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1. INTRODUCCION

1.1. - OBJETIVOS Y ALCANCE

La compaiifa Mecalux Software Solutions S.A. ha solicitado la elaboracién del presente
proyecto, el cual consiste en desarrollar el modelo de simulacién de un transelevador' y
su programa de control.

Por lo tanto, este trabajo tiene 2 objetivos:

1. Desarrollar el programa de control de un dispositivo transelevador sobre el entorno
GALILEO?, concretamente en la plataforma de desarrollo de programas de control
Designer IV en el lenguaje (ST) Texto Estructurado del estdndar internacional de
programacion para PLCs IEC61131. El programa de control deberd cubrir las
funcionalidades habituales de este tipo de maquina, entre ellas:

1.1.Capacidad de recibir 6rdenes de un sistema externo.

1.2.Ejecucion de movimiento a origen de la forma mds Optima posible,
controlando los 2 ejes de la mdquina en este caso (X, Y) y gestionando el
movimiento mediante una rampa en S (tipica en este tipo de mdquinas).

1.3.Control de sensores y variadores.

2. Definir el modelo y programa de simulacién de la maquina transelevador. El programa
de simulacién se realizard para la herramienta Automatic Warehouse Studio (AWS)
en lenguaje C# combinado con JavaScript. AWS se trata de la plataforma de
simulacién del entorno GALILEO. El modelo y programa de simulacién debe incluir:

2.1. Representacion 3D de los diferentes elementos que componen la maquina.

2.2. Programa para modelar la electromecanica de la mdquina. Especialmente
importante el modelado del variador con posicionador que es el elemento que
habitualmente controla el movimiento del transelevador en los ejes X e Y y
que debe ser el encargado de llevar la mdquina al destino.

2.3.Programa para modelar resto de comportamientos y operativas de un
transelevador.

El alcance de este trabajo estd definido por los siguientes puntos:

1. Creacion del programa de control simplificado de la maquina transelevador
completamente operativo a todos los efectos. Incluyendo gestiéon de averias.

! Transelevador: son maquinas creadas para el almacenaje automatico de pallets. Se desplazan a lo largo
de los pasillos del almacén realizando las funciones de entrada, ubicacion y salida de mercancias

2 GALILEO: Solucidn integral que se presenta como la alternativa a los PLCs tradiciones. La principal
caracteristica de este sistema es que no se trata de un terminal fisico concreto, sino que se trata de una
herramienta software que corre bajo Windows y que realiza las labores de los PLCs tradicionales, es
decir, se trata de un softPLC desarrollado por Mecalux. Es un sistema de control que funciona de
coordinador general entre las diferentes plataformas de control, simulacidn, scada y comunicaciones
que engloba.
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2. Demostrar que recibiendo una orden realiza el movimiento indicado mediante los
desplazamientos precisos y simulando una velocidad y aceleracion realistas.

3. Creacién del modelo y programa de simulacién para representar comportamiento
de un transelevador graficamente.

A continuacién se muestra una imagen que representa la herramienta GALILEO vy las
diferentes plataformas de desarrollo que engloba.

Estas herramientas se explican detalladamente en el apartado “Herramientas y software
de Mecalux”.

GALILEO

DesignerlV: Plataforma utilizada para desarrollo de
aplicaciones y programas de control de las diferentes
maquinas de una instalacion de un almacén automatico.

-

AWS: Plataforma que permite el modelado y desarrollo de
los programas de simulacion, asi como la visualizacion
grafica de las magquinas implementadas en control

-

SCADA: Plataforma que muestra la visualizacion, creada
por el programador, de la instalacion real comunicandose
Lcon el sistema de control

rfFCIIZ}I"I.I'II..lI".lln‘l:‘.ll'-'u(Zlntllll".lliﬁ: Engloba las tareas necesarias para

recibir drdenes desde el 5GA (Sistema de Gestidn de

Almacenes), enviar drdenes a las diferentes maguinas, y
kLE|5|', mover los contenedores de la instalacian.

Figura 1.1.- Herramienta Galileo y sus plataformas

Por lo tanto, lo que se pretende con seguir con este proyecto es desarrollar para el softPLC
de Galileo, tal como se puede ver en la siguiente figura:
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Comunicaciones: Con el sistema WCS,

AWS: Desarrollo del modelo
; . para emular un SGA real en un
de simulacion y su programa. i
entorno de oficina.

DesignerlV: Desarrollo del
programa de control.

v e imbrns.

Figura 1.2.- Objetivos del proyecto

Con los desarrollos e implementaciones anteriores se pretende conseguir un modelo de
transelevador operativo con su programa de control para operar en cualquier instalacién:

WAL

AR
PRV
Wiay

e e e e —

ﬁ o

Figura 1.3.- Ejemplo de instalacion simulada con un transelevador.
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1.2. - CONCEPTOS, DEFINICIONES

El concepto principal para comprender este trabajo es el significado de almacén
automatizado. Un almacén automatizado o almacén automdtico se trata de una estructura
generalmente de gran altura, donde los elementos de almacenamiento y los elementos de
manutencién van integrados y controlados por un sistema informético. Los almacenes
automatizados permiten gestionar y optimizar los procesos derivados del almacenaje,
preparacion y expediciéon de mercancias. (Se detalla mas en profundidad todos los
aspectos relevantes de los almacenes automatizados y las mdquinas que pueden aparecer
en ellos en el “ANEXO IV: Logistica”)

De cara a adentrarse en el tema que concierte al presente proyecto es necesario
conceptualizar diversos términos. El primero de ellos es el de simulacién que se define
como el proceso de disefiar un modelo del sistema real y llevar a cabo experiencias con
€él, con la finalidad de comprender el comportamiento del sistema o evaluar nuevas
estrategias, dentro de los limites impuestos por un cierto criterio o un conjunto de ellos,
para su funcionamiento. De esta manera al analizar en si el concepto puede entenderse
que una simulacién de un modelo lleva consigo un planteamiento, coleccién de
informacioén, andlisis, recursos, actividades, eventos, estrategias, conocimientos tedricos
y précticos que conducen a observar como influyen ciertos cambios en el modo de operar
un sistema, lo cual, sirve para tomar decisiones correctas minimizando el riesgo y
maximizando el rendimiento. A continuacion, se definen varios términos relativos a este
ambito:

- Modelo: representacion del sistema o proceso real, que involucra ldgica,

matematica, y estructura de cara a su aproximacion a la realidad.

- Evento discreto: es aquel que se presenta a intervalos discretos de tiempo.

- Status de un modelo: en la préctica y en la teoria indica el estado del modelo o
sistema a lo largo del tiempo en cualquier punto.

- Evento: ocurrencia instantdnea que cambia el estado del modelo.

- Actividad: una actividad es una duracion de tiempo, es iniciada cuando ocurre un
evento y en el cambio de status del sistema.

- Entidad: Una entidad es un objeto en el modelo, que representan un objeto real en
el sistema, tienen estdndares establecidos, pero también tienen atributos
personalizables para hacer para individualizarlas. Se les conoce como entidades
dindmicas.

- Recurso: es una entidad no dindmica que provee un servicio a una entidad
dindmica.
- Estacion: Origen y/o destino de movimientos de contenedores en el almacén.

- Ruta: Trayectoria entre estaciones

- Tarea: Es un proceso para realizar una accién sobre el stock o contenedor dentro
de un almacén. Para su ejecucion se descompone en uno o varios movimientos.

- Movimiento: es una de las partes para la realizacion de una tarea. El movimiento
puede implicar movimiento de stock o contenedor. En el caso de ser movimientos
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que son enviados mediante 6rdenes al sistema de control (Galileo) implican el
movimiento de contenedores.

- Orden: Una orden es un movimiento enviado a Galileo para su ejecucion.

- Tracking; El tracking es la informacién del movimiento reflejada en Galileo. Esta
informacion se “mueve” en memoria de forma que se utiliza la analogia de que
dicha informacién se mueve asociada a un contenedor

Es importante diferenciar el concepto de simulacion del término emulacidn. Se habla de
emulacion cuando un sistema imita el comportamiento de otro, aunque no necesariamente
a la misma velocidad, es decir, un emulador imita la causa o el proceso mientras que un
simulador pretende hacerlo sobre el aspecto o las variables “resultado” del sistema.

Aunque diferentes, simulacién y emulaciéon comparten diversos términos y
procedimientos identificindose las principales diferencias en los resultados buscados con
cada una de ellas. En simulacién, los modelos son utilizados de cara a exhaustivos
experimentos con el fin de probar y desarrollar diversas soluciones basadas en los
requerimientos y restricciones del escenario en si. En la mayoria de los casos, las pruebas
que tienen lugar bajo la simulacidn tienen cardcter temporal, esto es, el tiempo es el que
determina la dindmica del sistema haciendo que los entes presentes en el escenario
interaccionen en funcién del tiempo. Absolutamente todos los elementos que intervienen
en la simulacién se encuentran incluidos en este entorno virtual lo que hace posible que
la interaccion temporal entre ellos pueda acelerarse, presentindose la posibilidad de
agilizar la evolucién de los escenarios pudiendo obtener informacién de la respuesta del
sistema en horizontes temporales distantes en tiempos cortos de simulacién.

Esta ultima caracteristica citada acerca de la simulacion es una de las principales
diferencias que ésta presenta frente a la emulacidn, en cuyo caso no todos los entes que
intervienen en el escenario de prueba se encuentran embebidos en un entorno virtual en
el que; no se opera en tiempo real. La emulacién presenta escenarios en los que parte del
entorno es virtual y parte es real y es sobre ésta dltima parte sobre la que se realizan las
pruebas o experimento.

La emulacion presenta como motivaciones:

- Someter al sistema a test de capacidad y rendimiento mdximo. En emulacién un
sistema puede ser forzado a trabajar mucho maés rdpido de lo que lo harfa en
cualquier situacion real dando pie a determinar en qué momento ese sistema se
desborda. Esto no seria posible en escenario real ya que presenta limitaciones
fisicas en su funcionamiento y esto solo permitiria determinar la capacidad de los
sistemas de control.

- Conocer las reacciones del sistema real ante imprevistos. La posibilidad de
analizar el comportamiento de sistemas reales frente a situaciones improbables
hace que se reduzca el riesgo de paradas no programas en instalaciones u otro tipo
de incidencias.

Esta dltima caracteristica deja a la luz una diferencia fundamental entre la simulacién y
la emulacion en lo referente al periodo en el que se emplean:
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- Simulacién cobra importancia previa a la implantacién de un sistema en una
planta determinando asi condiciones operativas y posibles modificaciones a
realizar durante la fase de diseqo;

- Emulacién se presenta durante la fase post implantacién previa a la validaciéon
final de la instalacién o en cualquier momento de la vida funcional del sistema,
obteniendo de ella informacién de diferente naturaleza.

1.2.1.- PRINCIPALES BENEFICIOS DE LA SIMULACION

Una de las principales caracteristicas de esta técnica y es la imitacion de escenarios y
dispositivos a los ojos de los sistemas de gestion que los controlan.

La disposicion bésica y habitual de una instalacién industrial de control en el que una red
de servidores situados en el nivel superior controla una red de PLCs que a su vez
gestionan dispositivos, electromecdanicos en este caso. La figura 1.4. muestra la posicién
que ocuparia dentro de esa instalacién una simulacién de dichos dispositivos; cabe
destacar que el resto de los componentes del sistema no tendrian constancia de estar
operando sobre un entorno no real.

Servidores/CPU s
Ethernet

Servidores/CPU'’s |
Ethernet

l'. - RedePLCs inddePl.Cs
?ﬁjﬁii ﬁi}u Lnuﬂi ) Wh hjlﬁi %@1
I U e [ l l
@0'0 @0'0 @0'0 \- Escenario Virtual

Dispositivos Simulacién
electromecdnicos

Figura 1.4.- Sistema de control real Vs sistema de control con simulacion.

Observando los esquemas de la red de control y el lugar que ocupa el escenario virtual
creado con objeto de simular los dispositivos electromecanicos a controlar es posible
comprender el gran alcance de esta técnica, asi como conocer esos tres aspectos
principales en los que se fundamenta:

1. Someter al sistema a pruebas realistas de capacidad, rendimiento maximo, control
de errores, asi como las respuestas ante diversos escenarios operacionales... todo
ello utilizando tanto sistemas de control reales previa a su instalacion en el cliente
0 sobre sistemas que se encuentren funcionando sobre los cuales se precise
obtener informacién de esta naturaleza como condiciones operativas habituales.
Asi, es posible disponer de un amplio espacio muestral de operacion habitual del
sistema.

Victoria Casares Garcia Pagina 15 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

-;-"n‘ UNIVERSIDAD DE OVIEDO maiind
Escuela de Ingenieria de Gijon

2. Emplear técnicas de emulacién en el andlisis de sistemas atiende a la inevitable
relacion entre el incremento significativo de la posibilidad de error, fallo o
desborde y la operacion en periodos de pico de demanda o en aquellos no
habituales que presentan un alto nivel de actividad. De acuerdo con estos casos,
el escenario virtual es capaz de forzar al sistema a funcionar més rapido de lo que
podria hacerlo realmente, asi es posible descubrir cuellos de botella o puntos
limitantes dentro del sistema.

3. Realizar pruebas sin riesgo utiles para el personal de formacién y mantenimiento.
De este modo, los operarios pueden adquirir la capacitacion practica de cualquier
situacion que pueda presentarse durante el desarrollo de sus tareas sin riesgo de
dafio sobre la instalacion.

La necesidad de integrar sistemas automaticos a procesos de manipulacién conlleva la
implementacion de software de control. Diversos mddulos e instalaciones forman redes
de comunicacion con el fin de intercambiar informacién y excluir en la medida de lo
posible la intervencion humana de estos procesos.

En definitiva, realizar simulaciones, es un procedimiento empleado de cara a mejorar la
fiabilidad de los sistemas y sacar a la luz fallos o identificar cuellos de botella de los
procesos. Permitiendo asi, examinar todos los pardmetros y resultados del sistema. Esto
conlleva a poder resolver fallos o dificultades observadas, previamente a que dé comienzo
la ejecucion y puesta en marcha del sistema real

1.2.2.- GESTION Y SIMULACION DE SISTEMAS DE
ALMACENAMIENTO

Un campo de especial relevancia actualmente dentro del terreno de la simulacion es la
gestion de almacenes y el ambito logistico. En este sentido, es importante destacar que
los principales proveedores de sistemas de gestion de almacén e infraestructura de
almacenamiento desarrollan sistemas capaces de validar sus instalaciones y sus
operaciones en planta de cara a la minimizacién de riesgos funcionales.

En este sentido, es importante destacar la relevancia de las pruebas sobre sistemas de
gestion de almacenamiento ya que debido a la responsabilidad que se les otorga dentro
de la cadena de suministro y el volumen de informacion que se maneja con los mismos,
la dimensién de las consecuencias derivadas de fallos en los sistemas puede ser
catastréfico para el correcto funcionamiento de las empresas.

Algunos proveedores de proyectos llave en mano del sector de la gestiéon automatica de
almacenes y logistica han desarrollado sistemas y protocolos de pruebas que incluyen
simulacidn.

Las simulaciones referentes a este campo hacen posible los anélisis del funcionamiento
de diversos dispositivos, como transelevadores de almacenamiento y recuperacion
automdticos presentes en una planta de almacenamiento, transportadores, lanzaderas,
vehiculos l4ser guiados, elevadores.

El sistema de almacenamiento se compone de varios dispositivos electromecédnicos
controlados cada uno por una red de PLC’s que ejecuta 6rdenes provenientes del sistema
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de gestion global del almacén, el Warehouse Management System (WMS), que controla
por completo las operaciones que se llevan a cabo en la planta y que a su vez debe
interpretar las sefiales provenientes de los PLCs de control de cada transelevador.

La simulacién se inserta en este caso al final del sistema jerdrquico de Ordenes
sustituyendo tanto la red de PLC’s como los dispositivos electromecanicos presentes en
el sistema. Las simulaciones deben presentar las caracteristicas del almacén objeto de
estudio en lo referente a capacidad de almacenamiento, velocidad de los dispositivos
moviles, tiempos de carga y descarga, etc

7 ! Sistema de gestion

de almacén (WMS)

SIMULACION

Operario analista de
la simulacion

Figura 1.5.- Red de simulacidn para sistemas de AS/RS

Mediante la simulacion de parte de la instalacion de un sistema AS/RS es posible hacer
funcionar al WMS sobre un entorno virtual cuyas respuestas ante 6rdenes se ajustan a la
realidad operativa de la planta tal y como lo harian los dispositivos reales. De cara a test
y pruebas es posible forzar al sistema de gestion a realizar operaciones sobre un entorno
tan exigente como el analista haya determinado en la emulacion, incluso por encima de
lo que las limitaciones fisicas presentes en el sistema real hubieran permitido
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2. CONTEXTO DEL PROYECTO

2.1. - INTRODUCCION A LA GESTION DE ALMACENES.
ESTADO ACTUAL

Actualmente la cadena de suministro se ha convertido en un medio para que las empresas
aumenten su productividad y competitividad.

La gestion de almacenes es un eslabon tan importante como critico dentro de la cadena
de suministro debido a que se encarga de la administracion del stock y, de forma intensiva,
interviene directamente en la gestién de las necesidades de los clientes.

El desarrollo de la tecnologia y en especial en el campo del tratamiento de la informacién
ha contribuido en la implantacion masiva de sistemas dentro de las compafiias cuya
concepcion busca aumentar la eficiencia entre otros. Siendo asi, la gestiéon y manejo de
almacenes no es una excepcion, de hecho, hoy en dia las TIC (Tecnologias de la
Informacioén y Comunicaciones) son consideradas como una herramienta indispensable
dentro de los medios empresariales y por supuesto dentro del campo de la organizacion
industrial.

La gestion de almacenes es un elemento cuya finalidad pasa por homogeneizar y regular
la interaccion entre la oferta y la demanda, optimizar los costos de distribucion y satisfacer
los requerimientos de ciertos procesos productivos. La gestion de almacenes, por tanto,
abarca desde los mecanismos destinados a proporcionar la materia prima al proceso de
produccion hasta la gestion del almacenamiento asociado al trabajo en proceso o WPI
(Work In Process) dotando en la medida de lo posible de flexibilidad a los procesos
productivos. La gestion de almacenes es a su vez el integrante més importante dentro de
la gestion de producto terminado en cuanto a la preparacién y el cumplimiento de entrega
de los pedidos a los clientes. Es, por tanto, un elemento de especial relevancia dentro de
la gestion de la cadena de suministro ya que influye directamente en el intercambio de
bienes tanto con proveedores como con clientes.

2.1.1.- PRINCIPIOS Y OBJETIVOS DE LA GESTION DE
ALMACENES.

Minimizar Maximizar
- El espacio destinado como camino hacia la mejora de la rentabilidad | - El potencial de almacenamiento
- Necesidades de inversion y costes de administracion de inventarios | - La rotacidn de bienes y materias
- Los riesgos de personal y bienes fisicos - La atencién a pedidos de clientes
- Pérdidas causadas por robos, incidencias y extravios - Disponibilidad de bienes para cualquier fin interno
- Las manipulaciones, los recorridos y movimientos de los empleados | - La operatividad y disponibilidad del almacén
- El nimero de equipos de manejo de los materiales - La proteccion de los productos asegurando su integridad y duracion

Tabla 2.1.- Principios y objetivos de la gestion de almacenes
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2.2. - MECALUX SOFTWARE SOLUTIONS S.A.

2.2.1.- PRESENTACION

Mecalux es una de las compaiias punteras en el mercado de sistemas de almacenaje. Su
actividad consiste en el disefio, fabricacion, comercializacién y prestacion de servicios
relacionados con las estanterias metdlicas, almacenes autométicos y otras soluciones de
almacenamiento. Compaiifa lider en Espaina, se sitda en el tercer puesto mundial en el
ranking de su sector, con ventas en mds de 70 paises.

La primacia de la empresa se basa en el uso de las tecnologias mds avanzadas de la
industria y en una extensa red de distribuciéon implantada en Alemania, Bélgica,
Eslovaquia, Espaiia, Francia, Holanda, Italia, Reino Unido, Republica Checa, Polonia,
Portugal, Argentina, Uruguay, Perd, Chile, Panam4, Brasil, México, Canadd, Turquia y
Estados Unidos.

El Grupo dispone de once centros productivos: en Espafia (Barcelona, Gijon y Palencia),
Polonia (Gliwice), Estados Unidos (Chicago, Sumter y Pontiac), México (Tijuana y
Matamoros), Brasil (Sao Paulo) y Argentina (Buenos Aires), que se encuentran ubicados
estratégicamente para ofrecer un servicio rdpido y agil a sus mercados actuales y
potenciales.

La apertura de nuevas delegaciones, la ampliacion de las redes comerciales y de
distribucion, la dedicacion de recursos a I+D+i, la divisién de almacenaje automatizado
y el portal de logistica Logismarket son las fuentes de crecimiento y desarrollo del Grupo
Mecalux. Todo ello revierte, como siempre y desde hace mds de 50 aiios, en un producto
de calidad y en un servicio esmerado para sus clientes.

Los Principios Esenciales de Mecalux transmiten los objetivos y valores basicos que rigen
el funcionamiento interno de las empresas del Grupo asi como sus relaciones con sus
empleados, clientes y proveedores

2.2.2.- ;QUE Y COMO FABRICAN?
2.2.2.1.- PROCESO DE FABRICACION. PROCESOS DE MAXIMA CALIDAD

El Grupo Mecalux cuenta con once plantas de produccion: tres situadas en Espaiia y las
restantes en Argentina, Polonia, México, Estados Unidos y Brasil.

Las lineas de perfilados garantizan una produccién continua de material, sometida
siempre a los més estrictos controles de calidad. Asimismo, los procesos de soldadura
automdtica que utiliza Mecalux son los mas avanzados del mercado.

Todos los elementos de las estanterias estdn sujetos a exhaustivos ensayos de traccion y
doblado de materiales, compresion, rigidez de uniones, resistencias y flexiones
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2.2.2.2.- PROTECCION GARANTIZADA

Los materiales son tratados mediante procesos automadticos de pintura, que aportan la
proteccion adecuada. Asimismo, los elementos mds expuestos al desgaste y a la corrosion
son acabados mediante el proceso de cataforesis, que proporciona un grado de resistencia
tres veces superior al pintado convencional. Este proceso de pintado ofrece ventajas
importantes respecto a otros métodos tradicionales:

» Mayor resistencia a la corrosion.
» Capa de pintura uniforme.

» Comportamiento al fuego 6ptimo (temperatura de ignicion superior a los 200° C).

2.2.2.3.- SOLUCIONES A MEDIDA

En el momento en que un cliente nos solicita la instalaciéon de un sistema de almacenaje,
Mecalux emplea un programa informético unico en el mercado que determina, tras la
introduccién de distintas variables, el sistema mds adecuado para lograr la mixima
optimizacion del almacén.

Todos los procesos de cdlculo, ensayos y disefio de estanterias metdlicas en Mecalux
cumplen con la normativa internacional FEM, cuya exigencia respecto a la calidad y
seguridad en los productos se traduce en garantias de eficacia para sus clientes clientes.

2.2.3.- EVOLUCION E HISTORIA DE LA COMPANIA

Mecalux es una compafifa multinacional de sistema de almacenaje, con sede en Gijon,
creada para aplicar la experiencia en el disefo y desarrollo de soluciones de intralogistica
al Software de Gestion de Almacenes (SGA) Easy WMS. Su actividad estd centrada en
el disefio, fabricacion, comercializacion y prestacion de servicios relacionados con las
estanterias metélicas, almacenes automaticos y otras soluciones de almacenamiento. El
resultado es una gestion integrada de la logistica en todo tipo de empresas.

1966 — 1980: Nacimiento de Mecalux

José Luis Carrillo, actual presidente de Mecalux, crea en Barcelona un pequefio
taller de 200 m? para fabricar estanteria ligera.

Se establece la red comercial en todo el territorio espafiol.

La gama de productos se amplia con los sistemas de paletizacion.

1980 — 1990: Desarrollo de la capacidad productiva
- Apertura en Paris de la primera oficina en el extranjero
- Inauguracién de oficinas en Reino Unido y Alemania

- Establecimiento de un centro productivo en Argentina (6000 m?)
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- Ampliacién de la gama de productos con los almacenes autoportantes>

1990 — 2000: Expansion internacional

Salida de la compaiifa a Bolsa.

Nuevo almacén logistico en Barcelona de 15.000 m?2.

- Obtencion del certificado ISO 14001 de gestion medioambiental.

Fuerte expansion internacional: apertura de oficinas en Francia, Reino Unido,
Portugal, Chile, México, Estados Unidos, Italia, Polonia, Reptblica Checa y
Alemania.

- Lanzamiento de la revista de logistica Mecalux News.
- Obtencion de la certificacion de calidad ISO 9001.

Desarrollo de la primera fase de la fabrica de Tijuana, México, de 30.000 m?2

2000 — Actualidad: Integracion de los servicios logisticos

- Apertura de nuevas delegaciones en Bélgica, Austria, Polonia, Republica Checa,
Brasil, Singapur y Eslovaquia.

Entrada en funcionamiento de los nuevos centros productivos en Estados Unidos
y Polonia.

- Adquisicion de TKINSA (division de almacenes automaticos de Thyssen Krupp)
y de Esmena.

Ampliacién de las fabricas de Polonia y Chicago.

Consolidacion de la nueva planta de produccion de galvanizados y carpinteria en
Cornella.

- Automatizacion del nuevo centro de almacenaje y expediciones en Cornella.

Convenio Mecalux-IESE para la creacién del CIIL (Centro Internacional de
Investigacion Logistica).

Creacion del directorio industrial Logismarket.

- Incorporacion de la planta productiva de Esmena en Sao Paulo, de 27.000 m? de
superficie.

- Adquisicion de activos de la compaiia americana UFC Interlake Holding Co. En
Estados Unidos y México.

- Lanzamiento del Clasimat, almacén automatico vertical, y del Spinblock, carrusel
horizontal automatico.

- Lanzamiento de la nueva versién del EasyWMS (SGA*). Versién demo con
funciones bésicas descargable gratuitamente durante 90 dias.

3 Almacenes autoportantes: almacenaje a gran altura con el méximo aprovechamiento de la superficie
disponible.

4 SGA: Sistema de gestidn de almacenes, es la definicién atribuida a programas informaticos destinados
a gestionar la operativa de un almacén
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- Renovacién de la imagen corporativa de la compaiiia.

- Entrada en funcionamiento de la division de robética dedicada a la fabricacién de
sistemas de almacenaje automatizado.

- Lanzamiento de la revista industrial Logismarket.

- Nuevo Centro Tecnolégico de Gijon para el desarrollo tecnoldgico de Software
de gestién de almacenes EasyWMS.

- Ampliacién de la gama de productos con el nuevo Movirack

Mecalux, gracias a su ambicioso plan de crecimiento, es hoy la tercera compaiiia de su
sector en el mundo. La empresa ha consolidado su estrategia como proveedor integral de
soluciones y tecnologias de almacenaje consiguiendo colocarse en la vanguardia de la
industria y ofreciendo soluciones que evolucionan de acuerdo con las necesidades de sus
clientes.

2.2.4.- HERRAMIENTAS Y SOFTWARE DE MECALUX

Mecalux ha creado diferentes herramientas para tener una solucion especifica para cada
necesidad, por ello se trata de una de las empresas lider en el sector del almacenaje.
Desarrolla productos adaptables para dar siempre respuesta a todos los requerimientos.

Estas soluciones desarrolladas por Mecalux facilitan a las empresas una gestion integral
de su logistica, optimizando la gestion fisica y documental del flujo de productos, desde
su entrada en el almacén hasta su entrega en destino. Y todo ello, garantizando su
trazabilidad. Presentan una interfaz muy intuitiva y facil de usar que facilita el acceso
directo a la informacién, presentando una alta homogeneidad de las pantallas y un
cuidadoso disefio de los componentes graficos.

Las soluciones software de Mecalux se emplean para el desarrollo, anélisis,
implementacion y simulacion/emulacién, tanto de almacenes automadticos, como
almacenes manuales. A continuacién, se describen brevemente las herramientas
desarrolladas por Mecalux que se empleardn en la definicién y desarrollo del presente
proyecto

2.24.1.- SISTEMA GALILEO

Es el software de control utilizado para gobernar los equipos electromecdnicos de las
instalaciones que llevan a cabo las tareas de transporte y almacenaje de la mercancia,
siguiendo las instrucciones recibidas desde el software de gestion de la instalacidn.

El sistema de control de Galileo es un softPLC que funciona como un coordinador
general. Se encarga del manejo de grafos, del control de componentes hardware, la
gestion de logs, las comunicaciones con el Sistema de Gestion del Almacén... Es decir,
engloba todas las tareas necesarias para recibir 6rdenes desde el SGA, enviar las sefiales
correspondientes a las maquinas y, asi, mover los contenedores de la instalacion.
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El sistema integra ademds distintas capas y aplicaciones:

- Entorno de Desarrollo Designer: Entorno integrado de desarrollo del Sistema de
Control de Galileo. Desde esta aplicacion, el usuario puede programar la l6gica
de todas las mdquinas de la instalacién y realizar la configuracion de las
comunicaciones con los elementos hardware y con el Sistema de Gestién del
Almacén.

Se trata de un entorno intuitivo, rapido en todas aquellas tareas repetitivas que
implican la automatizacién de muchas médquinas y, sobre todo, robusto ante fallos
en la programacion o acciones realizadas por el usuario.

- Scada Galileo Status Monitor: Galileo Status Monitor es el Supervisor Control
And Data Acquisition (Scada) del Sistema de Control de Galileo. Desde esta
visualizacién, el operario interactia con la instalacion. En funcién de los
permisos que tenga asignados, éste puede, desde activar operativas o
movimientos manuales, hasta tener un control de las averias o eventos del
almacén. Se trata de un sistema Scada sumamente flexible, con la ventaja de que
permite visualizaciones totalmente personalizadas para cada cliente.

- Comunicaciones con el SGA: El Agente de transportes es el médulo encargado
de realizar la comunicacion con el Sistema de Gestion de Almacén. Su mision es
gestionar las busquedas de 6rdenes que las maquinas de la instalacién solicitan e
informar al SGA en cuanto esas 6rdenes hayan finalizado, asi como del estado de
los distintos movimientos, estaciones y rutas.

Actualmente este interfaz soporta comunicaciones TCP/IP. De esta forma es posible
realizar la conexion con Sistemas de Gestion de Almacén de terceros de forma mas
sencilla.

Puntos clave del sistema de control Galileo:

e Independiente y compatible con distintos Software de Gestion de Almacenes
(SGA).

e Facil de ampliar gracias a su alto nivel de estandarizacion.

e Suave curva de aprendizaje.

e Sistema de visualizacion (Scada) incorporado.

e Ripida solucién de incidencias en la robdtica de la instalacion.

e Uso de médulos ya programados —en continuo desarrollo— para diversos
componentes hardware que simplifican notablemente la programacién del
proyecto

El “Manual de usuario de Galileo” incorpora mas detalles e informacion de este software
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2.2.4.2.- DESIGNER IV

El entorno de desarrollo Designer 1V, como ya se comentd en el apartado anterior,
consiste en un entorno integrado de desarrollo del Sistema de Control Galileo. Se trata
por tanto de la herramienta que se utiliza para desarrollar aplicaciones sobre Galileo.

Designer IV cumple dos roles principales:

- Servir de entorno integrado de desarrollo (IDE), de manera que, desde la misma
aplicacidn, el programador puede definir la 16gica del programa, las variables a
utilizar, crear las visualizaciones que los operarios utilizardn y, ademas, utilizar las
herramientas de depuracion previstas, de manera que puede depurar y encontrar los
errores del sistema.

- Actuar como sistema SCADA, que se comunica con el sistema de control, y muestra
la visualizacién creada por el programador, interactia con los operarios y envia y
recibe los datos hacia y desde el sistema de control.

Para realizar el programa de control y simulacién de la médquina transelevador se ha
empleado el software Designer IV, las funcionalidades que ofrece este entorno para el
desarrollo de modelos de simulacién son:

- Entorno colaborativo, esto es un entorno en el que se puede trabajar de forma remota
sobre un proyecto tnico. De esta forma, cada usuario de la aplicacion realiza consultas
y modificaciones sobre un proyecto ubicado en un servidor.

- Posibilidad de diseiio de layout de la instalaciéon sobre su propia plataforma o
importacion de un layout desde el entorno de EasyS

- Posibilidad de comunicacién con herramientas externas de forma bidireccional
mediante librerias propias del software, ademas junto con Galileo forma un sistema
extensible, es decir, permite afiadir librerias de enlace dindmico con nuevos
componentes en cualquier momento. Especialmente es relevante que estas
comunicaciones puedan tener lugar durante la ejecucion de las
simulaciones/emulaciones.

- Capacidad de implementacién de tareas mediante programacién rutinas légicas y
funciones.

- Capacidad de operar en tiempo real (sistema SCADA)

El “Manual de usuario de Designer IV’ incorpora mas detalles e informacion de este
software

2.24.3.- AUTOMATIC WAREHOUSE STUDIO (AWS)

Se trata de un nuevo producto de la compaiia, que facilita el trabajo de desarrollo en
tanto, que permite simular una instalacion logistica completa en oficina a nivel
electromecdnico y de control, sin la necesidad de desplazarse a obra mds que para realizar
pequefios ajustes. Actualmente, tras varias actualizaciones, AWS se trata de una
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aplicacidn que se encuentra dentro de la plataforma de desarrollo DesignerIV. Entre sus
principales caracteristicas cabe destacar que AWS:

- Sirve como plataforma de simulacién y emulacién para poder configurar y probar
y verificar el correcto funcionamiento de la instalacién antes de llevarla a
implantar en un entorno real.

- Al proporcionar un escenario de pruebas real, el tiempo de puesta en marcha del
proyecto se acortard notablemente, para beneficio del cliente.

- Tareas como la creacién de variables, esclavos de bus, etc., ahora se han
automatizado, con la consiguiente reduccion del tiempo de desarrollo

- Incorpora la posibilidad de programar utilizando el lenguaje estdndar
internacional de programacién de PLCs vigente, el IEC-61131-ST y generar el
programa de control para PLC’s de la familia SIMATIC S7-1500/1200 vy
Rockwell ControlLogix.

- Admite un segundo lenguaje de programacion estidndar aparte de Xana
(propiedad de MECALUX)

- Para realizar el proyecto no se parte de un documento (plano de la instalacién),
sino de un layout de EasyS’ y desde él y mediante un asistente, se genera todo el
esqueleto, incluida la visualizacién en 3D

2.2.4.4.- EASYWCS

EasyWCS es un Sistema de Control de Almacén capaz de funcionar como un coordinador
general que se sitda entre el programa de control y un software de gestion de alto nivel
(ERP o SGA). EasyWCS se comunica, via base de datos, con el Sistema de Control de
Transporte para darle las 6rdenes de movimiento.

En cuanto a sus caracteristicas principales:

- Es capaz de comunicar MySQL, SQLServer y base de datos Oracle con sistemas
externos.

- Realizar la gestion de tareas mediante preselecciones estandar. Particularizacion
por parte del implementador de casos especiales segtin necesidades del cliente.

- Puede conectar con PLC o PC con Galileo.

5> EasyS: Software propio de la compafiia Mecalux. Es una herramienta integrada para configuracién,
disefo grafico de un almacén facil y rapidamente. El “Manual de usuario de EasyS” incorpora mas
detalles e informacién de este software
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- Ofrece la potencialidad de una interfaz grifica de usuario (GUI): Sistema de
supervision en tiempo real de las estaciones de la instalacién. Facilidad de
configuracién de estaciones y rutas. Visor de tramas y tiempos de ejecucion
implicados en la comunicacién. Logs y diagnosis.

- Integra herramientas para simular las o6rdenes y validar el sistema y, de esta
manera, minimizar los tiempos y los errores y, por otro lado, facilitar las pruebas
de las distintas partes que componen la instalacion.

El “Manual de usuario de EasyWCS” incorpora mas detalles e informacioén de este
software
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3. TRABAJO FIN DE MASTER Y MECALUX

El proyecto que la compafiia Mecalux ha solicitado llevar a cabo consiste en el desarrollo
de un modelo de simulacién de un transelevador, mas concretamente, solicita la
realizacion de la simulacidn de la méquina transelevador para la herramienta Automatic
Warehouse Studio (AWS) y su programa de control.

El sistema AWS estd pensado para poder desarrollar las diferentes mdquinas existentes
en un almacén automdtico en el lenguaje estindar de programaciéon de PLCs, en IEC
61131 (se trata del estandar utilizado en la mayoria de las grandes marcas de automatas
programables, como SIEMENS o ROCKWELL).

Dado que ningin fabricante de autématas programables cumple la norma de manera
integra, el desarrollo se realizard en DesignerIV (entorno de desarrollo de Mecalux) y este
entorno adaptard y generard el programa para cualquiera de los siguientes destinos:

- PLC Rockwell
- PLC Siemens

- Sistema Galileo

El cédigo del proyecto solicitado serd creado para el SoftPLC Galileo.

Para su implementacion se utilizara el lenguaje IEC 61131 ST (Structured Text) ya que
este tipo de lenguaje permite dar un paso mds alld en el campo de la programacién de
PLCs por admitir una ficil adaptacion a otras marcas (que no cumplan el estandar).

Se eligi6 ST por tratarse de un lenguaje literal/textual de alto nivel que permite
programacion estructurada (division de tareas), facilitando la programacion de procesos
que requieren instrucciones complejas o grandes célculos.

3.1. - DESCRIPCION Y NECESIDADES

En este apartado se aborda el entorno del proyecto.

Puede clasificarse el proceso de identificacion de necesidades, como uno de los pilares
basicos sobre los que se fundamenta la caracterizacion del presente proyecto.

Las principales necesidades que se identifican estdn estrechamente ligados a los objetivos
que el sistema a desarrollar pretende cubrir. En este sentido, las necesidades a cubrir
derivan de la pretension constante de optimizacion de procesos, mds concretamente de
procesos altamente automatizados en los que se destacan tanto el tiempo de
funcionamiento de forma auténoma como la gran cantidad de informacién que procesan
y que define su comportamiento y actuaciones.

Se identifica, a su vez, dentro del sector industrial la necesidad de realizar sobre las
instalaciones aquellas pruebas y test que aporten la manera de reducir tanto los riesgos
operativos como los eslabones ineficientes y limitantes de los procesos.
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En este panorama se identifica la necesidad de poder optimizar los procesos de
almacenamiento y en concreto los automaéticos reduciendo sus incidencias e identificando
sus cuellos de botella. Se decide abordar estas tareas desde el campo de la emulacion.

3.1.1.- NECESIDADES Y REQUISITOS POR PARTE DE LA
EMPRESA MECALUX S.S.

Hasta ahora, las maquinas no simuladas ni implementadas mediante AWS han sido los
transelevadores, por ser muy complejas, debido a que son dispositivos que poseen
multitud de sefiales. Por ello, si en una instalacion habia presencia de estas maquinas,
para el sistema AWS, cuando las mercancias llegaban a este punto, desaparecian dejando
una zona de la instalacion sin simular o emular, es decir, la simulacién o emulacién de la
instalacion finalizaba en la mesa de entrada al almacén (mesa de entrada a estanteria) y
comenzaba en la mesa de salida de almacén (mesa de salida desde la estanteria).

Es decir, lo que se veia a nivel de simulacion en AWS:

Mesa de entrada

e Lo 00 I I

Gil CIEEEES

Mesa de salida
de almacén

Figura 3.1.- Representacion de un almacén automdtico previo a la creacion del modelo transelevador

Lo que quiere Mecalux visualizar en sus simulaciones es la maquina transelevador para
ver como interactia entre Mesa de Entrada- Estanteria; Estanteria-Mesa de Salida; Mesa
de Entrada-Mesa de Salida

Por lo tanto, sin estas mdaquinas, los transelevadores, era dificil poder validar una
instalacion completa, por la falta de estos elementos, que en muchas ocasiones pueden
ser motivo de incumplimiento de ciclos en de instalaciones si no estidn correctamente
disefiadas (los traslos pueden generar cuellos de botella por no poder absorber todo el
flujo de contenedores de entrada o salida de almacén, pueden estar configurados a
velocidades no adecuadas y que no cumplan los ciclos exigidos por el cliente...) .

Los transelevadores/traslos (o stacker crane - en inglés) no se habian implementado hasta
ahora por no disponer de un grafo referencia, ademés en IEC no queremos desarrollar
grafos, ya que no se usa en el estdndar de programacion de automatas.
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Estas maquinas “transelevadores”, desde un punto de vista de usuario de una aplicacion,
gusta verlas como maquinas cerradas (“‘cajas negras”), por tratarse de maquinas muy
complejas en cuanto al nimero de sefiales que reciben y transmiten debido a la multitud
de sensores y variadores de los que disponen en la realidad, por ello hasta ahora no era
viable simular o emular una maquina de estas caracteristicas y mucho menos ain, su
interaccion con el resto de la instalacion.

Conociendo todo esto, se llegé a la conclusion de que:

- Los clientes requieren ver el proceso completo de funcionamiento de su
instalacion, y asi poder validar diferentes disefios y estructuras de un almacén,
seleccionando la més ventajosa para el desarrollo de su actividad.

- La gente que trabaja en las oficinas de Mecalux necesitaban poder simular/emular
estas maquinas con los movimientos y velocidades reales, para poder conocer los
problemas que podrian surgir y asi prevenirlos o plantear posibles soluciones.

- Conocer ciclos y tener una visualizacién del proceso completo ayudard a la
empresa a mostrar una herramienta mas completa al cliente, facilitando la tarea de
ventas.

Por todo lo descrito anteriormente, se ided disefiar un modelo de simulacion del
transelevador con un niimero limitado/simplificado de sefiales que permita visualizar en
el proceso de interaccion con la maquina previa ME (mesa de entrada al almacén) y la
estacion siguiente que serd la estanteria/ubicacion o en caso de funcionalidad
crossdocking6 con la MS (Mesa de salida del almacén)

Lo que solicita Mecalux desarrollar en este proyecto para visualizar en AWS es:

Mesa de entrada

a almacén
}unselevador

1.5 DN NNEN

Mesa de salida
de almacén

Figura 3.2.- Representacidn del almacén automdtico con el modelo de transelevador

6 Crossdocking: operativa o tarea de una instalacién de almacenaje en la cual, la mercaderia recibida por
un depdsito o centro de distribucidn no es almacenada, sino preparada inmediatamente para su
préximo envio. Es decir, que la mercaderia no hace stock ni ningin otro tipo de almacenaje intermedio.
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En otros términos, las operativas, no implementadas hasta ahora en AWS y que se
requieren visualizar en una simulacién son:

1. Recogida de contenedores de cabecera en la llamada mesa de entrada y ubicacion
en estanterias del almacén (ME-AISLE)

i il |1 E EE

Figura 3.3.- Tarea de ME — StackerCrane - AISLE

2. Recogida de contenedores de estanterias del almacén y su extraccidn y deposicion
en la mesa de salida de la cabecera (AISLE-MYS)

IDDDDDDENE

IDDDUDDMMH

Figura 3.4.- Tarea AISLE =StackerCrane - MS

3. Recogida de contenedores de la cabecera, mesa de entrada a la zona de almacenaje
y su movimiento directo hacia mesa de salida de la cabecera (ME-MS). Esta tarea
define la conocida operativa crossdocking.
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Figura 3.5.- Tarea ME — StackerCrane — MS

3.1.2.- DESCRIPCION TECNICA DEL SISTEMA Y AJUSTE A
OBJETIVOS.

Como objetivo principal de este proyecto se presenta el desarrollo de un sistema, asi como
un programa de control que permita realizar tareas de emulacion con transelevadores en
instalaciones tipo ASRS. Para ello, debemos diferenciar los objetivos generales y los
especificos de la herramienta a emplear y ajustarnos a ellos

3.1.2.1.- OBJETIVOS GENERALES.

- Identificar limitaciones y posibilidades del simulador: Instruirse en el manejo de las
herramientas necesarias para el desarrollo del modelo de simulacion EasyS,
DesignerlV, GalileolV, AWS, EasyWCS identificando claramente las limitaciones
que presenten, asi como las posibilidades reales de adaptacién a su uso como
emulador.

- Conocer los factores determinantes presentes en sistemas de gestion y elementos
mecdnicos de gestion automdtica de almacenes: Abarca tanto la indagacién en el
funcionamiento y alcance de los sistemas de gestion como de los dispositivos
presentes en este tipo de tecnologia

- Desarrollo de entorno para emulaciéon bajo AWS y Designer IV: Se pretende
implementar un nuevo modelo de simulacidn, mds concretamente un transelevador,
con su sistema de control, capaz de comunicarse con la capa de transporte de un SGA
(sistema de gestion de almacenes), a fin de hacer creer a este que lleva a cabo su
operacién sobre un entorno real. El objetivo abarca diversas tecnologias de gestion
de almacenes y logistica. El alcance de este proyecto se centra en los transelevadores.

- Interaccién del entorno de emulacion creado en Designer IV con la capa de transporte
de un SGA, es decir con EasyWCS: Tras el desarrollo de un modelo de transelevador
con su gestion a través de un programa de control, parte que concierne al presente
proyecto, se pretende que exista comunicacion con la capa de transporte del SGA
para poder realizar la emulacion.

- Validacion de entorno: Se disefiard un escenario de pruebas orientadas a evaluar cada
aspecto funcional del sistema completo. Una vez corregidos los errores y fallos
funcionales que puedan detectarse, queda validado el sistema. Las pruebas se
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presentan con un objetivo principal, el de evaluar la adecuacion del sistema a la 16gica
y comportamiento que se le presupone.

3.1.2.2.- OBJETIVOS ESPECIFICOS DE LA HERRAMIENTA DESIGNER IV

- Creaci6én del modelo de transelevador en Designer IV: Empleando como plataforma
de desarrollo una version de administrador de Designer IV, se implementard un
modelo que imite el comportamiento de un transelevador con una simplificacién
moderada de todos los dispositivos electromecanicos que lleva integrados.

- Disefio de sintaxis de comunicaciones: El modelo debe ser capaz de interactuar en
tiempo real con aplicaciones externas atendiendo a 6rdenes y ofreciendo respuestas.
Estas comunicaciones se realizardn en base a unos mensajes que integran la sintaxis
de comunicaciones.

- Configuracion del sistema de emulacion en las plataformas de Designer IV y
EasyWCS para realizar la comunicacién entre modelo de emulaciéon y SGA: Las
pruebas sobre Designer (simulador/emulador/scada) empleado como emulador se
realizan desde un pseudosistema de gestion que hace de capa de transporte de un
WMS, es decir, se empleard un software llamado EasyWCS que se encargard de
enviar y recibir sefiales, 6rdenes e informacién del sistema emulado tras haberlo
configurado en su plataforma.

- Los elementos empleados en el entorno de emulacién, deben estar configurados con
los mismos valores e identificadores en las plataformas de DesignerlV y EasyWCS,
para que estos se relacionen y conecten para recibir y ejecutar érdenes e intercambiar
informacion.
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4. ANALISIS Y DESARROLLO DEL
PROGRAMA DE CONTROL

Para el desarrollo del modelo de simulacién de la maquina transelevador es necesario
disefiar un programa de control de la misma, para que con las sefiales que reciba el
programa de control, este ejecute y active diferentes sefiales que permitirdn visualizar la
evolucion de la simulacién en funcién de las condiciones que ocurran en un momento
dado.

4.1. - LOGICA DEL MODELO TRANSELEVADOR

El disefio de la 16gica del modelo pasa por su ajuste a las funcionalidades del simulador,
es por ello su concepcion sea posterior al andlisis del alcance de la herramienta
DesignerlV.

De este modo mediante el andlisis y estudios entre las acciones y eventos del simulador
y un diagrama de estados del transelevador, se define tanto la l6gica que tiene lugar en
los diferentes sucesos dentro de la simulacion como los estados y transiciones de dicho
modelo. El siguiente diagrama muestra de manera simplificada la operativa, en un modo
de funcionamiento normal, de un transelevador.

L4
Transelevador
Busca tarea

!

Le cae tarea al
transelevador

v

Transelevador se mueve a
posicién de origen de tarea

v

Transelevador
carga contenedor

v

Transelevador se mueve a
posicion destino de tarea

k4

Transelevador
descarga contenedor

Figura 4.1.- Operativa de funcionamiento normal de un transelevador
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4.2. - MODOS DE FUNCIONAMIENTO DEL
TRANSELEVADOR

4.2.1.- MODO SELECCION

El usuario debe ser capaz de elegir el modo de funcionamiento que desea para la
emulacion de la maquina.

La programacion que rige como y cudndo se entra en un modo de funcionamiento u otro
y como y cudndo se sale es de vital importancia para el correcto funcionamiento de la
automatizacion. Esta tarea de seleccion del modo de funcionamiento viene dada por el
valor que se le asigne a una determinada variable de tipo entero llamada
“Modo_Funcionamiento”. Se puede encontrar descrita en el “ANEXO I: Variables y
parametros”.

Dentro de este programa se realiza una division jerdrquica, dada por los valores asignados
a unas determinadas variables “Modo Funcionamiento”. Para acceder a cada uno de los
diferentes tipos de funcionamiento se ha de activar una variable booleana del mismo
nombre: automatico, manual y emergencia; cuyo valor se da desde el panel de control de
DesignerIV llamado “inspector”. Se procede a analizar cada uno de estos modos de
funcionamiento en detalle:

4.2.1.1.- MODO AUTOMATICO

En modo automitico el transelevador tienen un comportamiento secuencial, es decir, su
comportamiento estd definido por diferentes etapas que van evolucionando segin
determinadas condiciones que reportan los sensores. La maquina parte del reposo, donde
no estd haciendo ninglin movimiento y estd a la espera de entrar en funcionamiento, donde
realiza su funcidn especifica para finalmente volver al reposo hasta que se vuelva a iniciar
de nuevo el ciclo.

En el modo automatico el transelevador evolucionara de manera autonoma.

~ Preparacion

carga de
Reposo pallet
Descarga de Carga de
pallet pallet
\Preparacic’m /
Descarga

pallet

Figura 4.2.- Modo de funcionamiento automadtico del traslo
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El modo automatico también se conoce como modo ‘““sin hombre a bordo”, ejecuta las
ordenes enviadas mediante una fotocélula de comunicacion desde el ordenador de gestion
de transportes. En este modo se ejecutan las siguientes operaciones:

- Ubicacién

- Extraccion

- Cambio de ubicacién

- Correccion de errores en el almacén

- Autoaprendizaje de las ubicaciones del almacén

4.2.1.2.- MODO MANUAL

Es posible realizar el movimiento manual de los diferentes conjuntos de movimientos del
transelevador. Para hacer uso del movimiento manual, se debe activar la variable asociada
a este tipo de funcionamiento, asi se inhiben otros modos de funcionamiento.

Estos movimientos manuales se realizardn activando una variable (desde el panel de
inspector) que ejecutard paso a paso cada grupo de movimientos, es decir, por seguridad,
solo se ejecutard un grupo de movimientos cada vez que se active la variable.

NOTA: Los movimientos manuales solo se deben ejecutar cuando no hay pallets encima
del transelevador. Si se realizan movimientos manuales con pallets encima se corre el
riesgo de producir averias, caida de contenedores, decalaje de pallets, etc.

Este modo también es llamado modo “con hombre a bordo” y permite manipular todos
los elementos del transelevador de forma restringida para llevar a cabo tareas de
mantenimiento y reparacion

4.2.1.3.- MODO SEMIAUTOMATICO

Los transelevadores permiten realizar movimientos semiautomaticos, que permiten
mover la maquina a posiciones logicas del almacén especificas. Asi, es posible resolver
incidencias (como por ejemplo recolocar pallets que estuviesen mal orientados) o probar
movimientos.

Este modo de funcionamiento se utiliza para realizar funciones de apoyo como son:

- Acceso automdtico a una ubicacién, posicionando el transelevador
automdticamente en el emplazamiento demandado por el operario

- Ciclo de horquillas automético: extrae o deposita autométicamente una unidad de
carga en la direccién indicada por el operario

- Reubicaciones de mercancia
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4.3. - CODIFICACION DE LAS POSICIONES DE
ALMACENAMIENTO

Las posiciones de almacenamiento, estanterias y posiciones o ubicaciones sobre las que
opera el transelevador, se referencian mediante 2 sistemas de coordenadas.

Un sistema de coordenadas es una representacion del espacio plano basado en un sistema
Cartesiano. Se trata de un conjunto de valores y puntos que permiten definir
univocamente la posicién de cualquier punto de un espacio.

Para este proyecto, se emplean dos tipos de sistemas de coordenadas:

- Coordenadas de la simulacién/emulacién: Estan definidas dentro de un espacio
16gico, es decir, el espacio donde se utilizan las unidades l6gicas, que serdn las
unidades virtuales con las que se definirdn las ubicaciones y posiciones de los
distintos elementos de la instalacién simulada.

- Coordenadas fisicas: Estdn definidas dentro de wun espacio -euclideo
tridimensional. Estas coordenadas serdn empleadas dentro del sistema para
acceder a los valores reales que proporcionan los sensores y telémetros.

Internamente, ambos sistemas de coordenadas estardn relacionados para poder relacionar
la visualizacion de la emulacion con el programa de control.

4.3.1.- CONTROL DE POSICION

Para realizar el control de posicién del conjunto transelevador, de la cuna y de los
extractores la simulacién se cuenta con telémetros y sensores inductivos. Se trata de
pardmetros/funciones configurables con el fin de simular lecturas de valores reales.

El transelevador estard definido en un espacio euclideo, cada una de sus posiciones estara
mapeada con unas coordenadas l6gicas referenciadas a unas coordenadas reales.

Un ejemplo de estos valores es:

Dimensions = 3

offsets 0:0:0

{(1:0:1) 16000:1175:600
(1:0:2) 16000:1175:-600
(2 1) 14650:900:600
(2 2) 14650:900:-600
(2 1) 14650:2400:600

14650:2400:-600

(2 1) 14650:3900:600
(2 2) 14650:3900:-600
(2 1) 14650:5400:600
(2 2) 14650:5400:-600

14650:6900:600
14650:6900:-600

- P N T e,

~
Pl

[EE R I S TR  l l  Ja
]
e

L | | | | | (| A

Figura 4.3.- Equivalencias de coordenadas Idgicas a reales
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Los valores de las posiciones que adopta el transelevador en el eje_X estaran medidas por
un telemetro, al igual que las posiciones de la cuna a lo largo del eje_Y.

Las posiciones de los extractores en el eje_Z solo estardn controladas por unos sensores
inductivos y chapas metélicas colocadas en los extremos de los extractores que nos dardn
los valores de las sefiales TODO/NADA.

4.4. - INFORMACION CONTENIDA EN LAS ENTIDADES
DEL MODELO. PARAMETROS DE INTERES

Las entidades que representan valores o datos que maneja el transelevador, los eventos
de movimiento con o sin carga o las 6rdenes recibidas del sistema de gestion, almacenan
informacién en etiquetas, que acompafian a estas entidades a continuacion se muestran
las maés relevantes:

- p_C_DriverX (Component[IStdFrequencylnverter]): Variador de frecuencia al
cual le llegan sefiales que permiten gestionar los movimientos en x del motor del
transelevador. Realiza una rampa de aceleracion y desaceleracion.

- P_C_DriverY (Component[IStdFrequencylnverter]): Variador de frecuencia al
cual le llegan las sefiales que permiten gestionar los movimientos en Y del motor
del transelevador. Realiza una rampa de aceleracion y desaceleracion

- P_C_MaspPosSC (Component [Dimensional map Ex]): Componente que
proporciona un mecanismo para almacenar un mapa multidimensional donde el
numero de dimensiones, en este caso, es 3. Gracias a este objeto es posible
almacenar posiciones bidimensionales y tridimensionales en memoria para su
consulta y modificacion.

- P_Ini_Map_PosSC (String): Variable mediante la cual se accederd a los datos del
mapa multidimensional.

- P_I_ExtractorIN (BOOL): Variable relacionada con el sensor que informa de que
las horquillas telescopicas se encuentran recogidas en la cuna.

- P_I_ExtractorLeft (BOOL): Variable relacionada con el sensor que informa del
estado de que las horquillas telescopicas estan extendidas hacia la izquierda.

- P_I_ExtractorRight (BOOL): Variable relacionada con el sensor que informa del
estado de que las horquillas telescopicas estdn extendidas hacia la izquierda

- P_O_Extractor_Positive (BOOL): Variable relacionada con el actuador/motor de
las horquillas, esta variable genera el movimiento de las horquillas hacia la
derecha. Solo toma dos valores TRUE/FALSE. Activando/desactivando el
movimiento hacia la derecha de los extractores

- P_O_Extractor_negative (BOOL): Variable relacionada con el actuador/motor de
las horquillas, esta variable genera el movimiento de las horquillas hacia la
izquierda. Solo toma dos valores TRUE/FALSE. Activando/desactivando el
movimiento hacia la izquierda de los extractores
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P_MW_MachineCycle (INT): Variable del programa que indica qué etapa del
programa se esté ejecutando

- P_MW_CodeError (INT): Variable a la cual se le van asignando diferentes
valores en funcién de la etapa del programa en la que haya ocurrido el error.

- P_MDW_TransportNumber (DINT): Variable relacionada con el nimero de
maquinas del mismo tipo que existe dentro de la instalacion.

- P_MDW_TargetXLogic/Physical (DINT): Variable directamente relacionada con
la posicion final o destino de una orden generada por el SGA, al tratarse de un
valor 16gico estard codificado segtin las posiciones ldgicas de las ubicaciones, si
se trata de la variable fisica su valor vendrd en mm. Datos de posicion referentes
aleje X

- P_MDW_TargetYLogic/Physical (DINT): Variable directamente relacionada con
la posicion final o destino de una orden generada por el SGA, al tratarse de un
valor 16gico estard codificado segin las posiciones l6gicas de las ubicaciones, si
se trata de la variable fisica su valor vendra en mm.. Datos de posicion referentes
aleje Y

- P_MDW_TargetZLogic/Physical (DINT): Variable directamente relacionada con
la posicién final o destino de una orden generada por el SGA, al tratarse de un
valor 16gico estard codificado segun las posiciones logicas de las ubicaciones, si
se trata de la variable fisica su valor vendrd en mm.. Datos de posicion referentes
aleje Z

- P_MDW_SourceXLogic/Physical (DINT): Variable directamente relacionada
con la posicion inicial u origen de una orden generada por el SGA, al tratarse de
un valor 16gico estard codificado segun las posiciones l6gicas de las ubicaciones,
si se trata de la variable fisica su valor vendra en mm. Datos de posicion referentes
al eje X

- P_MDW_SourceYLogic/Physical (DINT): Variable directamente relacionada
con la posicion inicial u origen de una orden generada por el SGA, al tratarse de
un valor 16gico estard codificado segin las posiciones l6gicas de las ubicaciones,
si se trata de la variable fisica su valor vendrd en mm. Datos de posicion referentes
aleje Y

- P_MDW_SourceZLogic/Physical (DINT): Variable directamente relacionada con
la posicion inicial u origen de una orden generada por el SGA, al tratarse de un
valor 16gico estard codificado segun las posiciones logicas de las ubicaciones, si
se trata de la variable fisica su valor vendrd en mm. Datos de posicion referentes
aleje Z

- P_MB_StationType (SINT): El valor del nimero de tipo de estacién es tnico e
intransferible para cada uno de los elementos que intervienen en la emulacién.
Estan definidos segin unos estdndares para el propio software.

- P_MB_StationNumber (SINT): Nimero configurado en Galileo y establecido por
el SGA, en este caso, su valor, sera 1.
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- P_MB_Occupation (SINT): Variable que indicara si una estacion esta realizando
algin tipo de tarea o tiene algin contenedor encima, es decir, nos indica si la
madquina estd cargada o se le ha asignado una tarea.

La siguiente tabla muestra todos los pardmetros empleados para el programa de control:

Nombre del parametro Tipo
IStdFrequencylnverter COMPONENT
IStdFrequencylnverter COMPONENT
DimensionalMapEx COMPONENT
p_|_ExtractorIN BIT
p_|_ExtractorLeft BIT
p_|_ExtractorRight BIT
p_|_ForwardSensor BIT
p_|_ShelfRight BIT
p_l_ShelfSensor BIT
p_l_WeightPallet BIT
p_Ini_MapPosSC STRING
p_Left BIT
p_M_AdvanceMovement BIT
p_M_AnyMode BIT
p_M_AutoExtractorIN BIT
p_M_AutoExtractorNegative BIT
p_M_AutoExtractorPositive BIT
p_M_ChangelN BIT
p_M_ConveyorPresence BIT
p_M_CreatePallet BIT
p_M_EntryConsent BIT
p_M_EntrySlowSpeed BIT
p_M_ExitRequest BIT
p_M_ExtractorIN BIT
p_M_ExtractorNegative BIT
p_M_ExtractorPositive BIT
p_M_Fault BIT
p_M_IsOK_X BIT
p_M_IsOK_Y BIT
p_M_IsTransition BIT
p_M_LoadFinished BIT
p_M_LoadFinished_Shelf BIT
p_M_LoadStart_Shelf BIT
p_M_ManBackward BIT
p_M_ManDown BIT
p_M_ManExtractorIN BIT
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p_M_ManExtractorNegative BIT
p_M_ManExtractorPositive BIT
p_M_ManForward BIT
p_M_ManResetValues BIT
p_M_ManualMode BIT
p_M_ManualSlave BIT
p_M_ManUp BIT
p_M_MotorRunning BIT
p_M_MoveManualNext BIT
p_M_NotFinishedFault BIT
p_M_OrderInProcess BIT
p_M_PalletLeft BIT
p_M_PalletPresence BIT
p_M_PalletRight BIT
p_M_Presence_Mem BIT
p_M_PresenceToNext BIT
p_M_PreviousRelease BIT
p_M_SideME BIT
p_M_SideMS BIT
p_M_SideShelf BIT
p_M_SourceTask BIT
p_M_TargetTask BIT
p_M_TrackingPresent BIT
p_M_UnloadFinished BIT
p_M_UnloadFinished_Shelf BIT
p_M_UpdateShelfStatus BIT
p_M_UpdateShelfTime BIT
p_M_UpdateStationStatus BIT
p_MB_AisleNumber BYTE
p_MB_Capacity BYTE
p_MB_Capacity_Mem BYTE
p_MB_CurrentStateSC BYTE
p_MB_LoadConsentToSC_ME BYTE
p_MB_NewTracking BYTE
p_MB_Occupation BYTE
p_MB_StationNumber BYTE
p_MB_StationType BYTE
p_MB_Status_Mem BYTE
p_MB_TargetStationNumber BYTE
p_MB_TargetStationType BYTE
p_MDW_CurrentPositionX DWORD
p_MDW_CurrentPositionY DWORD
p_MDW_NextConveyor DWORD
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p_MDW_PrevConveyor DWORD
p_MDW_SourceXLogic DWORD
p_MDW _SourceXPhysical DWORD
p_MDW_SourceYLogic DWORD
p_MDW_SourceYPhysical DWORD
p_MDW_SourceZlogic DWORD
p_MDW_SourceZPhysical DWORD
p_MDW_StatusX DWORD
p_MDW_StatusY DWORD
p_MDW_TargetXLogic DWORD
p_MDW _TargetXPhysical DWORD
p_MDW_TargetYLogic DWORD
p_MDW _TargetYPhysical DWORD
p_MDW_TargetZLogic DWORD
p_MDW _TargetZPhysical DWORD
p_MDW _TransportNumber DWORD
p_MDW_WTUNumber DWORD
p_MW_CodeError WORD
p_MW_ExtractorCycle_LoadShelfLeft WORD
p_MW _ExtractorCycle_LoadShelfRight WORD
p_MW_ExtractorCycle_ ME_Left WORD
p_MW_ExtractorCycle_ME_Right WORD
p_MW _ExtractorCycle_MS_Left WORD
p_MW_ExtractorCycle_MS_Right WORD
p_MW _ExtractorCycle_UnloadShelfLeft WORD
p_MW_ExtractorCycle_UnloadShelfRight WORD
p_MW_MachineCycle WORD
p_MW_TypeFromlLoad WORD
p_OExtractor_Negative BIT

p_OExtractor_Positive BIT

p_OExtractorIN BIT

p_Right BIT

p_TON_UpdateShelfStatus TON

p_TON_UpdateStationStatus TON

Tabla 4.1.- Pardmetros del programa de control

Victoria Casares Garcia Pagina 41 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

4.5. -

"u
UNIVERSIDAD DE OVIEDO mialing
Escuela de Ingenieria de Gijon . ""'

COMUNICACIONES EN LA ESTACION

TRANSELEVADOR

El transelevador (0 TRASLO) es una maquina automdtica que se encarga del
procedimiento de ubicacion y extraccion de contenedores en la estanteria mediante un
sistema de movimiento en tres ejes (traslacidn, elevacion y profundidad).

Se emplea en pasillos automaticos no transitables

Al recibir una orden un transelevador realiza la siguiente secuencia de movimiento:

I.

Desplazamiento a la posicién de ubicacién del contenedor que debe mover
(posicion origen). Las coordenadas de esta posicion estdn dadas en los 3 ejes
(traslacién X, elevacion Y y lado Z

Carga del contenedor en la maquina mediante un mecanismo denominado sistema
extractor.

Desplazamiento a la posicion de la ubicacion destino del contenedor que se esta
moviendo (posicion destino). Las coordenadas de esta posicion estdn dadas en los
tres ejes (traslacion X, elevacion Y y lado Z)

Descarga del contenedor en la ubicacién indicada mediante el sistema de
extraccion.

Para el sistema de control, un transelevador es un equipamiento. Se deben conocer:

Pasillo automético: Codigo del pasillo

Transelevador en el pasillo: Indica si el pasillo automético incorporara un
transelevador propio. Si no lo incorpora, se deberda indicar cudl de los
transelevadores disponibles en los otros pasillos automaéticos, tendrd el control
sobre este.

Numero de extractores: nimero de mecanismos encargados de realizar el
movimiento de carga y descarga de contenedores en el transelevador.

Acoplamiento: Define si la orden de movimiento limita o condiciona la orden de
movimiento del otro contenedor en el mismo sistema extractor.

La estacion transelevador realiza el siguiente protocolo entre Galileo (SCT) y EasyWCS

(SGA):
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Galileo (SCT. EasyWCS (SGA)

Solicita orden

Busqueda orden
Envia orden

Movimiento a posicion [ T*

XeYenorigen
‘ ICarga contenedor

Movimiento a posicion [ |
Xe Y en destino

Operativa LOAD

Procesa operativa LOAD

Operativa procesada

Operativa UNLOAD (destino en cabecera sin estacion
configurada)

Finaliza orden (siempre que el destino sea una estacion
configurada: ALM, MS...)

Procesa Operativa UNLOAD o
) Operativa UNLOAD o Fin de Orden procesada Procesa Fin de Orden

Figura 4.4.- Protocolo de comunicaciones Galileo —EasyW(CS (estacion TRASLO)

Descarga contenedor

A nivel de control los pasos necesarios son:

1°. Galileo solicita una orden de movimiento a EasyWCS, con los siguientes pardmetros:

Parametros

orden

Busqueda de

. .. Ver "Tabla: Tipos de estaciones" ANEXO Il (para el TRASLO

Tipo de estacién
toma el valor 1)

NuUmero de Numero de transelevador (solo hemos configurado un Traslo,

estacion toma valor 1)

Transporte Se envia siempre 0

X Coordenada X actual o en "Busquedas en paralelo a origen" la
coordenada origen de la orden que se estd ejecutando

y Coordenada Y actual o en "Busquedas en paralelo a origen" la
coordenada origen de la orden que se estd ejecutando

Pasillo Pasillo actual o en "Busquedas en paralelo a origen" el pasillo
origen de la orden que se estd ejecutando

Estado En Servicio (S) / Con Correccion a depdsito (E) /Movimientos
simultaneos a entrada (l)

Ocupacion actual | Numero de trackings de la maquina

Capacidad actual | Valor de configuracion constante

Aux01... Aux08 Custom

Tabla 4.2.- Pardmetros de busqueda de orden

Segun ciertas condiciones, es posible realizar una operativa que permita realizar
Movimientos simultdneos de entrada (carga y descarga simultdnea -I-)

En estos casos, a través del programa de control para la emulacion, Galileo comprobara
de forma estidndar que todos los movimientos de salida, si los hubiera, qué estdn en
ejecucion en el transelevador estin todos ya cargados en cuyo caso buscard
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movimientos pendientes en la cabecera destino de los movimientos de salida. Para
EasyWCS la mesa de entrada debe estar situada justo en frente de la mesa de salida; si
no es asi EasyWCS no devolverd ninglin movimiento.

NOTA: Las coordenadas indicadas por el programa de control de Galileo, deben existir
obligatoriamente en EasyWCS.

2°, Enviar la orden de movimiento generada para el transelevador.

La orden de movimiento tiene la siguiente estructura de datos de tracking:

Campo \ Descripcion \
Numero Transporte | Numero de Transporte

Prioridad Prioridad del tracking

Secuencia Secuencia de tracking

UMA Identificador del contenedor

Tipo Contenedor

Tipo de contenedor

Tipo Altura

Tipo de altura

DATOS RELATIVOS AL ORIGEN DE MOVIMIENTO

Numero Estacion

Estacion origen del movimiento (nimero)

Tipo Estacion

Estacion origen del movimiento (tipo)

X Coordenada X del alveolo origen del movimiento
Y Coordenada Y del alveolo origen del movimiento
X Local Coordenada X local al alveolo

Y Local Coordenada Y local al alveolo

Lado Lado de origen

Pasillo Pasillo de origen

Profundidad

Profundidad de origen

DATOS RELATIVOS AL DESTINO DE MOVIMIENTO

Numero Estacion

Estacion destino del movimiento (nimero)

Tipo Estacion

Estacion destino del movimiento (tipo)

X Coordenada X del alveolo destino del movimiento
Y Coordenada Y del alveolo destino del movimiento
X Local Coordenada X local al alveolo

Y Local Coordenada Y local al alveolo

Lado Lado de destino

Pasillo Pasillo de destino

Profundidad Profundidad de destino

DATOS CUSTOM

Custom Data Datos auxiliares

PERCENT_V_X Porcentaje de velocidad en X

PERCENT_V_Y Porcentaje de velocidad en Y

PERCENT_V_Z Porcentaje de velocidad en Z

Victoria Casares Garcia
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NOTA: Los datos enviados desde el SGA son ubicados a partir del byte 25 (inclusive)
del Custom Data del tracking. Los 25 primeros son utilizados internamente por el
sistema de control.

La estructura del tracking dentro del sistema de control tiene su reflejo en EasyWCS
en las 6rdenes de transporte.

3°. El transelevador realiza el movimiento en los ejes X e Y a la ubicacién origen donde
estd el contenedor.

4°. Una vez colocado en ambos ejes y mientras el transelevador carga el contenedor,
Galileo envia una operativa LOAD indicando a EasyWCS en qué orden se cargaran
los contenedores en la cuna. La operativa LOAD tiene los siguientes pardmetros:

Parametros ‘

Operativa LOAD

. ., Ver "Tabla: Tipos de estaciones" ANEXO Il (para el TRASLO toma el

Tipo de estacion
valor 1)

. .. Numero de transelevador (solo hemos configurado un Traslo,

Numero de estacion
toma valor 1)

Transporte Se envia siempre 0
Tipo Operativa Operativa de carga equivale al valor 3
Tipo de contenedor Enviado por TA (datos de tracking)
Tipo de altura Enviado por TA (datos de tracking)
X Local Ver "Tabla: Posicién local dentro de la ubicacion traslo" ANEXO I
Y Local Ver "Tabla: Posicidn local dentro de la ubicacién traslo" ANEXO Il
Aux01... Aux08 Custom

Tabla 4.4.- Parametros de la operativa de carga del transelevador.

En la operativa LOAD, Galileo debe indicar la posicion dentro de la cuna del
transelevador donde se han cargado los contenedores.

En nuestro caso el transelevador tiene simple fondo, es decir, una sola ubicacion. En
el capitulo “Posicion local dentro de la ubicacion de un Traslo (ANEXO I1)” se detalla
la normativa empleada para designar las diferentes ubicaciones que puede tener la cuna
de un traslo

5°. El transelevador realiza el movimiento en los ejes X e Y a la ubicacién destino donde
tiene que depositar el contenedor.

6°. El transelevador descarga el contenedor en la ubicacién destino y lanza una operativa
UNLOAD solo en el caso de descargar en cabecera y que esa descarga no se realice
en una estacion configurada para indicar a EasyWCS que los contenedores no se
encuentran en el equipamiento (transelevador). Se debe resaltar que con una operativa
UNLOAD no se realiza ningun final de orden.
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La operativa UNLOAD tiene los siguientes pardmetros:

Parametros \

Operativa
UNLOAD

. .l Ver "Tabla: Tipos de estaciones" ANEXO Il (para el TRASLO toma el
Tipo de estacion
valor 1)
Numero de Numero de transelevador (solo hemos configurado un Traslo, toma
estacion valor 1)
Transporte Enviado por TA (datos de tracking)
Tipo Operativa Operativa de carga equivale al valor 4
Tipo de Enviado por TA (datos de tracking)
contenedor
Tipo de altura Enviado por TA (datos de tracking)
X 0
Y 0
Lado 0
Pasillo 0
Profundidad 0
Aux01... Aux07 Custom

Tabla 4.5.- Pardmetros de la operativa de descarga del transelevador.

Es importante que los pardmetros mostrados en la tabla anterior sean correctos. Un
error en las coordenadas puede producir efectos indeseados en el sistema, ya que la
operativa UNLOAD implica un cambio de ubicacion.

Si la descarga se realiza sobre la estacion destino se realiza un Fin de Orden.

Parametros

Operativa UNLOAD

Ver "Tabla: Tipos de estaciones" ANEXO | (para el TRASLO
toma el valor 1)

Numero de transelevador (solo hemos configurado un Traslo,
toma valor 1)

Enviado por TA (datos de tracking)

Enviado por TA (datos de tracking)

Tipo de Error (Depésito, en descarga a estanteria; Extraccion,
en recogida de estanteria; Altura, en descarga a estanteria) o
Sin Error

Enviado por TA (datos de tracking)
Enviado por TA (datos de tracking)

Tipo de estacion

Numero de estacion

Contenedor Id
Transporte

Cadigo de error

Tipo de plataforma
Tipo de altura

X Coordenada X de la ubicacion
Y Coordenada Y de la ubicacién
X local Coordenada X local de la ubicacion
Y local Coordenada Y local de la ubicacién
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Lado Lado de la ubicacion

Pasillo Pasillo de la ubicacion
Profundidad Profundidad de la ubicacién
Aux01... Aux07 Custom

Tabla 4.6.- Pardmetros de la operativa de fin de orden del transelevador.

4.5.2.- CASOS ESPECIALES

- Errores de depdésito:

Los errores de depdsito se gestionan de forma que Galileo ante un error de
depésito de cualquiera de los contenedores, serd programado para que se detenga
y genere un aviso y se cambie el destino del contenedor/es con error de depdsito
y puede cambiar también el del resto de los contenedores del transelevador (en
caso de existir mas de una ubicacion en la cuna del traslo).

Galileo a través del programa de control creado para la emulacion, en los errores
de depésito, realiza la busqueda de orden restando de la ocupacién el error o
errores de deposito.

- Errores de extraccion:

En los errores de extraccion, Los gestionard Galileo de la misma forma que en el
caso anterior, independientemente del nimero de cargas, cancela las tareas para
la ubicaciéon del error de extraccion y cualquier tarea que exista para las
profundidades posteriores. En el caso de una maquina que tenga que recoger de
una misma posiciéon y en diferentes profundidades el comportamiento es el
mismo, el Galileo realizard un Fin de Orden (indicando el error de extraccién en
el codigo de error) para cada una de las profundidades afectadas, en este caso
concreto solo hay una profundidad.

- Errores de altura:

Enlos errores de altura, Galileo realizard un Fin de Orden indicdndolo en el cédigo
de error. Este tipo de error solo se indica en descargas a la estanteria.

Los errores de altura son poco frecuentes porque normalmente los contenedores
antes de entrar en la miquina transelevador pasan una serie de controles de peso,
galibo, de patines y de huecos.

- Gestion de movimientos:

Galileo es el encargado de gestionar la secuencia de ejecucion de 6rdenes, es decir,
el programa de control del traslo, se ha configurado de tal forma que realizar4 las
operaciones de movimientos segin se detallan a continuacion:

o Ordenes de Trasvase-Salida - Galileo ejecutard primeramente el
Trasvase. De esta forma, se podrd generar, si es posible, otra orden de
Salida y asi optimizar movimientos.

o Ordenes de Entrada-Salida > Mediante EasyWCS y a través del
programa de control de Galileo en emulacion se podra cambiar el destino
de una orden entrada al origen de una orden de Salida. Para ello, el traslo
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ha de encontrarse en condiciones de recibir orden (antes de realizar el
movimiento a destino, ocupacion, etc) y EasyWCS generar dicha orden de
Salida. De esta forma, Galileo gestionard extraer primeramente el
contenedor cuyo origen es la orden de Salida y luego introducird el
contenedor de la orden de Entrada. Se trata de una optimizacién para
aprovechar la ubicacion libre y ahorrar un movimiento.

- Posiciones inaccesibles para la maquina:

EasyWCS serd el responsable de enviar las 6rdenes de movimiento al
transelevador. Pero no serd el encargado de gestionar si las posiciones origen o
destino son inaccesibles para la mdquina, de esto se encargard el programa de
control creado para la emulacién del transelevador, de este modo se gestionard
como error la orden hacia o desde una posicién inaccesible.

La accesibilidad o no de una posicion viene determinada por la posicién en
cuestion y por la cuna. Podrian darse varios escenarios:

o Caso 1: Ubicaciones limite a final de pasillo y el contenedor de la ME con
destino la ubicacién limite. En este caso si el transelevador no puede acceder
a ella se cargard en la variable de error un valor relacionado con dicho fallo y
se anulard el movimiento, cancelando la tarea a ejecutar.

o Caso 2: Ubicaciones limite al inicio del pasillo y el contenedor de la ME con
destino la ubicacién limite. En este caso si el transelevador no puede acceder
a ella se cargard en la variable de error un valor relacionado con dicho fallo y
se anulard el movimiento, cancelando la tarea a ejecutar.

4.5.3.- TIPOS DE ESTACIONES

El tipo de estacion determinard la funcionalidad estdndar que se aplicard en un punto de
decision. Es por lo tanto imprescindible entender su concepto funcional ya que se debe
utilizar el tipo de estacion adecuada para desempefiar una funcién determinada.

Campo Tipo Descripcion
ALM 0 Almacén
TRASLO 1 Maquina transelevador
PK 2 Puesto de picking
PIE 3 Puesto de identificacién de entradas
PS 4 Puesto de salidas
REAC 5 Puesto de reacondicionamiento
RECH 7 Puesto de rechazos
ME 9 Mesa de entrada al almacén (carga transelevador)
MS 10 Mesa de salida del almacén (descarga transelevador)
MU 11 Mesa de ubicacion
APL 13 Mdéquina apilador/desapilador
LANZ 14 Maquina lanzadera
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MP 16 Puesto de preparacion de picking

PKE 18 Puesto de entrada del picking

ET 20 Puesto o estacién de transito e identificacion
CME 21 Puesto de entrada a pasillo

CH 35 Maquina carrusel horizontal

AV 36 M4dquina elevadora del almacén vertical

RETENTION 42 Puesto de retencidn provisional de contenedores

PCS 53 Puesto de control de secuenciacion

PB 54 Buffer de proximidad

ECB 55 Buffer de contenedores vacios

Tabla 1.1.- Tipos de estaciones.

Los niimeros de los tipos de estacion no pueden ser modificados, son el estdndar que se
emplea en Galileo/Designer/WCS para designar y hacer referencia a cada una de las
maquinas de la instalacion. Se trata de una relacion establecida como estandar para los
diferentes softwares que pueden intervenir en la simulacién de una instalacion.

Se requiere conocer los tipos de estaciones para el presente proyecto para implementar el
escenario de prueba con la maquina trasnelevador.

4.54.- DATOS DEL TRACKING

Los contenedores que se desplazan por el almacén llevan asociados datos relativos a la
orden de movimiento. Estos datos son denominados tracking

Existen dos formas de asignacion de tracking a un contenedor:

- Los trackings generados por Galileo: se utilizan cuando Galileo inicia el
movimiento sin conocer la informacidn relativa al contenedor que va a transportar.

** Cuando galileo genere el tracking para un contenedor ha de hacerlo con valor
1 en el campo ndmero de transporte. Siempre que el campo nimero de transporte
tenga valor 1, el contenedor serd ignorado por EasyWCS.

- Los trackings generados por EasyWCS: Trackings generados por EasyWCS cada
vez que se genera un movimiento para un contenedor identificado.

4.54.1.- ESTRUCTURA DEL TRACKING

La estructura del tracking en Galileo tiene su reflejo como ordenes de movimiento en
EasyWCS.

La estructura corresponde a los datos de un solo contenedor que se desplaza por el
almacén.
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El tracking se desplaza junto con el contenedor por las distintas mdquinas de las que
consta el almacén. Cada maquina puede almacenar un médximo de 10 trackings en su
memoria interna, pero puede utilizar colecciones para almacenarlos en otro.

En las tablas siguientes se detalla la informacién que contiene el tracking asociada a un

contenedor para Galileo:

Campo ‘ Descripcion

Numero Transporte Numero de Transporte
Prioridad Prioridad del tracking
Secuencia Secuencia de tracking

UMA Identificador del contenedor
Tipo Contenedor Tipo de contenedor

Tipo Altura Tipo de altura

DATOS RELATIVOS AL ORIGEN DE MOVIMIENTO

NuUmero Estacion

Estacion origen del movimiento (nimero)

Tipo Estacion

Estacion origen del movimiento (tipo)

X Coordenada X del alveolo origen del movimiento
Y Coordenada Y del alveolo origen del movimiento
X Local Coordenada X local al alveolo

Y Local Coordenada Y local al alveolo

Lado Lado de origen

Pasillo Pasillo de origen

Profundidad

Profundidad de origen

DATOS RELATIVOS AL DESTINO DE MOVIMIENTO

NuUmero Estacion

Estacidon destino del movimiento (nimero)

Tipo Estacion

Estacion destino del movimiento (tipo)

X Coordenada X del alveolo destino del movimiento
Y Coordenada Y del alveolo destino del movimiento
X Local Coordenada X local al alveolo

Y Local Coordenada Y local al alveolo

Lado Lado de destino

Pasillo Pasillo de destino

Profundidad Profundidad de destino

DATOS CUSTOM

Custom Data Datos auxiliares

PERCENT_V_X Porcentaje de velocidad en X

PERCENT_V_Y Porcentaje de velocidad en' Y

PERCENT_V_Z Porcentaje de velocidad en Z

Tabla 1.2.- Informacidn de tracking asociada a un contenedor
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4.5.5.- POSICION LOCAL DENTRO DE LA UBICACION
TRASLO.

Las posiciones relativas en el interior de la cuna siguen la siguiente estructura
(suponiendo una cuna con capacidad para 4 contenedores):

Figura 4.5.- Posiciones que ocupan los contenedores en la cuna del traslo

Los ejes considerados son los equivalentes a los utilizados en el movimiento de la
madquina y siguen su misma normativa:

e X Local de traslacion. Incrementa en el mismo sentido que las coordenadas del
pasillo

e Y Local. Se numeran igual que para Z o profundidad (1->profundidad 1y 2>
profundidad 2). Tomando como referencia que siempre lado 1 es el izquierdo y
lado 2 es el derecho.

Segun estas indicaciones, las bandejas de la imagen anterior indican los valores de la tabla
en los parametros X local e Y local para el evento LOAD

OO | >

2 1
1 2
1 1

Tabla 4.7.- Posicién local dentro de la ubicacion traslo
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Suponiendo una cuna con capacidad para n contenedores, segin estas indicaciones, se
deben configurar los valores correspondientes:

Numero de .
CEREE
contenedores
1 D
2 (mismo extractor) D-C
2 (diferente extractor) B-D
4 A-B-C-D

Tabla 4.8.- Posicién contenedores — Posicién bandeja

Siguiendo la 16gica anterior, se muestra a continuacion, las coordenadas légicas, en
funcion del tipo de transelevador:

Transelevador 1 — 1 (1 extractor — 1 contenedor). Caso que aplica al presente proyecto:

'y
11 11

_.g Coord. X E

= 5
O w 2o
o= m

=) 00
25 TN

N 2

< Coord. Y— — Coord. Y—»

21 21 21

ME ME
(1zda) . (Dcha)

Figura 4.6.- Transelevador 1 extractor — 1 contenedor

4.5.6.- FUNCIONES DE COMUNICACION

Existen varios tipos de funciones de comunicacién entre EasyWCS y Galileo que serd
necesario tenerlas en cuenta para el posterior desarrollo del programa de control:
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Multioperacién

Evento

Busqueda de orden

Fin de orden

Cancelacion de orden
Actualizacién de estaciones

Actualizacion de rutas

© N A WD =

Devolucion de 6rdenes

En cada una de las estaciones existentes en las mdquinas del presente proyecto pueden
aparecer una o varias funciones de comunicacion.

4.5.6.1.- MULTIOPERA CION

Una multioperacion es una funcién especifica para DesignerIV que permite a EasyWCS
notificar en una sola comunicacion varias funciones. En concreto en una multioperacion
se pueden notificar:

e Una busqueda de hasta 10 6rdenes,
e y/o 10 eventos

e y/o 10 fines de orden

4.5.6.2.- EVENTO

Un evento es una notificacion a iniciativa del SCT hacia EasyWMS® en la que se indica
una casuistica (indicada a través del campo tipo de evento)

La siguiente lista muestra los diferentes tipos de evento gestionados de forma estandar y

sus valores:
Tipo ‘ Descripcion

1 Palet en PIE
Pulsacion de rechazo

Load (Carga de contenedor)

UnLoad (Descarga de contenedor)

Pila llena

Pulsacidn de reintento

Simulacion picking (reservado)

Confirmacién de picking

O (0N | Ww(N

Extraccidn de PS
Transferencia de contenedor de ECB a MP (HPKS)

=
o
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Tabla 4.9.- Tipos de eventos y sus equivalencia

4.5.6.3.- BUSQUEDA DE ORDEN.

La estructura existente en EasyWMS® para la bisqueda de orden, mediante Galileo IV:

Parametro Meétodo Galileo

i .. | SetMultiOPSearchStationNumber
Numero estacion
Byte
. » SetMultiOPSearchStationType
Tipo Estacion
Byte
SetMultiOPSearchTransport
Transporte
Dword
X SetMultiOPSearchCurrentX
Word
v SetMultiOPSearchCurrentY
Word
SetMultiOPSearchCurrentAisle
Aisle
Byte
SetMultiOPSearchCurrentSide
Side
Byte
SetMultiOPSearchCurrentState
State
Byte
SetMultiOPSearchOccupation
CurrentCount
Byte
. SetMultiOPSearchcapacity
Capacity
Byte
SetMultiOPSearchAuxData
Aux01/08
Byte [0...7], Byte

Tabla 4.10.- Busqueda de orden mediante Multi-operacion

Parametros de la bisqueda de orden:

Parametro ‘ Descripcion Valor ‘

Configurado en el programa de control y

WAREHOUSE Identificador del almacén establecido por WCS

Los tipos de estaciones estan
Station Type Numero de estacidn estandarizados y pueden consultarse en
"Tabla de Tipos de estaciones"

Numero configurado en EasyWCS y

Station_Number Tipo de estacién .
- P establecido por el programa de control
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Transport Numero de transporte Segun el tipo de estacion
X Coordenada X de la ubicacion | Segun el tipo de estacion
Y Coordenada Y de la ubicacién | Segun el tipo de estacién
Valor Lado ‘
Side Lado de la ubicacion 1 Izquierda
2 Derecha
AISLE Pasillo asociado a la ubicacion Segun el tipo de estacion
Valor Estado ‘
83 (S) | En servicio
State Estado en el que se encuentra 70 (F) | En defecto
la maquina 77(M) | Manual o semiautomatico
731 Z/In(:\r/;r:;;entos simultaneos de

Ocupacién actual de trackings

Occupation en la maquina Segun la ocupacién actual ’
Capacity Capacidad dfe tr.ackings de la | NUumero configurado en EasyWCSy en el
maquina programa de control
Aux01 Auxiliar 1 Custom
Aux02 Auxiliar 2 Custom
Aux03 Auxiliar 3 Custom
Aux04 Aucxiliar 4 Custom
Aux05 Auxiliar 5 Custom
Aux06 Auxiliar 6 Custom
Aux07 Auxiliar 7 Custom
Aux08 Auxiliar 8 Custom

Tabla 4.11.- Parametros de la busqueda de orden

4.5.6.4.- FIN DE ORDEN

Cuando el Sistema de Control Galileo finaliza una orden de transporte lo notifica a
EasyWCS® mediante un procedimiento de final de orden.

Los cédigos de finalizacion de orden estdndar establecidos son:

Codigo Descripcion

7 En el caso de realizar una Multioperacién con un Fin + BUsqueda, la ocupacién indicada en el
parametro no ha de notificar los trackings actuales de la maquina, si no que ha de restar los trackings
que vayan a ser finalizados en esa misma multioperacion. Es decir, la ocupacion seria la capacidad
menos numero de érdenes que se podrian recibir tras el fin de orden.
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Finalizacidon correcta

Error de depdsito

Error de extraccion

Error de altura

O (N[N (- |O

Error de gélibo (obsoleto)

Tabla 4.12.- Cédigos de error estandar de la finalizacion de orden

maiind p

Existe también una multi-operacion para el fin de orden que viene dada por los siguientes

métodos:

Parametro Método Galileo

Nimero SetMultiOPEndRealStationNumber
estacion Byte, Byte
. . SetMultiOPEndRealStationType
Tipo Estacion
Byte, Byte

Movimiento

PrepareMultiOPCommandToFinish

Byte, Byte, Dword, Dword

Codigo de error

PrepareMultiOPCommandToFinish

Byte, Byte, Dword, Dword

PrepareMultiOPCommandToFinish

Victoria Casares Garcia

UMA
Word
Tipo de SetMultiOPEndPlatformType
plataforma Byte, Byte
. SetMultiOPEndHeightType
Tipo de altura
Byte, Byte
X SetMultiOPSearchCurrentX
Byte, Word
v SetMultiOPSearchCurrentY
Byte, Word
SetMultiOPSearchCurrentAisle
Lado
Byte, Byte
. SetMultiOPSearchCurrentSide
Pasillo
Byte, Byte
. SetMultiOPSearchCurrentState
Profundidad
Byte, Byte
SetMultiOPSearchOccupation
Xlocal
Byte, Byte
SetMultiOPSearchcapacity
Ylocal
Byte, Byte
A SetMultiOPSearchAuxData
ux
Byte, Byte, Dword, Dword
Aux01/08 SetMultiOPSearchAuxData
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| Byte[0...7], Byte

Tabla 4.13.- Métodos multi-operacion para el fin de orden

4.5.6.5.- ACTUALIZACION DE ESTACIONES

La actualizacién de las estaciones desde el Galileo, referenciando capacidades,
ocupaciones, presencias, etc. para que EasyWCS® pueda decidir sobre la forma mds
correcta de gestionar la instalacion, se realiza bajo las siguientes condiciones:

e Si el estado anterior es diferente del actual.

e Sies igual, debe actualizarse de forma periddica tras un tiempo configurable (de
base 1000 ms). En el caso Galileo, este tiempo se configura en la consola en el
campo “Timeout para la actualizacioén de estaciones/rutas(ms)”

4.5.6.6.- ACTUALIZACION DE RUTAS

La actualizacién de rutas bajo el sistema de control Galileo se realiza bajo las siguientes
condiciones:

e Si el estado anterior es diferente del actual.

e Si es igual, debe actualizarse de forma periddica tras un tiempo configurable (de
base 1000 ms). En el caso Galileo, este tiempo se configura en la consola en el
campo “Timeout para la actualizacion de estaciones/rutas(ms)”.

El comportamiento de EasyWCS® en funcién de los valores de estado que envia el
sistema de control Galileo para una determinada ruta es el siguiente:

e (0 - Ruta en defecto: EasyWCS® no genera movimientos al destino de la ruta ni
estaciones intermedias. Si existe algin movimiento hacia el destino ya en
ejecucion, el fin de orden devuelve un error.

e | = Ruta en servicio (habilitada): Ruta valida para cualquier movimiento.

e 2 >Rutallena y en defecto: Mismo comportamiento que el valor 0 (se mantiene
el valor para comportamientos custom).

e 3 - Rutallenay en servicio: Si es desde PKE o CME hacia PK o SE ME intenta
hacer otros movimientos para no colapsar y que los contenedores recirculen, desde
cualquier otro tipo de estacion se ignora que esté cargada.

Teniendo en cuenta esta informaciéon es importante tener especial cuidado en la
habilitacién/deshabilitacion de cada ruta. Las posibles consecuencias sobre las
operaciones realizadas son:

e Busqueda de orden: Si no se encuentra ninguna ruta habilitada al destino, no se
genera el movimiento.

Fin de orden: Cuando se notifica un final de orden al EasyWCS®, éste intenta generar
un movimiento hacia la estacion destino. Si no se encuentra una ruta para llegar
EasyWCS® no finalizara al sistema de control Galileo esa orden
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4.6. - IMPLEMENTACION DE MOVIMIENTOS. CICLOS
DE TRABAJO DE LOS TRANSELEVADORES

En este apartado se van a exponer los casos que aplican al presente proyecto recogidos en
la norma FEM 9.851 (06.2003) para realizar el célculo de tiempos de ciclos de trabajo de
los transelevadores (operados bajo control automatico)

Los transelevadores, considerados “Magquinaria de elevacion y transporte” siguen la
normativa UNE 58912:2004.

Esta norma establece las reglas que son aplicables exclusivamente a los transelevadores
con mando automdtico y diseflados para la manipulacién de unidades de carga.

Esta norma proporciona un método uniforme para el calculo de tiempos de ciclos de
trabajo de los transelevadores y asi determinar sus ritmos de manipulacién para optimizar
los almacenes de gran altura.

Ritmo de manipulacion:

El ritmo de manipulacion en un almacén de gran altura indica el nimero de unidades
carga que se almacenan y/o se desalmacenan por unidad de tiempo. En el drea de almacén
ello depende de:

- Del ndmero de transelevadores

- Del namero de ciclos por transelevador, cuyos ciclos dentro de un turno dependen
de:

= La secuencia de movimientos
= La disposicion de los puntos de traslado
= Rendimiento del transelevador
Tiempo de un ciclo:
El tiempo de un ciclo es la duracién de una secuencia de movimientos.

En el “ANEXO III: Velocidades y Aceleraciones del sistema transelevador” se detallan
los célculos y pruebas realizadas para llegar a las siguientes ecuaciones, que serdn las
empleadas para implementar en el programa de control de la simulacién, teniendo en
cuenta que, los transelevadores, tienen una variable fundamental a tener en cuenta, el
JERK, término usado para describir el ritmo con que cambia la aceleracion:

Partiendo de unas ecuaciones genéricas:

] a
x=]€(t—t0)3+?0(t—t0)2+v(t—to)+x0

Ecuacion 4.1.- Ecuacion de la posicion de un MRUA en un transelevador

v =5t~ )+ ag(e =) + v,
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Ecuacion 4.2.- Ecuacion de la velocidad de un MRUA en un transelevador

a(t) =jt—to) +ag
Ecuacion 4.3.- Ecuacidn de la aceleracion de un MRUA en un transelevador
Donde:

X, Xo : posicion del transelevador en un instante dado (x) y en su posicién inicial (xg)

Jj:jerk del motor del transelevador. Permanece constante.
t, to: intervalo de tiempo estudiado
v, Vy: velocidad del transelevador en un instante dado (v) y en el instante inicial (v)

a, a,: aceleracién del transelevador en un instante dado (a) y en el instante inicial (a,)

Simplificando se obtiene:

Ecuacion 4.5.- Distancia recorrida por el transelevador debida al jerk del motor

Las ecuaciones obtenidas son los valores de velocidad y distancia generados por el
impulso del motor (JERK)

Segtn estas ecuaciones pueden darse dos posibles casos:

e Caso 1: Caso en el que la velocidad maxima es 2 veces mayor que la velocidad
proporcionada por el jerk (v > 2v; )

o Caso 1-a). Cuando: d = 4d,, el tiempo total que tarda el transelevador
en la realizacion de un ciclo es de:
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Ecuacion 1.6.- Casol-a): Tiempo total de un ciclo de trabajo cuando d > 4d;

o Caso 1- b). Cuando: d < 4d, , el tiempo total que tarda el transelevador
en la realizacion de un ciclo es de:

-
v

N
/-

Ecuacion 1.7.- Casol —b): Desplazamiento generado por el Jerk cuando d < 4d;

6d, 1/3
«= ()
J

Ecuacion 1.8.- Casol—b): Tiempo que tarda el traslo en recorrer d, cuando d < 4d,

tT=4"tx

Ecuacion 1.9.-  Casol - b): Tiempo total de un ciclo de trabajo cuando d < 4d,
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e Caso 2: Caso en el que la velocidad que proporciona el JERK:2 es mayor que la
velocidad nominal, en este caso se debe recalcular el valor del jerk. Se produce en
distancias muy pequefias. (v < 2v; )

Vy ==

2

Ecuacion 4.6.- Caso 2: Velocidad proporcionada por el jerk del motor del transelevador

Ecuacidn 4.7.- Caso 2: Tiempo que tarda el traslo en recorrer d,, a v,

1 3
dx=g']'tx

Ecuacion 4.8.- Caso 2: Distancia recorrida por el traslo debido al jerk del motor

o Caso 2 - a). Cuando: d < 4d,, el tiempo total que tarda un transelevador
en la realizacion de un ciclo es de:

"™\

Figura 4.9.- Caso2 - a): Tiempo total de un ciclo de trabajo cuando d < 4d,

dx:Z

Ecuacion 1.13.-  Caso2 - a): Distancia recorrida por el traslo debido al jerk del motor

6d,\ 3
b = (,—->

Ecuacion 4.9.- Caso2 - a): Tiempo que tarda el traslo en recorrer d,.
tT = 4 . tx

Ecuacion 4.10.- Caso2 — a): Tiempo total de un ciclo de trabajo cuando d < 4d,
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o Caso2-b). Cuando: d > 4d,, el tiempo total que tarda un transelevador
en la realizacion de un ciclo es de:

\")
/ A
v AN
“d, | d, 4, d,
d

Ecuacidn 1.16.- Caso2 - b): Tiempo que tarda el traslo en recorrer d,. a v,

Vy ==

2

Ecuacion 1.17.- Caso2 — b): Velocidad proporcionada por el jerk del motor del transelevador

1 3
dy = 5 ]ty
Ecuacion 4.11.- Caso 2 — b): Desplazamiento generado por el jerk del motor del
transelevador
d—4-d,
tr =4ty +——
v

Ecuacidn 4.12.- Caso2 — b): Tiempo total de un ciclo de trabajo cuando d > 4d,
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4.7. - PROGRAMA DE CONTROL

Se ha desarrollado un programa de control para el secuenciador Transelevador

En el “Manual de usuario de DesignerIV” se explica de manera detallada como crear un
secuenciador en IEC.

Los siguientes subapartados explican los métodos, pardmetros y detalles que se deben
conocer para poder implementar el programa de control.

La estructura de un secuenciador en IEC se rige por sus métodos principales, los métodos
de accién, definidos en las propiedades del secuenciador. Desde ellos se realiza la
invocacién al reto de métodos definidos en el secuenciador. El orden de ejecucién en
funcionamiento normal (excluyendo arranques) en cada ciclo de programa es:

1. Accién anterior
2. Método principal IEC
3. Accién posterior

Los métodos son acciones que actdan siempre sobre el mismo secuenciador,
independientemente del modo de funcionamiento activo. A continuacion, se definen
todos los métodos de las propiedades del secuenciador:

- Meétodo principal IEC: método donde se define el comportamiento principal del
secuenciador y desde el que se invocan al resto de métodos del mismo para definir
las acciones necesarias.

- Accién anterior: accién que se ejecuta antes de evaluar el estado activo del
secuenciador.

- Accién posterior: accién que se ejecuta después de evaluar el estado activo del
secuenciador.

- Arranque en frio: método invocado cuando GalileolV inicia un arranque frio
(inicio del sistema). Tipicamente se hacen las inicializaciones en esta accion.

- Arranque en caliente: idéntica a la anterior, pero para arranques en caliente
(reinicios de GalileolV que no implican una parada del sistema). Su cometido es
muy similar a la anterior y puede usarse en los mismos casos, aunque suele realizar
una inicializacién mads ligera que aquella.

4.7.1.1.- ARRANQUE EN FRIO

Este método se caracteriza por ser llamado cuando arranca el sistema:
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I I
I START FUNCTION I
I 1
VAR _TEMP

pos¥_cabecera: DINT;

posY_cabecera: DINT:

pos¥_backward : DINT:

posY backward : DINT;
END_VER

CRLL_INTERFACE (p_C_MapPos5C, SetDimension, 3);
CRLL INTERFACE (p C MapPosS5C,LoadAndTrack,p Ini MapPosS5C):

posX_cabecera:= H
posY_cabecera:= H
pos¥_backward:= H
posY backward:= :

I 7
/{ RESET MANUAL MEMCRIES //
I 7

// Reset movements stacker crane
p_M_ManBackward :=FALSE:

p_M ManForward :=FALSE;

p M ManUp :=FALSE:

p_M ManDown :=FALSE;

//Reset movements extractors

p M ManExtractorPositive :=FALSE;
p M ManExtractorNegative :=FRLSE:
p_ M ManExtractorIN :=FALSE;

p M AutoExtractorPositive :=FALSE;
p_M RutoExtractorNegative :=FALSE;
p M AutoExtractorIN :=FALSE;

p M NotFinishedFault:=FRLSE:

r=
// RESET INITL
I=

//Reset outputs

p_OExtractorIN :=FALSE;

//Reset other marks
p_Left :=FALSE;
p_Right :=FALSE;

//para generar palestas vy hacerlas desaparecer en estanteria
p M UnloadFinished Shelf:=FALSE;
p_M LoadStart_Shelf:=FALSE:

//indican los cambios de malla en ME y MS
p_M UnloadFinished :=FALSE;

p_M UnloadFinished Shelf:=FALSE;

p_M LoadFinished :=FRL3E;

//Indican el valor légico del lado en el que se encuencra la ME,
//la M5 v la estanteria

//true: lado derecho; false:lado izquierdo

p_M SideME:=false:

p_M SideMS :=true;

p_M SideShelf:=true;

p_M UnloadFinished Shelf:=false;

// RESET DRIVERS //

CALL_INTERFACE (p_C_DriverX, Reset):
CALL_INTERFACE (p_C_Driver¥, Reset);

//Reseteo de otras variables del programa
p_ME Status Mem:=0:
p_M Presence_Mem:=false:
p_ME Capacity Mem:=0:;
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if is the firsc program load

p MW MachineCycle:=1;
-END_IF:

IFp_MW_ExtractorCycle ME_Left
p MW _ExtractorCycle ME Left:
-END_IF:

IFp_MW_ExtractorCycle ME Right =0 THEN
p_MW_ExtractorCycle ME Right:=1;
-END_I

IFp_MW_ExtractorCycle MS_Right =0 THEN
p MW _ExtractorCycle M5 Right:=!;
-END_IF:

IFp_MW_ExtractorCycle MS_Left
p_MW_ExtractorCycle MS Left:
-END_IF;

IFp MW_ExtractorCycle UnloadShelfRight =0 THEN
p_MW_ExtractorCycle_UnloadShelfRight:=_:
-END_IF;

IFp MW_ExtractorCycle UnloadShelfLeft =0 THEN
p MW ExtractorCycle UnloadShelfleft:=I;
-END_IF:

IFp_MW_ExtractorCycle LoadShelfRigh
p MW_ExtractorCycle_LoadShelfRight:
-END_IF;

=0 THEN

IFp MW_ExtractorCycle LoadShelfLeft =0 THEN
p_MW_ExtractorCycle LoadShelflLefr:=:
-END_IF;

4.7.1.2.- ACCION ANTERIOR

Meétodo evaluado antes de conocer el estado activo del transelevador

U5 FUNCTICH

Presence memories

Tracking presence

p_M_TrackingPresent, :=TrackingCount [} >0;

S /BWS
p MB Cccupation:=TrackingCount () ;

// Handshake con posterior.

IF (p MDW NextConveyor = GetNextNumber (O} ) THEN
p_M PresenceToNext :=p_ I ForwardSensor;

-END_IF;

// Presencia de pallet en mesas de entrada y salida.
p M PalletPresence :=p I WeightPallet:;

Code PresenceME TO ST():

ffBctualizamos los valores de la estacion para gue no este en fallo en WCS
y ademas deje de salir en EHC™
CU WMS_Cyclic Data(p M PalletPresence):

4.7.1.3.- METODO PRINCIPAL IEC

Este método define el comportamiento principal del secuenciador, desde €l se llaman a
otros métodos y funciones.
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7 i
'y MATN FUNCTICH /7
ff i
£ - Iy
ff Fault /J/
£ ———— /i

IFp M Fault
CRp M NotFinishedFault
THEN
IFNCTp M NotFinishedFault THEN

// Reset wvariables at entry.
Reset STD():
p_M NotFinishedFault :=true;
b M AnyMode :=true:

ELSIFNOTp M Fault
THEN
// Reset wariables at exit.
Reset_STD():
p_M NotFinishedFault :=false;

- END IF:
f I
// Rutomatic mode //
/o I
ELSE

CASE (p MW MachineCycle) CF

/ /f
// REST 1/
I S
CASECPTION

IFp M IsTransition ORp M_AnyMode THEN
// Entry function.
Initialize StackesrCrane();
p M IsTransition:=false;

END_IF;

f/ Previous step function.

// Transition.

IF TRUE THEN
/# Transition function
// Exit function.
Reset STD(});
// Entry next step function.
Prepare MultiCP_Searchi():
p_MW MachineCycle:= H

ELSE
/4 3tep funcion:

END_IF:
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I '
// Receive Task: Search fr
£ [
CRSECPTICH

] IFp M IsTransition THEN

// Entry function.
Prepare MultiOP_Searchi):
p M IsTransition:=FALSE;
- END IF:
/{ Prewious step function.

// Transition.
] IFTE MultiOF Receiwved() THEN
J/ Transition function
J{ Exit function.
Exit MultiOF () ;
/{ Entry next step function.
Tracking Source Management (}:
p MW MachineCycle:= H
ELSE
J{ Step funcion:
Receive Task();

- END_IF:
£ Iy
// Tracking Source 144
i i/
CASECFTICH

1 IFp M IsTransition THEN
// Entry function.
Tracking Source Management () :
p_M IsTransition:=FALSE;
2 END_IF:
// Previous =tep function.

// Transition.
1 IF TestSource_PosOK () THEN
/{ Transition function
/4 Exit function.
// Entry next step function.
p MW MachineCycle:= H
ELSE
/f Step funcion:
GotoSource () ;

- END _IF:
/i '
//  leoad task Iz
i I
CASECFTION

IFp M IsTransition THEN
// Entry function.
p_ M IsTransition:=FALSE;
END IF:
/{ Previous step function.
// Transition.
IF Source_ Task() THEN
// Transition function

// Exit function.
// Entry next step function.
Tracking Target_Management ()
p_MW_MachineCycle:=:2<;

ELSE
// Step funcion:

END_IF;
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/7 74
// unload task ’r
£ £
CASEQPTICN

] IFp M IsTransition THEN
// Entry function.

p M IsTransition:=FALSE;
- END_IF:
// Previous step function.
// Transition.
1 IF Target_Task () THEN
// Transition function

// Exit function.

f/ Entry next step function.

PrepareMultiCPCommandToFinish (1, 1, 0, O}
p MW MachineCycle:=23;
ELSE
// Step funcion:
i END_IF:
s S/
// Tracking target I/
s S/
CASECPTICON
1 IFp M IsTransition THEN

// Entry function.
Tracking_Target_Management (
FRLSE:

p_M IsTransition:
- END IF;
// Previous step function.
// Transition.
1 IF TestTarget_ PosCK ()} THEN
// Transition function
// Exit function.

// Entry next step function.

p_MW_MachineCycle:=26;
ELSE
// Step funcion:
GotoTarget :
- END_IF;
i 1/
// END and search new task I
s s
CASEQFTICN

| IFp M IsTransition THEN
// Entry functiom.

PrepareMul tiOPCommandToFinish (I, 1, 0, 0);
p M IsTransition:=FALSE;
- END IF:

//f Previous step function.
// Transition.
IFTR_End MultiCP () THEN
/f Transition function
/f Exit function.
Exit_MultiGP () :
// Entry next step function.
Initialize_ StackerCrane () :
p_MW MachineCycle:=1;
ELSE
/f Step funcion:

- END_IF:

ELSE// (del ca=ze0Ption)
p_MW_MachineCycle:=1;
p_M IsTransition:=true;

- END CASE

-END_IF
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4.7.1.4.- FUNCIONES INVOCADAS DESDE LOS DIFERENTES METODOS
DEL SECUENCIADOR

En este subapartado se muestran las funciones que ha sido necesario implementar para
gestionar las sefiales recibidas por el transelevador y poder responder en consecuencia a
través del programa de control:

Retorno Mombre 4 | Pardmetros
iy vomn After_ExtrLeft
i voIip After_ExtrLeft_Unload
¥ voIp After_ExtrRight
1§ voIip After_ExtrRight_Unload
LF sINT Code_LoadConsentToSC_ME
¥ BooL Code_PresenceME_TO_ST
1¥ BOOL Code_PresenceMS_T0O_ST
¥ voip Code_SET_EndLoadCycleFromSC
-ﬁ VOID Code_SET_EndUnloadCycleFromSC
¥ voID Code_SET_LoadCycleFromSC
¥ voID Code_SET_UnloadCycleFromSC
LF sINT Code_UnloadConsentToSC_MS
a- vOID CU_WMS_Cyclic_Data Presence: BOOL
i vop Execute_Task
iy vomn Exit_MultiOP
¥ voIp ExtractorLeft_OFF
1§ voIip ExtractorLeft_ON
1§ voIip ExtractorLeftIn_ON
% voID ExtractorRight_OFF
£ VoID ExtractorRight_ON
i vomp ExtractorRightIn_ON
iy vomn GotoSource
¥ voIp GotoTarget
1§ voIip Initialize_StackerCrane
1§ voIip Load_FromME_ToSC
1§ voIip Load_FromShelf_ToSC
¥ voID LoadFromShelf
= VOID Main_SC
iy vop Moveload_Extractor_LeftME
¥ voIp Moveload_Extractor_LeftShelf
1§ voIip Moveload_Extractor_RightME
1§ voIip Moveload_Extractor_RightShelf
1% voIip MoveUnload_Extractor_Left
i voID Movellnload_Extractor_LeftShelf
i vomp Movellnload_Extractor_Right
i voIip MoveUnload_Extractor_RightShelf
¥ voIp Prepare_MultiOP_Search
1§ voIip Prepare_Task_To_Finish
- VOID Previous_SC
¥ voip Receive_Task
i voID Reset_ParamsExtractor
i vomn Reset_STD
i voIip SobreElev
1§ BOOL Source_Task
= VOID Start_SC
1§ BoOL Target_Task
% pT TestSobreElev_0K
i¥ BOOL TestSource_PosOK
iy BoOL TestTarget_PosOK
i BoOL TR_End_MultioP
1§ BooL TR_MultiOP_Received
1§ voIip Tracking_Source_Manag t
1§ voIip Tracking_Target_Manag 13
¥ voip Unload_FromSC_ToMS
i vop Unload_FromSC_ToShelf
iy vomn UnloadToShelf_Left
¥ voIp UnloadToShelf_Right

A continuacion, se detallan cada una de las funciones anteriores:
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procedure After_ExtrLeft r x
1 |

2

3 p_Left:=TRUE;

4 p M LoadFinished:= TRUE:

& p_OExtractor Negative:=FALSE:

procedure After_ExtrLeft_Unload r x
1 p_Left:=TRUE:
2 p_M LoadFinished:=TRUE:
= p OExtractor Negative:=FALSE;
4
5
[
procedure After_ExtrRight nox
1 f_Right:=TRUE:
2 p M LoadFinished:= TRUE:
3 p OExtractor Positive:=FALSE;
4
5
a
procedure After_ExtrRight_Unload nx
1 | Right :=TRUE:
2 p_M UnloadFinished:= TRUE:
= p OExtractor Positive:=FALSE;
4
5
&
procedure CU_WMS_Cyclic_Data ( Presence: BOOL ) nox
1 Vf ~
2 // Cyclic data to WMS
3 I
4
& VRE_TEMP
[ status i SINT:
T capacity : SINT:
8 END_VEAR
]
10 Bl IF (p MB StationMNumber <> 0)
11 ENDip ME StationType <> O]
12 THEN
L3
14
15 //BWS (Hay gue modificar la parte de falls y manual cuando este hecha)
16 S/ Station status: 0 -» Error/Manual, 1 -> Rutomatic mode
17 status :=_;
18
19 I IF p M Fault
20 ff CR p M ManualMode
21 Iy CR p M ManualSlave
22 fr THEN
23 I status := 0;
24 i END IF;
25
26 // Presence -» 1, without presence —-> 0
27
28 /f CRPACITY
28 // This walus i=s negligible in update station status
30 capacity := 1;
31
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32 J/ RBISLE A
33 // Constant value
gt
35 J/ Timer:
36 p M UpdateStationStatus:= EvalTON (p TON UpdateStationStatus
37 HOT p M UpdateStationStatus
38 r ¥
38
40 S/ Only call SetStationStatus if some variable has changed:
41 H IF (p MB Status_Mem <> status
42 CR p M Presence Mem <> Presence
43 CR p ME Capacity Mem <> capacity)
44 OR p M UpdateStation5Status
A THEN
46
47 SetStationStatus|(
48 p MB StationType, // byte
49 p MB StationMumber, // byte
50 =tatus, // byte
51 NOT Presence, //kocl
5z capacity, //byte
53 p_MB Occupation,// byte
54 p_MB AisleNumber //byte
55 )
=1
57 - END IF;:
S8
58 // Btore the variables to check the next cycle.
&0 p ME Status Mem:= status;
61 p_M Presence Mem:= Presence;
682 p ME Capacity Mem:= capacity:
63 b
64 LEND IF:
65
66 // TRAKING DATA (to show in OP)
&7 i -—-———
a8 p MDW TransportNumber := GetTrackinglransportHumber (1} :
69 p ME TargetStationNumber := GetTrackingTargetHumber (1) :
70 p ME TargetStationType := GetTrackingTargetType (l):
71
W
procedure Execute_Task o x
1 Vis
2 J/ Set execute task memory
3 I
4
5 p_M OrderInProcess := true;
[
7 I
g
procedure Exit_MultiOP L
1 I/
2 J/ Exit multiOP protocol
3 I
4
3 ExitMultiCP () ;
[
7 I
8
procedure ExtractorLeft_ OFF 1 X
b_OExtractor_Negative := FALSE:;
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JATu[)

procedure ExtractorLeft_ON nox
b_OExtracto r Hegative := NOT p I ExtractorlLeft:

procedure ExtractorLeftin_ON n X
b_OExtract or Positive := NOT p I ExtractorIN:

procedure ExtractorRight_OFF L
b_OE:-tt ractor Positiwve:=FRLSE;

procedure ExtractorRight_ON n X
b_OExtract or_Positive :=NOTp_I_ ExtractorRight:

procedure GotoSource L

1 |

2

3 S {Vamos a recoger la orden

4

5

&

7

8

k=1

procedure GotoTarget L ox

|//7/vamos a dejar la orden

WD -] oL s L R

Victoria Casares Garcia

CALL INTERFRCE (p C DriwverX, GotoFosition, ,p MDW TargetXPhysical, 100
CRLL_TINTERFRCE (p_C DriverY, GotoPosition,l,p MDW Target¥YPhysical, 100,
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procedure Initialize_StackerCrane 1 X
1 rf ~
2 /f Initialize Stacker Crane seguencer
3 r
B
) p_OExtractorIN := false;
& p_OExtractor Negative := false;
7 p OExtractor Positive := false;
8
g //Para ME y M3
10 p MW ExtractorCycle ME Left:=1;
11 p MW ExtractorCycle ME Right:=1;
12 p_MW ExtractorCycle M5 Lefc := °;
13 p_MW ExtractorCycle MS Right := 1:
14
15 //Para estanteria
1é p MW _ExtractorCycle UnloadShelfRight:=1;
17 p MW ExtractorCycle UnloadShelfleft:=1;
18
19 p MW _ExtractorCycle LoadShelfRigh
20 p MW ExtractorCycle LoadShelfleft:=1;
21
22 p_M SourceTask := false:;
23 p_ M TargetTask := false;
24
23 p MW _MachineCycle:=1;
28
27 //Code SET EndLoadCycleFromSC():
28
29 ClearAll1Trackings () :
30
procedure Load_FromME_ToSC T x
1 I
2 /fcomprobamos en gue lado esta la mesa de entrada al alamcen
2
4 IF (p_ MDW_Sourceilogic=1) THEN //Mesa de entrada en lado izguierdo.
& MoveLoad Extractor LeftME():
& ELSTF (p_MDW_ScurceZlogic=2) THEN
T HoveLoad_Extractor_Rightl{E|::|;,-"_,-"Hesa de entrada en lado derecho.
g8 ELSE
b p MW _CodeError:=:2;
10 END IF;:
11
procedure Load_FromShelf_ToSC n X
1 !
2
3 IF (p MDW SourceZLogic=1) THEN //Estanteria en lado izquierdo.
4 MoveLoad Extractor LeftShelf():;
5 ELSIF (p MDW SourceZlogic=:2) THEN
[ MoveLoad Extractor RightShelf()://Estanteria en lado derecho.
7 ELSE
8 p MW CodeError:=:<;
9 END IF:
10

Victoria Casares Garcia
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procedure LoadFromShelf oo
T
2
=
4 p_M LoadFinished Shelf:=TRUE:
5 p_M CreatePallet:=TRUE:
[
7 IF(p MDW SourceZlogic=:2) THEN
8 p_Right:=TRUE;:
9 p OExtractor Pozitive:=FALSE:
10 ELSIF (p MDW_Sourceilogic=1) THEN
11 p_Left:=TRUE:
1z p_OExtractor Negative:=FALSE;
13 END IF:
14
procedure MoveLoad Extractor_LeftME rox
1 e e o s Iy ~
2 // Movimiento Extractor Izag //
3 S 1
4 VAR TEMP
5 AuxSobreElev : DINT;
5] END VAR
7
8 [ CRSE (p MW ExtractorCycle ME Left) OF
L
io
11 //Detectamos 2i hay paleta en la mesa de entrada al almacen
12 //v sacamos extractor cuando este disponible
13
14 CASECPTICH _:
is = IFp M IsTransition THEN
i8 J/ Entry function
17 N
18 p M IsTransition:=FARLSE:
149 |- END. IF;
20 // Previcus step function.
21 N
22 J/ Transition.
23 = IF (Code_PresenceME TC 5T () ANDCode LoadConsentToS5C ME()=') THEN
24 // Transition function
25 Code SET LoadCycleFromSCi):
28 J// Exit. function.
27 Reset ParamsExtractor():
28 // Entry next step function.
29 ExtractorLeft ON{():
30 b MW ExtractorCycle ME Left:=:: w
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3
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
48
47
48
49
20
51
52
23
54
23
26
=i}
58
59
[4al
61
62
63
64
65
66
67
68
L]
70
71
T2
73
T4
75
T&
77
78
=]
g0
81
gz
83
84
85
13
a7
88
89
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ELSE
/{ Step funcion
ExtractorlLeft OFF();
- END IF:

CASEQPTICN

= IFp M IsTransition THEN

// Entry function.
ExtractorLeft ON():

p M IsTransition:=FALSE;
- END IF:

/{ Prewious step function.

// Tran=zition.
=] IF (p_ I ExtractorLeft) THEN
/{ Transition function
ExtractorlLeft OFF();
// Exit function.
Afrer ExtrLeft():
// Entry next step function.
p_ MW _ExtractorCycle ME Left:=<;
ELSE
J{ Step funcion:
ExtractorLeft ON():
= END_IF:

//Cuando tenemcs los extractores fuera elevamos
fﬂun poco la cuna con la paleta por seguridad

CLASECPTICH

Bl IFp M IsTransition THEN

// Entry functiomn.

p M IsTransition:=FALSE;

- END_IF:

J/ Previcus step function.

// Transition.

£l IF (p_Left) THEN
f/ Transition function
SobreElev () :
f/ Exit function.
p_Left:=FRLSE;
// Entry next step function.
p MW ExtractorCycle ME Left:=35;

ELSE
// Step funcion:

B

— END IF:

f/fin de sobreelevacion y posicionamos paleta sobre la

Victoria Casares Garcia

J/una vez gue sacamos extractor fimalizamos la orden de carga para SGA

cuna del 5C
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a0 é] CASEOPTION & : A
91 = IFp M IsTransition THEN
9z J/ Entry function.
a3 ;
a4 p_M IsTransition:=FALSE;
a5 - END_IF;:
a6 /{ Previous step function.
a7 H
98 J/ Transition.
a9 = IF (TestSobreElev OK ()= } THEN
100 // Transition function
101 ExtractorLeft OFF():
102 // Exit function.
103 ExtractorLeftIn ON():
104 // Entry next step function.
105 p MW ExtractorCycle ME Left:=¢&;
106 ELSE
107 // Step funcion:
108 SobreElev () ;
lo09 = END_IF:
110
111
112 S/ Una wez gue tenemos la paleta en la cuna finalizamos el ciclo
113
114 CLEECQPTICH
115 = IFp M IsTransition THEN
116 // Entry function.
117 H
lis p_M IsTransition:=FALSE;
118 — END IF: ]
120 f"? Previous step function. A
121 ;
122 // Tran=zition.
123 = IF (p I ExtractorIN) THEN
124 f/ Transition function
125 ExtractorRight OFF():
126 //Check PalletLoad 5C(); --AWS reseteo las variables con las gue hago cambi
127 // Exit function.
128 p M ChangeIN:=true;
1249 // Entry next step function.
130 Reset ParamsExtractor();
131 p MW ExtractorCycle ME Left:=7;
132 ELSE
133 // Step funcion
Lzt ExtractorLeftIn ON():
135 — END IF:
136
137
138
LEE
140 CASECPTICH
141 = IFp M IsTransition THEW
142 // Entry function.
Lz Reset ParamsExtractor():
144 p M IsTransition:=FALSE;
145 — END IF:
146 // Prewious step function.
147 //Code_SET_EndLoadCycleFromSC ()
148 /{ Transition.
149 [T] IF (Code_LoadConsentToSC ME () = } THEN w

Victoria Casares Garcia Pagina 76 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

-
UNIVERSIDAD DE OVIEDO s d
- Escuela de Ingenieria de Gijon ANEEAICe )
150 /{ Transition function
151 Code SET EndLoadCycleFrom3C():
152 ME 01.p ME EndLoadCycleFromSC:= H
153 J{ Exit function.
154 p_M SourceTask:=TRUE;
155 /{ Entry next step function.
1ta ;
a =) p MW ExtractorCycle ME Left:=1;
158 ELSE
159 J/ Step funcion
160 H
161 END IF:
162
163
164 — END CASE:
165
léaa W
procedure Moveload_Extractor_LeftShelf n X
1 A
2 ff—————————— frf
3 J{ Mowvimiento Extractor Izg //
4 ff = fr
5
& VAR _TEMFP
7 AuxSobreElev : DINT:
8 END VER
g
10
11
12
13 p M UpdateShelfStatus:= EvalTONi(p TON UpdateShelfStatus
14 yHOT p_M UpdaceShelfStatus
15 B }:
16 p M UpdateShelfTime:=EvalTON (p TON UpdateShelfStatus
17 HOT p M UpdateShelfTime
i8 )i
19
20
21
22 = CASE (p MW ExtractorCycle LoadShelfleft) OF
23
24
25 CASECPTICH
26 =] IF p M IsTransition THEN
27 // Entry function
28 :
29 p M IsTransition:= FALSE;
30 = END IF:
31 J/ Previous step function.
32 : A

Victoria Casares Garcia
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33
34
35
36
2
38
38
40
23
42
43
44
45
486
23
48
49
50
51
52
53
54
55
56
27
58
59
&0
61
62
63
64

&5
(11
&7
68
69
70
71
72
73
T4
7]
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
[0
a1
92
93
94
95
17
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J/ Transition.

IF(NOT p I WeightPallet )THEN//AND p M UpdateShelfTime) THEN

J/ ITransition function
Beset FParamsExtractor():
FO Exit: function.

J/ Entry next step function.
ExtractorLeft ON():
p MW ExtractorCycle LoadShelfleft:= 3;
ELSE
// Btep funcion
ExtractorLeft CFF();
END IF;

f/una vez gue sacamos extractor finalizamos la arden. de

CASECPTICH
IF p M IsTransition THEN
/4 Entry function.
ExtractorLeft ON():
P M I=sTramsition:= FALSE:
END IF;
/4 Previous step function.

S/ Transition.
IF {p I ExtractorLeft) THEN
A Transition function
ExtractorLeft CFF();
A/ Exit function.
//After Excrleft():
J/ Entry next step function.

LoadFromShelf () :
IF (p M UpdateShelfStatus) THEN
p MW ExtractorCycle LoadShelfleft:= <;
END IF;
ELSE
J/ Step funcion:
ExtractorLeft ON{};
END IF;

CRSECPTICH - :
IF p M IsTransition THEN
J/ Entry function.
p_M IsTramsition:= FALSE:
END_IF;
// Prewious step function.
// Transition.
IF (p Left)} THEN
// Transition function
J/ Exit function.
// Entry next step function.

p MW ExtractorCycle LoadShelfleft:= =;

ELSE
// Step funcion:

END IF:

Victoria Casares Garcia
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a7 ~
o8
S8 J/fin de sckbreelevacion vy posicionamos paleta sckre la cuna del 5C
100
101 CLSEQPTICH
102 =] IF p M T=sTran=sition THEW
103 // Entry function.
104 H
105 p M I=zTranzition:= FALSE;
106 - END_IF;:
107 /{ Previous step function.
108 H
109 J/ Transition.
110 =] IF | p M LoadFinished Shelf} THEN
111 J/f Transition function
112 ,-’,-’p_H_LoadFinished_Shelf:=false;
113 J/ Exit functiom.
114 ExtractorLeft OFF(}:
115 // Entry next step function.
116 ;
117 p MW ExtractorCycle LoadShelfleft:= &;
1is ELSE
119 // Btep funcion:
120 H
121 - END IF:
122
123
124 /{ Una wez gue tenemos la paleta en la cuna finalizamns el ciclo
125
126 CASECPTION
127 —] IF p M TsTransition THEN
128 |:l:I /{ Entry function. A4
130 p M IsTransitiom:= FALSE;
131 - END IF:
132 // Prewious step function.
133 ExtractorLeftIn ON(});
134 f/ Tramsition.
135 = IF (p_I ExtractorIN AND p I WeightPallet)] THEN
136
137 p_Left := false; ////
138
139 // Transition function
140 ExtractorRight OFF():
141 S/ Exit function.
142 //Check PalletLoad 5C{():
143 S/ Entry next step function.
144 Rezet ParamsExtractor();
145 p M SourceTask:=TRUE:
146 p MW ExtractorCycle LoadShelfleft:= 1;
147 ELSE
148 J{ Step funcion
149 ExtractorLeftIn ON():
150 - END IF:
151
152 ELSE
153 /f Bi el caseoption vale 0 u otro valor no comprendido entre 1 vy 6 dara error=0;
154 p MW CodeError :=0;
155 |
156 — END CASE:
157
158
158 b4
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procedure Moveload_Extractor_RightME rox
1 | -
2 S e /
3 f/Movimiento Extractor Dcha //
4 A It
5
[ VLR _TEMF
7 AuxSobreElev : DINT:
3] END VAR
9
10
11 =] CASE (p MW ExtractorCycle ME Right) OF
12
13
14 //Detectamos =i hay paleta en la mesa de entrada a2l almacen
LS /v sacamos extractor cuando este disponible
16
17 CASECPTICH
18 =] IFp M IsTransition THEN
19 J/ Entry function
20 H
21 p M IsTransition:=FALSE;
22 = END IF:
23 /f Previous step function.
24 H
25 /f Transition.
26 =] IF (Code_ PresenceME TO 5T () ANDCode LoadConsentToSC ME()=1) THEN
27 J{ Transition function
28 Code_SET_LoadCycleFromSC()
23 // Exit function.
30 Reset_ParamsExtractor(); w
31 /{ Entry next step function ~
32 ExtractorRight CN():
23 p MW ExtractorCycle ME Right:=3;
34 ELSE
35 S/ Step funcion
36 ExtractorRight OFF ()
37 — END IF;
38
B
40 J/una vez gue sacamos extraztor finalizamos la orden de cargs para SGA
41
42 CASECPTICH
43 = IFp M I=Transition THEN
44 // Entry function.
a5 ExtractorRight CN():
46 p_M IsTransition:=FALSE;
47 — END IF:
48 // Prewvious step function.
49 H
50 J/ Transition.
51 = IF (p T ExtractorRight) THEN
52 J/ Transition function
53 ExtractorRight OFF ()
54 // Exit function.
S After ExtrRight():
15 // Entry next step function.
S H
S8 p_MW_ExtractorCycle ME Right:==<;
58 ELSE
&0 // Step funcion: w
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&6l ExtractorRight CON(); A

62 — END IF:

683

64

65 /{fCuando tenemos los extractores fuera elevamos un poco la cuna con la paleta p

L1

67 CRASECPTICH

68 = IFp M IsTransition THEN

(=] // Entry function.

70 H

71 p_M IsTransition:=FALSE;

T2 = END IF:

73 J/ Previcus step function.

74 H

75 f/ Transition.

78 = IF (p_Right) THEN

77 // Transzition function

78 SobreElev ()

79 J/ Exit function.

80 p_Right:=FALSE;

81 // Entry next step function.

82 H

83 p_MW_ExtractorCycle ME Right:=5;

g4 ELSE

85 // Step funcion:

86 H

87 — END IF:

g8

89

S0 //fin de scbreelevacion v posicionamos paleta scbre la cuna del 5C W

21 -~

a2 CLEECQCPTICH

g3 =] IFp M IsTransition THEW

a4 /{ Entry function.

a5 ;

96 p M IsTransition:=FALSE;

L) - END IF:

o8 /{ Prewious step function.

a9 H

100 // Tran=sition.

101 =] IF (TestSobreElev OK()= } THEN

102 /{ Transition function

103 ExtractorRight OFF ()

104 // Exit function.

105 ExtractorRightIn ON{() :

106 /{ Entry next step function.

107 p MW ExtractorCycle ME Right:=&;

108 ELSE

109 // Step funcion:

110 SobreElev ()

111 - END IF:

112

113

114 S/ Una wez que tenemos la paleta en la cuna finalizamos el ciclo

115

116 CASECPTICN

117 =] IFp M IsTransition THEW

118 /{ Entry function.

118 ;

120 p M IsTransition:=FALSE; w
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121 — END IF: A
122 /{ Previous step function.
123 ;
124 /{ Transition.
125 = IF (p_TI_ExtractorIN) THEN
126 // Transition function
127 ExtractorLeft OFF();
128 //Check PalletLoad 5C():; --AWS reseteo las variables con las que hago cambi
129 // Exit function.
130 H
131 // Entry next step function.
132 Reset ParamsExtractor():;
133 p MW ExtractorCycle ME Right:=7;
Lzt ELSE
135 // Step funcion
136 ExtractorRightIn ON();
137 — END IF:
138
139
140
141
142 CASECPTICH
143 = IFp M IsTransition THEN
144 // Entry function.
alzts Reset_FParamsExtractor()’
146 p_H_IsTra.ns:i.tion: = FALSE;
147 — END IF:
148 /{ Prewious step function.
149 //Code_SET_EndLoadCycleFromSC ()
150 /{ Transition. W
151 [i] IF (Code_ LoadConszentToSC ME() = } THEN
152 f/ Transition function
153 Code SET EndLoadCycleFromSC():
154 ME 01.p ME EndLoadCycleFrom3C:= ;
155 f/ Exit function.
156 p M SourceTask:=TRUE;
157 // Entry next step function.
158 :
158 p MW ExtractorCycle ME Right:=1;
1le0 ELSE
161 J/ Step funcion
1a2 H
163 = END IF:
164
165
leé — END_CASE;
187
168 W
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procedure Moveload_Extractor_RightShelf n X
1 ~
2 J /= /"

3 // Movimiento Extractor Dcha//

4 S /7

=

& VRE_TEMF

7 ZuxSobreElev : DINT:

8 END VAR

k]

10

11

12

13 p M UpdateShelfStatus:=EvalTON (p TON UpdateShelfStatus

14 HOTp_M UpdateShelfStatus
15 B |

1é p M UpdateShelfTime:=EvalTON (p TON UpdateShelfStatus

17 JHOTp M UpdateShelfTime
18 B }:

18

20

21 |

22 = CASE (p_MW_ExtractorCycle_LoadShelfRight) OF

23

24

25 CASECPTICN

26 = IFp M I=Transition THEN

27 J/ Entry function

28 H

29 p M I=Transition:=FALSE;

30 = END_IF: v

31 J/{ Previcus step function. ~

32 H

33 J/ Transition.

34 = IF(NOTp I WeightPallet )THEN//AND p M UpdateShelfTime) THEN

35 // Transzition function

36 Reset ParamsExtractor|(}):

37 J/ Exit function.

38 H

39 // Entry next step function.

40 ExtractorRight ON();

41 p MW ExtractorCycle LoadShelfRight:=3;

42 ELSE

43 J/ Step funcion

44 ExtractorRight OFF ()

a5 = END_IF:

46

47

48 f/una vez gue sacamos extractor finalizamos la orden de carga para SGA
49

50 CLSECQPTICH

51 = IFp M I=Transition THEN

52 // Entry function.

53 ExtractorRight ON();

54 p_M IsTransition:=FALSE;

S = END_IF:

56 J/{ Previcus step function.

S H

58 J/ Transition.

58 = IF (p I ExtractorRight) THEN

&0 [‘] // Transition function w
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61
62
63
64
&5
66
87
68
&3
70
71
72
7%
T4
7))
76
77
78
78
80
81
82
83
84
85
86
87
g8
83
80

91

a2

a3

94

a5

98

a7

98

L]
100
101
102
103
104
105
106
107
io08
108
110
111
iiz2
11z
114
1is
118
117
i1is
1ig
120
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ExtractorRight OFF():
// Exit function.
//Bfter ExtrRight():// -- BWS (revisar, afecta a cambio de mallas)
// Entry next step function.
LoadFromShelf () ;
IF (p_M UpdateShelfStatus)THEN
p MW ExtractorCycle LoadShelfRight:=<;
END IF:
ELSE
// Step funcion:
ExtractorRight ON();
END IF:

CRSECPTICN < :
IFp M IsTransition THEN
J/ Entry function.
p M IsTransition:=FALSE;
END IF;
ff Previous step function.

// Transition.
IF (p_Right) THEN
f/ Transition function
// Exit function.
// Entry next step function.

p_MW_ExtractorCycle LoadShelfRight:=:;

ELSE
J/ 5tep funcion:

END IF;:

f/fin de sobreelevacion y posicionamos paleta sobre la cuna del 5C

CASEQPTION = :
IFp M IsTransition THEN
/{ Entry function.
p M I=sTransitiomn:=FALSE;
END_IF:
/{ Previous step function.

J/ Transition.

IF {p_ M LoadFinished Shelf) THEW

J/ Transition function

//p M LoadFinished Shelf:=false;

// Exit functiom.

ExtractorRight OFF(}:

// Entry next step function.

p MW _ExtractorCycle LoadShelfRight:=¢&;
ELSE

// Step funcion:
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121 |- END IF; ~
122 /7 Una wvez gue tenemos la paleta en la cuna finalizamos el ciclo
123 CASECPTION G:
124 = IFp M IsTransition THEN
125 // Entry function.
126 =
127 p M IsTransition:=FALSE;
128 I END IF:
1239 /! Previous step function.
130 ExtractorRightIn ON();
131 J{ Transiticm.
132 = IF (p I ExtractorINANDp I WeightPallet) THEN
T3 p Right :=false; ////
134
135 // Transition function
136 ExtractorLeft OFF():
137 7/ Erit’ functicn.
138 //Check PalletLoad SC{};
135 fJ/ Entry next step function.
1440 Rezet ParamsExtractor|):
141 p M SourceTask:=TRUE:
142 p MW ExtractorCycle LoadShelfRight:=1;
143 ELSE
144 f/ Step funcion
145 ExtractorRightIn ON():
1486 I END IF:
a7 ELSE
138 fJ/ 5i el caseoption vale 0 u otro valor no comprendido entre 1 v & dara error=0;
145 p MW CodeError := ;|
158 — END CASE: '
procedure MoveUnload_Extractor_Left o ox
1 | -
2 i rf
3 J/ Movimiento Extractor Izgq //
4 i rf
2
& VAR_TEMP
7 ZuxSobreElev : DINT;
g END VAR
9
10
11 = CASE (p_MW_ExtractorCycle M5 Left) OF
12
13
1a //Detectamos =i hay paleta en la mesa de entrada a2l almacen
15 //v sacamos extractor cuando este disponible
1a
17 CASECPTICH
18 = IFp M IsTransition THEN
19 // Entry function
20 H
21 p M IsTransition:=FALSE;
22 = END IF:
23 // Previcus step function.
24 Code SET UnloadCycleFromSC():
25 J/ Transition.
26 = IF (NOT Code_PresenceMS TO 5T () ANDCode UnloadConszentToSC M5 ()=1) THEN
27 // Transition function
28 Reset ParamsExtractor():;
29 f/ Exit function.
30 H w
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31 J/ Entry next step function. ~
32 ExtractorlLeft ON():
23 p MW _ExtractorCycle M5 Left:=:;
34 ELSE
35 J/ Step funcion
36 ExtractorlLeft OFF():
37 = END IF:
38
38
40 /funa vez gue sacamos extractor finalizamos la orden de carga para SGA
41
42 CASECPTICH
43 = IFp M IsTransition THEN
44 // Entry function.
a5 ExtractorLeft ON():
46 p M IsTransition:=FALSE;
47 — END IF;
48 /{ Previous step function.
49 H
50 J/ Transition.
51 = IF (p I ExtractorlLeft) THEN
52 // Transzition function
=3 ExtractorLeft OFF():
54 // Exit function.
55 After ExtrLeft Unload(}:
13 // Entry next step function.
ST H
o8 p MW ExtractorCycle M5 Left:=+<;
58 ELSE
&0 // Step funcion: "
6l ExtractorLeft ON(): ~
a2 — END IF;
63
a4
a5 //Cuando tenemos los extractores fuera eslevamos un poco la cuna con la paleta ¢
a6
&7 CALSECQCPTICH
&8 = IFp M I=Tran=zition THEN
69 // Entry function.
70 H
71 p_M I=sTransition:=FRALSE;
72 — END IF:
73 // Previous step function.
T H
75 // Transition.
76 = IFp Left THEN
77 J/ Transition function
78 H
79 ;",-’p_M_UnloadFinis'ned:= TRUE; --AWS: esta wvariable va implcita en una funcic
80 // Exit function.
81 p_Left:=FALSE;
82 S/ Entry next step function.
g3 H
g4 p MW ExtractorCycle M5 Left:=35;
85 ELSE
g6 S/ Step funcion:
87 H
g8 — END IF:
89
a0 o
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91 //fin de sobreelevacion v posicionamos paleta sobre la cuna del 5C A
a2
a3 CASECPTICN
94 =] IFp M IsTransition THEN
a5 // Entry function.
96 H
a7 p_ M IsTransition:=FALSE;
a8 - END IF:
99 J/ Previous step function.
100 H
101 f/ Transition.
102 = IF {Code UnloadConsentToSC M5 () = } THEH
103 J/ Transition function
104 Code SET EndUnloadCycleFrom3C():
105 // Exit function.
106 ExtractorLeft OFF () :
107 /{ Entry next step function.
108 H
109 p MW ExtractorCycle M5 Left:=&;
110 ELSE
111 J/ Btep funcion:
112 H
113 = END IF:
114
115
11é // Una wez gue tenemos la paleta en la cuna finalizamos =1 ciclo
117
118 CRSECPTICH
1138 = IFp M IsTransition THEN
120 [IJ // Entry function. W
121 H A
122 p M IsTransition:=FALSE;
123 - END_IF;
124 /{ Previous step function.
125 ExtractorLeftIn ON ()
126 // Transzition.
127 = IF (p_I_ExtractorIN) THEN
128 f/ Transition function
123 ExtractorRight OFF();
130 // Exit function.
131 /fC'neck_Pallet.]'_oad_SC(]; —— BWS5: rewvisar agui hago el reseteo de wvariables
132 S/ Entry next step function.
133 Reset ParamsExtractor(};
134 p MW ExtractorCycle M5 Left:=7;
L2355 ELSE
136 J/ Step funcion
137 ExtractorlLeftIn ON();
138 — END IF;
135
140 CASECPTICH
141 = IFp M IsTransition THEW
142 // Entry function.
143 Reset_ ParamsExtractor():
144 p M IsTransition:=FALSE;
145 — END IF;
146 /{ Previous step function.
147 H
148 J/ Transition.
14g ] IF (TRUE) THEN
150 [ﬁ // Transition function W
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151 H
152 f/ Exit function.
53 p M TargetTask:=TRUE:
154 // Entry next step function.
LSS H
156 p MW ExtractorCycle M5 Left:=
157
158 ELSE
1549 // Step funcion
160 H
161 — END IF;
162
163
164 — END_CASE:;
procedure MoveUnload_Extractor_LeftShelf n X
1 ~
2 A I
3 J/ Movimiento Extractor izg //
4 A 7/
&
[ VAR TEMP
7 ZuxSobreElev : DINT:
8 END_ VAR
9
10
11
12
13 p M UpdateShelfStatus:=EvalTON (p TON UpdateShelfStatus
14 SHOTp M UpdateShelfStatus
3 B )
16 p M UpdateShelfTime:=EvalTON (p TON UpdateShelfStatus
17 yHOTp M UpdateShelfTime
is )2
15
20
21
22 = CASE (p MW_ExtractorCycle_UnloadShelfLeft) OF
23
24
25 CRSECPTICH
26 = IFp M IsTransition THEN
27 // Entry function
28 H
29 p M IsTransition:=FALSE;
30 — END IF: W
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31 // Prewious step function. -
32 H
33 // Transition.
34 = IF (p_I WeightPallet ANDp M UpdateShelfTime ) THEN
35 // Transition function
36 Reset ParamsExtractor():
37 // Exit function.
38 ;
) // Entry next step function.
40 ExtractorLeft ON():
41 p MW _ExtractorCycle UnloadShelflLeft:=3;
42 ELSE
43 J/ Step funcion
44 ExtractorlLeft OFF():
45 - END IF;
46
47
48 /funa vez que sacamns extractor finalizamos la orden de carga para SGA
49
50 CRSECPTICN - :
51 = IFp M IsTransition THEN
52 S/ Entry function.
53 ExtractorLeft ON{():
54 p M IsTransition:=FALSE;
55 - END IF;
=13 ff Previous step function.
57 ;
58 // Transition.
25 —] IF (p_I ExtractorLeft) THEN
&0 [ﬁ // Tramsition function W
6l ExtractorLeft OFF () ~
62 f/ Exit function.
a3 UnloadToShelf Left():
64 f/hfter Extrleft(); --AWS: estos seteos y reseteos estan en otra funcion
65 // Entry next step function.
66 H
67 //p_M UnloadFinished Shelf:=true; --AWS
&8 [ IF(p M UpdateShelfTime] THEN
L] p_MW_ExtractorCycle UnloadShelflLeft:=<;
T0 = END_IF:
71 ELSE
T2 ff Step funcion:
73 ExtractorLeft ON():
T4 = END_IF:
75
T6
77 CRSECPTICN < :
78 = IFp M IsTransition THEN
k] f{ Entry function.
80 ;
81 p_H_IsTra.ns:i.t:i.on: =FALSE:;
82 e END_IF:
83 f/{ Previcous step function.
84 ;
85 S/ Transition.
g6 [ IF (p_Left) THEN
87 S/ Transition function
88 H
89 S/ Exit function.
a0 _,-",-"p_T_eft,:= FALSE; W
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91 // Entry next step function. ~

82 H

93 p MW ExtractorCycle UnloadShelfleft:=35;

94

85 ELSE

96 // Step funcion:

a7 H

98 = END_IF:

a5

100

101 //fin de scbreelevacion vy posicionamos paleta sobre la cuna del 5C

102

103 CASECPTICH

104 =] IFp M IsTran=sition THEN

105 // Entry function.

106 ;

107 p M IsTransition:=FALSE;

lo8 = END_IF:

109 // Previous step function.

110 H

111 // Transition.

112 = IF (p M UpdateShelfTime ANDp M UnloadFinished Shelf)} THEN

113 // Transition function

114 H

115 // Exit function.

116 Extractorleft OFF():

117 // Entry next step function.

118 H

118 p MW _ExtractorCycle UnloadShelflLeft:=&;

120 ELSE w

121 J/ Step funcion: ~

122 :

123 — END IF:

124

125

126 // Una vez gue tenemcs la paleta en la cuna finalizamos el ciclo

127

128 CLEECPTICN

129 = IFp M IsTransition THEN

130 J/ Entry function.

131 H

132 p_ M IsTransition:=FALSE;

133 — END IF;

134 S/ Previous step function.

15 ExtractorleftIn ON();

136 J/ Transition.

137 = IF (p I ExtractorIN) THEHN

138

138 p_Left :=false; ////

140

141 J/ Transition function

142 ExtractorRight_OFF () ;

143 J/ Exit function.

144 // Check PalletLoad S5C():; -- BWS

alzts J/ Entry next step function.

146 Rezet ParamsExtractor();

147 p M TargetTask:=TERUE:

148 p MW ExtractorCycle UnloadShelfleft:=1;

149 ELSE

150 J/ Step funcion v
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151 Extractorbketrtlin ON():
152 = END_IF:
153
154
155 ELSE
156 S/ 5i el caseoption wale 0 u otro wvalor no comprendido entre 1 v 6 dara error=0;
157 p MW CodeError :=0;
158
158
160 — END CASE;
161
162
163 W
procedure MoveUnload_Extractor_Right 1 X
1 | -~
2 S /i
3 // Movimiento Extractor Dcha//
4 f /i
=
6 VLR _TEMF
7 ZuxSobreElev : DINT;
8 END VAR
k]
10
11 = CASE (p_MW _ExtractorCycle M5 Right) OF
12
13
14 J/Detectamos =i hay paleta en la mesa de entrada a2l almacen
15 /{v sacamos extractor cuando sste disponible
16
17 CRSEQPFTICN
is = IFp M IsTransition THEN
19 J/ Entry function
20 H
21 p M IsTransition:=FALSE;
22 — END IF:
23 // Previous step function.
24 Code_ SET UnloadCycleFromSCi):
25 // Transition.
26 = IF (HOT Code PrezenceMS TO 5T () AND Code UnloadConzentTo35C M5()=1) THEW
27 // Transition function
28 Reset ParamsExXtractor () :
29 f/ Exit funcrion.
30 : Y]
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32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
23
54
55
56
=i}
58
59
&0

61
&2
&3
64
&5
66
&7
68
83
70
71
72
7%
T4
7))
76
77
78
78
80
81
82
83
84
85
86
87
g8
83
80

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

/{ Entry next step function. ~
ExtractorRight ON():
p_MW ExtractorCycle M5 Right:=3;
ELSE
// Step funcion
ExtractorRight OFF ()
END IF;

f/funa vez gue sacamos extractor finalizamos la orden de cargas para SGL

CLASECPTICH - :
IFp M I=Tran=zition THEN
// Entry function.
ExtractorRight ON():
p_M IsTransition:=FRLSE;
END IF;
// Previous step function.

f/ Tran=sition.
IF (p I ExtractorRight) THEN
f/ Transition function
ExtractorRight OFF();
// Exit function.
After ExtrRight Unload():
// Entry next step function.
p_MW ExtractorCycle M5 Right:=+4;
ELSE
S/ Step funcion: W

ExtractorRight ON(): ~
END IF;

//Cuando tenemos los extractores fuera elevamos un poco la cuna con la paleta ¢

CRSECPTICN < :
IFp M IsTransition THEN
J/ Entry function.
p M IsTransition:=FALSE;
END_IF;
f/ Previous step function.
f/ Transition.
IFp_Right THEN
// Transition function

ffp_M_UnloadFinisned:= TRUE; --AWS5: esta variable va implcita en una funcic
// Ezxit function.
p_Right:=FALSE;
// Entry next step function.
p MW _ExtractorCycle MS Right:=3;
ELSE
ff Step funcion:

END IF;
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91 J/fin de scbreelevacion vy posicionamos paleta scbre la cuna del 5C ~
a2
) CASECPTICH
94 = IFp M IsTransition THEW
a5 // Entry function.
96 H
a7 p M IsTransition:=FALSE;
a8 - END IF:
95 /{ Previous step function.
100 H
101 J/ Tramsition.
102 =] IF (Code_UnloadConsentTo5C M5() = } THEN
103 J{ Transition function
104 Code SET EndUnloadCycleFromSCi):;
105 // Exit function.
106 ExtractorRight OFF () :
107 // Entry next step function.
108 ;
109 p MW ExtractorCycle M5 Right:=¢&;
110 ELSE
111 J{ Step funcion:
112 H
113 = END IF:
114
115
116 S/ Una wez que tenemos la paleta en la cuna finalizamos el ciclo
117
118 CASECPTICH
1138 = IFp M IsTransition THEW
120 |:I:I /{ Entry function. W
121 H A
122 p_ M IsTransition:=FALSE;
123 — END IF;
124 J/ Previous step function.
125 ExtractorRightIn ON():
126 // Transition.
127 = IF (p I _ExtractorIN) THEN
128 // Transition function
123 ExtractorLeft OFF () ;
130 // Exit function.
121 //Check PalletLoad SC(); —- AWS: revisar agui hago el resetec de variables
132 // Entry next step function.
133 Reset ParamsExXtractor():;
134 p_MW_ExtractorCycle MS Right:=7;
135 ELSE
136 S/ Step funcion
137 ExtractorRightIn ON():
138 = END_IF:
139
140 CLSECQPTICH
141 = IFp M IsTransition THEN
142 J/ Entry function.
143 Reset ParamsExtractor();
144 p_ M IsTransition:=FALSE;
145 — END IF;
146 J/ Previous step function.
147 H
148 // Transition.
149 ] IF (TRUE) THEN
150 [ﬁ // Transition function "
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151 ;
152 J/ Exit functiom.
153 p_ M TargetTask:=TRUE:
154 // Entry next step function.
LS ;
156 p MW ExtractorCycle M5 Right:=1;
157
158 ELSE
159 // Step funcion
160 H
161 - END_IF;:
le2
163
164 — [END CASE;
165
166 >
procedure MoveUnload_Extractor_RightShelf R X
1 | ~
2 f e /
3 // Movimiento Extractor Dcha//
4 f e /
5
& VAR _TEMP
T RAuxSobreElev : DINT:
8 END VAR
g
10
11
iz
13 p_M UpdateShelfStatus:=EvalTON(p TON_UpdateShelfStatus
14 SHOTp_ M UpdateShelfStatus
3 ,2000);
16 p M UpdateShelfTime:=EvalTON (p TON UpdateShelfStatus
17 SHOTp M UpdateShelfTime
i8 ,5000);
15
20
21
22 =] CASE (p MW ExtractorCycle UnloadShelfRight) OF
23
24
25 CASECPTION _:
26 = IFp M IsTransitionTHEN
27 // Entry function
28 H
29 p M I=sTransitiomn:=FALSE;
30 = END_IF: v
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31 /{ Previous step function. ~
32 H
33 J/ Transition.
3zt = IFip_I_WeightFallet ANDp M UpdateShelfTime ) THEN
35 // Transition function
36 Reset ParamsExtractor():;
37 // Exit function.
38 H
39 // Entry next step function.
40 ExtractorRight ON():
41 b MW _ExtractorCycle_UnloadShelfRight:=23;
42 ELSE
43 // Btep funcion
44 ExtractorRight OFF () :
45 //END_IF;:
46 = END IF:
47
458
49 J/una vez gue sacamos extractor finalizamos la orden de carga para SGR
50
o1 CASECPTICH
52 = IFp M IsTransition THEN
53 // Entry function.
54 ExtractorRight ON():
=) b M IsTransition:=FALSE;
11 — END IF:
57 /{ Previous step function.
58 ;
59 /{ Transition.
&0 [T] IF (p_I ExtractorRight)THEN// RND p M UpdateShelfTime) THEN W
61 /{ Transition function A
a2 ExtractorRight OFF():
&3 // Exit function.
64 //Bfter ExtrRight (); --AWS5: estos seteos ¥y reseteos estan en otra funcion
&5 // Entry next step function.
a6 UnloadToShelf Right () :
a7 ,-’,-’p_H_UnloadFinished_S'nelf:=tI'.1e; ——LWS
68 = IF (p M UpdateShelfTime) THEN
&9 p MW ExtractorCycle UnloadShelfRight:=<;
70 — END IF:
71 ELSE
72 J/ Step funcion:
73 ExtractorRight ON():
) — END IF:
75
T6
75} CLSECPTICH
78 = IFp M IsTransition THEN
k] // Entry function.
80 H
81 p M IsTransition:=FALSE;
g2 — END IF:
83 // Prewious step function.
g4 H
85 /{ Transition.
g6 [ IF (p_Right) THEN
87 // Transition function
g8 H
89 // Exit function.
a0 //p_Right:= FALSE; W
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41 /{ Entry next step function. Y
92 H
93 p MW ExtractorCycle UnloadShelfRight:=:;
94
= ELSE
1 // Step funcion:
97 H
as - END IF:
ag
100
101 /ffin de sobreelevacion y posicionamos paleta sobre la cuna del SC
l1o02
103 CASECPTICH
104 =] IFp M IsTransition THEN
105 // Entry function.
106 H
107 p_ M IsTransition:=FALSE;
108 - END IF:
109 // Previous step function.
110 :
111 f/ Transzition.
112 =] IF (p_M UpdateShelfTime ANDp M UnloadFinished Shelf) THEN
113 J/ Transition function
114 H
115 S/ Exit function.
116 ExtractorRight OFF () :
117 S/ Entry next step function.
118 H
1138 p MW ExtractorCycle UnloadShelfRight:=&;
120 ELSE ¥
121 S/ Step funcion: A
122 ;
123 = END IF:
124
125
126 /) Una vez gue tenemos la paleta en la cuna finalizamos =1 ciclo
127
128 CRSECPTICH
129 =] IFp M IsTran=sition THEN
130 // Entry function.
131 H
132 p M IsTransition:=FRLSE;
133 - END IF:
134 // Prewious step function.
135 ExtractorRightIn ON();
136 f/ Transzition.
137 = IF (p_I ExtractorIN} THEN
138
139 p Right :=false: ////
140
141 J{ Transition function
142 Extractorleft OFF():;
143 S/ Exit function.
144 //Check PalletLoad 5C(); -- BWS
145 // Entry next step function.
146 Reset ParamsExtractori);
147 p M TargetTask:=TRUE:
148 p MW ExtractorCycle UnloadShelfRight:=1;
14g ELSE
150 /{ Step funcion W
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151 ExtractorRightIn ON{();
152 = END IF:
153
154
155 ELSE
156 S/ 5i el caseoption wvale 0 u otro walor no comprendido entre 1 v 6 dara error=0;
157 p_HW_CadeError =0
158
159
160 — END CASE;
16l
162
163 -
procedure Prepare_MultiOP_Search n X
1 77
2 // BEARCH data parameters MultiOP (FUE_GARLILEQ40)
3 £
4 ////p M Routine Active := FALSE:
5 //IF (HOT p_Test M ActiwvarRutina)THEN
& /{ p_Test MDW RoutineSubTotalMoves := 0O:
7 //END_IF;
8 // Receiwve task with current position values
] SetMultiOPSearchStationNumber (p MB StationNumber): // Station number
10 SetMultiOPSearchStationType (1) /{ Bration type
11 SetMultiOPSearchTransport (0) Sf Blways O
12 SetMultiCPSearchCurrentX (p_MDW_SourceXLogic) // Current location X
13 SetMultiOPSearchCurrentY (p MDW_ScurceYLogic); // Current location ¥
14 SetMultiOPSearchCurrentSide (p MDW ScurceZlogic): // Current location Z
15 SetMultiOPSearchCurrentAisle (10):// (p MB AisleNumber): J/ Current aisle
16 SetMultiOPSearchCurrentState (232)://(p MB CurrentStateSC): // Current state
17 SetMultiCPSearchCapacity (1): //{ Capacity
18 SetMultiOPSearchOccupation (0): // Current occupation
19
20
21 /BWS
2z ///{Test tiempos Buasqueda de Orden
23 //CU_Reset_TimeStamp Counters():
24 f/p_HDW_GetI‘irr.eSta_rr.p_SearchGrder = p MDW TimeStamp 10ms Counter;
25 //p_MDW_GetTimeStamp OrderReceiwved := O;
28 _,-",-"p_I-IDI-I_GetTirr.eSta_rr.p_){Y_Mov_Start, = 0;
27 £
28
29 £
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procedure Prepare_Task_To_Finish B X
2 T e e e e S b S
2 /{ Motify extraction error with end task
d F e e e R e e
4 VAR TEMFE
5 aux:DINT:// without service
@ END WVAR:;
T /{ To initialize
B8 ExitMulciOPy) -
5 aux =0
10 f// END data parameters
13 /! PrepareMultiOPCommandToFinish (byte slot, byte tracking, dword errorCode, dword aux)|
12 SetMultiOPEndRealStationType (1, p MB StationType): // Type is LZ
13 SetMultiQPEndRealStationNumber (I, p MB StationNumber); // Humber
14 //5etMultiCPEndPlacformType (1, GetTrackingWIUIype (1)):
15 SetMultiQPEndHeightType (1, GetIrackingHeightIvpe (1))
16 SetMultiOFEndLogicalX (1, p MDW CurrentPositionX):
17 SetMultiCFEndLogicalY (l,p MDW CurrentPosicionY):
18
19 SetMultiOPEndAislte (1, 10);//p MB NumBisle);
20
21 //5etMultiCPEndLocalX (1, 1):
22 //5etMultiCPEndLocalY (1, 1):
23 S/SetMultiCPEndhux (1, 0, 0);
24
25 IF ({p MW CodeError <>0 ) THEN
26 T PrepareMultiOPCommandToFinish ( 1, 1, p MW _CodeError, aux}:
27 END IF;
28 |
29 f/ ======s============ss=ss=ssssssssssssssssssssssSsssssssssss=ssSsssssSsssSssSssss=s=s====

procedure Receive_Task

1 I/
2 4
3
4 fr
5
& 4
ki I
] £
g 4
10
11
1z
13 I

Search order by multioperation process
Se comprueba si se ha solicitado el acceso a pasillo

Parametros Execute MultiQP:

19 - Biasgueda de orden

2° - Numero de ordenes a finalizar
3% - Numero de eventos

ExecuteMultiQPitrus, 0, 0);
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pl’OCEdUI’E Reset_ParamsExtractor B x
T
2
3 //reseteamos las marcas del movimiento de extractores
4 p_Left:=FALSE;
& p Right :=FALSE;
&
7 //Reseteamos la wvarible gue nos da si hay paleta en la mesa de entrada, en la Previous
8 //p_M PalletPresence:=FALSE;
a //p_M TargetTask:=false;
10
11
12 f/wariable que actualiza el estado del proceso
L3 p M LoadFinished:=false;
14 p M UnloadFinished:=false;
15 p M UnloadFinished Shelf:=false;
16 p M LoadFinished Shelf:=false;
17 //p_M CreatePallet:=false;
18 p M ChangeIN:=false;
19
procedure Reset_STD n X
T
2
= SetMultiCPFSearchStationNumber (p ME StationNumber) // Station number
4 SetMultiCPSearch5tationType (p MB_StationType): // Station type
5 SetMultiQOPSearchTransport (D) // Transport number
[ SetMultiOPSearchCurrentX (1) // Current ¥ position
T SetMultiOPSearchCurrentY (1) // Current Y position
g8 SetMultiOPSearchCurrentSide(0): // Current Z position
9 SetMultiOPSearchCurrentlisle( 0);: // Current aisle
10 SetMultiQOPSearchCurrentState (22); // Current conveyor state
11 SetMultiQPSearchCapacity(l); // Conveyor capacity
12 SetMultiOPSearchOccupation (0): // Conveyor occcupation
13
14
15 S /BWS - Occupation
16 /fp_MB Occupation:=TrackingCount ()
17
18 ClearB11Trackings= () :
19
procedure SobreEley T x
CALL INTERFACE (p_C DriverY, GotoPosition,l1,1275,100,50);
function Source_Task : BOOL r x
1 [/
2 // Ewaluate Trackings function type
3 7/
4
5 H IF (p MDW_ScurceXLogic=1 ANDp MDW SourceYLogic=0 ) THEN //de mesa de entrada ME
(3 Load FromME ToSC():
T ELSIF (p_MDW_SocurceXLogic»>=:2 AND p MDW_SourceXLogic<=11)AND (p_MDW_Scurce¥Logic>=1 RND p_
8 Load FromShelf ToSC():
k] ELSE
10 p_MW CodeError:=4;
11 LEND IF:
12
13
14 = IF (p_M SourceTask) THEN
15 Source Task:=TRUE;
16 EL5IF (HOTp M SourceTazk) THEN
17 Source Task:=FALSE:
18 —END TF:
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function Target_Task : BOOL R X
1 I
2 J{ Ewvaluate Trackings function type
3 fr
4
&
[ IF (p MDW TargetXLogic=1 ANDp MDW TargetYLogic=0 ) THEN //descargamos en MS
7 I (mesa de salida de almacen)
B8 Unload FromSC ToMS5():
g ELSIF (p MDW TargetXLogic»>=: AND p MDW TargetXLogic<=11)aND (p MDW Target¥YLogic>=_
10 lA.ND p MDW TargetYLogic<=10) THEN //descargamos en estanteria
11 Unload FromSC ToShelf():
12 ELSE
13 p_ MW CodeError:=:=;
14 END_IF:
15
16
17
is
15 IFip M TargetTask ) THEN
20 Target_Task:=TRUE;
21 ELSIF (NOTp_M TargetTask) THEN
22 Target_Tas]c: =FRLSE;
23 END IF;
function TestSobreElev_OK : DINT nox
l‘l‘estSobreElev_OK: = CRLL_ INTERFACE (p C DriverY, GetCurrentPosition, 1,1);
function TestSource_PosOK : BOOL B ox
1 i
2 // MARCHINE + Stacker Crane position ready to process
3 I
4
& //Leemos las variables
[ p MW CurrentPositionX :=CALL TINTERFACE (p C DriverX, GetCurrentPosition, 1,1);
T p MDW CurrentPositionY :=CALL INTERFACE (p C DriwverY, GetCurrentPosition, - ,1);
8
9
10 //51 estamos bien posicionados validamos la operativa
11 IF((p MDW CurrentPositionX=p MDW SourceXPhysical)
12 |}J.ND (p_MDW CurrentPositionY =p MDW_SourceYFPhysical)) THEN
13 TestSource PosOK:=TRUE;
14 ELSE
15 TestSource PosOK:= FALSE:
16 END IF:
function TestTarget_PosOK : BOOL T ox
1 7/
2 // MRCHINE + Stacker Crane position ready to process
3 s
4
& //Leemos las variables
& p MDW CurrentPositionX :=CALL INTERFACE (p_C DriverX, GetCurrentPosition, 1,1):
7 p MDW CurrentPositionY :=CALL INTERFACE (p € DriverY, GetCurrentPosition, 1,1):
8
] IF | (p MDW CurrentPositionX=p MDW TargetXPhysical)
10 PND (p_MDW CurrentPositionY=p MDW TargetYFhy=ical)) THEN
11 TestTarget_FosCE:=true;
12 ELSE
13 TestTarget PozOK:=false;
14 END_IF:
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function TR_End_MultiOP : BOOL n X
1 I
2 J/ End multiOP protocol
3 i
4
5 J// Beset memory
& p_ME NewTracking :=0;
T ExecuteMultiQP (false, 1, 0); // One FO cradle 1 (END O or ERRCR)
8 TR _End MultiQF :=IsMultiOFFinished (p ME WNewIracking):
g
10 Iff’p_I'E_Occupation:=O:;",-"Re5etea.n'.os el valor de la ocupacion
function TR_MultiOP_Received : BOOL L
1 I/
2 // End multiOP protocol
3 rf
4
5 J//{ Reset memory
&
7
8 p_ MB NewlIracking :=0;
9
10 TR MultiOF Received:=IsMultiOFFinished (p ME NewTracking):
11
12 RETURH;
13
14 r
15
procedure Tracking_Source_Management L
1 [
2 // Busqueda de orden
3 s
4 VLR _TEMP
3 AuxSource : BOOL:
6 END VLR
7
8
k] //Tomamos el walor de ¥, ¥, Z (valores ldgicos)
10 p MDW_SourceXLogic := GetTrackingSourceX(l):
11 p MDW SourceYLogic := GetTrackingSourceY (l):
12 p MDW SourceiZlogic := GetTrackingSourceSide (1) :
13
14
15 //Sacamos las equivalencias de el walor de ¥, ¥, Z (valores en mm)
16 BuxSource :=CRLL_INTERFRCE (p C_MapPosS3C , Position3D, p MDW ScurceXLogic,
17 p MDW SourceYLogic,
18 p MDW SourceZlogic,
149 p_MDW SourceXPhysical, //RackType
20 p_MDW Source¥Physical, //RackHeight
21 p MDW_SourceZPhysical)://RackEnabled
22
23 IF (AuxSource) THEN
24 LT;' p MW CodeError:=:;
25 END IF;
26
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procedure Tracking_Target_Management nox
1 [WAR_TEMP
2 AuxTarget : BOOL;
3 END_VAR
4
2
[
7 //Tomamns el valor de X, Y, Z (valores légicos)
g8 p MW TargetXLogic := GetTrackingTargetX(l):
9 p_ MDW TargetYLogic := GetTrackingTargetY (l):
10 p_MDW TargetZLogic := GetTrackingTargetSide(l);
11
1z
13
14 J/Sacamos las egquivalencias de el valor de X, ¥, Z (valores en mm)
15 huxTarget :=CALL INTERFACE (p C MapPosS5C , Position3D, p MDW TargetXLogic,
16 p MW TargetYLogic,
17 p MDW TargetZlogic,
18 p_MDW TargetXPhysical,//RackType
19 p_MDW Target¥YPhysical,//RackHeight
20 p MDW_TargetZPhysical);//RackEnabled
21
22 IF (AuxTarget) THEN
23 T p_MW CodeError:=4;
24 END IF:
25
26
27
procedure Unload_FromSC_ToMS R ox
1 IIF (p_MDW TargetZLogic==2 ) THEN//Mesa de salida en lado derecho.
2 MoveUnload Extractor Right():
3 ELSIF (p MDW TargetZLogic=_l) THEN
4 MoveUnload Extractor Left():;//Mesa de salida en lado Izquierdo.
3 ELSE
& p_MW CodeError:=:I;
7 END IF;
8
procedure Unload_FromSC_ToShelf 1 X
1 IIF (p_MDW TargetiLogic=2) THEN //Me=a de salida en lado derecho.
2 MoveUnload Extractor RightShelf():
3 ELSIF (p MDW TargetZLogic=1) THEN
4 MoveUnload Extractor LeftShelf()://Mesa de salida en lado Izquierdo.
5 ELSE
[ p_MW CodeError:=:z;
7 END IF:
8
procedure UnloadToShelf_Left nox
1 |
2
3 p_Left:=TRUE;
4 p M UnloadFinished Shelf:=TRUE:
5 p_OExtractor Negative:=FALSE;
procedure UnloadToShelf_Right o ox
1 b_Right:=TRUE;
2 p M UnloadFinished Shelf:=TRUE;
3 p_OExtractor Positive:=FALSE:
4
2
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5. ANALISIS Y DESARROLLO DEL MODELO
DE SIMULACION

5.1. - ELEMENTOS PRESENTES EN ELL. MODELO

Inicialmente, para realizar el modelo de simulacién y su visualizacién, se partird de un
modelo de mallas presentado en el programa AC3D, cada una de las mallas conformarin
los cada uno de los elementos del modelo:

- Parte Rail - Parte Columna
- Cuna

- Parte Cuna - Sensorinduc0l
- Parte extractores - Extractores

- Parte Transelevador —<

. - Sensorinduc02
- Parte Inferior

- Parte Superior

La visualizacion del modelo de mallas en AC3D es la que se presenta a continuacion

Figura 5.1.- Modelo del transelevador en el software AC3D
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Mediante la utilizacién de los elementos citados en el esquema anterior, podremos tener
acceso y control sobre ellos a la hora de programar sus movimientos.

1.

Parte rail (“Rail”): Se fija a la solera mediante traviesas normalizadas compuestas
de placa de apoyo, intercaladores elésticos, clips de fijacion y pernos de anclaje.
Estas traviesas se distribuyen a lo largo del rail a intervalos regulares cuya
distancia depende de la carga por rueda, del paso entre ruedas y de la longitud de
los tramos de rail. En los extremos del pasillo se colocan, las traviesas, mas
cercanas con el fin de absorber las elevadas reacciones de las ruedas en el caso de
impacto con los amortiguadores hidrdulicos. Desde el punto de vista del modelo
de simulacion es un elemento estético. Pieza del mecanismo con forma de carril
por la cual se desliza el transelevador, para impedir que se desvie, en el eje X

Parte transelevador (“StackerCrane”): Se conoce como transelevadores a las
modernas gruas apiladoras, generalmente automaticas, que operan en los silos de
altura manipulando las unidades de carga: recogiéndolas de cabecera para
depositarlas en las ubicaciones previstas y extrayéndolas de la estanteria para
dejarlas en los transportadores o puestos de salida. Se disefian siguiendo la
normativa internacional aplicable a este tipo de mdquinas e instalaciones:
Directiva de Maquinas 98/37/CE, normas armonizadas EN y normas FEM. Todas
ellas inciden especialmente en calidad, ergonomia y, sobre todo, seguridad para
personas e instalaciones. Es especialmente importante la EN 528.
Transelevadores. Seguridad, donde se detalla exhaustivamente toda la tipologia
de riesgos especificos de los transelevadores y las soluciones que deben presentar
frente a ellos. Su modelo de simulacion consta de un conjunto formado por toda
la estructura del transelevador (Se compone de subconjuntos perfectamente
diferenciados: columna, cuna, parte superior e inferior), permite al modelo el
movimiento en el eje X

2.1. Parte columna (“ColumnPart”): Las columnas pueden estar formadas por un
tubo estructurado bien por vigas cajon. La columna lleva atornillados carriles
verticales para el guiado de la cuna de elevacion. Es la columna vertebral del
transelevador, sirve de carril de movimiento a la cuna, facilitindole el
movimiento en el eje Y. Su altura dependera de la altura de la estanteria.

2.2. Parte cuna (“CradlePart”): es la encargada de desplazar la unidad de carga en
sentido vertical, de realizar la extraccion y depdsito, mediante el mecanismo
de manipulacion de cargas en este caso, 2 extractores. Es una parte
conformada por los extractores y las partes metdlicas utilizadas para dar
sefales a los sensores inductivos

2.2.1. Sistema extractor (“ExtractorPart”): engloba dos partes claramente
diferenciadas, los extractores y las placas metélicas.

2.2.1.1. Extractores (“Extractor”): los extractores u horquillas
telescopicas de simple profundidad, son un mecanismo de
manipulacién horizontal que permite depositar o extraer
unidades de carga en estanterias de simple fondo. La
horquilla telescopica estd compuesta por dos brazos unidos
entre si mediante un 4arbol de transmisidén, para evitar
tensiones.
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2.2.1.2. Metal para activacion de sensores (“MetalDetection 017 y
“MetalDetection 02): las placas metalizas perimten la
activacion/desactivacion de los sensores inductivos.

2.3. Parte inferior (“InferiorPart”): Testero o bastidor inferior. Es una estructura
soldada generalmente en forma de cajon, realizada con chapas de acero,
resistente a torsion y flexion.

El guiado longitudinal del transelevador lo realizan dos parejas de rodillos de
apoyo en disposicion horizontal que trabajan sobre la cabeza del rail. Cada
pareja de rodillos se coloca en el extremo de los cabezales y aseguran una
traslacion precisa ajustando su holgura con el rail. Por delante de ellas se
ubican limpiavias que eliminan la suciedad o elementos extrafios de la
superficie del rail — restos de exfoliacién, de obra, etc-. En la parte inferior
del testero, dos parejas de tenazas de rail evitan posibles descarrilamientos en
caso de rotura o pérdida de alguna rueda de guia

Es decir, se trata de un elemento que estard fijado a la columna central del
transelevador por la parte inferior, es la parte que conecta con el rail

2.4. Parte superior (“SuperiorPart”): Testero superior. Es un elemento formado
por placas soldadas, situadas en el extremo superior de la columna, que sirven
de soporte para ruedas horizontales de gia sobre el carril superior. En este
modelo, serd un mero elemento caracteristico sin funcionalidad propia.

Mediante la utilizacién de varios de estos elementos de simulacidn, se lleva a cabo el
disefio de un modelo que pueda imitar el comportamiento de un transelevador.

5.2. - GENERACION DEL MODELO 3D

La generacion del modelo 3D del transelevador se harda en DesignerlV, mediante el
modelo de mallas creado en AC3D. El archivo generado con la extension “.x” se cargara
en Designer y obtendremos lo siguiente:
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Editor de modelo | Recursos del modelo

Arbol | Editor de codig Mombre | StackerCrane_SF Profundidad 129,8576| §

ancho 359,412 | § | alra 199,9978 [ §
Nombre de malla | Esta activo

v Ral
4 StackerCrane
ColumrPart

Actuziizar la vista Ajustar camara

4 Cradepart
Cradle
4 ExtractorPart
Extractor
MetalDetection 01
MetalDetection 02
InferiorPart
SuperiorPart

KKK KR &K & &

Compilar

CSW X cancelr
Pestana Arbol:

En esta pestafia se recogen todas las mallas presentes en el modelo. Las mallas que se
seleccionen son las que estardn visibles posteriormente en la pestafia “Simulacion” de un
secuenciador al seleccionar un modelo. Por tanto, si se quiere disponer de una malla
determinada para implementar un comportamiento especifico del modelo del
secuenciador, se debe marcar esa casilla para seleccionarla.

Pestana editor de codigo:

En este editor se encuentra el script de montaje del modelo. Aqui se aplican todas las
transformaciones necesarias a las diferentes piezas que conforman el modelo para que
tenga la representacion y escalado adecuados en la simulacion.

A continuacion, se muestra el script de montaje del modelo del transelevador:

1| public e nts BuildModel {Model model, float width, float height, float depth, object aditionalData)
204

3

4 height = 1500f

5

) List<ModelPart> parts = new List<MocdelPart>()

7

8 fatrix[] boneTransforms = new Ma * [model.Bones.Count];

9 rrndel CopyabsoluteBoneT Iansfnrns ntbnne ransforms) ;

11 /{Por defecto usaremos un vertex buffer unicamente.

12 [//En los pie se usara un modelo por partes

13

14 ModelMesh partmesh = model. Meshes FirstOrDefault (m => m.Name == "InferiorPart”):
15 ector3 inferiorPartDimension = VertexIndexBufferBuilder.ExtractDimensions (partmesh);

16 partmesh = model. Meshes FlIstOrDefault[rr => m.Name == "SyperiorPart"):
17 Vector3 superiorPartDimension = VertexIndex Builder.ExtractDimensions (partmesh);

18 partmesh = model. MEEhEs FlIstDrDefaulttrr => m.HName == "RailPart"):

19

Victoria Casares Garcia Pagina 106 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

.\
=

20

21 foreach (ModelMesh mesh in model.Meshes)

22

23 rt part = null;

24 delPart> partsInlteration = new List<ModelPart>();

25

26 or3 scalePart

27 or3 translatePart

28 Quaternicon rotatePart = Quaternion.Identity;

239 bool createPart false;

30 v or3 partDimensions VertexIndexBufferBuilder.ExtractDimensions (mesh):

31 switch (mesh.Name)

32 {

33 case "Rail

e //Escalamos el rail

35 float scaleFactorXFarSizeable = (width) / partDimensions.X;

36 scalePart = new Vector3(scaleFactorXFarSizeable, 1f, 1f):

37 translatePart = new tord (0f, -height / 2f + partDimensions.Y / 2f, 0f):
38 part = new ModelPart (mesh.Name, mesh, model, scalePart, translatePart, rotatePart):

38 partaInTteration.2dd (part);

40 createPart = true;

41 break:

42

43 case "InferiorPart™:

44 //Escalamos el rail

45 translatePart = new Ve , -height / Zf + partDimensions.Y / Zf, 0f):

26 part = new Mode t (mesh.Name, mesh, model, scalePart, translatePart, rotatePart);:
47 partsInTteration.Add (part)

48 createPart = true;

49 break:

20

51 case "ColumnPart":

52 //Escalamos la columna

53 float realDimension = height - inferiorPartDimension.Y / Zf - superiorPartDimension.Y;
54 float scaleFactor¥Column = (realDimension) / partDimensions.¥:

55 scalePart scaleFactor¥Column, 1f);

56 translatePart -height / 2f + inferiorPartDimension.¥ + realDimension / 2f, 0f):
57 part = rt (mesh.Name, mesh, model, scalePart, translatePart, rotatePart);
58 partsinlteration.2dd (part);

59 createPart = true;

60 break:

61

62 case "SupsriorPart":

63 //Colocamos la parte superior

&4 scalePart = new Vector3(lf, 1f, 1f):

&5 translatePart = new Vector3(0f, height / 2f - partDimensions.Y / 2f, Of);

13 part new ModelPart (mesh.Name, mesh, model, scalePart, translatePart, rotatePart);
&7 partsinlteration.Add(part);

68 createPart = true’

69 break:

71 case "CradlePart’

72 //Colocamos la parte superior

73 scalePart = new Vector3(l1f, 1f, 1f):

74 translatePart = new Vector3(0f, 0, 0f);

75 part = new ModelPart (mesh.Name, mesh, model, scalePart, translatePart, rotatePart):
76 partsinlteration.Add (part);

77 createPart = true;

78 break;

79

a0 defaulc:

81 part = new ModelPart (mesh.Name, mesh, model, scalePart, translatePart, rotatePart):
82 partsInlteration.Add (part);

as createPart = true;

84 break;

as 1

g6 //Creo un ModelPart con la malla

a7 //Siempre se crears con =scala uno vy con rotacion y posicion Esro. Sera =1 nodo guisn lo posicions o lo sscals
a8 if (createPart)

a9 parts.AddRange (partsInlteration);

80

91 }

82

893 ModelComponents res = new delComponents () 2

94 res.AddModelParts (parts);

85 res.VertexBuffer = null;

36 res.IndexBuffer = null:

37 res.DrawMode = DrawMode.Parts;

o8 res.GenerateBonelransforms (model) ;

39 return res;

100 | /+ end */}

Tras compilar este cddigo se obtiene el modelo del
reales:
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Ruta sl recurso [P calax Designer IV \imp_3d_modsistStackerCraneSF cad.x =
bl | Edtor de cidgo | Nombre  [StackerCrane 7 |profundsd | 95755
a ancho | 359,412 |ara | 199,997 ||
B i i i S S SO, PR i FISA i e I i |
: :
100 | /+ epd */}
Compilar
[X o

5.3. - PROGRAMA DEL MODELO DE SIMULACION

El programa de modelo de simulacion consiste en crear una simulacién o un modelo de

simulacién asociado a un secuenciador

En el programa de simulacién se realizard la definicion de los diferentes modelos 3D (de
cadenas, rodillos, etc) asociados a un secuenciador, para que cuando éste sea utilizado en
visualizaciones con representaciéon 3D, se enlace y aparezca automdticamente dicho

modelo con el funcionamiento previamente definido en esta pestaiia.

A continuacién, se muestran los scripts de simulacién del transelevador:
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5.3.1.- SCRIPT DE INICIALIZACION DE VALORES DE LAS
ANIMACIONES

public static void StackerCrane S5F_InitialScript (StackerCrane S5F model)

2

3

:

& SetBrakeOn | (byte[]

7 SetReady|( (byte[]

8 neSelected0 | (byte

g gineSelectedl ( (byte[])model.
12 X values:
13 ibit ((byte[])model alue, false)
14 SetFailure | (byte[] model.I lue, false):
15 SetBrakeCn | (byte[] )model v lue, false):
16 SetBeady( (byte[] Jmodel.I true)

ineSelectedd | (by Yalue, true):;

iverX.Value, false):;

21 | Fin

5.3.2.- DEFINICION DE PARAMETROS SENAL DE
ENTRADA AL MODELO DE SIMULACION

En la tabla de entradas se recgen los diferentes tipos de sensores definios para el modelo
del transelevador. Pueden ser sensores de 2 tipo de telemetria o de presencia.

En la siguiente imagen se muestran los sensores definidos para el transelevdor:

B ["entadss | soidas | Leds | Anmacones | Smuacn
£ Tipo de entrada Mapeo Galleo Nombre de malla Nombre Posicién (mm) Rotadién (grados) Tipo de valor del sensor Valor
] » | Telemetria Pp_C_DriverX StackerCrane 1C_DriverX <0.0.0> <0.0.0> Buffer
Telemetria p_C_Drivery CradiePart 1C_DriverY <0.0.0> <0.0.0> Buffer
g Presendia p_I_ Extractorleft Crade 1_Extractorleft <-395, -550. 610> <90, -275. 30> Boolean
é Presencia p_I_ExtractorRight Crade 1_ExtractorRight <220, -550. 610> 275, -90> Boolean
2 Presencia p_I_ExtractorlN Crade 1_ExtractorIN <230, -550. 620> Boolean
2 Presenda £_1_Weightpallet Crade 1_WeightPaliet <120, -570. 60> Baolean
5 Presenda ExtractorPart M_Crespaliet <0.-570. 40> Boolean
g Presendia ExtractorPart M_BorraPalet <0. -570. 40> Boclean
S
b4

Los sensores de telemetria recogen un valor numérico asignado a una variable que
representa la magnitud fisica medible. De este tipo

Los sensores de presencia estdn asociados a la deteccion (o no) de determinada propiedad.

En el “Manual de usuario de DesignerIV” se detalla como crear los sensores y cada una
de sus caracteristicas asociadas.

Victoria Casares Garcia Pagina 109 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

. UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

5.3.3.- DEFINICION DE PARAMETROS SENAL DE SALIDA
DEL MODELO DE SIMULACION

En la pestafia de salidas se recogen los diferentes actuadores definidos para el modelo
transelevador:

23]

Entradas | Saidas | Leds | Animacones | Simulacdn

Nombre ~ | Tipo de salida Mapeo Galleo Tipo de valor del sensor

B3 Interfaces

» | ChangeIN_load Tipo por defecto p_M_ChangeIN Boolean

Tipo por defecto P_M_LoadFi Boolean
£ Tipo por defecto Boolean
3 Tipo por defecto Boolean
& Tipo por defecto Boolean
2 Tipo por defecto Boolean
= Tipo por defecto Int16

g Buffer
+ Buffer
: Oftractor_Negative p_OFxtractor Negative Boolean
L 4 OExtractor_Positive Tipo por defecto p_OExtractor_Positive Boolean

5.3.4.- DEFINICION DE PARAMETROS PARA LAS
ANIMACIONES DEL MODELO DE SIMULACION

Las animaciones permiten en la visualizacion del modelo ver la evolucién en el tiempo
de la situacion del almacén, es decir, no se trata de una imagen fija de un momento sino
que los elementos van cambiando su estado en funcién de determinadas condiciones.
Dichos cambios son concatenaciones de diferentes animaciones definidas
individualmente.

B)| [“Entades | Soidas | Leds | Anmacones | Simuacén

Saript de inicializacién

Script de condicion de habilta. .

ackward

4 StackerCrane_Forward Traslacin: eje X [{TODO: Fill script TODO: Fill script /fTOD0: Fill sript

7 ChangeLoad Tiempo JfTODO: Fil script /TODO: Fil script /[T Fil script
9| OExtractor_Positive
10 OExtractor_Negative

11 DeletePaliet

/ITODO: Fill script
/T0D0: Fill script
/ToDO: Fill script

& Ciclosfpresets | ¥ Simulacion | §#3 1nt

12 DUMMY //TODO: Fil script
13 Changelnload Tiempo //ToDO: Fillsaript J/TODO: Fil script
14| ChangemN Tiempo /fToD0: Fillscript /ITODO: Fil script

Los scripts de cada una de estas animaciones se definen a continuacion.

5.3.4.1.- STACKER CRANE DOWN

Animacién que permite visualizar el movimiento vertical descendente de la cuna del
transelevador.

Viene definida por sus pardmetros:
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| = TK_JL P
ey
(=) Animacién »®
~
Nombre '
!Stadcero'ane_oown I
Tipo de animacion Sentido de animacién
f e s .
| Traslacién: eje Y v | |Negativa | ¥ l
Nombre de malla
ICrad!ePart l ¥
Parémetros 1 Script de finalizacion: | Script de condicién de habilitacion I Script de inicializacion
Distancia
Veloddad Variador entrada
| 4Omjmin| 5| |IC_Drivery [¥]
Aceleradon Variador salida
. I A
| oms?| 0| {oc_ Drivery [¥]
Retraso en la ejecucion
| Oms|
v
Cancelar
. . e, ey .,
Y su script de condicién de habilitacion:
Tipa de animacidn Sentido de animacién
1Trasladén:ejeY [ HNegativa \ |
Nombre de malla
!CradePart ‘ ™ [
| Parametros | Scriptde finalizacon | Script de condicién de habilitacion | Script de inidalizacion
1| //T0DO: Fill script
2
3
4 // Variables declaration:
5 object runBit = FrequencyInverterHelper.GetRun( (byte[])model.OC DriverY.Value):
6 object goToPositionBit = FrequencylnverterHelper.GetGoToPosition((byte[])model.OC DriverY.Value);
7 object targetPosition = FrequencylnverterHelper.GetTargetPosition((byte[])model.OC Driver¥.Value);
] object currentPosition = FrequencylnverterHelper.GetCurrentPosition((byte[])model.IC DriverY.Value);
]
io
11 // Check null values:
12 if (runBit == null
i3 || goToPositionBit == null
14 | | targetPosition == null
15 |1 currentPesition == null
16 )
i B g return false:
i8
19 // Action
20 return (bool)runBit
21 && (bool)goToPositionBit
22 && (int)targetPasition < ((int)currentPosition); // Position increased in -X axis.

Abrir en editor externo
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5.3.4.2.- STACKER CRANE UP

Animacién que permite visualizar el
modelo transelevador.

Los parametros configurados han sido:

EDO 5=
maiind p

movimiento vertical ascendente de la cuna del

’:\ Animacion X
A
Nombre
StackerCrane_Up
Tipo de animacdién Sentido de animacion
[ Traslacién: eje Y | | Positiva
Nombre de malla
| CradlePart
Parametros Script de finalizacion l Script de condicion de habilitacion [ Script de inicializacion '
Distancia
Omm |
Veloddad Variador entrada
40 m/min | iIC_DriverY
Aceleracion Variador salida
‘ 0 m/s? | OC_DriverY
Retraso en la ejecucion
Oms |
v
Cancelar

El script de condicién de habilitacién de la animacién viene definido por:

Tipo de animacién
‘Trasladdn: ejeY

Nombre de malla
: CradiePart

‘7 Parémetros { Script de finalizacion Script de condicién de habilitacion |

E //TODO: Fill script

z

3

4 // Variables declaration:

5 object runBit = FrequencylnverterHelper
6 object goToPositionBit = FrequencylInverterHelper
7 object targetPosition = FrequencyInverterHelper
8 object currentPosition = FrequencyInverterHelper
9

10

i1 // Check null values:

12 if (runBit == null

i3 || goToPositionBit

i4 |1 targetPositicn

is || currentPesition == null

16

17 return false;

i8

18 // Action

20 return (bool)runBit

21 && (bool)goToPositionBit

Abrir en editor externo

Script de inicializacion

&& (int)targetPosition > ((int)currentPosition);

Sentido de animacién
| Positiva

.GetRun( (byte[])model.OC Driver¥.Value);
.GetGoTcoPosition((byte[])model.OC DriverY.Value);
.GetTargetPosition((byte[])}model.OC DriverY.Value);
.GetCurrentPosition( (byte[])model.IC DriverY.Value);

// Position increased in -X axis.

Cancelar
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5.3.4.3.- STACKER CRANE BACKWARD

maiind p

Animacién que permite visualizar el movimiento horizontal en el eje X negativo del

modelo transelevador.

Los parametros configurados han sido:

f.\ Animacién
Nombre
StackerCrane_Backward
Tipo de animacion Sentido de animacion
| Traslacién: eie X | ‘Negat'va

Nombre de malla
|StackerCrane

Pardmetros Script de finalizacion I Script de condicion de habilitacion ] Script de inicializacion

Distancia

li - 0 mmi

Velocidad Variador entrada
[ 160 m/min | IC_DriverX.
Aceleracion Variador salida

. ' ' 0 mfs2 [ VOC_Drivean
Retraso en la ejecucion

Cancelar

El script de condicion de habilitacion de la animacion viene definido por:

Tipo de animacién Sentido de animacién
Traslacidn: eje X | Negativa

Nombre de malia
StackerCrane

| Pardmetros } Script de finalizacion | Script de condicién de habilitacion Script de inidalizacion |

//TODO: Fill script

2

3 // Variables declaration:

4 object runBit = FrequencyInverterHelper.GetRun( (byte[])model.OC DriverX.Value);

5 cbject goToPositionBit = FrequencylnverterHelper.GetGoToPosition( {byte[])model.CC DriverX.Value);

6 object targetPosition = Frequencyinverterﬂelper.Getl‘argecposicion((by\:e[])model.5C_Driverx.'\falue];
7 object currentPosition = FrequencylnverterHelper.GetCurrentPosition((byte[])model.IC DriverX.Value);
)

io // Check null values:

E if (runBit == null

12 || goToPositionBit == null

i3 || targetPosition == null

14 || currentPosition == null

is )

16 return false;

i7

i8 // Action

19 return (bool)runBit

20 && (bocl)goToPositionBit

21 && (int)targetPosition > ((int)currentPosition); // Position increased in -X axis.

Abrir en editor externo

Cancelar
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5.3.4.4.- STACKER CRANE FORWARD

Animaciéon que permite visualizar el movimiento horizontal en el eje X positivo del
modelo transelevador.

Los parametros configurados han sido:

,;\ Animacion *
A
Nombre
{StackerCrane_Forward
Tipo de animacion Sentido de animacion
| Traslacién: eje X | | Positiva [v]

Nombre de malla
| StackerCrane

Parémetros: | Script de finalizacion ] Script de condicion de habilitacion | Script de inicializacion

Distanda

[ 0mm

Velocidad Variador entrada

[ 160 m/min [ {IC_DriverX [
Aceleracion Variador salida

omfsz| 0| oc priverx [
Retraso en la ejecucion

[ . 0 ms?

Cancelar

El script de condicién de habilitacion de la animacién viene definido por:

Tipo de animacién Sentido de animacion
[ Trasladdn: eje X Positiva

Nombre de malla
|StackerCrane

Pardmetros | Scriptde finalizacén | Script de condiddn de habilitacién | Script de inicializacion |

//TODO: Fill script

// Variables declaration:

object runBit = FrequencyInverterHelper.GetRun( (byte[])model.OC DriverX.Value);
object goToPositionBit = FrequencyInverterHelper.GetGoToPosition((byte[])model.OC DriverX.Value);
object targetPosition = FrequencylnverterHelper.GetTargetPosition((byte[])model.OC DriverX.Value):

object currentPeosition FrequencyInverterHelper.GetCurrentPosition( (byte[])medel. IE_Drlver.'\’alue) H

// Check null values:
if (runBitc null
|| goToPositionBit
|| targetPosition
|| currentPaosition
)

return false;

// Action
return (bool)runBit
&& (bool)goToPositionBit
&& (int)targetPosition < ((int)currentPosition); // Position increased in -X axis.

R P R S PR NS SRR I T Y S S

T S S ol e S e el

Abrir en editor externo

Cancelar
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5.3.4.5.- CHANGELOAD

Animacion empleada para realizar el cambio de mallas entre 2 méaquinas diferentes de la
instalacién. En este caso para realizar un cambio de malla desde una maquina o una
ubicacion de estanteria hacia los extractores del transelevador.

Los pardmetros configurados han sido:
o

=~ Animacién x
Nombre
Changetoad
Tipo de animadon Sentido de animacidn
Tiempo Positiva

Nombre de malla
ExtractorPart

Parémetros Script de finalizacidn [ Script de condicién de habilitacion | Script de inicializacion

Retraso en la ejecucidn
ims
Tiempa

ims

Cancelar

El script de finalizacion, ejecutado cuando finaliza la animacion, es:

Tipo de animacién Sentido de animacién
Tiempo Positiva

Nombre de malla
ExtractorPart

Pardmetros | Script de finalizacidn Seript de condicién de habilitacion | Script de inicializacion

//TODO: Fill script

@ N

model.ChangePalletsIfCollideWithMesh("ExtractorPart”);// MovePallests"):

Abrir en editor externo

Cancelar
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El script de condicién de habilitacién de la animacion viene definido por:

Tipo de animacion Sentido de animacién
Tiempo | |Positiva

Nombre de malla
ExtractorPart

Parametros | Script de finalizacon | Scipt de condicién de habilitacidn | Script de inicializacidn
//TODO: Fill script
if {(model.ChangelLoad.Value !=null)
return (bool)model.Changeload.Value;

else
return false:

O b W N

Abrir en editor externo

Cancelar

5.3.4.6.- CHANGEUNLOAD

Animacién empleada para realizar el cambio de mallas entre 2 méaquinas diferentes de la
instalacion. En este caso para realizar un cambio de malla desde los extractores del
transelevador hacia una maquina o una ubicacién de la estanteria.

Los pardmetros configurados han sido:

_f;\_ Animacion x
Nombre
ChangeUnload
Tipo de animacion Sentido de animacién
Tiempo Positiva

Nombre de malla
ExtractorPart

Pardmetros Script de finalizacion Script de condicidn de habilitacion Script de inicializacion

Retraso en la ejecucion
ims
Tiempo

ims

Cancelar
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El script de finalizacién, ejecutado cuando finaliza la animacidn, es:

Tipo de animacion Sentido de animacion
Tiempo Positiva

Nombre de malla

ExtractorPart

Pardmetros Script de finalizacién Script de condicién de habilitacién Script de inicializacién

//TODG: Fill script
model.ChangePalletsIfCollideWithMesh(”Extractor MovePallets”):

(SN
o]

Abrir en editor externo

Cancelar

El script de condicion de habilitacion de la animacion viene definido por:

Tipo de animadién Sentido de animacién
Tiempo Positiva

Nombre de malla
ExtractorPart
Parédmetros Script de finalizacion Script de condicidén de habilitacidn Script de inicializacién
//TODO: Fill script
if (model.ChangeUnload.Value !=null)
return (boccl)model.ChangeUnlcad.Value;

else
return false;

PR

Abrir en editor externo

Cancelar

5.3.4.7.- OEXTRACTOR POSITIVE

Animacion empleada para visualizar el movimiento de los extractores en el eje Z positive.

Los parametros configurados han sido:
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’;\ Animacion x
~
Nombre
OExtractor. Pasitive
Tipo de animacion Sentido de animacién
Traslacion: eje Z ‘ Pasitiva

Nombre de malla
ExtractorPart

Pardmetros Script de finalizacion ‘ Script de condicion de habilitacion ‘ Script de inicializacion |

Distandia
| omm|
Velocidad Variador entrada
‘ 20 mjmin |
Aceleracion
| Om/fs?|
Retraso en la ejecucion
‘ Oms|
v
Cancelar
El script de condicion de habilitacion:
Tipo de animacién _ Sentido de animacién
Trasladon: eje Z Positiva

Nombre de malla
|ExtractorPart

Parémetros | Script de finalizacion | Script de condicion de habiitadon | Script de inicializacion |
//TODO: Fill script
if (model.OExtractor Positive.Value !=null)
return (bcol)model. OExcractor_Pcsicive .Value;

else
return false:

OB W N

Abrir en editor externo

Cancelar

5.3.4.8.- OEXTRACTOR NEGATIVE

Animacién empleada para visualizar el movimiento de los extractores en el eje Z positive.
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Los pardmetros configurados han sido:
(2] Animacion x

Nombre
| OExtractor_Negative |

Tipo de animacién Sentido de animacién
[Traslacién: ejeZ i | |ﬁeg_aﬁva ] i
Nombre de malla
|ExtractorPart v
Pardmetros | Script de finalizacidn | Script de condicién de habilitacién Script de iniciglizacion
Distandia
] Omm‘ ™
Velocidad Variador entrada
| Wmjmin 0] | [¥]
Aceleracidn Variador salida
l omgz[0] | [¥]
Retraso en la gjecucion
I oms| 0|
Cancelar
El script de habilitacion viene dado por:
Tipo de animacién Sentido de animacion
[ Traslacién: eje 2 [ ] [Negativa [¥]
Nombre de malla

[Extractorpart [¥]

| Parémetros l Script de finalizacién | Script de condicién de habilitacién | Script de inidalizacién

| /770DO: Fill script
if (model.OExtractor Negative.Value!=null)
return (bcol)model.OExtractor Negative.Value;

else
return false;

[CRRE. RS AR

Abrir en editor externo ‘

=
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5.3.4.9.- CHANGEIN

Animacion empleada para realizar el cambio de la malla extractores hacia la malla cuna.

Los pardmetros para esta animacion son:

Q Animacion x
Nombre
| ChangeIN
Tipo de animacién Sentido de animacion
Tiempo Positiva

Nombre de malla
|ExtractorPart

Pardmetros Script de finalizacion \ Script de condicién de habilitacién Script de inidalizacion

Retraso en la ejecucion

[ 1ms| |
Tiempo

P 1 ms |

Cancelar
El script de finalizacién se define como:
Tipo de animacién { Senﬁdo de animacién
:ﬁempo [ Positiva

Nombre de malla
ExtractorPart

Pardmetros | Scriptde finalizacion | Script de condicién de habilitacion l Script de inicializacion |

1| //TO0DO: Fill script
2 model.ChangePalletsIfCollideWithMesh ( "Extractor MovePallets") ;l

Abrir en editor externo

Cancelar
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El script de habilitacién de la animacion es:

Tipo de animacién

Tiempo

Nombre de malla
ExtractorPart

Sentido de animacion
Positiva

Pardmetros | Script de finalizacidn | Script de condicién de habilitacion Script de inidalizacion

//TODC: F1ill script

else
return false:

GG W

Abrir en editor externo

5.3.4.10.- DELETE PALLET

if {model .ChangeIN_load.Value != null)
return (boecl) model.ChangeIN_lcad.‘ialue:

Cancelar

Animacién empleada cuando el transelevador deposita un contenedor en la estanteria para

eliminar dicho contenedor.

Los pardmetros de esta animacién son:

@

Nombre
| DeletePallet

Tipo de animacién
| Eliminacién de contenedores

Nombre de malla
| Extractor_MovePallets

Pardmetros Script de finalizacion '

Distandia
Velocidad
Aceleracion

Retraso en la ejecucién

El script de finalizacion:

Victoria Casares Garcia

Animacion X

Sentido de animacién
Positiva

Script de condicidn de habilitacidn | Script de inicializacidn

0 mm
0 m,imin
g Orn*./sr 2

1.000 ms

Cancelar
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Sentido de animadidn

| Eliminacién de contenedores

\ ‘ ‘Posih‘va

Nombre de malla

iE)}h’actor_MovePaBets

Parémetros

1
2

Script de finalizacién | Script de condicion de habilitacén

Script de inidalizacion 1

| 2/70DO: Fill script

3| //model.I ShelfSensor.Value = true;
4 | model.M BorraPallet.Value = true;

Abrir en editor externo

Cancelar

El script de habilitacién de la animacién es:

[Eiminacin de contenadores

Nombre de malla

Sentido de animacién

|Extractor_MovePaliets

Pardmetros Script de finalizacién

cbject WeightPallet
object MachineCycle

//TODO: Fill script

if (WeightPallet == null

|| UnlecadFinished == null
|| MachineCycle == null

return false;

if (! (bocl)WeightPallet

&& (boocl)UnloadFinished
&& (Intlé)MachineCycle == 26
)
{

return true;

3

else
return false;

// return (bool) UnloadFinished;

Script de condicién de habilitacién

Script de inicializacién

model.I WeightPallet.Value;
model.MB MachineCycle.Value;
cbject UnlcadFinished = model.M UnlocadFinished Shelf.Value;

Abrir en editor externo

Cancelar
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6. DISENO DE ENTORNO DE PRUEBAS

6.1. - DISENO DEL LAYOUT - EASYS

El layout de un almacén es una zona grafica del configurador de EasyS. Representa una
vista en planta del espacio real de almacenamiento. En ella se van afadiendo los distintos
elementos que configuran la apariencia final del almacén, con pasillos ubicaciones,
muelles, estaciones de trabajo...

Se ha disefiado un entorno de pruebas, basado en una instalacion sencilla con una cabecera
formada por:

- Un drea de recepciones:
o Un puesto de entrada a la instalaciéon (INPUT)
o Una estacion de identificacion de entradas o PIE
o Una serie de transportadores convencionales (Transportador)
o Una mesa de entrada a almacén (ME)
- Un édrea de expediciones:
o Una mesa de salida de almacén (MS)
o Una serie de transportadores convencionales (Transportador)
o Un puesto de salidas (PS)
- Un area de almacenamiento o almacén, donde habra:

o Un pasillo automdtico donde operara el modelo de transelevador creado
(AISLE)

o 2 estanterias de simple profundidad con capacidad para 50 contenedores
cada una. (SHELF_1/2)

Este disefio de layout se ha implementado mediante la herramienta EasyS, donde se han
configurado todos los elementos, mdquinas, rutas, con los valores y las relaciones que
deben tener entre ellas. La imagen siguiente muestra, el disefio:

;,,,,

%
B
i
]

Figura 6.1.- Layout del disefio/entorno de pruebas del transelevador.
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Identificando cada una de las médquinas citadas anteriormente:
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Figura 6.2.- Identificacion de las mdquinas del disefio de pruebas.

Las méquinas del layout anterior, tienen las siguientes finalidades:

e Input o estacion de entrada (IN o ES): Estacion que representa el punto de entrada
al almacén automatico, donde los contenedores son depositados y desde la cual
son movidos al PIE

e Puesto de identificacion de entradas (PIE): Estacion donde se realiza el control
dimensional e identificativo del contenedor en una instalacion automatica. El
control dimensional es realizado por el sistema de control. Con la informacién
enviada por el sistema de control, EasyWMS® envia el contenedor al puesto de
rechazo o al almacén.

e Mesa de entrada (ME): Esta estacion el punto de enlace con el Transelevador. Su
funcién es permitir una dltima optimizacién antes de entregar el contenedor a la
maquina. Esta estacion es necesaria en todo caso y permite realizar cambios en
funcién de las caracteristicas del Transelevador (cantidad de extractores y
configuraciéon de los mismos) y de los transportadores de entrega al
Transelevador. Se encarga de la optimizacién de ubicacién en funcién de las
caracteristicas de la maquina.

e Estanteria (SHELF): Estacion que representa las ubicaciones de un pasillo de un
almacén

e Transelevador (STC): Méquina automdtica encargada de los procedimientos de
ubicacién y extraccion de contenedores en la estanteria mediante un sistema de
movimiento en tres ejes (traslacion, elevacion y profundidad). Se emplea en
pasillos automaticos no transitables.

e Mesa de salida (MS): Estacion de descarga del transelevador.

Victoria Casares Garcia Pagina 124 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO mialing Y
Escuela de Ingenieria de Gijon “ “'j'

e Puesto de salida (PS): Estacion en la que un contenedor es extraido del almacén
automadtico hacia el exterior mediante una carretilla, transpaleta, etc.

Todas las maquinas citadas se encuentran descritas con mayor detalle en el “ANEXO I:
Logistica”

6.2. - INTERFACE EASYWCS

EasyWCS se encarga de gestionar los movimientos a través de una base de datos (BBDD)
ofreciendo una interfaz sencilla e intuitiva, facilitando la configuracion y diagnosis de las
tareas en las estaciones de una instalacion. Es el encargado de la interconexién entre
Galileo y el SGA.

En solo dos pasos se puede comenzar a trabajar con esta herramienta:

- Paso 1: Instalacion del disefiador y servicio de EasyWCS. Con ello se tienen todas
las herramientas para el arranque y la realizacion de pruebas.

EasyiC5
Setup.msi

Figura 1.3.- Instalador de la herramienta EasyWCS

- Paso2: Importacion directa desde EasyWCS del layout de estaciones y rutas de la
instalacion previamente definidas en EasyS.

@ -{:u' 0 B P IFS (; & EE‘ a || ¥ || [Show routes | w
Ps @2 e o2 REF 02

H
Na

i
Figura 6.3.- Ejemplo de layout y rutas configuradas en EasyW(CS.

La imagen siguiente muestra la configuracion llevada a cabo para probar el modelo de
simulacién del transelevador.
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Figura 6.4.- Configuracidn de las rutas y maquinas del entorno de pruebas del transelevador

Como se pude ver en la imagen es imprescindible tener rutas de comunicacion entre las
estaciones correspondientes, estas rutas se explican mds detalladamente en el “Manual de
usuario de EasyWCS”

La interfaz grafica de usuario de EasyWCS, cuenta con:

- Un sistema de supervision en tiempo real de las estaciones y rutas de movimiento
entre estaciones.

- Un visor de tiempo de ejecucion de las diferentes operaciones.
- Unas tablas detalladas de las tareas realizadas o en proceso.

EasyWCS ayudara con la realizacién de las pruebas de funcionamiento del modelo del
transelevador porque:

- Nos ofrece la funcionalidad de una interfaz grafica de usuario, esto es:

o Supervision en tiempo real de las estaciones de la instalacion emulada, de
manera clara e intuitiva.

o Facilidad de configuracion de estaciones y rutas entre estaciones,
destacando la rapidez en todas aquellas tareas repetitivas que implican la
creacion de muchas estaciones y rutas

o Visor de tramas y tiempos de ejecucién implicados en la comunicacion
o Informes y diagnosis

- Nos ofrece la robustez de un sistema de transporte basado en la experiencia de
otros productos de Mecalux:

o Gestidn de tareas mediante preselecciones estandar

o Particularizacién por parte del implementador de casos especiales segiin
necesidades
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El “Manual de usuario de EasyWCS”, se detallan los aspectos de la configuracién del
entorno de pruebas.

6.3. -

INTERFACE DESIGNER 1V

Con la herramienta DesignerIV. Los pasos a seguir para tener la configuracién correcta
del disefio para la realizacion de pruebas se detallan en el “Manual de usuario de
DesignerIV”. Los pasos simplificados son:

Pasol: Crear un secuenciador, los secuenciadores son el corazén del sistema de
control Galileo, ya que con ellos se definen los comportamientos de los diferentes
elementos a controlar. Un secuenciador es un automata finito y determinista por
definicién. Sin embargo, dentro del sistema de control Galileo, los secuenciadores
extienden esta definicidn para afiadirle diversas propiedades que aumentan sus
posibilidades hasta un punto que permiten modelar comportamientos de gran
complejidad.

Paso2: Crear el programa de control del secuenciador transelevador: consiste en
generar un programa de control, con todos sus pardmetros, métodos y modos de

funcionamiento necesarios para el correcto funcionamiento de la mdaquina
transelevador

Paso3: Crear el modelo de simulaciéon del modelo transelevador, con todas sus
variables y todas sus acciones asociadas.

La imagen siguiente muestra la visualizacion del sistema en la que puede verse tanto el
modelo de transelevador como la ventana del inspector donde se ven los valores que van
tomando los diferentes pardmetros durante la emulacion.

"
1

1
\

MDW StatusY | v |DEC
M_ManExtractorIN | v | DEC

M_ManExtractor... | v | DEC v
v

M_ManExtractor... |V | DEC

LEstractorll | v | DEC
IExtractorleft | v | DEC
I ExtractorRight | v | DEC
Left v |pEC

L
2y

B EC_ZoNE L1

p Hf stacker_Crane 5P 1.y
> B Stacer_Crane SF MW_MachineCyde | | DEC Rk
s 01 1Pl

3 p "
\

<o <o
> s o1 [ — <o
o N T V8 UnlosdCyce.. v | BEC <o

Figura 6.5.- Visualizacion de la instalacién y ventana “inspector” de valores de variables.
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6.4. - PRUEBAS REALIZADAS SOBRE EL SISTEMA

De cara a analizar la funcionalidad y el ajuste del sistema a las especificaciones, se
disefiaron varias pruebas con diferentes objetivos y orientadas a comprobar aspectos
diversos tanto del modelo como del resto de herramientas que componen el sistema.

6.4.1.- PRUEBA 1. MOVIMIENTOS DEL TRANSELEVADOR

La primera prueba tiene como objetivo estudiar el ajuste del modelo a la 16gica que se le
presupone, es decir, que realice correctamente la carga/descarga de contenedores tanto
desde transportadores de entrada/salida como desde estanteria

- En lo referente la realizacién de cargas de contenedores de una mesa de entrada, es decir

cuando el almacén realiza una recepcidon de un contenedor y necesita ubicarlo, en la
zona de almacenamiento o estanteria.

Figura 6.6.- Recogida de contenedor de ME mediante transelevador

Figura 6.7.- Descarga de contenedor en estanteria
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- Verificacion del correcto funcionamiento de la instalacion cuando el sistema de SGA,
solicita realizar una tarea de extraccion de un contenedor de una ubicacion de la
estanteria, para dejarlo sobre el puesto de salida.

L

hF‘—-_-—-—-—-—;

-\ !m\-{\\@'

Figura 6.8.- Carga de contenedor de estanteria

il
!

11

Jeb=—-\'Y

Figura 6.9.- Descarga del transelevador en MS (mesa de salida)

- Representacion del caso, en que se solicita un contenedor para completar un pedido y
este acaba de ser recibido, es decir, el contenedor entrard por la mesa de entrada hacia
el puesto de identificacion de entradas, posteriormente avanzard hacia la mesa de
entrada al almacén, y el transelevador realizard un handshake, para recoger el pallet y
posteriormente, efectuard otro handshake con la mesa de salida del almacén para
depositar el contenedor.
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Figura 6.10.- Carga de contenedor de ME
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Figura 6.11.- Descarga de contenedor en MS

- Pruebas de diferentes modos de funcionamiento
o Manual
o Automatico

o Defecto (error de depdsito/extraccion)

6.4.2.- PRUEBA 2. TIEMPOS Y CICLOS DE TRABAJO

La segunda prueba estd determinada por el objetivo de validar la capacidad del sistema a

operar en los tiempos reales para realizar los movimientos de un ciclo de carga/descarga
de un transelevador.

La concrecién real del tiempo de ciclo de trabajo es muy compleja y costosa, en
consecuencia, a fin de poder estimar un valor medio estadistico, que sea exportable y que
constituya una buena aproximacién del valor exacto determinado en la practica, la norma
define una serie de pre-supuestos de base que determinan una seria de pautas a seguir.
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A continuacidn, se indican los supuestos tedricos en los que se basa la norma, y los que
son aplicables al modelo de transelevador creado para este proyecto.

- Se distinguen 2 puntos claramente diferenciados en el almacén:

o Punto E: punto de ubicacién de recogida para las mercancias que van a ser
almacenadas

o Punto A: punto de traslado para las mercancias que van a ser desalmacenadas.
o H: recorrido méximo de elevacién en el almacén

o L: recorrido maximo de traslacion en el almacén.

4

max. recorride
elevacion

\
PSS

<

Y

>

S Punto ¢

Punto I Punto de identificacion en entradas
Punto C: Punto de control en salidas

Figura 6.12.- Puntos de interés del almacén

- Determinacién de los puntos tedricos (P1 y P2) de referencia o ensayo, que permitan
establecer el valor del tiempo medio de un ciclo de trabajo, que aproxime el valor real
exacto. Dichos puntos dependen de la configuracion del almacén, en especial, dependen
de las siguientes magnitudes:

o Altura y longitud del almacén. La ubicacién de estas longitudes determina el
recorrido en elevacion y traslacion de los transelevadores en el almacén.

o Posicion relativa de los puntos de entrada y salida de mercancias en el almacén. Los
puntos tedricos de referencia (P1 y P2) se calcula en funcion de la posicion relativa
de los puntos de entrada

6.4.2.1.- DEFINICION DE CICLO SIMPLE

En la definicion de un ciclo simple de trabajo, se definen 2 operaciones:

1. Reposicion o almacenaje
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Recogida de paleta
en cabecera de
almacén

Transporte y
depdsito de paleta

en ubicacion de
almacén

Retorno en vacio a
cabecera de
almacén

Figura 1.4.- Operaciones a realizar en un ciclo simple de almacenaje/reposicion.

A continuacién, se detallan las operaciones a realizar en un ciclo simple de
almacenaje de un transelevador:

- Recogida de paleta en cabecera del almacén
- Transporte y depdsito de la carga a ubicacidén de almacenaje.

- Retorno, sin carga, del transelevador al punto de entrada del almacén (E)

2. Extraccion o desalmacenaje

Desplazamiento en
vacio desde
cabecera de paletas
hasta ubicacidn de
almacén

Recogida de paleta
en ubicacion de
almacén

Transporte y
depdsito de paleta
en cabecera de
paletas

Figura 1.5.- Operaciones a realizar en un ciclo simple de desalmacenaje/extraccion.

A continuacién, se detallan las operaciones a realizar en un ciclo simple de
desalmacenaje de un transelevador:

- Desplazamiento, sin carga, del transelevador desde cabecera de paletas hasta
ubicacién de almacén donde estd localizada la carga a desalmacenar

- Recogida de paleta

- Transporte y depdsito de la carga a cabecera de paletas (A)
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6.4.2.2.- CICLO COMBINADO

En la definicién de un ciclo combinado se definen las siguientes operaciones simultaneas:
reposicion y extraccion (almacenaje y desalmacenaje)

Recogida de paleta en
cabecera de almacén

Transporte y depdsito
de paleta en
ubicacion de almacén

Desplazamiento en
vacio hasta otra

paleta de almacén y
recogida de la misma

Transporte y depdsito
de paleta en cabecera
de paletas

Figura 1.6.- Operaciones a realizar en un ciclo combinado

A continuacion, se detallan las operaciones a realizar en un ciclo combinado:
- Recogida de paleta en cabecera del almacén
- Transporte y depdsito de la carga a ubicacién de almacenaje

- Desplazamiento, sin carga, del transelevador, hasta ubicaciéon de almacén
donde estd localizada la carga a desalmacenar.

- Transporte y dep6sito de la carga a cabecera de paletas (A)

6.4.2.3.- CICLO MEDIO SIMPLE Y COMBINADO

A continuacion, se va a definir tanto un ciclo medio simple como uno combinado. Ambos,
se usardn para realizar el célculo tedrico de los ciclos de trabajo. En primer lugar, se
definira un ciclo medio simple de almacenaje o desalmacenaje, en segundo lugar, un ciclo
medio combinado. En segundo lugar, se expondrdn las ecuaciones matematicas que
describen dichos ciclos.

En un ciclo medio simple de almacenaje, el tiempo de ciclo se calcula como la media
aritmética del tiempo necesario para realizar el trayecto de ida y vuelta entre los siguientes
puntos:

* E y P1: punto de recogida E y punto de referencia P1
* E y P2: punto de recogida E y punto de referencia P2
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Igualmente, en un ciclo medio simple de desalmacenaje, el tiempo de ciclo se calcula
como la media aritmética del tiempo requerido para realizar el trayecto de ida y vuelta
entre los siguientes puntos:

* A y P1: punto de entrega A y punto de referencia P1
* A y P2: punto de entrega A y punto de referencia P2

Por ultimo, en un ciclo medio combinado, el tiempo de ciclo se calcula como el tiempo
necesario para realizar el recorrido entre los siguientes puntos:

* E y P1: desde el punto de recogida E hasta el punto de referencia P1

* P1 y P2: desde el punto de referencia P1 hasta el punto de referencia P2
* P2 y A: desde el punto de referencia P2 hasta el punto de entrega A

* Ay E: desde el punto de entrega A hasta el punto de recogida E

En primer lugar, se va a definir un ciclo medio simple. Para ello, se va a definir el tiempo
de traslacion de un transelevador como el valor temporal mayor necesario para completar
el movimiento de desplazamiento en el eje XX’ y el movimiento de elevacion en el eje

YY'

tg-p, = Umax(E-pPy) = max{tx,E—ml: ty,E—>P1}

tg-p, = tmax(E-pP,) = max{tx,E—mz: ty,E—>P2}

Ecuacion 6.1.- Tiempo de traslacion de un transelevador en un ciclo medio simple

El tiempo de horquillas (ty;) se calcula mediante la suma de los siguientes tiempos del
transelevador:

tor = tposicionado + Lcontrol de ubicacion T teiclo de horquilla + tprocesoconexiones/control

Ecuacion 6.2.- Tiempo de horquillas

Como se ha comentado anteriormente, el ciclo de horquilla se calcula mediante la
siguiente expresion:

tciclo horquilla = textensionHorquilla + telev/decensoCuna + trettraccion de la horquilla

Ecuacion 1.1.- Ciclo de horquilla

A continuacion, se indica las ecuaciones que describen las operaciones de almacenaje de
un transelevador entre los puntos P1 y P2:

tgsp, P = LEor) T tip,p) T 2801

te-p,p,.p = LE-P) T E(P,p) T 2t01
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Ecuacion 6.3.- Tiempos de almacenaje de un traslo entre los puntos 1y 2

En un ciclo medio simple, el tiempo de ciclo se calcula como la media aritmética de los
anteriores:

_ YE-p,p»E) T LE-P,P,—E)
tm (ciclo medio simple) —

2
_ LE-py) + t(Pip) + LE-Py) + t(Pyp) +
2

2t01

Ecuacion 6.4.- Tiempo de un ciclo medio simple

En segundo lugar, se va a definir un ciclo medio combinado, para ello, como en el caso
anterior, el tiempo de traslacion del transelevador se calcula como el mayor valor

temporal necesario para completar el movimiento de desplazamiento en el ejeXX'y el
movimiento de elevacién en el eje YY" :

teop, = tmax(E—py) = MAX{ty g p, typop |
tP1—>P2 = tmax(P1—>P2) = max{tX.Pl—ﬂ’z' ty,P1—>P2}
tp,»4 = tmax(p,»4) = max{tx.PzeA' ty,Pz—>A}

tasE = tmax(a—~E) = max{tx,AaE, ty,A—>E}

Ecuacidn 6.5.- Tiempo de traslacion del traslo en un ciclo medio combinado

El tiempo de horquillas (t,;) se calcula de forma equivalente a la definida anteriormente.

A continuaciodn, se indica los tiempos de ciclo del transelevador entre los puntos P; y P,:

tgsp, = tE-py T toz
tpi—p, = L(piopy) T toz
tp,~a = tp,»a) T toz

tase = tase) T toz

Ecuacion 6.6.- Tiempos de ciclo de un traslo entre los puntos 1y 2

En un ciclo medio combinado, el tiempo de ciclo se calcula como el tiempo empleado en
el trayecto entre el punto de recogida (E) y Py, en el trayecto de P; a P,, del punto P, al
punto de entrega A y del punto A al punto de almacenaje (E):

tm (ciclo medio combinado) = t(E—>P1) + t(P1—>P2) + t(P2—>A)t(A—>E) + 4t02

Ecuacion 6.7.- Tiempo de ciclo medio combinado
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El célculo del tiempo de ciclo de trabajo se basa en los siguientes pardmetros:
* Altura y longitud del almacén.
* Posicion de los puntos de entrada y salida.

A continuacidn, se va a definir los casos de ensayo definidos en la norma FEM 9.851
(2003).

Para esta prueba se ha tenido la necesidad de redimensionar el sistema de almacenaje, es
decir, se han modificado las dimensiones de la estanteria y del transelevador para poder
verificar los tiempos de trabajo.

Se han realizado las pruebas que aplican al modelo de transelevador diseiiado de la
normativa FEM 9.851

6.4.2.4.- CASO 4.1. NORMA FEM 9.851 (06.2003). PUNTOS DE RECOGIDA'Y
TRASLADO EN EL VERTICE INFERIOR.

En las tablas siguientes se indica las ecuaciones que permiten determinar las coordenadas
de los valores estadisticos de referencia (P;, P,), usados en el cdlculo del tiempo de ciclo
de trabajo de los transelevadores, de acuerdo a la norma FEM 9.851 (06.2003).

Punto Coordenadas
X Y
E=A 0 0
P1 L 2ZH
5 3
P, 2L H
3 5

Tabla 6.1.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 - Coordenadas genéricas.

En el siguiente grafico se muestra los puntos P; y P,calculados segun las coordenadas de
la tabla anterior:

&

L 2H
I ‘

2 a

&

Figura 6.13.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 — Puntos P1y P2
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E Punto de almacenaje/entrada

A Punto de desalmacenaje/salida

Pie® P31 Distancia (en valor absoluto) entre el punto de almacén (E) y el
punto estadistico de referencia Py

Pia & Py Distancia (en valor absoluto) entre el punto de desalmacenaje

(A) y el punto estadistico de referencia Py
Tiempo para un ciclo | Media aritmética del tiempo empleado en el trayecto de ida y
medio simple: almacenaje | vuelta entre los siguientes puntos:

« E vy P1: punto de recogida E y punto de referencia Py
+ E vy Pa2: punto de recogida E y punto de referencia Pz

Tiempo para un ciclo | Media aritmética del tiempo empleado en el trayecto de ida y
medio simple: | vuelta entre los siguientes puntos:

desalmacenaje
» Ay Pi: punto de entrega A y punto de referencia Py
* Ay P2: punto de entrega A y punto de referencia Pz

Tiempo para un ciclo | Tiempo empleado en el trayecto entre los siguientes puntos:
medio combinado
E v Pi: punto de recogida (E) y punto de referencia Py
P1y Pz : puntos de referencia Py y P2

P> y A: punto de referencia Pz y punto de entrega (A)
Ay E: punto A de salida (A) y punto de entrada (E)

Tabla 6.2.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 - Definiciones aplicables

A continuacion, se muestra las coordenadas anteriores en un almacén de 100 m de
longitud por 100 m de altura:

H=100 (0. 100) (100, 100)
= m o

L 2H
BT

P1 = (20, 66.66)
L

)

P2 = (66,66, 20)
L]

(100, 0)

E=A=(0,0) L=100m

Figura 6.14.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 — Coord. P1 y P2 (Almacén DIm. 100m x 100m)

A continuacion, se define un ciclo simple de entrada:

e Almacenaje. En un ciclo medio simple, el tiempo se calcula como la media aritmética
de los siguientes tiempos (incluyendo los tiempos constantes de transelevador u
horquillas):
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o tpyg => el tiempo, en un ciclo simple de almacenaje, se calcula como el tiempo
empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de recogida (E) y el punto
de referencia P;

o tpyp => el tiempo, en un ciclo simple de almacenaje, se calcula como el tiempo
empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de recogida (E) y el punto
de referencia P,

En el siguiente dibujo se detalla la trayectoria de un ciclo medio simple de
entrada/almacenaje:

o,
H
2, P
3 4
1 P
5 '
1 2 L XX
E=A 1 %5
o 3

Figura 6.15.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 — Trayectoria ciclo medio simple de entrada

A continuacion, se muestra la trayectoria de un ciclo medio simple en un almacén de 100
m de longitud por 100 m de altura

H=100 (0. 100) (100, 100)
= m

L 2H
Pl:(s- 3)

P 1= (20, 66.66)

P2 = (66.66. 20)

(100, 0y

o 100

0 bt ) ] 5 50 ) @ %
E=A=(0,0) L=100m

Figura 6.16.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 — Trayectoria ciclo medio simple entrada (Almacén DIm. 100m x 100m)

A continuacion, se define un ciclo simple de salida:
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e Desalmacenaje. El tiempo, en un ciclo medio simple, se calcula como la media
aritmética de los siguientes (incluyendo los tiempos constantes de transelevador u
horquillas).

o tp; = tp1g => el tiempo, en un ciclo simple en desalmacenaje, se calcula como
el tiempo empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de entrega (A) y
el punto de referencia P'; (medido tomando como eje de coordenadas el punto A).

o tpp, = tpyy => el tiempo, en un ciclo simple en desalmacenaje, se calcula como
el tiempo empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de entrega (A) y
el punto de referencia P', (medido tomando como eje de coordenadas el punto
A).

En este caso, coinciden los puntos A y E, por lo tanto, se verifica la siguiente igualdad:

e PL=P, y P=P,

Ecuacion 6.8.- Igualdades entre los puntos caracteristicos

Y ,
H

Py

Figura 6.17.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 — Trayectoria ciclo medio simple de salida

A continuacion, se define el ciclo combinado:

e Ciclo combinado. En un ciclo medio combinado, el tiempo se calcula como la media
aritmética de los siguientes (incluyendo los tiempos constantes de transelevador u
horquillas).

O tp1.p2, aE € tpig p2r, a g =>El tiempo, en un ciclo combinado, se
calcula como el tiempo empleado en el trayecto de ida entre los siguientes
puntos:

» Punto de recogida (E) y P;

» Punto Py P,

» Punto P, y punto de entrega (A)

» Punto de entrega (A) y punto de recogida (E)

Victoria Casares Garcia Pagina 139 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO

Escuela de Ingenieria de Gijon

maiind

O tpi.pi2, aE € tpiap2a a rp =>El tiempo, en un ciclo combinado, se
calcula como el tiempo empleado en el trayecto de ida entre los siguientes

puntos:

» Punto de recogida (E) y P';
» PuntoP'; y P/,
» Punto P, y punto de entrega (A)
» Punto de entrega (A) y punto de recogida (E)

En el siguiente dibujo se detalla la trayectoria de un ciclo medio combinado:

P1

P2

Figura 6.18.- Trayectoria de un ciclo medio combinado

A continuacidn, se detalla la trayectoria de un ciclo medio combinado en un almacén de
100 m de longitud por 100 m de altura:

H=100m

|0, 100)
»>

(100, 100}

L 2H

Pi=(z,
1=(5: 3

P1 * (20, 66.66)

)

L=100m

Figura 6.19.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.1 — Trayectoria ciclo medio combinado (Almacén DIm. 100m x 100m)
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Las validaciones a las ruebas realizadas se muestran en la siguiente tabla:

CASO 1.1.- E=A=(0,0)

Cargas: 1 Movimiento: Al cido: simple Fondo:Simple ~ Cargas: 1 i iclo: Simpl Cargas: 1 Movimiento: Des/Almacena Ciclo: Combinado
Puntos en estudio Puntos en estudio Puntos en estudio
P1ixy) P1(Col18filag)  P1(18900, 16900) PLixy) P1(Col18filag)  P1(18900, 16900) PLxy) P1(Col18 Filag)  P1(18900, 16900)
P2(xy) P2(Col59,Fila3) P2 (63100,5100)
Movimiento s o Movimiento s
1 Palletllegaa ME 038 1 [Traslo inicia movimiento 001 Movimiento mm:ss
2 [Traslo posicionado frente a ME con pallet 045 2 [Traslo posicionado frente  ubicacién 015 1 3 038
3 ctores. 053 3 [T 027 2 rente a ME con pallet 04
4 ctores 056 4 [T 035 3 rextractores 052
5 a el pallet 101 5 [T 038 4 056
3 to 102 6 [Trasio ea 056 5 r25l0 tiene encima el pallet 059
7 2 su posicion de descarga 123 7 [Traslo arga 104 3 100
s raslo descarga pallet / saca extractores 131 ) [Traslo finaliza descarga 11 7 121
9 136 8 129
10 137 9 136
1 incarga 158 10 138
11 [Traslo posicionado frente P2 158
12 [Tresloempieza a sacar extractores 206
13 encima 216
P2(xy) P2(Cols9fila3) P2 (63100,5100) P2(xy) P2(Colsafila3) P2 (63100,5100) 1 Racia VS 217
15 243
Movimiento mmiss 0 Movimiento s 16 [ 251
1 [Pallet llegaa ME 038 1 [Traslo inicia movimiento 002 17 [Treslo inaliza descarga 258
2 [Traslo posicionado frente a ME con pallet [ 2 [Traslo posicionado frente a ubicacién 028
3 [Traslo empieza a sacar extractores 052 3 [Trasio empieza a sacar extractores. 036
) 056 4 allet encima 045
B 100 5 nto hacia VS 06
3 ras 01 3 3 11
7 raslo lega frente 3 su posicion de descarga 127 7 [T arga 119
8 raslo descarga pallet / saca extractores 135 8 [Traslo finaliza descarga 126
9 Taslo finalza descarga 144
10 raslo vuelve hacia ME 145
11 [Traslolega al origen (ME) -sin carga 211
Origen | Valor | Valor Origen | Valor [ Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor [ Valor Origen | Valor [ Valor Origen | Valor | Valor
E 6 6n|Validacion|| - 6 n|Validacion| - |Tesrico|simulacién| Validacién|| - [Tecrico 6n|Validacién| - | Teérico|Simulacién| Validacion || - 6 6
Desti (mm:ss) Desti (mm:ss) Desti (mm:ss) Desti (mm:ss) (mm:ss) (mm:ss)
EP1L | 021 021 { PLE | 021 [ o021 / EP1 | 018 | 018 / P2A | 018 | 018 / EPL | 021 [ o021 / P2A | 021 [ o021 /
EP2 | 026 026 P2E | 026 | 02 P1-P2 | 026 | 026 At | 026 | o026 PLP2 | 020 [ 020 AE | 020 | o2

Tabla 6.3.- Verificacion de ciclos en norma FEM 9.851 (06.2003)- caso 4.1

6.4.2.5.- CASO 4.2. NORMA FEM 9.851 (06.2003). PUNTOS DE RECOGIDA EN
VERTICE (E) Y TRASLADO AL VERTICE (A)

Puntos Coordenadas
X Y
E o )]
A L V]
Almacenaje =>| P1 L 20
distancia entre el 5 3
punto de almacenaje
(E) y los puntos de
referencia (P1, P2) P2 2L H
3 5
Desalmacenaje =>| P 4L 2H
distancia entre el 5 3
punto de
desalmacenaje (A) vy @
los puntos de
referencia (P'1 y P'2) P’y L H
3 5
(1)

Tabla 6.4.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2 — Coordenadas genéricas

A continuacion, se define los ciclos simples de reposicion y extraccion:

e Almacenaje. En un ciclo medio simple, el tiempo se calcula como la media aritmética
de los siguientes tiempos (incluyendo los tiempos constantes de horquillas o
transelevador):
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o tpyg => el tiempo, en un ciclo simple en almacenaje, se calcula como el
tiempo empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de recogida (E)
y el punto de referencia P;

o tpyg =>el tiempo, en un ciclo simple en almacenaje, se calcula como el
tiempo empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de recogida (E)
y el punto de referencia P>

En el siguiente dibujo se detalla la trayectoria de un ciclo medio simple de
entrada/almacenaje:

Py

- - —
E 2 L=A ¥y’

Figura 6.20.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2 — Trayectoria ciclo medio simple de almacenaje

A continuacién, se muestra las coordenadas de entrada/almacenaje en un almacén de
100m de longitud por 100 m de altura:

©.100) (100. 100)
H=100m P —————— — —

| (100,0)
A

E=(0,0) A=(LO)
L=100m

Figura 6.21.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Puntos P1y P2 de almacenaje (Almacén Dim. 100m x 100m)
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A continuacién, se muestra la trayectoria de un ciclo medio simple de entrada en un
almacén de 100 m de longitud por 100m de altura:

. 100) (100, 100)
H=100m p- — - - - - - - - - =

656,20

2L H
P=(5,
2 (3 5

(100,0)
A

E=(00) A=(L0)
L=100m

Figura 6.22.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Ciclo medio simple de entrada/almacenaje (Almacén Dim. 100m x
100m)

e Desalmacenaje. El tiempo, en un ciclo medio simple, se calcula como la media
aritmética de los siguientes (incluyendo los tiempos constantes de horquillas o
transelevador).

o tp;1a => el tiempo, en un ciclo simple en desalmacenaje, se calcula como el
tiempo empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de entrega (A) y el

punto de referencia P’1, cuyas coordenadas, tomando como punto de referencia el
2H

=,

. ) . AL
centro de desalmacenaje, han sido calculadas en la tabla anterior (? S

o tpya => el tiempo, en un ciclo simple en desalmacenaje, se calcula como el
tiempo empleado en el trayecto de ida y vuelta entre el punto de entrega (A) y el
punto de referencia P’, cuyas coordenadas han sido calculadas en la tabla anterior

L H
(E 'E)

En el siguiente dibujo se detalla la trayectoria de un ciclo medio simple de
salida/desalmacenaje:
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imaiind

YY'4

Py ‘

/
/
/
|/
/
//
L

Figura 6.23.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Trayectoria de un ciclo medio simple de salida

A continuacion, se muestra las coordenadas de salida/desalmacenaje en un almacén de
100 m de longitud por 100 m de altura:

(0, 100) (100, 100)

H=100m
= P'1 = (80, 66.66)
o
4L 2H
P,= 5
=G
P2 = (33,33, 20)
[ ]
L H
Pha=(3,%
=G0
(100,0)
; It Py ; % P! % 7 % p 100
E=(0,0) A=(L0)
L=100m

Figura 6.24.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Puntos P1y P2 de salida (Almacén Dim. 100m x 100m)

A continuacién, se muestra la trayectoria de un ciclo medio simple de
salida/desalmacenaje en un almacén de 100 m de longitud por 100 m de altura:
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(0, 100) (100, 100)
H=100m "

P'1 = (80, 66.66)

aL 2H
P\
P‘\_ 5°73

P2 =(33.33. 20)

(100, 0)

E=(0,0) A=(L0)
L=100m

Figura 6.25.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Ciclo medio simple de salida (AlImacén Dim. 100m x 100m)

A continuacion, se define el ciclo combinado:

e Ciclo combinado. En un ciclo medio combinado, el tiempo se calcula como la media
aritmética de los siguientes (incluyendo los tiempos constantes de horquillas o
transelevador).

O tp1;p2, ar © tpie;p2a, ar < lpie;p2r, ae => El tiempo, en un ciclo
combinado, se calcula como el tiempo empleado en el trayecto de ida entre los
siguientes puntos:

» Punto de recogida (E) y P;

» Punto P1y P>

» Punto P> y punto de entrega (A)

» Punto de entrega (A) y punto de recogida (E)

O tpr;p2, aE < tpie;pa, ae < tpia;p2a, ar => El tiempo, en un ciclo
combinado, se calcula como el tiempo empleado en el trayecto de ida entre los
siguientes puntos:

» Punto de recogida (E) y Py

» PuntoP’1y P

» Punto P’ y punto de entrega (A)

» Punto de entrega (A) y punto de recogida (E)

En primer lugar, se va a tomar como referencia el punto de entrada (E). Por lo tanto, en
el siguiente dibujo se detalla la trayectoria de un ciclo combinado tomando como
referencia el punto de entrada:
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Figura 6.26.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Trayectoria de un ciclo combinado con referencia al punto de

entrada

A continuacién, se muestra las coordenadas en un almacén de 100 m de longitud por
100m de altura:

w356 (0. 100) (100, 100)
100

P1 = (20, 66.66)

P2 = (66.66, 20)
L]

©.0) Ll

10 » i 40 50 E) 7 & %

E=(0,0) A-‘(I’..O)

Figura 6.27.- Norma FEM 9.851 —Caso 4.2 — Puntos P1y P2 desde la entrada (Almacén Dim. 100m x 100m)

A continuacidn, se muestra la trayectoria de un ciclo medio combinado en un almacén de
100 m de longitud por 100 m de altura:
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(0. 100)
H=100m

(100, 100)

0, 0)

P1=(20. 66.66)
Li2H
Pi=(

5'3)

P2 = (66.66. 20)

2L 'H
P2=(?'g)

(100, 0)

maiind

E;(0,0)

b
A=(L,0)
L=100m

Figura 6.28.- Norma FEM 9.851 —Caso 4.2 — Trayectoria de ciclo medio combinado (Almacén Dim. 100m x 100m)

En segundo lugar, se va a tomar como referencia el punto de salida (A). Por lo tanto, en
el siguiente dibujo se detalla la trayectoria de un ciclo combinado tomando como

referencia el punto de salida:

P

Figura 6.29.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.2- Trayectoria de un ciclo combinado con referencia el punto de salida

Por lo tanto, a continuacién, se muestra las coordenadas en un almacén de 100 m de

longitud por 100 m de altura:
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maiind

(0. 100) (100, 100)
H=100m o

P'1 = (80, 66.66)
°

=
-
N
T

P2 =(33.33, 20)
L]

3 L
P2=(§.

(0.0) (100, 0)

A=(L,0)
L=100m

E;(0,0)

Figura 6.30.- Norma FEM 9.851 —Caso 4.2 — Puntos P’1 y P’2 desde la salida (Almacén Dim. 100m x 100m)

A continuacidn, se muestra la trayectoria de un ciclo medio combinado en un almacén de
100 m de longitud por 100 m de altura

(0.100) (100, 100)
H=100m

P'1 = (80, 66.66)

. AL "o
Py=(5+7)

=(333];:7) _(L H)
£ VaE

) (100, 0)

m * e
A=(L,0)
L=100m

E=(0,0)

Figura 6.31.- Norma FEM 9.851 —Caso 4.2 — Trayectoria de un ciclo medio combinado (Alimacén Dim. 100m x 100m)

Las siguientes tablas muestran los datos de las validaciones realizadas para el caso 4.2.
de la norma FEM 9.851:
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CASO 1.2.- E#A; E(0,0); A(L,0)=A(25300,0)

Fondo:Simple  Cargas: 1 Movimiento: Almacenaje/e Cilo: Simple Fondo:Simple  Cargas: 1 i feo: Simpl : Cargas: 1 i iclo: Combinads
Puntos en estudio Puntos en estudio Puntos en esudio
Pl P1(ColtE a8 P1(18900, 16500)
PL00y) PL(COLBFIaE)  P1(18900,16900) Pliy)  PLCOIT2fI)  PL(75680,16900) P20xy) P2(Colsofila3) P2 (631005100)
Wovmients s Novmient s Novmient s
1 et legaa VE 03 1 o0 T |palletiegaave ods
P asio posicionado frente s ME con paiet oas 3 [frasio posicionado frente a ubicacién 039 2 rente 3V con pallet 055
5 053 3 extractores 027 3 extractores 103
3 asio termina de sacar extractores 056 4 [Trasio con palletencima ) ‘4 [Traslo termina de sacar extractores 08
s asio tiene encima el pallet FEO) 5 [Trasio micia movimiento hadia VS = 5 [Trasio tiene encima l pallet 112
. rsio nicia movimiento 102 & [trsioliegsfrente s s 051 o FEe)
7 rasio legafrente s su posicon de descargs 123 7 [asio o descarge 059 7 [tsioliega - FET
s asio descargs palet / saca extractores FE 5 [Trasio finalia descarga 103 s In FE
5 136 s lletllega s VE 0d0 5 150
10 e 137 0 T 0a 0 152
11 [Traso lega a origen (V] —sincargs 15 [ extractores 054 m Trente P2 pET
12 [trasloinica movimiento 002 P 059 ) extractores 220
o S ubicaden 021 ey pallet 10 13 [Traslo con palletencima 220
Ty 029 1 103 1 [ 230
15 037 15 [Taslolega frente 3 su poscion de descarga | 1:32 15 [Traslolega frente a s 247
16 [frasloinicia movimiento haca V5 03 G s extractores a0 16 [Trasloincia descargs 250
17 107 I3 150 7 [Traslo fnaliza descorga 503
18 T 15 [Trasio velve hacia M 11 15 [Trasio arranca hacia ME desde WS 505
19 123 19 i 220 19 [Taslolega frente s ME a0
Pl PICa2RIaE  P(75680.16500)
P200y) P2(Cols9 ila3) P2 (63100,5100) P2y P2(Col0fl P2(315005100) P2uy)  P2(Co0fial  P2(315005100)
Novimiento s Vovimiento s Novimiento s
1 038 1 002 PR [T 03
3 [Trasio posicionado frente s M con palet o 3 Jrasion icacia 028 P Trente a ME con paiet os3
3 [Trasio empieza s sacar extractores 052 3 o3 ER xiractores 051
3 asio termina de sacar extractores 056 4 [rasio con paletencima 0as 4 [Trasio termina de saca extractores 053
s asiotiene encimacel pallet 00 s v 0as s 055
. rasio nicia movimiento o1 & [tsioliegsfrente a s in o os6
7 rasiolega frente s su posicion de descarga 27 7 120 7 [iraslollega frente asu posicon de descarga 125
s rasio Gescargs pallet saca extractores T35 5 129 8 FE)
s 1 5 Jpatler 038 5 137
10 [frasio vuelve hacia Ve a5 0 et 0as 10 Tasiovahaca P2 13
11 [fraslo lega T orgen (V) s carga 2a1 fn 053 11 [faslo posicionadofrente 372 =]
12 [trasloinica movimiento 002 1 057 Py 206
o S ubicaden 031 5 pallet To1 13 [Trasio con pallet encima 210
Ty 035 1 1% 14 [Trasio imiia movimiento haga s P
15 ods 15 [Traslollega frente a su posiion de descarga | 1:20 15 [Tasiolega fremte s s 23
16 [frasloinicia movimiento haca VS 05 G extractores 128 16 [Trasloincia descargs 2
73 107 I3 13 7 [Traslo fnaliza descarga Sa8
15 115 15 [Traslo vuelve hacia M = 15 [Trasio amanca hacia ME desde WS 259
19 124 19 157 19 [rasiolega frente s ME EEN
Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Grigen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor
= Validacién|| - Validacion = |esri ion | Validacion || - |Tesri én|Validacion| | - |Tes Validacién|| -
(mmiss) (mmss) (mm:ss) (mm:ss) (mm:ss) (mmiss)
EPL | 021 | o021 PLE | 021 | 021 PLA | 017 | 017 APL| 017 | 017 Pl 021 EPL| 029 | 029
ep2 | 026 | 026 / P2E | 026 [ 026 / P2A | 026 | 026 / ap2 | 026 | 026 ( PLP2 020 ( p1p2| 020 | 020 (
AP | 020 | 029 PLA | 029 | 029 er1| 029 | 029 PLE | 029 | 029 P2A 017 p2A | 025 | 025
ap2 | 018 | o1 P2 | 018 | o018 ep2 | 018 | 018 P2e | 018 | o018 AE 035 A€ | o35 | oss

Tabla 6.5.- Verificacion de ciclos en norma FEM 9.851 (06.2003)- caso 4.2

6.4.2.6.- CASO 4.3. NORMA FEM 9.851 (06.2003). PUNTOS DE RECOGIDA EN
VERTICE (E) Y TRASLADO AL VERTICE (A) DESPLAZADO EN YY’

Punto Coordenadas

X Y

E=A 0 Ye

A
|

0<yE <

P

Sl

H
E<yE5H yl="r

0<yE<

e
<
[So]

_7H YE

H
L <yE<H 2 ="
2 =vE= T

Tabla 6.6.- Norma FEM 9.851- caso 4.3 — Coordenadas genéricas

A continuacion, se muestra las coordenadas anteriores en un almacén de 100 m de
longitud por 100 m de altura, en el que las coordenadas de los puntos de entrada y salida
son inferiores o iguales a 50 m:
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(0, 100)

maiind

(100, 100)

H = 100m

E=A=(30,0)

P1 = (20, 76.66)
®

20 H N
P2=(5,5+ ;)

P2 = (66.66, 30)
L]

(100, 0)

)
L = 100m

Figura 6.32.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.3 — puntos P1 y P2 (coord. e/s <= 50 m)

En el siguiente dibujo se muestra la trayectoria de un ciclo medio simple en un almacén
de 100 m de longitud por 100 m de altura:

110

H = 100m

E = A= (30,0)x

(0, 100)

(100, 100)

L 2H | Y
Pi=(5.5 +3‘)

P1 = (20, 76.66)

20 M YE
Pe=(5 5 +3)

P2 = (66.66, 30)

(100, 0)

L = 100m

Figura 6.33.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.3 — Trayectoria ciclo medio simple — coord. e/s <= 50 m (Almacén Dim.

100m x
100m)

En el siguiente dibujo se muestra la trayectoria de un ciclo medio combinado:

Victoria Casares Garcia
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(0.100) (100, 100)
H=100 m

E 28 .- ¥
P1=(5- R ;)

P1= (20, 76.66)

30) P2 = (66.66. 30)
E=A=(30,0) »

I (100,0)

2 k) Pl ] % i % % 0; 7}
L=100m

Figura 6.34.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.3 — Trayectoria ciclo medio combinado — coord. e/s <=50m
(Almacén DIm. 100m x
100m)

A continuacién, se muestra las coordenadas anteriores en un almacén de 100 m de
longitud por 100 m de altura, en el que las coordenadas de los puntos de entrada y salida
son superiores a 50 m:

(0. 100) (100, 100)

H = 100m ¢

P2 = (66.66, 66.66)
L J

E=A=(60,0) « P=(5, 5 +3)

P1 = (20, 20)
°

L W

Pi=(5,3)

£ (100,0)
] 7

L = 100m

Figura 6.35.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.3 — puntos P1y P2 (Coord. e/s > 50 m)

En el siguiente dibujo se muestra la trayectoria de un ciclo medio simple:
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(0, 100) (100, 100)
H = 100m
P2 = (66.66, 66.66)
A TH Y
E=A=(60,0) = P2=(3:35+3)
P1=(20, 20)
L Ye
Pl - (g L] ?)
& (100,0)
1) T Em I ) & ) 7] 0 100
L = 100m

Figura 6.36.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.3 — Trayectoria ciclo medio simple- Coord. e/s > 50 m (Almacén
DIm. 100m x
100m)

En el siguiente dibujo se muestra la trayectoria de un ciclo medio combinado:

(0. 100) (100, 100)

H=100m

P2 = (66.66. 66.66)

2L TH  Ye
E=A=(600) = R=lFimtg)

= (20, 20)
Y

(100, 0)

) £ a Y & 70 %0 )

0
L=100m

Figura 6.37.- Norma FEM 9.851 — Caso 4.3 — Trayectoria ciclo medio combinado- coord. e/s > 50 m (Almacén
DIm. 100m x 100m)

Las siguientes tablas muestran las validaciones del modelo de transelevador sobre el cao
4.3. de la normativa FEM 9.851:
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CASO 1.3.-

E(0,Ye)=A(0,Ye)=E(0,12600)=A(0,12600)

Fondo:Simple  Cargas: 1 Movimiento: Almacenaje  Ciclo: Simple. Cargas: 1 Ciclo: simple Fondo: Simple  Cargas: 1 Movimiento: Des/Almacena Ciclo: Combinado
Puntos en estudio Puntos en estu Puntos en estudio
PL(0y) P1(Col18 filal0] P1 (18900, 21100]
P1lxy) P1(Col18 Fila10) ~P1(18900, 21100) P1lxy) P1(Col18Fila10) ~P1(18900, 21100) P2 (xy) P2(Col59,Filas) P2 (63100,.9260)
Movimiento mmss Movimiento mmss Movimiento mmss
1 Palet i 038 1 [Trasio inicia movimient 002 1 Pallet legaa ME 038
2 [Trasio posicionado frente a ME con pallet 053 2 [Traslo posicionado frente a ubicacion 023 p) 2 ME con pallet 053
3 [Trasio empieza a sacar extractores 101 3 [Trasio empieza a sacar extractores 031 3 sacar extractores 101
4 [Trasio termina de sacar extractores 104 4 [Trasio con pallet encima 036 4 extract 103
s [Trasio tiene encima el pallet 1.06 5 [Traslo inicia movimiento hacia MS 037 5 [Traslo tiene encima el pallet 106
© [Trasio inicia movimiento 107 3 [Trasio lega frente a M5 050 6 107
7 [Traslo llega frente & su posicion de descarga 120 7 [Trasio incia descarga 058 7 Traslo llega frente a su posicion de descarga 120
s actores 128 s [Traslo finaliza descorga 103 s pallet/ 128
9 [Trasio finaliza descarga 133 9 5 132
10 [Traslo vueive hacia ME 134 10 10 133
11 [Trasloliega al origen (VE) sin carga 147 1 1 frente a P2 153
1 201
13 encima 206
1 s 207
P2(xy) P2(Col5Ofilas)  P2(631009260) P2(xy) P2(Colsofilas) P2 (63100,9260) 15 [rasloliega frente a s 233
16 231
0 Movimiento mmss o Movimiento mmss 17 26
1 Palletllega a ME 038 1 [Traslo inicia movimiento 002
2 [Traslo posicionado frente a ME con pallet 051 2 [Traslo posicionado frente a ubicacion 028
3 [Trasio empieza a sacar extractores 102 3 [Trasio empieza a sacar extractores 036
z [Trasio extractores 106 3 [Trasio con pallet encima 045
5 [Trasio tiene encima el pallet 110 5 [Trasio inicia movimiento hagia M5 05
3 [Trasio inicia movimiento 111 3 [Trasio llega frente a s 112
7 [Traslollega frente a su posicion de descarga 137 7 [Trasio incia descarga 120
0 [Trasio descarga paliet / saca extractores. 145 0 [Trasio finaliza descarga 129
9 [Trasio finaliza descarga 154 )
10 [Traslo vueive hacia ME 155 10
11 [Traslo llegaal origen (VE) sin carga 221 1
Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor Origen | Valor | Valor
a érico| i 6n|Validacion || - 8 6 o brico|si 6n |Validacion || - érico| Simulacion| Validacién - érico|si 6n|Validacion || - 8 i6
(mim:ss) (mm:ss) D (mm:ss) (mm:ss) (mim:ss) (mm:ss)
EPL | 013 | o013 / PLE | 013 | 013 / EPL | 013 | 013 / P2A | 0:13 | 013 / EPL 0:26 / P2-A 026
EP2 | 026 | 02 P2E | 026 | 026 P1p2| 026 [ 026 A€ | 026 | 026 P1P2 0:00 AE 0:00

Victoria Casares Garcia

Tabla 6.7.- Verificacion de ciclos en norma FEM 9.851 (06.2003)- caso 4.3
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6.5. - CONCLUSIONES Y POSIBLES AMPLIACIONES

Los resultados obtenidos del desarrollo e implementacion del modelo de méquina
transelevador creada para la plataforma AWS, mediante Designer 1V, han sido los
siguientes:

1. Se ha realizado el programa de control del transelevador de manera simplificada,
teniendo en cuenta los sensores, variadores, pardmetros, variables y modos de
funcionamiento necesarios para mantener la seguridad y control de la maquina
dentro de la simulacién de una instalacion.

2. Se ha realizado, programado e implementado el modelo de simulacién del
transelevador, dejando un modelo operativo que funciona y trabaja correctamente
y que puede ser aplicable a cualquier instalacion futura, simplemente
configurando los pardmetros oportunos para cada almacén en el que se aplique.

No obstante, este desarrollo, presenta algunas limitaciones, las cuales vienen dadas por la
plataforma sobre la que ha sido creado el modelo de simulacidn.

La mejora continua del software, la creacion de nuevas maquinas para un repositorio y la
correccion constante de bugs que han ido surgiendo a lo largo del periodo de ejecucion
del proyecto, en algunas ocasiones, han ralentizado trabajo a realizar, pero la existencia
de un gran equipo de trabajo con altas cualificaciones y disposicion a ayudar y colaborar
para un buen trabajo de equipo, como el que hay en Meclaux ha hecho posible que haya
logrado el cumplimiento de los objetivos que se esperaban para este trabajo fin de master.

Se dejan planteadas mejoras y posibles ampliaciones para futuros trabajos del sistema de
recogida y deposito de contenedores de un almacén automético (Transelevador):

1. El sistema de control de la maquina transelevador puede hacerse mas complejo si
se realiza la programacion / simulacién de un transelevador con més de un
extractor (doble carga o cuddruple carga). Este tipo de transelevadores llevan
adicionalmente toda la légica de optimizacion de movimiento en funcién del
extractor que complica sustancialmente el programa de control.

2. En desarrollos futuros que este interactie con un sistema de gestién operativo
atendiendo a sus 6rdenes y respondiendo al igual que lo haria el escenario real.

3. Posibilidad de interaccién del sistema emulado con el sistema real. (SCADA)

4. Andlisis de las posibles variaciones y puntos sensibles de cara a la optimizacion
del proceso productivo

5. Algunas instalaciones tienen mas pasillos que transelevadores, por lo que la
ejecucion de una orden de movimiento puede llevar implicito un cambio de
pasillo ademds del movimiento en los 3 ejes X, Y y Z.
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1. ANEXO I: LOGISTICA

En los siguientes apartados se definirdn y explicardn terminologia y conceptos referentes
al ambito de la logistica, los cuales se consideran imprescindibles para poder entender
con claridad el proyecto desarrollado.

1.1. - LOGISTICA. DEFINICIONES Y TERMINOLOGIA

La logistica es definida por la Real Academia Espafiola (RAE), como el «conjunto de
medios y métodos necesarios para llevar a cabo la organizacion de una empresa, o de
un servicio, especialmente de distribucion». En el ambito empresarial existen multiples
definiciones del término logistica, que ha evolucionado desde la logistica militar hasta el
concepto contemporaneo del arte y la técnica que se ocupa de la organizacion de los flujos
de mercancias, energia e informacion.

La logistica es fundamental para el comercio. Las actividades logisticas conforman un
sistema que es el enlace entre la produccion y los mercados que estdn separados por el
tiempo y la distancia.

Se dice, por lo tanto, que la logistica es el puente o el nexo entre la produccion y el
mercado. La distancia fisica y el tiempo separan a la actividad productiva del punto de
venta: la logistica se encarga de unir produccion y mercado a través de sus técnicas.

En las empresas, la logistica implica tareas de planificacion y gestion de recursos. Su
funcion es implementar y controlar con eficiencia los materiales y los productos, desde el
punto de origen hasta el consumo, con la intencion de satisfacer las necesidades del
consumidor al menor coste posible

1.2.- ALMACENES. CONCEPTOS GENERALES

Los almacenes son centros que estdn estructurados y planificados para llevar a cabo
funciones de almacenamiento tales como: conservacion, control y expediciéon de
mercancias y productos, recepcion, custodia, etc.

El almacén es una instalacion que, junto con los equipos de almacenaje, de manipulacion,
medios humanos y de gestion, nos permite regular las diferencias entre los flujos de
entrada de mercancia (la que se recibe de proveedores, centros de fabricacion, etc.) y los
de salida (aquella mercancia que se envia a la produccidn, la venta, etc.). Estos flujos
suelen no estar coordinados y esa es una de las razones por las que se precisa definir una
Optima logistica de almacenamiento.

1.3.- TIPOS DE ALMACENES

En ocasiones, la actividad econdémica de una empresa puede exigir de uno o varios tipos
de almacén: de materias primas, de productos semielaborados, de productos terminados,
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etc. Todos ellos han de estar ubicados en funcién de las necesidades especificas de su
funcionamiento y de acuerdo con las restricciones o las posibilidades de cada localizacion
Yy su entorno.

La mejor manera de clasificar los distintos tipos de almacenes que se pueden dar en la
actualidad es agrupdndolos segun sus caracteristicas comunes:

1.4.-

Segitin la naturaleza del producto se pueden encontrar almacenes especializados
en bobinas, productos inflamables, perfiles, pequefio material, recambios,
productos perecederos e incluso almacenes que son de uso general, entre otras
posibilidades.

El edificio también puede ser un criterio de clasificacion y asi se habla de
almacenes al aire libre, naves, sotanos, almacenes de gran altura o depositos,
camaras frigorificas, almacenes autoportantes (las estanterias conforman el
armazon del propio edificio), etc.

Dependiendo del flujo de materiales, las instalaciones pueden agruparse en
aquellas destinadas a materias primas, componentes o productos semielaborados,
productos acabados, almacenes intermedios, de depodsito, para distribucion, etc.

En cuanto a su localizacion, se habla de almacenes centrales, regionales y de
transito.

En cuanto a su mecanizacion, pueden ser manuales, convencionales o
automaticos

ACTIVIDADES QUE SE LLEVAN A CABO EN UN

ALMACEN

Las labores desarrolladas en un almacén principalmente son:

NS A LD

Recepcion de mercancia

Su verificacion

Transporte interno (entre distintas zonas del almacén)
Almacenaje y custodia

Preparacion de pedidos y la consolidacion de cargas
Expedicion de mercancia

Gestion e informacion relativa a stocks, flujos, demanda, etc
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1.5. - ELEMENTOS QUE INTERVIENEN EN UN
ALMACEN

Son varios los factores que hay que tener en cuenta a la hora de estudiar una instalacion.
Principalmente, se ha de considerar el producto que se va a almacenar, el flujo de
materiales o mercancias, el espacio disponible para albergarlos, los equipos de
almacenaje —tales como las estanterias y los equipos de manutencién—, el factor humano
(el personal), asi como el sistema de gestion y la politica de la empresa.

A partir de todos estos elementos se han de recopilar una serie de datos que influirdn en
diversos aspectos de la instalacion y que se tomardn en cuenta a la hora de desarrollarla.

1.6. - PARTES DE LAS QUE CONSTA UN ALMACEN

El almacén mas simple suele constar de puertas de acceso, una zona libre para maniobra
y verificacion, una zona de almacenaje para ubicar la mercancia, una oficina de control
para la gestion de la planta y unos aseos y vestuarios para el personal.

Figura 1.1.- Almacén con la configuracion mds simple: zona de almacenaje, zona de gestion y vestuarios y aseos
para el personal

A partir de la configuracién mds simple, se pueden ir afiadiendo otras zonas, tales como
la de recepcion, la de embalaje y consolidacion, de expedicion, de recarga de las baterias
para las carretillas, asi como muelles de carga.

A su vez, el almacén puede estar dividido en sectores en funcion del producto que se
maneje o segun la operativa de trabajo. En la siguiente figura se ilustra un ejemplo de este
tipo de organizacion:
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1. Edificio de oficinas y servicios.

2. Muelles de carga y descarga.

3. Recepcidn y verificacion.

4. Expediciones.

5. Almacén de alta rotacién o producto voluminoso.
6. Picking de alta rotacién sobre paletas.

7. Almacén de productos irregulares.

8. Almacén de componentes de media rotacion.

\O

. Almacén de componentes de alta rotacion.
10. Almacén de componentes de baja rotacion.
11. Almacén de productos de alto valor.

12. Zona de embalaje y consolidacion

Figura 1.2.- Mapa de las diferentes operativas que pueden darse en un almacén

Los espacios asignados a cada zona han de ser los adecuados en funcién de las
dimensiones del terreno o del edificio, la capacidad deseada, las operaciones que se
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tengan que realizar, del personal y de los medios necesarios, el flujo de materiales y las
posibilidades de crecimiento futuro.

En cualquier caso, la adecuacién del proyecto y el diseiio de las dreas dentro de la
instalaciéon vendran determinados por un exhaustivo estudio de las necesidades de la
empresa —a través de las preguntas previamente planteadas—, asi como de la experiencia
en la implementacion de soluciones logisticas y de almacenaje que tenga el proveedor.

Todo el edificio —su forma, el contenido y los accesos— debe estar en consonancia con las
necesidades especificas del cliente y, ademds, deben preveerse las posibilidades de
crecimiento. Un almacén demasiado ajustado y sin capacidad de expansion en el futuro
es un error, salvo si se trata de una instalacién temporal o de crecimiento estético.

1.7. - GESTION DE ALMACENES

La buena organizacion y gestion de almacenes permite ofrecer el mejor servicio. Hace
que se pueda disponer del stock necesario, tener una alta ocupacién del almacén, emplear
el menor tiempo en las operaciones internas como el transporte o el picking y controlar
el stock, asi como optimizar las ubicaciones y los flujos, entre otras cuestiones.

Se debe conseguir que el almacén sea inteligente, es decir, que esté gestionado de manera
l6gica y eficiente para obtener el mayor rendimiento posible. Hoy en dia no se concibe
ninguna instalacién profesional que no disponga de un software de gestion de almacenes
(también conocido por sus siglas, SGA), que garantice estas premisas.

La eleccion del SGA adecuado es fundamental y ha de permitir realizar, como minimo y
de forma sencilla e intuitiva, las funciones basicas del almacén gestionado.

Almacén

Montaje de kits

Pulmones

Consolidacion

Muelle de expedicién

Figura 1.3.- El SGA controla las diversas operativas de un almacén y colabora asi en su dptima gestion.
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1.7.1.- ;QUIEN GESTIONA EL ALMACEN?

La gran mayoria de los almacenes estdn administrados directamente por la propia empresa
(el fabricante o el comercializador) duefia de la instalacion. Todas las funciones del
sistema pueden estar integradas con el resto de la gestion de la empresa o bien ser anexas
a esta y estar coordinadas con ella. E1 SGA solo se aplica a las funciones propias del
almacén y mediante una coleccion de interfaces establece una comunicacién en tiempo
real con el sistema de gestion general o central de la empresa.

Por otra parte, cada vez con més frecuencia, las firmas externalizan los servicios logisticos
y de almacenaje mediante operadores logisticos, quienes, ademds de almacenar, pueden
ofrecer un servicio global y preparar picking, montar componentes, encargarse del
transporte, etc.

Por lo dicho, en un mismo almacén de un operador logistico pueden convivir mezcladas
mercancias de varios clientes, o propietarios, que han de ser gestionadas correctamente.
En estos casos, el SGA ha de poder ser utilizado con el principio de multipropietario, lo
que permite gestionar el stock de terceros.

1.7.2.- COMO SE GESTIONA LA MERCANCIA Y SU UBICACION

El disefio de la gestion del almacén se ha de realizar de acuerdo con un analisis funcional
previamente elaborado. Este andlisis funcional debe seguir los pasos de los flujos de
materiales, asi como reflejar las caracteristicas y tipologia de la instalaciéon y sus
componentes.

En la ubicacién de la mercancia dentro del almacén se ha de tener en cuenta la
clasificacion de productos A-B-C y colocar los A en los puntos més cercanos y accesibles,
dejando los B y los C en un segundo plano segun su prioridad.

El criterio de ubicacién que se emplee en las estanterias condicionard la forma de trabajar
y la capacidad efectiva. Hay tres modos de determinar la posiciéon de cada unidad de
carga:

1. Con la ubicacion especifica o fija en la que a cada referencia se le asigna una
posicién o un nimero de ubicaciones determinado de antemano. La gran ventaja
de este método es la facilidad para localizar las referencias. Las personas que
trabajan en el almacén saben donde estd cada una de ellas sin tener que recurrir a
ayudas informaticas. La gran desventaja al usar este criterio es la pérdida de
capacidad efectiva, que es muy inferior a la fisica (nimero de ubicaciones). Solo
se debe emplear en almacenes muy pequefios y no necesita un sistema de gestion.

2. Con la ubicacién aleatoria a la que también se conoce como cadtica, libre o
variada, la mercancia se ubica en cualquier hueco vacio disponible, siguiendo una
l6gica previamente establecida y parametrizada (programada) en el SGA.
Generalmente se tiene en cuenta la clasificacion A-B-C. El sistema, que tiene
todos los datos introducidos (incluyendo los huecos vacios) indica al operario
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doénde se ha de colocar la mercancia o dénde se halla esta. Ademas de la perfecta
gestion que supone, la ubicacion cadtica permite que la capacidad efectiva del
almacén se acerque mucho a la capacidad fisica, pudiendo superar el 92% de ésta.

3. Sin embargo, la ubicaciéon mixta o semialeatoria es la que se usa con mas
frecuencia y combina el sistema especifico y el aleatorio, asignando cada uno de
ellos en funcién del tipo de producto o de la operacion que se deba realizar. Asi,
la ubicacién especifica se utiliza para productos de alto consumo, que
generalmente estdn cerca de los muelles o zonas de picking, mientras que la
aleatoria se deja para el resto de los productos y zonas de reserva.

La gestién de los huecos, principalmente en los sistemas especificos, sigue criterios de
productividad mediante la optimizacién de los recorridos, en especial, los de preparacion
de pedidos.

Ademas de elegir el criterio adecuado es imprescindible contar con un SGA apropiado
para cada caso

1.8. - SGA O SOFTWARE DE GESTION DE ALMACENES

Un SGA o Software de Gestion de Almacenes es una herramienta que se utiliza para
controlar, coordinar y optimizar los movimientos, procesos y operativas propios de un
almacén.

Aunque el anélisis de los flujos y la determinacién del tipo de ubicacion que se aplicara
en el almacén condicionard el ajuste y parametrizacion especifica de su software de
gestion, estas son las principales funciones bdsicas que es imprescindible que realice
cualquier SGA:

e QGestion de entradas

e Gestion de la ubicacion de las unidades de carga
e Gestidn de control de stock

e Gestidn del control de las salidas

A continuacidn, se hace un repaso mds en profundidad de todas estas operaciones que
deberian estar cubiertas por el SGA.
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Figura 1.4.- Ejemplo de arquitectura de un software de gestion de almacenes

1.8.1.- FUNCIONES DE ENTRADA

Dentro de este grupo destacan tres operaciones gestionables a través del SGA, como son
la recepcion, la captura de datos logisticos y el etiquetado de los contenedores y la
mercancia.

Recepciones

En algunos casos, se reciben los productos sin paletizar y estos son consolidados en
distintos contenedores, a la vez que se registran sus caracteristicas y atributos logisticos
para, posteriormente, ser ubicados dentro del almacén.

Otra forma de recibir la mercancia es mediante contenedores en los que la mercancia llega
paletizada al almacén, con lo que no se requiere su consolidacién y solo es necesario
realizar la validacion de los atributos logisticos y las cantidades de la mercancia recibida
para, después, proceder a su ubicacion.

El tercer tipo de recepcion basica que se puede dar en un almacén es la de articulos
procedentes de devolucién. Si bien es similar a cualquiera de las anteriores recepciones
comentadas, presenta caracteristicas particulares como puede ser la aplicacion de estados
y bloqueos de mercancia en el proceso de entrada a la instalaciéon. Estos estados y
bloqueos pueden indicar, por ejemplo, la necesidad de pasar por el control de calidad,
quedar pendiente de revision, etc. Posteriormente habra que realizar la ubicaciéon dentro
del almacén en zonas especificas o determinadas para este tipo de mercancia.
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Captura de datos logisticos

Estos datos incluyen distintas informaciones como por ejemplo el lote al que pertenece la
carga, su caducidad, su peso, su temperatura, el nimero de serie, etc. La captura de estos
datos en el momento de realizar el proceso de recepcion proporciona al stock una
trazabilidad.

Los atributos logisticos, como la identificacién del lote o el nimero de serie, permiten
conocer a posteriori qué mercancia se ha servido exactamente a cada cliente en concreto.

Etiquetado de contenedores y mercancia

La tercera funcién en las entradas se complementa con la anterior. Un SGA debe poder
generar etiquetas de codigo de barras para todos los contenedores y mercancias que se
almacenen. Gracias a ello, todos los procesos y operativas que se lleven a cabo dentro del
almacén se validardn, con exactitud, mediante la lectura de estos codigos, lo que elimina
los posibles errores y confusiones que se puedan generar en la manipulaciéon de la
mercancia

5'012345 678900

Figura 1.5.- La lectura de cddigo de barras agiliza los procesos de identificacion

También pueden ser etiquetados mediante los cédigos de barras todos y cada uno de los
articulos que se recepcionen de manera que, més tarde, se realicen los procesos de salida
con una mayor agilidad y eficiencia.

La documentacion de las recepciones permite, ademds, obtener informes en los que
quedan reflejadas las diferencias entre la mercancia prevista y la que realmente se ha
recibido, asi como otras cuestiones, como pueden ser el cumplimiento de las franjas
horarias de recepcion.
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El cometido del SGA no termina en estas actividades, ya que mediante una interfaz se
encarga de transmitir al ERP de la empresa el cierre de recepcion, en el que se especifica
con exactitud cuantas unidades de las distintas referencias han entrado al almacén, de
modo que el ERP pueda llevar a cabo las gestiones administrativas con los proveedores.

1.8.2.- FUNCIONES DE UBICACION

Dentro de este tipo de operaciones, destacan tres gestiones: la gestion de la ubicacion
mediante reglas y estrategias, el cross-docking y la gestiéon de la reposicién y la
consolidacion.

La gestion de la ubicacion mediante reglas y estrategias

Es la encargada de elegir la localizacién idénea en el almacén para una mercancia
concreta. Para ello, el software tiene en cuenta pardmetros como la rotacion de articulos
(A, B 0 ©), los tipos de contenedores empleados para la consolidacién de la mercancia,
las familias o tipos de productos que se manejan, la peligrosidad o incompatibilidad de
unos productos u otros a fin de que no queden juntos o cercanos, las presentaciones de
los articulos, el volumen de los mismos, etc.

'Cross-docking'

Por su parte, mediante el cross-docking se ahorran movimientos con la carga. Si llega al
almacén una mercancia de la que se debe extraer producto que formaré parte de un pedido
que esta activo y en el que falta stock, se procede a alojarla en la zona de preparacion de
pedidos, directamente desde el drea de recepcion. Una vez que la mercancia necesaria se
ha preparado para salida, se procede a la ubicacion dentro del almacén de la que sobre.

La gestion de la reposicion y la consolidacion

También tiene como objetivo el ahorro de movimientos de la mercancia dentro de la
instalacion. Se aplica, al igual que en el cross-docking, antes de proceder a la ubicacion
definitiva de la carga. Esta funcidn se lleva a cabo en centros en los que se han establecido
posiciones de picking; si en €stas queda poco producto, se ha reponer con la mercancia
que acaba de llegar, de manera que haya stock suficiente para la realizacién de los
pedidos. Posteriormente, se procede a la ubicacién de la carga que sobre de esta
operacion.

1.8.3.- FUNCIONES DE CONTROL DE STOCK

En la gestion de la mercancia almacenada, el SGA debe ser capaz de proporcionar
informacion completa y qtil sobre el stock. Para ello, se recurre a varias funciones.
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e La mads intuitiva es la visualizacion del mapa del almacén, mediante el que se
accede, en una pantalla, a una representacion gréfica de la instalacion en la que se
detallan cada una de las ubicaciones y su composicion, tanto en lo que respecta al
contenedor, como a la propia mercancia.

e La gestion de ubicaciones es otra de las herramientas con las que debe contar un
SGA. Con ella se puede obtener y editar la informacién sobre las posiciones como
el tipo de ubicacién, los bloqueos que tenga aplicados, sus dimensiones, sus
caracteristicas, las zonas de almacenaje a las que pertenece, etc.

e De la misma manera se debe poder realizar la gestién de estados del stock con el
fin de consultar y modificar los datos relativos a las cuarentenas, roturas, pérdidas,
bloqueos, reservas, etc.

e El SGA también puede realizar, por si mismo, operaciones que ayuden en la
gestion del stock. Una de ellas es el cdlculo de rotacion de los articulos. En funcion
de los movimientos realizados durante un periodo de tiempo que se le indique, el
sistema puede determinar e informar de cudl debe ser la rotacion ideal de un
articulo y compararla con la que este tiene asociada en el maestro de articulos.
Con esta herramienta se puede recalcular la rotacién A-B-C y cambiar la que tiene
asignada el articulo en caso de que se considere més eficiente o conveniente.

e Hay una ultima funcién indispensable relativa al stock, como es el recuento y el
inventario. Con estas tareas programables se puede llevar a cabo desde un
inventario global de todo el almacén, a un inventario especifico de un articulo,
una ubicacion o una zona en concreto. En el caso de que se encuentren diferencias
de stock se informa de ellas automaticamente al ERP.

1.8.4.- FUNCIONES DE SALIDA

Ademas de administrar la entrada y ubicacion de la mercancia, el sistema de gestion se
ocupa también se debe ocupar del control de las salidas de los productos.

e Las funciones principales que se llevan a cabo en esta fase del almacenaje
comienzan con la gestion de la preparacion de la carga que tiene que salir de la
instalacion. Esta actividad cubre las agrupaciones de pedidos y las asignaciones
de los mismos, entre otras cuestiones. Esto permite el control sobre como se
ejecutan los pedidos y quién se encarga de ello: la asignacion de los muelles de
expedicion, los operarios que realizan la preparacion, la manera de realizar el
agrupamiento de los pedidos y la franja horaria en que se produce, etc.

e Dentro de la preparacion, el SGA puede gestionar a un nivel muy detallado las
operaciones que se tienen que llevar a cabo, como es el caso de los procesos de
picking. El sistema se encargard de definir y guiar los recorridos del personal
asignado a esta tarea, asi como la presentacion de los articulos. Una de las ventajas
mads importantes derivadas de la gestion del picking por parte del SGA es que el
sistema es capaz de optimizar el proceso a fin de que éste se ejecute en el mas
breve tiempo posible y con el menor nimero de movimientos a la vez que se
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respetan los parametros especificados para el pedido que han sido enviados por el
ERP.

e Otra parte de la preparaciéon de la mercancia es la relativa al etiquetado de
expediciones, mediante la que se identifican los bultos de pedido, y a través los
mismos procedimientos del etiquetado de entrada.

e Jgualmente, en la salida se procede a la documentacién de las expediciones, lo que
facilita la generacién de documentos tales como el packing list (listado de los
articulos que componen el pedido), la documentacién para el transportista y los
informes que reflejan las discrepancias que hayan encontrado.

e Tras estas operaciones, el SGA administra el proceso de carga de las expediciones
en los vehiculos. Gracias a esta funcidn, se controla la calidad del envio, de tal
forma que se evitan errores tales como, por ejemplo, el despacho de un material a
un cliente que no lo ha solicitado.

e Para terminar, el SGA puede gestionar hasta la ultima fase de las operaciones de
salida, como es la comunicacion al ERP del cierre de expedicion, lo que se realiza
mediante una interfaz entre los dos sistemas. Con esta funcion, se informa al
gestor de recursos de la empresa de cudntas unidades y de qué referencias ha
constado la expedicion, asi como qué bultos se han despachado en cada una de las
ordenes de salida que se han ejecutado. Con estos datos, el ERP puede gestionar
los procesos administrativos con los clientes.

1.8.5.- OTRAS FUNCIONES

Dependiendo del tipo de almacén y empresa, hay otras tres funciones que pueden ser
esenciales para integrar las instalaciones en el resto de la empresa o del centro logistico:

1. La primera es la gestion de los flujos de mercancia (entradas y salidas) a las lineas
de produccidén. Gracias a esta caracteristica, se obtiene un flujo 6ptimo (tanto en
salidas como en entradas) a las lineas de produccion o fabricacion, lo que agiliza
los procesos internos.

2. La segunda funcidn tiene que ver con la administracion de varios almacenes con
un mismo SGA, lo que se denomina gestion de multialmacenes. Con esta
caracteristica, una misma empresa puede gestionar todos sus almacenes de manera
unica y global y asi se optimizan los recursos (asi como los sistemas informaticos)
y se facilitan los procesos de traspasos de mercancia entre las instalaciones.

3. En tercer lugar, a un nivel superior al anterior se encuentra la gestion
multiorganizacion, por la que, como su nombre indica, distintas organizaciones
pueden ser administradas por el mismo SGA
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Figura 1.6.- Un SGA puede llegar a gestionar varios almacenes de manera integrada y global

Por ultimo, es necesario comentar que en algunos proyectos es preciso un desarrollo
especifico adaptado al cliente segtn sus necesidades. Ciertas operativas que llevan a cabo
algunas empresas pueden no estar recogidas, a priori, en el software, por lo que es
necesario un desarrollo especifico tomando como base un SGA ya creado. En este sentido,
el sistema de gestion tiene que ser lo suficientemente versatil y abierto para que se puedan
programar estas caracteristicas personalizadas.

1.9. - LOS ALMACENES AUTOMATIZADOS.

Los almacenes automdticos son estructuras, generalmente de gran altura, donde los
elementos de almacenamiento y los elementos de manutencién van integrados y
controlados por un sistema informético, es decir, estd formado por estanterias,
transelevadores, métodos de transporte automatizados y el sistema de gestion y control
(software)que regula todos los movimientos.

Los almacenes automatizados permiten gestionar y optimizar los procesos derivados del
almacenaje, preparacion y expedicion de mercancias.

Los almacenes autométicos se dividen en dos tipos:

1. Almacenes automaticos para pallets: Soluciones automaticas para las operaciones
de entrada, almacenaje y salida de los productos paletizados. Permiten mejorar la
capacidad, la rapidez y la seguridad del proceso de almacenamiento.

2. Almacenes automadticos para cajas: Sistemas de almacenaje automatico para cajas
o bandejas que integran en un solo producto las estanterias, la maquinaria y el
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software de gestion del almacén. Mejora de la eficiencia gracias al concepto
"producto a hombre", evitando los desplazamientos del operario.

Los almacenes automaticos de paletas se recomiendan para empresas con una alta
rotacion de articulos, muy amplia gama de referencias, de unidades homogéneas de
volumen de paleta o superior donde la superficie disponible exija grandes alturas de
almacenamiento. Los almacenes Miniload se recomiendan para articulos de poco
volumen y elevada cantidad de referencias. Con un muy alto movimiento de articulos

El funcionamiento de un almacén automatico, bien sea de pallets o de cajas, es el mismo,
el sistema informético ubica los productos en las estanterias mediante el transelevador.
Cuando las mercancias son requeridas el sistema informético lanza la orden de recogida.

1.9.1.- CARACTERiSTICAS GENERALES DE LOS ALMACENES
AUTOMATICOS

Las técnicas de la logistica moderna aportan sistema que permiten gestionar, optimizar y
agilizar los procesos derivados del almacenaje, preparacion y expedicion de todo tipo de
mercancias.

Los sistemas de distribucion se han convertido en un elemento estratégico dentro de la
gestion de la cadena de suministro y, por lo tanto, de creacién de valor en la cadena
empresarial.

Asimismo, la incorporacién de sistemas automadticos en los procesos de manutencion
facilita a las empresas la diferenciacion de su oferta de productos y servicios, gracias a la
reduccién de costes y al aumento de las prestaciones de la cadena logistica.

Estas aplicaciones tecnolégicas van adquiriendo cada vez mds protagonismo,
incorpordndose a los sistemas y formas de gestion de los almacenes tradicionales.

Ventajas:
- Productividad y alta disponibilidad
- Disminucién de los costes de mantenimiento
- Economia de costes laborales
- Total seguridad del personal
- Absoluta seguridad de la carga
- Inventario permanente

- Maéximo aprovechamiento del espacio
Inconvenientes:

- Inversi6n inicial muy alta

- Necesidad de un sistema informético muy robusto
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1.9.2.- TIPOS DE ESTACIONES Y UBICACIONES EN UN
ALMACEN AUTOMATICO

e Estacion de Entrada (ES): Estacién que representa el punto de entrada al
almacén automadtico, donde los contenedores son depositados y desde la cual son
movidos al PIE.

e Apilador / Des-Apilador (DTK): La estacién APL gestiona los contenedores
vacios, como elementos susceptibles de apilar y des-apilar existentes en el maestro
de articulos

e Puesto de Identificacion (EIP): Estacion donde se realiza el control dimensional
e identificativo del contenedor en una instalacién automdtica. El control
dimensional es realizado por el sistema de control. Con la informacién enviada
por el sistema de control, EasyWMS® envia el contenedor al puesto de rechazo o
al almacén.

e Reacondicionamiento (REAC): Estacién en la que se puede depositar un
contenedor al que se ha detectado algtn tipo de tara, bien sea dimensional (por
ejemplo, un gdlibo lateral), o identificativa (por ejemplo, peso). Estas estaciones
siempre van asociadas a una estacion PIE.

e Estacion de Rechazo (REJ): Estacion donde son rechazados los contenedores
cuando se decide que no son validos para ser almacenados.

e Mesa de ubicacion (L.C): Busca ubicacion al contenedor. Cuando a la MU llega
un contenedor que adn no tiene destino o que tiene como destino la propia MU,
en esta ubicacion se le busca ubicacion. La mesa de ubicacién cobra sentido en
las instalaciones en las que media gran distancia entre las estaciones PIE y
Almacén. Se coloca en un punto cercano al Almacén para afinar la decision de
ubicacion.

e Estacion de Transito (TS): Estacion intermedia que implica la toma de
decisiones sobre los contenedores que pasan por ella. Es personalizada, ya que no
tiene funciones standard.

e Control de Mesa de Entradas (ICS): Es una estacion intermedia. Se encuentra
en las intersecciones con la entrada de un pasillo AS/RS. Se comprueba si la ruta
elegida estd en una condicién adecuada para llevar el contenedor o si se debe de
buscar una ubicacién mejor en otro pasillo.

e Mesa de Entrada(IC): Esta estacion el punto de enlace con el Transelevador. Su
funcion es permitir una tltima optimizacion antes de entregar el contenedor a la
maquina. Esta estacion es necesaria en todo caso y permite realizar cambios en
funcion de las caracteristicas del Transelevador (cantidad de extractores y
configuraciéon de los mismos) y de los transportadores de entrega al
Transelevador. Se encarga de la optimizacién de ubicacién en funcién de las
caracteristicas de la maquina.

e Transelevador (STC): Mdiquina automatica encargada de los procedimientos de
ubicacidn y extraccion de contenedores en la estanteria mediante un sistema de
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movimiento en tres ejes (traslacidn, elevacion y profundidad). Se emplea en
pasillos automadticos no transitables.

e Almacén (AIS): Estacion que representa las ubicaciones de un pasillo de un
almacén.

e Mesa de Salida (OC): Estacion de descarga del transelevador.

e Mesa de Control de Picking (PKE): Puesto intermedio, situada a la entrada del
pasillo de picking. Decide si el contenedor debe entrar a la zona de picking o
seguir circulando por el anillo en funcién de la capacidad del puesto de picking o
el orden en el que se deba de hacer el picking de los diferentes contenedores.

e PK (Puesto de Picking): Estacion en la que los operarios realizan las operaciones
de picking sobre aquellos contenedores asociados a una orden de expedicion y de
los que no se solicita la cantidad completa.

e Mesa de Preparacion (PS): La mesa de preparacion es donde el operario deposita
los articulos mientras hace picking, esto es, mientras prepara 6rdenes de salida de
un mismo articulo.

e Lanzadera (SHU): Esta estacion s6lo gestiona los movimientos. No es una
estacion de destino. Su propdsito es mover los contenedores desde una entrada a
varias posibles salidas.

o [Estacion de Secuenciacion (IPS): Estacion en la que se realizan las
comprobaciones de los movimientos de salida para garantizar en todos los casos
la secuenciacion de los contenedores pertenecientes a una orden de salida.

o Buffers de Gravedad (GFB): Los carriles de soporte de los contenedores tienen
una pequefia pendiente y estdn equipados con rodillos, de manera que los
contenedores se mueven a través de ellos por gravedad.

e Puesto de Salida (SC): Estacion en la que un contenedor es extraido del almacén
automdtico hacia el exterior mediante una carretilla, transpaleta, etc.

e Estacion de Consolidacion (CS): Zona del Almacén donde se consolidan
diferentes contenedores en una paleta para ser expedidos después.

e Mostrador (DS): Puesto de cara al publico para venta directa en el almacén.

o Estacion de Montaje de KITs (KIT): Zona del almacén donde un operario
prepara los kits.

e Advanced Shipping Notice (ASN): Ubicacién virtual utilizada para la
notificacién pre-avisada de descarga. Es la ubicacién en la que se crean los
contenedores cuando son preavisados por el ERP.

e Lost&Found (L&F): Ubicacion virtual utilizada para la ubicacién temporal de
contenedores perdidos fisicamente. El usuario puede enviar contenedores a
Lost&Found manualmente y automdticamente desde un puesto de PK.

e Movimiento (MOV): Ubicacién virtual utilizada para ubicar los contenedores en
movimiento. Ejemplo: un contenedor que ha entrado por la estaciéon EIP y se
dirige hacia la estaciéon Mesa de Ubicacion. El propio recorrido en movimiento es
la ubicacion virtual MOV.
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e Pulmén (STG): Utilizada para gestionar pulmones (generalmente ubicaciones de
suelo) en los cuales el orden es indiferente. La capacidad puede configurarse
ilimitada.

e Muelle (DOCK): Utilizada para gestionar muelles tanto de recepcién como
expedicion.

e Equipamiento (TRF): Utilizada para gestionar equipamientos, incluyendo los
que dispongan de TRF embarcado o de mano.

1.10. - TRANSELEVADORES

ASRS (Automated Storage and Retrieval System) o Transelevador, es un sistema
automdtico que toma y entrega productos dentro de un almacén; ya sea en plantas de
proceso, produccion o ensamble, o bien en sus centros de distribucion. Esta constituido
por gruias o robots de precision, que pueden correr grandes distancias y grandes alturas
rapidamente, para proveer alta densidad y alta capacidad de almacenamiento, también
incluyen el software necesario para gestionar en tiempo real el almacén, por ello, también
es conocido como almacén automaético.

1.10.1.- QUE SON

Los transelevadores son mdquinas creadas para el almacenamiento automdtico de
materiales mediante movimientos mecédnicos automatizados. Las entradas y salidas del
material se ejecutan en un mismo movimiento (ciclo combinado) esto incrementa la
productividad de las instalaciones al mismo tiempo que disminuye los recursos requeridos
para su funcionamiento.

Para el traslado de cargas en el almacén, los transelevadores pueden realizar 3 tipos de
movimientos:

- Longitudinal: sobre un rail a lo largo de un pasillo.
- Vertical: a lo largo de la columna del transelevador

- Transversal: o en profundidad, efectuado por los sistemas de extraccion sobre la
cuna de la mdquina para la extraccion o ubicacion de la paleta

Principales familias de transelevadores:
- Monocolumna: recomendados para cargas de hasta 1500 kg

- Bicolumna: aconsejados para cargas de méas de 1000 kg o grandes dimensiones
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1.11. - COMPONENTES DEL TRANSELEVADOR

Figura 1.7.- Componentes del transelevador

1. Columnas: las columnas puedes estar formadas por un tubo estructural o bien por
vigas cajon. Estas se fabrican con chapas de acero de alta resistencia debidamente
conformadas y soldadas entre si formando un cajon de forma rectangular (viga)

-

Figura 1.8.- Columnas

2. Testero o bastidor inferior: se trata de una estructura en forma de cajon, realizada
con perfiles y chapas de acero soldadas entre si, resistentes a la flexién y a la
torsién gracias a las nervaduras de refuerzo soldadas en su interior a intervalos
regulares
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Figura 1.9.- Testero o bastidor inferior

3. Testero superior: estd formado por placas soldadas, situadas en el extremo
superior de la columna, que sirven de soporte para las ruedas horizontales de guia
sobre el carril superior.

Figura 1.10.- Testero superior

4. Accionamiento de elevacion: el mecanismo de elevacidn tiene por objeto impulsar
el bastidor movil en su movimiento vertical.

Figura 1.11.- Accionamiento de elevacion

5. Bastidor mévil de elevacidn o cuna: tiene la funcién de desplazar la carga y la
cabina en sentido vertical y efectuar los ciclos de recogida y deposito por medio
del dispositivo de horquillas extensibles instalado sobre el mismo.
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Figura 1.12.- Cuna de elevacicn

6. Sistemas de extraccidon: elemento determinante en el rendimiento de los
transelevadores. En funcién de los requerimientos de cada instalacién se
parametriza dicho elemento para obtener mejores resultados.

a. Horquilla telescépica de simple profundidad: mecanismo de manipulacién
horizontal que permite depositar o extraer unidades de carga en estanterias
de simple fondo.

b. Horquilla telescépica de doble profundidad: consiste en un mecanismo de
manipulacién horizontal que ayuda a depositar o extraer unidades de carga
en estanterias de doble fondo mediante paletas telescopicas.

Figura 1.13.- Sistemas de extraccion

7. Armario eléctrico: va a bordo del transelevador. Estd colocado en la parte
posterior de la columna delantera, y los controles estdn dispuestos de tal manera
que el transelevador pueda ser dirigido como una unidad indicidual desde su
plataforma segura

Figura 1.14.- Armario eléctrico

8. Transmision de datos: se utilizan sistemas de comunicacion Optica por infrarrojos
para establecer comunicacion de los terminales de periferia descentralizada con el
PC o PLC fijos.
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Figura 1.15.- Transmision de datos

1.11.1.- VENTAJAS DEL USO DE TRANSELEVADORES

Ahorro de espacio

La instalacién de transelevadores para palets supone un Optimo aprovechamiento del
espacio de almacenaje disponible

Ahorro de tiempo

La automatizacién de las operaciones de ubicacion y recogida de los palets supone un
considerable ahorro de tiempo.

La posibilidad de ejecutar las entradas y salidas de mercancia en un mismo movimiento
(ciclos combinados) reduce los desplazamientos.

Aumento de la productividad

En comparacion con los sistemas convencionales, los almacenes automaticos mejoran la
productividad en los procesos de entrada y expedicion de los productos: incremento del
flujo de palets/hora.

Ahorro de costes

Los almacenes automdticos para palets reducen los costes operativos en multiples
aspectos, como reduccién del personal necesario para almacenaje, preparacion de
pedidos, expedicion y administracion

Versatilidad

El transelevador se puede combinar con estanterias de simple profundidad, de doble
profundidad, e incluso de triple profundidad, en funcién de si se desea conseguir mas
cantidad de movimientos o mas capacidad.

El sistema es flexible y escalable, ya que puede modificarse o ampliarse con el tiempo
adaptidndose a nuevas necesidades de la empresa.
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Control y gestion mas eficientes

Los almacenes automadticos para palets de Mecalux estdn controlados y gestionados por
dos tipos de software:

o Software de control Galileo: sistema de control integrado responsable del
gobierno de las miquinas. Conjuga de manera eficiente todos los movimientos
necesarios para ejecutar las érdenes que provienen del software de gestion del
almacén (ya sea Easy WMS de Mecalux o cualquier otro SGA del mercado)

e Software de gestion de almacenes Easy WMS: sistema responsable de la operativa
de la instalacién, desde los procesos de recepcidon, a los de almacenaje,
preparacion y expedicion.

Seguridad

En los almacenes automadticos la seguridad de las personas y de la mercancia es absoluta.
Ademads de numerosos dispositivos de seguridad a bordo de los transelevadores, también
incorporan elementos de seguridad en el pasillo y un sistema de transmision inaldmbrica
de sefiales de seguridad que activa las eventuales paradas de emergencia en la instalacion.

Respecto a los operarios, los sistemas automaticos estdn concebidos para ser utilizados
con una baja intervencién humana, ya que sélo es necesario acceder al interior de los
pasillos de almacenaje para esporddicas tareas de mantenimiento. Ademas, el perimetro
estd asegurado con cerramientos y puertas de seguridad con detectores y acceso
restringido.

Respecto a la mercancia, su proteccion es total ya que sélo el transelevador puede acceder
a ella, por lo que se elimina lo que se conoce como “pérdida desconocida” del producto,
y se evitan posibles roturas por manipulacién incorrecta. Todo ello reduce el nimero y la
necesidad de controles intermedios.

Por dltimo, la precisiéon de los transelevadores y el control de posicionamiento con
telémetros laser evitan cualquier posible choque con la estructura de estanterias,
asegurando su estabilidad y durabilidad.
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1. CAPITULO 1: INTRODUCCION

Designer IV es la herramienta que se utiliza para desarrollar aplicaciones sobre Galileo
IV. Esta herramienta cumple dos roles principales:

1. Servir de entorno integrado de desarrollo (IDE), de manera que, desde la misma
aplicacidn, el programador puede definir la 16gica del programa, las variables a
utilizar, crear las visualizaciones que los operarios utilizaran y ademads, utilizar las
herramientas de depuracién previstas, de manera que puede depurar y encontrar
los errores del sistema.

2. Actuar como sistema SCADA, que se comunica con el sistema de control, y
muestra la visualizacion creada por el programador, interactiia con los operarios
y envia y recibe los datos hacia y desde el sistema de control.
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2. CAPITULO 2: INSTALACION DEL
ENTORNO DE DESARROLLO

2.1.- REQUERIMIENTOS Y PROCESO DE INSTALACION

Los requerimientos minimos para instalar el software Designer IV son:

e PC con Windows XP, Windows 7, Windows 2000 version Servidor o profesional
instalada.

e Si se desea conectar con las estaciones remotas (modo online), es necesario que
el ordenador disponga de acceso via TCP/IP a dicha estacién.

e Si se desea compilar los programas que usen llamadas a componentes nativos en
el codigo XanaO2, se debe de instalar también el Sistema de Control Galileo IV,
a fin de que las librerias de componentes nativos estén presentes en el sistema o
bien usar la opcién explicada en “Solapa Opciones de compilacion™ en la pagina
18.

e FrameWork NET 2.0 y 4.0 (Requerido en el Gestor de Licencias y la Consola).
e MSVC runtime v10 (incluido con Galileo IV).
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2.2.- PROCESO DE INSTALACION

2.2.1.- DESIGNER IV

Para iniciar la instalacién haga doble clic sobre el icono correspondiente al instalable de
la version deseada:

Designer IY
Setup.msi

Tras las pantallas de bienvenida, acepte el didlogo del contrato de licencia.
Seleccione los médulos a instalar:

e Designer IV: Entorno de desarrollo.

Seleccione un directorio del disco donde instalar la aplicacion. El directorio que se
muestra por defecto varia dependiendo de donde tengamos instalado el Sistema Operativo
o de la version del mismo.

Tras ello comienza la instalacion. Al final de proceso se instala un acceso directo en el
escritorio de la aplicacion:

m

Desigrer IY
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2.2.2.- DATOS Y PROGRAMA

En Designer IV, al igual que en Designer 3.2, se han separado los datos y los binarios de
programa.

2.2.2.1.- BINARIOS DE PROGRAMA

Todos aquellos archivos con extension .EXE, .DLL, .BPL, y .PDB se instalan en el
directorio del disco duro que alberga al Program Files que, dependiendo del Sistema
Operativo, puede ser Archivos de Programa, Program Files o Program Files (X86).

Internamente, el directorio de programas se guarda como una entrada en el registro del
Sistema:

HKEY_LOCAL_MACHINE SOFTWARE Mecalux ?Designer IV

La entrada se llama install_path, y contiene el directorio donde se encuentra

Designer IV instalado, por ejemplo:

C:\Archivos de Programa\MECALUX\Designer32\

Esta cadena debe terminar obligatoriamente en \Datos

Se instalan en:

C:\Documents and Settings\All Users\Datos de programa\Mecalux\Designer IV\

Los logs y ficheros .ini de configuracién estén en dicho directorio (no como en versiones
anteriores en C:\Designer31 o C:\Designer 32)

La entrada en el registro para los datos, es:

HKEY_CURRENT _USER -2 Software 2 MECALUX = Designer IV
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2.2.3.- LICENCIA DESIGNER IV

Designer IV dispone de dos tipos de licencia:

e Licencia de Desarrollador: Es la misma licencia que la del Sistema de Control de
Galileo IV. Puede obtenerla desde Designer IV o bien desde el manager de
licencias de Galileo IV (puede consultar mds informacién en el manual del
Manager de Licencias.).

e Licenciade I+D: Licencia destinada a personal de I+D Control. Ofrece las mismas
caracteristicas que la licencia de Desarrollador mds la opcién del bloqueo de
secuenciadores de repositorio (mds informacion en “Pestana Parametros” en la
pagina 55). Solo puede obtenerla desde Designer IV.

Cuando solicite la licencia a la direccién soporte@mecalux.com especifique el tipo de
licencia deseado. Al iniciar la aplicacion por primera vez muestra la siguiente ventana:

¥ Manager de licencias =
Producto no registrado Cédigo de computador Copiar codigo
Licendia no encontrada. Es necesario activar el producto VyuzgDZXooPbGulyxLgihASh +481IPjw0RMsJe 5g/bh +6NEIE +4YMs3QirsV9ivy

Para obtener una licencia de activacion, copie el codigo suministrado en este formulario y envielo por
correo electrénico a soporte@mecalux.com. Una vez recibida la licencia, use el botdén "Activar producto
desde licencia” para activar Designer IV

Activar producto desde licencia ‘

Los pasos a seguir para solicitar y activar una licencia estan detallados en la ventana.

Tras la activacion la aplicacion actualizard la ventana indicdndole si ha habido algin
error. Puede consultar los errores tipicos en el manual del Manager de Licencias.

Si la activacion es correcta:

1 Manager de licencias =)

Producto registrado Cddigo de computador Copiar codige
Licenda de desarrollador VyuzgD ZXooPbGulyxLginASh+4381IPjwlRMs Je 5q/bh+6NSSE +4YMs 3QirsV9ivy

Si necesitas una licencia de 1+ D, puedes actualizar la licencia enviando por correo el cédigo a
soporte@mecalux.com y selecionando el nuevo fichero lic desde el botdn 'Actualizar licencia’

Actualizar licencia
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3. CAPITULO 3: ENTORNO
COLABORATIVO

Designer IV es una herramienta que ofrece un entorno colaborativo, esto es, un entorno
en el que se puede trabajar de forma remota sobre un proyecto tnico. De esta forma, cada
usuario de la aplicacion realiza consultas y modificaciones sobre un proyecto ubicado en
un servidor.

La operativa que debe seguir para trabajar en es este entorno colaborativo es la misma si
el proyecto se encuentra en un servidor remoto (mas informacion en “;Como abrir un
proyecto ubicado en remoto?” en la pagina 30) o esta ubicado en su propio PC.

Designer IV ofrece las garantias suficientes para que no haya cambios no deseados en el
proyecto servidor. Para ello bloquea las pantallas u opciones para los distintos usuarios
en funcion de las operativas que se estén realizando.

Las opciones disponibles en cada una de las pantallas son:

. Desbloquea las funcionalidades de la pantalla y la bloquea para otros usuarios en

el proyecto. La pantalla no le permite desbloquearla si previamente lo ha sido
realizado por otro usuario o tiene desbloqueada otra pantalla que dependa de ésta.

% Guarda en el proyecto todos los cambios realizados en la pantalla

Descarta los cambios realizados en la pantalla y refresca con los datos originales
del proyecto.

# Refresca con los datos originales del proyecto.
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4. CAPITULO 4: GUIA RAPIDA DE LA
APLICACION Y HERRAMIENTAS

En este capitulo se explicardn las distintas pantallas y funcionalidades de la aplicacion.

Antes de ello, mostraremos opciones que son comunes a todas las pantallas.

Las opciones mas destacables del menu principal son:

Archivo > Abrir proyecto remoto: mas informacion en “;Como abrir un proyecto
ubicado en remoto?” en la pagina 30.

.,

Archivo > Exportar a ubicacion: mas informacion en “;Como exportar un
proyecto?” en la pagina 37.

Archivo > Generacién automdtica de proyecto: mds informacion en “;Como se
puede generar un proyecto de forma automatica?” en la pagina 31.

Archivo > Versiones: mas informacion en “;Como se gestionan las Versiones de
los proyectos?” en la pagina 39.

Archivo > Mezcla de proyectos: mas informacion en “;Coémo realizar una mezcla
de dos proyectos en Designer IV?” en la pagina 41.

Archivo > Convertir proyecto de una versidon anterior: mds informacién en
“;Como convertir proyectos de versiones anteriores?” en la pagina 37.

Editar > Buscar: mas informacion en “; Como realizar bisquedas en los proyectos
en Designer IV?” en la pagina 43.

Comunicaciones > Mostrar Averias: mas informacion en “Ver Averias” en la
pagina 183.

Comunicaciones > Mostrar Red Galileo: mas informacion en “Ver red Galileo”
en la pgina 181.

Herramientas >Mostrar Interface: mas informacion en “Mostrar Interfaz” en la
pagina 21.

Herramientas > Opciones del entorno: mas informacion en “Opciones del
entorno” en la pagina 14.

Herramientas > Histdrico de averias y trasportes: mds informacion en “Histérico
de averias y transportes” en la pagina 21.

Herramientas > Comparacion de secuenciadores: mas informacion en “;Como
comparar secuenciadores?” en la pagina 60.
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4.1.- OPCIONES DEL ENTORNO

El entorno de desarrollo dispone de opciones configurables que facilitan al usuario la
posibilidad de personalizar el entorno o que le permita obtener un mejor rendimiento del
mismo.

La ventana tiene distintas solapas:

e Solapa Apariencia.

e Solapa Lenguaje.

e Solapa Opciones de compilacion.
e Solapa Opciones de status.

e Solapa Comunicaciones.

4.1.1.- SOLAPA APARIENCIA

Permite establecer opciones relativas a la apariencia del entorno.

8 opciones ES
ﬁ Aparienda al Lenguaje V‘ﬂ Opdones de compilacion

22 | Opdones Status ﬁ Comunicadones

v/| Estilo moderno
v Inidar aplicadion maximizada
v Docking avanzado

| Inidar aplicadon usando pestafias

V| Mostrar tips al inicar

“ Ocultar

+ Estilo Moderno: Seleccion del tema de Windows clasico o estilo moderno del
Designer IV.

+ Iniciar la aplicacion maximizada.

Victoria Casares Garcia Pagina 196 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

maiind

* Docking avanzado: Permite deslocalizar los paneles de la aplicacion. Muy fitil
para poder visualizar mds informacion de forma simultinea. Requiere mas

recursos del sistema.
Un ejemplo de paneles deslocalizados:

Expiorecior de soha, w x| Sk STTAOEREMAATEIRC T %

Automatic

s Qyprov TEsT
Ny —

ST_nitlafizs_ Sacker

¥

Ex

I

st

TR ¥av_[n_Fositicn

L ET.

| E1tamov f

L

celeprh
tSourcedide!)

Informanon general

& Inspector [PROY_TEST]
28y B[

*m D0 v | 2ol

| Mo = Variatle Tpe

Code_Oceugation EC
91 Code Copmaty  DEC
0L 'ME_Stale DEC

L M EdractEror  DEC
01 M Depesitfrar  DEC

- Em
| B v
"
W

Valor st | Homv v ~
- >Trading. .,

B

n

[}

[}

n

(i}

i w

Para volver a localizar un panel, dentro de otra ventana o a nivel de pantalla general, debe
arrastrar éste sobre las marcas que aparecen en la imagen en azul. Si desea colocar los
paneles a modo de pestaiias, siempre que sea posible, debe elegir la opcién marcada en

10jo.
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— Secuendador [STD_STACKERSIMULATED][PROY _TEST] X
T 2 El @A R | W |G | [Nomera @da e v
5
& b
= e aa ¢ A % M | @ | @ | <® Comprobar grafo |Selecdone mod |w
Automatic =
-
ST_Initialize_Stacker, £
EL
ZYOF
ES:comm_eafy
MAD
2 —
ACK
E2:mbh_sc
_sn L
RIC —1 TR Mov_In_Po
IVEM ———
( En:muv_fu}
B
ON_|
' | il . o ER
W
S1_L0Oaa_source|)
leB e i ® -
1 / Load Source
2 STAC a x
3 this.p MDW XPosSource = this->GetSourceX|():
4 this.p MDW YPosSource =this->»GetSourceY(): w2 v ZDDD.': v
5 this.p MDW_DepthSource =this->GetSourceDepth(]:
6 this.p MDW SideSource =this->GetSourceSide(): .Méquina - .Vanahle .1.'|pn .\‘alnr actual .I‘Iuevn valor N
i b+ | [ STACKER 01 Code_Occupation DEC this->Tracking. ..
8 this.p MDW XP =th MOW_XPosSou -
2 AR R en SRR TR onnes STACKER 01 Code_Capacity DEC 1
10 ¥ .p M DepositError=false: ACKER_01 MB_State DEC 33
11 //this.p_M StatusDepositError = false; 4 STACKER 01 M_ExtractError  DEC 1]
A WS STACKER 01 M_DepositError  DEC 0
W¥STACKER 01  MW_ActCodError DEC 0 *
| ¥ STACKER 01 M_U11112 DEC 0
| ¥ STACKER 01 M_U11122 DEC 0
88 STACKER 01 ' M_U7122 DEC 0 v

* Iniciar aplicacion usando pestaiias: Permite iniciar la aplicacién con las
pantallas en pestafias, en caso contrario, las pantallas se cargan en ventanas
independientes como en versiones anteriores del Designer IV.

* Mostrar tips al iniciar: Habilita que se muestre una ventana, al iniciar Designer
IV, que ofrece pequefias sugerencias sobre como utilizar el entorno de desarrollo.

* Abrir visualizaciones en modo Runtime: Seleccionado hace que la aplicacién
abra en modo Runtime las visualizaciones (como en versiones anteriores del
Designer). Es util no seleccionarlo (se abre en modo Disefio) para evitar que
cuando se produzcan errores en el Timer de la visualizacion se empiece a llenar
de mensajes de error.
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4.1.2.- SOLAPA LENGUAJE
Permite acceder a opciones del lenguaje.
us! Opciones Ex

Apanenda zl Lenguaje VA Opadones de compilagon f: Opdones Status j Comunicadones

Idioma del IDE
Spanish v
Idioma del SCADA Editor de traddng

Nada L d

x Oaitar

* Idioma del IDE: Nombre del idioma utilizado por el entorno de la aplicacion.
Puede cambiarlo seleccionando otro idioma en el desplegable.

* Idioma del SCADA/Editor de Tracking: Nombre del idioma utilizado para la
traduccion directa de cadenas de texto en la visualizacion y editor de tracking.
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4.1.3.- SOLAPA OPCIONES DE COMPILACION

Permite acceder a opciones de la compilacién de proyectos.

%! Opcones EN
E Apariencia aq Lenguaje \QA Dpdiones de compiladdn == | Opcones Status ﬁ Comunicadiones

w| Usar Componente de ayuda a la programaddn

@) Usar las librerias de Galileo Usar librerias embebidas de Designer

x Oatar

* Usar Componente de ayuda a la programacion: seleccionado se muestran
ayudas a la edicion de codigo, mas informacidn en la pagina 79.

» Utilizar las librerias de Galileo: activada por defecto indica que se utilizaran las
librerias distribuidas/instaladas por Galileo IV.

+ Utilizar librerias embebidas de Designer: activada indica que se utilizaran las
librerias distribuidas/instaladas por Designer IV.

' Esta opcion debe utilizarse si se trabaja con Galileo x64 o bien si no hay algin
Galileo instalado.
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4.1.4.- SOLAPA OPCIONES DE STATUS

Permite definir caracteristicas para cuando Designer IV trabaja como Status:

85’ Opciones ﬂ
: 3‘3 Aparienda ﬂ Lenguaje WA Opdones de compiladdon

& | Opdiones Status ’E Comunicaciones

v/| Mostrar averias

V| Sonido de averias

x Oauitar

*  Mostrar Averias: Cuando el Status esté ejecutindose muestra la lista de averias
si ocurre alguna de ellas. En caso contrario, la lista esta oculta y tendra que ser
mostrada a peticiéon del usuario desde el mend Comunicaciones > Mostrar
Averias.

* Sonido de averias: Cuando existan averias en la instalacion se activa el sonido
de una alarma de aviso.
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4.1.5.- SOLAPA COMUNICACIONES

UNIVERSIDAD DE OVIEDO

Permite modificar los tiempos de refresco de distintas pantallas:

M Opcdones

Periodo de refresco de las comunicaciones

Refresco de Averias
Refresco Grafos /Inspectar
Refresco del Editor de Tracking

Temporizador Designer

Ires ent

m

W

2000

2000

2000

2000

m

E'&! Aparienca ﬂ Lenguaje ‘g;ﬂ Opciones de compilacidn

ms

ms

ms

ms

B= | opdiones Status _E Comunicadiones

Computadores excluidos

& =
PC_PROYD1
PC_PROYO2

¢ Periodo de refresco de las comunicaciones.

Refresco de Averias: Tiempo de refresco de la ventana de averias, mas

informacion en “Ver Averias” en la pagina 183.

— Refresco Grafos/Inspector: Tiempo de refresco de los grafos de los
secuenciadores y en la pantalla Inspector de variables, este dltimo puede
particularizarlo en “;Como visualizar variables de un secuenciador?” en la

pagina 113.

— Refresco del Editor de Tracking: Tiempo de refresco del Editor de Tracking,
mas informacion en “Editor de Tracking” en la pagina 88.

— Temporizador Designer: Tiempo de refresco de utilizado en algunas
opciones genéricas de la aplicacion.

* Computadores excluidos:
La configuraciéon en este panel es para casos muy puntuales y hay que
diferenciarlo de lo explicado en el caso de exclusion de comunicaciones que se
detalla en la “; Como editar un computador?” en la pagina 46.
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—* Solo tiene sentido configurar este panel cuando el PC en el cual estamos
desarrollando no pertenece a los computadores del proyecto. También puede ser
utilizado para un PC solo de visualizacién y externo al proyecto el cual no

queremos que por ejemplo comunique con algunos computadores del proyecto.

4.2.- MOSTRAR INTERFAZ

Para la invocacién de un método nativo en el lenguaje XANAO?2, es muy util tener una
referencia a las funciones contenidas en la libreria de componentes nativos instalada en
el sistema. Estas referencias estdn descritas en la documentacion sobre componentes en
el Manual del Sistema de Control Galileo.

Designer 1V dispone de un acceso répido a estos componentes para facilitar su correcta
escritura y definicion de pardmetros.

Seleccione esta opcion desde el ment principal Herramientas > Mostrar Interfaz:

A Galieo, Comparents, Colections.

il Insert
daord Clanlp dword
ColecineT> Selectisoer=dliEns dward

Hame Parameters Abstract Deprecated
Ste: v
Getsment curt ¥
operaie] cwrd v
dstors dwerd, dward /
vid PushBack T v
vaid PapBad v
i Clear v
vaid EraseBemen dwird %
v SetsFier fincin v
vaid Sart o
vaid SeffekecFite fircin v
Cobecion<Ts Select o
v SeiDekefiter furcion v
dord = !
i st v
vod Mext v
bod Enc v
T wrent. v
vad Deletelurent v
v
"
v
Y
v

Los campos mas relevantes que muestra la ventana son:

* Interfaz: seleccione en el desplegable o escriba el componente cuyas
caracteristicas quiere consultar.
La parte superior muestra la dll asociada al componente.

* Datos
— Numero de métodos: Métodos que tiene el componente seleccionado.
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Tamafio entradas: Ocupacién del componente en la periferia de entradas si
es necesario (en el caso mostrado el componente no ocupa periferia).
Tamarno salidas: Ocupacién del componente en la periferia de salidas si es
necesario (en el caso mostrado el componente no ocupa periferia).

» Tabla de métodos
En la parte inferior de la ventana la aplicacién muestra una tabla con la
enumeracion de los métodos del componente seleccionado. Para cada método
aparecen varios campos:

Tipo de retorno
Nombre del método

Parametros: Tipo de los pardmetros de entrada del método.

Abstracto: Indica aquellos métodos que no pueden ser instanciados.
Deprecado: Indica si el método estd deprecado por lo que no se recomienda
su uso.

@ Para que esta opcién funcione correctamente, es necesario que el Sistema de Control
Galileo esté instalado en la misma computadora del entorno de desarrollo (aunque no esté
activo o se encuentre desactivado por no tener licencia) o bien se haya seleccionado el
uso de las librerias embebidas del Designer IV.

4.3.- HISTORICO DE AVERIAS Y TRANSPORTES

Al instalar el Designer IV, se instala la utilidad extra HistReport.

Este programa estd accesible desde el meni Herramientas > Histérico de averias y
transportes.

Su finalidad es la de poder generar informes sobre los histéricos de movimientos
producidos en las maquinas gobernados por el Sistema de Control Galileo.
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S Treemientc de His

Trabajar sobre:
(o fverias " Transportes

Id. Almaceén:

[~ Emulacion T4 3.0

Fecha de inicio del Histarico: |‘|3,."| 0/2013 j

Fecha de fin del Histérico: |14/10/2013 =]

L ]

ol
@ E=portar Registroz ‘ ‘- Bomar Registros

b

@ Imnprinir [nforme

v Wisualizar antes de imprimir

Los criterios para la generacion de informes son dos:

* Trabajar sobre:
— Averias — Genera un informe con las averias sobre los filtros seleccionados.
— Transportes — Genera un informe con los transportes sobre los filtros
seleccionados.

*  Emulaciéon TA 3.0: Indicar si la instalacion sobre la que se realiza el informe
trabaja con el Agente de Transportes 3.0

* Id Almacén: Indicar el identificador del Almacén proporcionado por el
EasyWMS® para realizar las consultas.

* Fechas: Indicar en cada uno de los desplegables las fechas inicio y fin entre las
cuales se desea generar el informe.

- Datos transporte

Filtrar por ntmera de Falet: |

Filtrar por ndmero de tranzporte: |
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Este panel aparece si se selecciona la generacién de un informe de transportes.

— Filtrar por nimero de Palet — Se deben de introducir cadenas literales, ya que
la bisqueda hard que se indiquen todos los transportes que contengan en el niimero
de Palet el valor indicado.

— Filtrar por nimero de transporte — Se deben de introducir cadenas literales,
ya que la biisqueda hard que se indiquen todos los transportes que contengan en
el niimero de transporte el valor indicado.

Una vez establecidos los filtros, es el momento de generar el informe:

Exportar Registros ‘
@ Exporta los resultados de la consulta a una BBDD Access,
cuyas ubicaciones ha de especificar, a fin de poder ser consultada desde cualquier
otro equipo.

LR =
d Bomar Registros

Borra de la BBDD los elementos que concuerden con la
consulta (para mantenimiento o limpieza de tablas).

= Imprimir Informe

Imprime el informe generado de averias o de transportes. Si
se marca el check Visualizar antes de imprimir se muestra en pantalla el informe
antes de ser enviado a la impresora.

Esta herramienta también puede ser invocada desde el JScript de los formularios de
visualizacion. Para ello basta con invocar a la funcién:

ShowReportFailures( TForm Formulario );

El formulario necesario suele ser frmEdicionForms.
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4.4.- COMPILACION

Tras tener todos los elementos programados y configurados, es necesario compilar el
proyecto a fin de generar el archivo .plc que contiene la informacién necesaria para que
Galileo IV pueda manejar la instalacion.

Se debe de compilar el proyecto tantas veces como Computadores estén definidos,
haciendo una compilacién con cada computador. Si todas las compilaciones son
correctas, se pueden transferir los ficheros programa.plc a la carpeta donde se encuentre
instalado Galileo IV de cada computador asociado, y arrancar el servicio.

También se puede realizar esta transferencia desde el propio formulario de compilacién,
pero se requiere que el computador tenga el servicio de Galileo IV funcionando.

e

=4

Para gestionar las opciones compilacion, haga clic en en la barra de herramientas. La

aplicacion muestra la siguiente ventana:

i Opciones de compiacidn E3A
Proyecto cargado: TEST_PR

Cpdones

| Avisar de parametros sin asionar Generacion segura

Opcdiones de proyectn

Seryidar Optimizaciones
PORTZ45 v 03 v
-Salida
(" Compilary copia local (" Solo copialocal (sin compilacidn)

(¢ Solo compilar
(™ Compilary transferencia enline (" Solo transferencia anline (sin compilacidn)

Las opciones disponibles son:

* Avisar de parametros sin asignar: Comprueba que todos los pardmetros
definidos por el secuenciador tienen una variable asignada en las maquinas cuyo
cddigo se estd generando, en caso contrario se genera una linea de aviso.

Esto no tiene por qué provocar el fallo de la compilacién, puede darse el caso que
dicho pardmetro no se esté usando y por lo tanto podemos descartar el aviso de
forma segura (esto es normal en el caso de pardmetros heredados por un
secuenciador del padre, pero que no se usan en su c6digo).

Victoria Casares Garcia Pagina 207 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

,,  UNIVERSIDAD DE OVIEDO

Escuela de Ingenieria de Gijon

Generacion segura: Soluciona posibles errores en los métodos heredados de un
secuenciador.

Es posible que un secuenciador tenga asociado un método perteneciente a un
ancestro no directo, pero que ha sido sobrecargada en un ancestro mds directo.
Como los métodos son sobrecargados por orden de herencia (es decir, la funcién
de un descendiente siempre oculta a la del padre), esto lleva a que la fase de
generacion de codigo no es capaz de encontrar el método buscado, y por lo tanto,
dicho cédigo no aparecerd en el programa (con los consiguientes problemas que
esto puede acarrear). Las causas por las que esta situaciéon puede darse son
variadas, y tienen que ver en su mayoria con la forma y orden en que se hayan
editado los métodos y secuenciadores.

Si se sospecha de esta situacidn, al activar esta comprobacion, la fase de
generacion de codigo usara un algoritmo diferente para acometer la tarea, y si no
encuentra el método referenciado, intentard suplirlo con el mds cercano
(ignorando la sobrecarga de métodos). En la mayoria de los casos esto solucionara
el error, pero es necesario revisar el cddigo de los secuenciadores a continuacién
para tratar de corregir esa anomalia. Por lo tanto, esta opcion no deberia usarse de
continuo, ya que evitaria que el programador se apercibiera de este error.

Servidor: Seleccione en el desplegable la computadora del proyecto para la que
queremos realizar la generacion/compilacion/transferencia.

Este paso es importante, porque los ficheros generados serdn distintos en funcién
de la computadora seleccionada, dado que cada computadora lleva sus propias
maquinas y también sus propios médulos de bus (determinados por las tarjetas
que contiene).

Salida
La compilacién de un proyecto se realiza en 2 pasos:

1. Generar el codigo XanaO2 fuente del proyecto y compilarlo.

2. Empaquetar el c6digo méaquina resultante en un fichero .ple que contiene
toda la informacion necesaria para que Galileo IV pueda ejecutar ese
programa. Estos pasos se producen de forma simultdnea si hace clic en
Auto compilar. Provoca que se ejecute el siguiente paso de forma
automatica si el primero termind con éxito.

La generacion de c6digo ahora tiene en cuenta la informacién del simbdlico para
generar el codigo de todas las maquinas que pertenezcan a la computadora. Por
eso, el fichero generado puede ser de un tamafio mucho mayor que para cualquier
secuenciador.

Si la generacion y compilacion se realizan con éxito, podremos realizar el paso
final de transferir el fichero generado a la computadora de destino.
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La transferencia del fichero programa.plc se realiza en modo online y el
computador con el servicio de Galileo IV arrancado. Se establece una conexién
de red entre Galileo IV y el entorno de desarrollo para transferirle el fichero,
localizado en la carpeta C:\ProgramData\Mecalux\Galileo del computador de
destino.

Si el entorno de desarrollo estd en el mismo computador de destino, la copia local
realiza la copia del fichero de forma local, sin necesidad de estar en modo
“online”. Si estd configurado el uso de sonidos (“Opciones del entorno” en la
pagina 14), se reproduce un sonido para indicar el fin (correcto o no) de un proceso
de compilacién o generacion.

Las opciones de salida son:
— Solo compilar.
— Compilar y copia local.
— Compilar y transferencia online.
— Solo copia local (sin compilacién).
— Solo transferencia online (sin compilacién).

Para realizar 1a compilacion, haga clic en L en la barra de herramientas.

En los paneles inferiores se muestra automaticamente el panel “Resultados de la
compilacion”. También puede mostrar de forma manual el mismo panel haciendo clic en

‘8 en la barra de herramientas.

Si el proceso de generaciéon o compilacion termina con error se muestra en el panel
anterior el mismo. Haga clic sobre el error o warning para localizar el cdédigo donde se
produjo el error.

Dependiendo del tipo de error producido, puede que no sea posible localizar este codigo
sobre el proyecto. En estos casos la aplicacion muestra de forma automética una ventana
con el cédigo xoo generado (no editable) indicandole la linea donde se ha producido el
error. Este c6digo xoo puede consultarlo también para otro tipo de error desplegandolo
desde el ment contextual (“Mostrar cédigo X00O”).

@ Como el nimero de warnings puede ser muy elevado, la aplicacién crea un log
(WARNINGS.txt) donde aparecen todos ellos.
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ST_Previous_Stacker() [P
| 26 this.p MB StacionNumber

27 ™C

28 PRE_TMC

29 tk line.p Code_Capacity

308 this.inlin e.p Code Occupation

31 Pasillo

32

o El
24 SF(TTD A7 n M FnrarDalar i rhie-~farSalarrar = b
[®] sT_previous_Stacker() 4y Automatic

Resultados de la compiacion

Modulo Funcién Descripcion

Linea
£y isTackeR 01 STD_TRASLO::5TD_STACKER_MANAGER::_STACKER_01_STD_STACKER_MANAGER.::ST_Previous_Stacker [C2000]:Parse error; 'parse error, expecting ", or )"

4.5.- HERRAMIENTAS GALILEO

Designer IV ofrece al usuario una serie de acciones propias del sistema de Galileo.

Haga clic en ¢ . En el desplegable seleccione la accion a realizar: arranque o paro del
servicio de Galileo, mostrar logs o eliminarlos, mostrar la consola de Galileo, etc.

4.6.- PROYECTOS EN DESIGNER IV

4.6.1.- ;COMO CREAR UN NUEVO PROYECTO?

Haga clic en B para crear un nuevo proyecto o bien la opcién Archivo > Nuevo
Proyecto del menu principal.

Indique el nombre y la ubicacién donde serd creado. La extension del mismo es .mgp
(Mecalux Galileo Project).

Tras ello la aplicaciéon muestra el drbol general del proyecto.

4.6.1.1.- OPCIONES DE PROYECTO

o
Haga doble clic en * k& NewProect para introducir la informacién basica del mismo desde
la pantalla Opciones de proyecto.
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M Opdones de proyecto [
peusey .y =)
Introducir informacion del proyecto o ]
Informadiin
General Configuracian
Mombre MewProect Fuerto 13022] ®
Momero FB95fdE7-1231-4d99-bc7e-b 4739 3cd 202 Tamaria del buffer de entrada 81920 ¢
Autar Mecalix Tamafi del buffer de salida 81920/ 5

Compafila | Mecalux 5.4, A AP, \
versidn de ceacidn (Designer)

Versidn actual {Designer)
Agente de tansportes 4.0 v
v Usando EasyWMSE
0OF manual permitida
Usar paths relativos

Desoripcidn

Project oeated with Designer IV

'w salvar a Cancelar

Los campos que aparecen en este formulario son en su mayoria informativos. En cambio,
otros como el Agente de Transportes son determinantes a la hora de ejecutar el proyecto.
Esta informacién puede ser modificada a posteriori.

Los campos més destacables que nos encontramos en esta pantalla son:

Nombre: Campo obligatorio. Deberia ser un nombre corto y descriptivo del
proyecto, puesto que serd el indicador que luego aparecerd en el arbol de proyectos
y del que colgaran todos los nodos del proyecto.

Nuamero: Identificador que se genera de forma automaética y es Unico para cada
proyecto.

Puerto: Puerto de sockets que Galileo IV y el Entorno de Desarrollo usan para
comunicarse. Este campo solo deberia modificarse si se cambia también el puerto
en Galileo IV, y siempre por causas de fuerza mayor.

Agente de Transportes: Desplegable que indica con qué Agente de Transportes
trabajard el proyecto actual (3.0-3.1-4.0).

Usando EasyWMS®: Indica si se utiliza el software EasyWMS®, de manera que
en el editor de tracking se muestre informacion adicional.

OP manual permitida: Indica si el proyecto tiene disponible el pupitre manual
para los usuarios en el Status Monitor. En caso de no permitir el pupitre manual,
éste solo serd accesible desde Designer IV.

Usar paths relativos: Si el proyecto utiliza path relativos, la aplicaciéon concatena
la cadena fija C:\\ProgramData\Mecalux\Galileo\CustomlInis a la variable string
correspondiente.
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Aparte de los datos anteriores, en esta pantalla se muestra la Version de Designer IV con
la que se cred inicialmente el proyecto y la version actual con la que se estéd editando. En
caso de que el proyecto haya sido creado con una versién anterior no reconocida se
mostrard el mensaje UNKNOWN.

# Salvar

Finalmente, haga clic en

4.6.2.- ;COMO ABRIR UN PROYECTO UBICADO EN REMOTO?

Haga clic en la opcion Archivo > Abrir Proyecto Remoto del ment principal.

Indique el nombre del PC Servidor del proyecto remoto y su puerto de conexion.

| B
~*~ Tendra acceso a aquellos proyectos ubicados en el Servidor en el directorio
configurado para tal efecto.

x . .
Finalmente haga clic en < para acceder a dicha carpeta y seleccione el proyecto.

& Abrir proyecto remoto ==

Abrir proyecto remoto desde URL
Computador Puerto

PORTESS 5000 @

v

Connection OK

MName
5 PR_IV.map
5 TEST_PR.mgp

!? Ok | “ Cancelar

@ A partir de este momento ya estd trabajando con el proyecto remoto y con las
funcionalidades y seguridades que ofrece la aplicacion para este entorno colaborativo.

4.6.2.1.- ;QUE ES EL SERVIDOR DE PROYECTOS REMOTOS?
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El Servidor de proyectos remotos es un PC que es capaz de funcionar como contenedor
de proyectos de Designer 1V, de forma que varios usuarios puedan trabajar de forma
simultdnea sobre el mismo proyecto.

4.6.2.2.- ;COMO SE INSTALA Y CONFIGURA EL SERVIDOR DE
PROYECTOS REMOTOS?

Para ello ha de instalar en dicho PC el servicio Mecalux Designer IV Standalone
Project Server (no se instala por defecto) facilitado en el instalador del Designer IV.

Tras la instalacion, y si necesita modificar los valores por defecto, puede editar el fichero
de texto Mecalux.ITSW.Designer.StandaloneProjectServer.exe.config, ubicado en el
directorio de instalacién del Designer IV.

En dicho fichero de configuracion los valores méas destacables son:

« "RepositoryPath" value="C:\DesignerRepo": Directorio dénde se ubicaran los
proyectos.

/1
~* La carpeta aqui indicada no se crea de forma automatica con la instalacion
del servicio.

¢ "ListenPort" value="5000": Puerto de conexion accesible desde el resto de PCs.

Una vez configurados, ha de arrancar el servicio de forma manual desde el panel
“Servicios” del S.O.

4.6.3.- ;,C,(’)MO SE PUEDE GENERAR UN PROYECTO DE FORMA
AUTOMATICA?

La aplicacion facilita la generacion de proyectos de forma automatica. Para ello se basa
en:

* Fichero de definicion .xlsx, generado desde EasyS.

* Proyecto de Repositorio (.mgp), el cual es el proyecto base o de referencia sobre el que
se generard el nuevo proyecto. Este proyecto es facilitado por [+D Control.

4.6.3.1.- FICHERO DE DEFINICION (.xIsx)

El fichero de definicion contiene informacion de las méquinas del proyecto a generar.
Parte de datos proporcionados desde EasyS y posteriormente, completados en el propio
fichero por el usuario.
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4.6.3.1.1.- ;COMO GENERAR EL FICHERO XLSX?

Los pasos a seguir son:

1. Desde el software EasyS, partiendo del proyecto de la instalacion, seleccionar en
la pestafia Almacén la opcion Editar Layout.

2. Una vez tengamos el layout en la pantalla seleccionar la pestaiia General y hacer
clic en la opciéon Exportar a designer.

= e e Almacén - STSP_01 - STSP - C:\Users\|

Proyecto General Ver Dibujo Simulacién

B B B B % W R OA|H|®

Parémetros Gestion  Efiquetas Zona de trabajo - Equipamientos  Restricciones de tipos  Tipos Asistentes Validar Exportar a || Exportar
de zonas tipo de equipamiento de equipamientos PLC v almacén designer EasyWwcs

i
& Grupo de usuarios y Usuarios l = Almacenes

@ Almacén - STSP_01 | 4 Tipo de estacién de trabajo 1 111 Tipo contenedor/tipo rack | F#i Tiposderack | ¢ Tipos de articulos
|
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550

Propiedades =T

3. Esta opcién genera el fichero xlsx que contiene todas las mdquinas de la
instalacion e informacion de las mismas.

9 EasyS genera dicho fichero basdndose en una plantilla del mismo formato
facilitada por I+D Control.

Para cada mdquina, EasyS genera informacion basdndose en los datos
configurados en su proyecto. Esta informacion es:
*  Nombre de la maquina y tipo de transportador (TC, TR, TM, TG).
* Informaciodn si es una estacion: nimero y tipo, tipo de altura y contenedor,
operaciones realizadas (Busqueda, Fin, Evento).
» Ubicacion logica y ubicacion fisica empleada para la visualizacion.
* Definicién de anteriores y posteriores.

4.6.3.1.2.- ;COMO EDITAR EL FICHERO XLSX?

Una vez que el fichero se haya generado es necesario editarlo para indicar mas
informacion sobre las maquinas de la instalacién. Este paso serd realizado por el personal
de Control y, por tanto, por el usuario final de Designer IV.

1. Para cada mdaquina, en la columna [Machine], seleccionar mediante el
desplegable la maquina base sobre la que se generard dicha maquina.
Las opciones disponibles son filtradas en funcién del dato facilitado por EasyS en
la columna [Base Model] (TC, TR, TM, TG).
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0 Hay que tener en cuenta que el modelo base también influye directamente
en la generacion de la visualizacion. Por ello hay que tener especial cuidado en
revisar que los tipos TC y TR coinciden con la mdquina real.

Si el modelo base no corresponde con el tipo real de la maquina disponemos de
dos opciones:

e Modificar el campo Tipo de avance en EasyS y generar de nuevo el xlsx.

s oonn
Proyecto General Ver Dibujo Simuladén

B @B % 4 % w W 8

Pardmetros Gestion Efiquetss  Zona d= trabajo-  Equpamientos Restricciones de tipos  Tipos Asistentes
de zonas tipo de equipamiento de equipanientes PLC Re
ceneral

T
‘ & Grupe de usuarios y Usuarics [ #=5 Almacenes ‘ @ Almaceén - STSP_D1 l & Tipo e estecion de trabajo I 11 Tipo cony

| Propiedades o & i i i i R B
Entdad (N
[CEHiGE TN Transpr_101
Mimero 1
Sréfico
Altura 12,87 dm
Anchura 12,4dm
Angula de rotacén 88,73 ©
£ 341,6 dm
f 214,49 dm
Simulacién
Hada find )

Velocidad

‘Ayuda

‘ Tipo de transportador

e Modificar la columna [Base Model].

2. El fichero xIsx dispone de una zona totalmente configurable donde el personal de
control puede afiadir mds columnas.
En estas columnas puede configurar variables de mdaquina utilizadas en el
programa de control y asignarle un valor. Este valor puede ser indicado en la celda
correspondiente de forma directa o bien puede ser indicado mediante formulacién
del propio Excel, por ejemplo utilizando el valor de una columna ya facilitada por

EasysS.
AE 1 AF AG AH
[905_4] I:'.,_j:'":-";;'""' Code ProgTipoManusl ¥B TipoEvent
true MDW ManualType = &3 0
true MDW ManualType = &3 0
true MDW ManualType = 63 0
true MDW ManualType = 63 0
true MDW_ManualType = 63 0
true MDW_ManualType = &3 0
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@ Si el usuario decide que estas nuevas columnas han de ser anadidas al exportador
de EasyS, para que se generen de forma automadtica, ha de notificarlo al equipo de 1+D
Control para que si procede lo tengan en cuenta en la plantilla del fichero de definicidn.

4.6.3.1.3.- GENERACION DESDE DESIGNER IV

Haga clic en la opcion Archivo > Generacion automatica de proyecto del menud
principal.

La aplicaciéon muestra un asistente que le guiard durante todo el proceso. Por ejemplo:

#& Generacidn automatica de proyecto =

Generar maquinas
Compruebe las maquinas comunes entre el archivo de definiadn v &l proyecio selecdonado

Generar Maquina en el fichero Maquina del repositorio ~

v Transpr_04 Machine_STD_SIMPLE T_BIDIRECTIONAL

v Transpr_05_0 Machine_STD_SIMPLE _T_WAREHOUSE_EXIT
Transpr_05_1 m

v Transpr_05_2 Machine_STD_SIMPLE_T_BIDIRECTIONAL

¥ Transpr_05_3 Machine_STD_SIMPLE _T_BIDIRECTIONAL_EVENT_PIE

[ Transer_05_4 )

W Transpr_05_5 Machine_STD_SIMPLE T GAUGES_TEST

™ Transpr_02 0 Machine_STD_SIMPLE_T

v Transpr_02_1 Machine_STD_SIMPLE _T_EXTERNAL_ENTRY

v Transpr_03_0 Machine_STD_SIMPLE_T_BIDIRECTIONAL

v Transpr_03_1 Machipe_STD_SIMPLE_T_BIDIRECTIONAL

v ™_01 Machine_STD_TM

Plantila de visuakzadd
@ Deseleccionar todo ritila de visualizaddn

TemplateMinimo v

< Anterior Cancelar

Las pantallas més destacables del proceso son:

1. Generacion de datos
e Fichero de definicion: fichero en formato .xIsx mencionado
anteriormente.
e Crear Visualizacion: indica que se ha de generar una visualizacién a
partir de los datos facilitados en dicho fichero y la plantilla del proyecto
del Repositorio.

2. Seleccionar proyecto de repositorio.
El proyecto puede estar ubicado en local o remoto (més informacion en “;Como

abrir un proyecto ubicado en remoto?” en la pagina 29).

3. Generar maquinas.
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Esta pantalla (mostrada en la imagen anterior) indica la relacién existente entre
las maquinas del proyecto del archivo de definicién y las maquinas base del
repositorio.

La pantalla le ofrece la posibilidad de generar o no cada una de las maquinas y de,
si es necesario, cambiar la maquina predefinida correspondiente al repositorio.

En el desplegable Plantilla de visualizaciéon seleccione la visualizacion base a
emplear en la generacion automadtica del proyecto.

Esta visualizacion del proyecto del repositorio ha de ser de tipo Plantilla, para
seleccionar este tipo consulte “;Coémo crear y abrir una visualizacién?” en la
pagina 117. Los LinkedElement creados en esta visualizaciéon han de tener
configurados el campo StrTag, donde se ha de indicar de qué tipo es seglin
corresponda TR, TC, TM, TG (al igual que lo indicado en la columna [Base
Model] del fichero xlsx). También ha de configurarse en ellos la propiedad Scale
(disponible en los MovementX) con el valor 100. Consulte més caracteristicas en
“Propiedades LinkedElement” en la pagina 133.

G Si tras finalizar el proceso, una mdquina de las generadas se muestra en la

visualizacién mediante un panel sin imagen, indica que en la plantilla de la
visualizacion no existe un linkedelement para la mdquina del Repositorio. Esta
situacion puede notificarla al equipo de 1+D Control para que si procede lo tengan
en cuenta en la plantilla de la visualizacion del proyecto del Repositorio.

@ Las lineas en rojo indican que la mdquina a generar no tiene correspondencia
con la maquina base del repositorio, bien porque no estd definida en el fichero (o
no coincide el nombre) o porque no se encuentra en el propio proyecto del
repositorio. Si no selecciona en el desplegable una maquina del repositorio no se
generara dicha maquina. Esta situacion puede notificarla al equipo de I+D Control
para que si procede lo tengan en cuenta en la plantilla del fichero de definicién o
en el proyecto del Repositorio.

. Siguiente >
Tras estas pantallas haga clic en :

nombre y ubicacién del mismo.

para crear el nuevo proyecto indicando el

Con este paso se da por finalizado el proceso de generacidon automatica de proyecto.
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4.6.3.1.4.- ;QUE NOS OFRECE EL PROYECTO GENERADO?

El proyecto generado dispone de:

e Visualizacion de la instalacion, cada transportador (linkedelement) tiene
definido su secuenciador; imdgenes; variables asociadas a movimientos,
iconos de averia, manual o contenedor; definidos sus anteriores y posteriores.

e Simbélico, con todas las zonas y maquinas generadas. El valor de las variables
se reflejard si lo hemos indicado anteriormente en el xIsx.

e Secuenciadores asociados a las maquinas generadas y toda su jerarquia.

e Computador con las tarjetas definidas.

e Configuracion A.T. con las averias y estaciones.

'
—* Recuerde que las estaciones ha de comprobarlas a posteriori con las
definidas en la BBDD.

¢ Esclavos de bus para las maquinas generadas.

4.6.4.- ;QUE SON LOS FICHEROS BACKUP?

Cada vez que un proyecto es abierto se crea una copia exacta del mismo y en el mismo
path donde se encuentra.

Este fichero tiene el mismo nombre que el fichero original pero con la extension
mgpBackup seguida de wun {indice que indica el numero de backup
(mgpBackupO...mgpBackup9).

El indice mas bajo es el backup mas reciente (como en versiones anteriores de Designer).
Los ficheros rotan para mantener siempre el mgpBackupO como el backup maés reciente,
de forma que el borrado se realiza siempre sobre el ultimo (mgpBackup9).

4.6.5.- ;COMO CERRAR UN PROYECTO?

Haga clic derecho sobre el nombre del proyecto en el arbol y desde el

menU contextual mostrado haga clic en. # Cemrpreyecte |
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4.6.6.- ;COMO EXPORTAR UN PROYECTO?

Con esta opcién podemos hacer una copia del proyecto actual en la ubicacién deseada.

Haga clic en la opcion Archivo > Exportar a ubicacién del menu principal.

i

haciendo clic en

Recuerde guardar previamente, si es necesario, todas las modificaciones realizadas

’

4.6.7.- ;COMO CONVERTIR PROYECTOS DE VERSIONES
ANTERIORES?

Haga clic en la opcién Archivo > Convertir proyecto de otra version del menu
principal.

Indique el path del proyecto original y el path y nombre del proyecto convertido.

. . w Converti
Finalmente haga clic en i

Convertir proyecto de otra version n

Selecdon proyecto de wersion anterior

Nueva ubicaddn

v Abrir proyecto al finalizar

E ng Conv324
Loading compressed"aocument.s
Calculating inherited methods_. OK
Hew check point... OK
Setting up project... 0K
Importing users...
Importing users. .. OK
Importing failures...
Importing failres.,, OK

Importing Stations__
Imiporting stabtions. .. OK

Importing UDTs..
Importing UDTs... OK

Importing scqQuUCNcors...
Impor ting sequencer STD_TRANSPORTADOR
Impor Ung sequencer STD_SIMPLE
Importng sequencer STO_SALTDA_SILO
Importng sequencer Salida_Sio
Importing sequencer STD_ENTRADA_SILO
Imparting sequencer Entrada_Silo

] o Convertir a Cancelar
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@ Si durante el proceso de conversion se produce algin error, incompatibilidad,
pérdida de informacién respecto al proyecto antiguo, etc. La aplicacion lo muestra
mediante warnings/errores en esta misma ventana o desde los logs de Designer IV.

A4 Recuerde que en Designer IV no es posible trabajar con variables Globales. El
convertidor le indicard mediante un mensaje si tiene variables globales en su antiguo
proyecto. Las “Plantillas de Status” de versiones anteriores se convierten salvo las
plantillas de periferia no definida.

A
—*~ En la conversion de proyectos PLC existen una serie de limitaciones que se han de
tener en cuenta:

1. Todos los PLCs se convierten como Siemens S7 (el mas comin). La informacién
de los PLCs en Designer 3.1 se almacena fuera del proyecto. Esto hace que
durante la conversién no se reconozca el tipo de PLC con exactitud. Una vez
convertido puede cambiar el tipo del PLC.

2. Solo se convierten maquinas asociadas a un PLC. Si se tienen maquinas NO
asociadas no se convertirdn.

3. En Designer 3.1 las mdquinas PLC no estdn asociadas a una Zona. En Designer
IV esto no es posible, de manera que durante el proceso de conversion se creara
una zona por cada PC que tenga PL.Cs con maquinas. Las maquinas PLCs se
asociardn a estas zonas.

4.6.8.- ;COMO SE GESTIONAN LAS VERSIONES DE LOS
PROYECTOS?

La aplicacion le permite generar versiones del proyecto sobre el que esta trabajando.

4.6.8.1.- ;COMO CREAR VERSIONES DE UN PROYECTO?

Con el proyecto abierto haga clic en la opcién Archivo > Versiones del menu principal.

La aplicacién muestra la siguiente ventana:
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Versiones disponibles
XS

_'=E=:ha
P 26j04/2012 15:37:05
P 26/04j2012 15:37:38
P 26/04/2012 17:02:36

Usuario
User
User
User

Descripcion
Mew Card

Backup
New Sequencer TR

Haga clic en + para afiadir una version y rellene el campo obligatorio “Descripcion”
indicando los cambios de esta version.

Haga clic en ‘w o | para crear la version. Esta aparecerd en la ventana anterior en

color verde.

G Si a la hora de crear una version tiene algin cambio en el proyecto que no haya

guardado, la aplicacion le mostrard un mensaje indicando este hecho.
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4.6.8.2.- ;COMO EXTRAER UNA VERSION DE UN PROYECTO?

Con el proyecto abierto haga clic en la opcién Archivo > Versiones del ment principal.

Seleccione la version a extraer y haga clic en % indicando el nombre del proyecto.

@ Si no puede eliminar versiones debido a su importancia, y el tamafio del proyecto
con éstas es muy elevado, es aconsejable que extraiga la dltima versién (por ejemplo
cambiando de nombre a la versién actual) y elimine todas las anteriores para disminuir el
tamaiio de este proyecto.

4.6.8.3.- ;COMO ELIMINAR UNA VERSION DE UN PROYECTO?
Con el proyecto abierto haga clic en la opcién Archivo > Versiones del ment principal.

Seleccione la version a eliminar y haga clic en % .

B Tenga en cuenta que eliminar versiones innecesarias implica que el tamafo de su
proyecto disminuye.

4.6.9.- ;COMO COMPROBAR SI HAY TRANSICIONES SIN
ASIGNAR EN GRAFOS?

Haga clic derecho sobre el nombre del proyecto en el arbol y desde el mend contextual

. % Comprobar proyecto
mostrado haga clic en it i il

La aplicacion le indicara, en el panel de Informacion General, aquellas transiciones cuya
condicidén no tiene asignada un método.
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4.6.10.- ;COMO REALIZAR UNA MEZCLA DE DOS PROYECTOS
EN DESIGNER IV?

Su finalidad es integrar partes de un proyecto en el proyecto que estd actualmente en
edicion.

Para comenzar la mezcla seleccione la opcién Archivo > Mezcla de proyectos del menu
principal. Esta opcidn estd habilitada solo si ya tenemos un proyecto en el arbol.

La aplicacién muestra un asistente que le guiard durante todo el proceso.

B Mezcha de proyectos

Mezcla de maquinas

MNombre Descrpdn
TONE_CAB
DuMMY
LTM_04
TR 12
LTR_11
LTC_10
LTC_0
TR _O7
LTR_08
ITR_DZ
LTR_03
LTR_05
LTC_05
LTC_05_Lpdstat
ROUTES
ZONE_TR
FORK_01
MOVEMENT3AXIS_01
STACKER_01

Selecdionar todo

Siguiente > Cancalar

Tras la seleccion del proyecto a mezclar, el asistente nos muestra la ventana mas
importante del proceso: “Mezcla de maquinas”.

La importancia de la seleccién en esta ventana radica en que, en funcién de la misma, se
seleccionardn de forma automatica (y no editable) otros elementos del proyecto a mezclar.

Por poner un ejemplo, al mezclar la maquina STACKER_01, autométicamente en
pantallas posteriores del asistente tendremos seleccionado:

e Zona ala que pertenece (y por ello el computador asociado a esa zona)

e Secuenciador de la maquina (si es heredado, su jerarquia correspondiente).
Estian representados en forma de drbol para reflejar su estructura de
dependencia.

e C(lases definidas en los pardmetros del secuenciador. Estan representados en
forma de arbol para reflejar su estructura de dependencia.

¢ Interface que implementa (y la herencia de los mismos). En la descripcion se
indica su dependencia con otros interfaces.

¢ Esclavos de bus de la midquina, en base a la definicion de sus variables en el
simbdlico.
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e Computador al que pertenece (viene preseleccionado por la propia Zona).

i

En las pantallas anteriores siempre puede seleccionar otros elementos.

Tras estas pantallas, el asistente le ofrece mezclar:

¢ Plantillas del Inspector

e Configuracion del Agente de Transportes: Podremos seleccionar por separado
las estaciones, dicha configuracion se afiade a la actual. Si algin elemento de los
anteriores ya existe se sobrescribe.
Para la lista de traducciones sélo se da opcién a importarse completamente
(“Mezclar averias y traducciones”). Con esta opcion activa se afiaden a la lista
de traducciones actuales las cadenas nuevas o se sobrescriben aquellas que
coincidan en la misma Cadena Original.
Para la lista de averias también se da opcién a importarse completamente
(“Mezclar averias y traducciones”), siendo anadidas a la lista de averias actuales
aquellas que tengan un numero de averia nuevo. Si tienen el mismo nimero de
averia, no se sobrescriben a no ser que se active la marca “Sobrescribir averias
por nimero”.

¢ Grupos de usuarios.

¢ Visualizaciones: las nuevas se renombrarian afiadiéndoles un prefijo con la fecha
actual.

L A tener en cuenta:

e [Loselementos seleccionados serdn afiadidos o sustituiran a los ya existentes.
La sustitucion solo se realiza si éstos tienen el mismo nombre.

e Las clases llamadas en el cédigo (no las definidas como pardmetros) no se
detectan y por ello no se mezclan de forma automdtica al seleccionar la
maquina.

e Los usuarios no se mezclan para evitar bloquear de forma involuntaria el
proyecto original. Si se mezclan los grupos.

e Las plantillas del Inspector van ligadas a las variables del otro proyecto, por
lo que si no mezclamos las mismas, y €stas no existen en el proyecto actual,
las plantillas importadas mostrardn un aviso de ello.

e [a mezcla de esclavos de bus implica la mezcla del computador asociado al
mismo.
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4.6.11.- ;COMO REALIZAR BUSQUEDAS EN LOS PROYECTOS
EN DESIGNER 1V?

) il . ., .
Haga clic en '{3‘ para mostrar la ventana “Buscar” o bien la opcién Editar > Buscar
del menu principal.

% Buscar ﬂ

Qué

Ddnde

Proyecto completo v
Respetar maylsculas

Palabra completa

v ok w Cancelar

Los campos disponibles son:

e Qué: cadena a buscar
e Doénde:
— Proyecto completo: bisqueda global.
— Secuenciadores: bisqueda en todos los secuenciadores.
Comprueba si existe coincidencia en:
Etapas y transiciones (muestra en qué etapa o propiedad es
utilizado), pardmetros, alias, nimeros de etapas, cddigos de error,
descripciones de secuenciador...
— Cédigo: busqueda en el cédigo de todos los métodos definidos.
— Variables: bisqueda en las variables de la pantalla Simbdlico.
¢ Respetar mayusculas.
e Palabra completa.

Victoria Casares Garcia Pagina 225 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

maiind

9 En funcién de la pantalla en la que nos encontremos, si utilizamos el atajo ctrl+f, la
opcién Buscar se comporta de forma dindmica:

Pantalla Visualizaciones, pestaina Code:

Text to search ‘
~Options
[~ Case sensitive

[~ Whole words only

~Start from
' From cursor

_ " From text start/end

I~ Regular expressions

~Direction
' Forward

" Backward

o |

Pantalla Secuenciadores: Complete el campo “Qué” con el texto y haga clic

en hs . En el panel inferior “Resultados” muestra la linea de cédigo donde se
encuentra resaltando en negrita el texto buscado. Al lado también le indica el
nombre del método que lo contiene y el nimero de linea de codigo. Si hace
doble clic en la linea, la aplicacion le muestra ese método y le indica mediante
un icono azul la linea donde se encuentra.

ST_Initialize_Conveyor_Input() *

L R R T = - REE T R, BT I = R

el o

Initialize Conveyor seguencer memories and trackings
this.p M Fault = False:
this.p M RequestOutput false:;
this.p MDW Post :
this.p M AcceptInput = false;
vhis-p M g Buscar - EB
this.p M Qué
p_M_Accep v .\34.
this.p M
this.p M Resultados
this.p.. Code Method
L A L L s — =
e | » | thisp M_, ptinp i : ST_Initisize_Conveyor_Input:7
this.p_M_Acceptinput = fal ST_Initialize_Conveyor:8
this.p | this.p_M_Acceptinput = Y ST_Reset_Conwveyoris
[/this.posl.p_M_Acceptinput ST_Run_Output:5
this.p § _Run_Outp
this.p this.p_M_Acceptinput = true; ST_Accept_Input_1 Uncond:5
this.p_M_Acceptinput = this.inline.p_Code_Acceptinputl; CU_Accept_Input:5
Temp If {Ithis.p_M_AcceptInput) GetInputAccepted: 2
ns e e
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e Pantalla Secuenciadores con cédigo abierto:

Find IRepIace]
Find | ~|
Search Type ™ Wrap
(¢ Standard ( RegularExpression =
—Options

[~ Match Case
[~ Whole Word
|~ Word Start

Find All

™ Mark Line Find All Find Previous
I Highlight Matches Clear Find Next

En cualquier pantalla, si queremos tener todas las opciones, basta con hacer clic en &
en la barra de herramientas.

4.7.- PANTALLA “COMPUTADORES” Y “PLC”

En estas pantallas se configuran las opciones de un computador que forme parte del
proyecto y de un PLC asociado a un computador.

9 Haga clic en o para habilitar todas las funcionalidades y bloquear la pantalla en
el proyecto para el resto de usuarios.

4.7.1.- ;COMO CREAR UN COMPUTADOR?

Haga clic con el botén derecho del raton sobre el icono Gl corputadores en el arbol del
proyecto y seleccione desde el menu contextual la opcion Nuevo Computador.

Seleccione el computador creado en el arbol de proyecto e indique si es necesario si se
trata del Computador por Defecto. Toda Zona que no estd asociada a un computador se
asocia a esta computadora a la hora de compilar el proyecto. El computador por defecto

se muestra con el icono % }
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de conexion seleccionando la opcién

Desde el menu contextual, sob== =1 ~~~nutador creado, puede realizar una prueba
Ping

4.7.2.- ;COMO CREAR UN PLC?

Al igual que las tarjetas, el computador definido también puede tener PLCs asociados.

Haga clic con el botén derecho del ratén sobre el computador previamente creado y

seleccione desde el menu contextual la opcion W | Nusvo PLC

4.7.3.- ;COMO EDITAR UN COMPUTADOR?

Para modificar el nombre del computador seleccionelo en el arbol y mediante el menu

. . ¥ Re b
contextual haga clic en la opcién ik | Brovomiac .

También, mediante el menu contextual y haciendo clic en la opcion &  Soyyol ,
renombra el computador con el nombre del computador actual donde se estd ejecutando
Designer IV.

Haga doble clic sobre el computador en el arbol para mostrar su pantalla correspondiente.

Computador [PC_TEST][TEST PR] = x

T2 RS

g cerer  [General
: Descripcion
| =48 i Tarjetas

=

Conectado a localhost

Compuindor de resenva

Compuladores blogueados
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Las opciones disponibles por computador son:

¢ General, propiedades basicas de la computadora:

— Descripcion: valor informativo para los desarrolladores del proyecto.

— Conectado a localhost: en el Status, las comunicaciones se realizan hacia el
localhost en lugar de hacia el propio computador.

— Computador de reserva: nombre del computador configurado como
respaldo o espejo en ejecucion.

— Comunicaciones: restriccion de las comunicaciones con ciertos
computadores cuando Designer IV o el Status se ejecuta en este computador
de manera que se minimice la carga de red. Existe otro caso distinto de
exclusion de comunicaciones que se detalla en la “Solapa Comunicaciones”.

e Tarjetas, establece las propiedades mas elementales asociadas una tarjeta.

Computados [PC_TEST][TEST_PR] *
=k B 3
e | = o
g Geners MNombre Mumero -.. | Modelo de t.. | Primer byte de e.. Ultimo byte de e... | Primer byte de... | Ultimo byte de s...

i g o 511 o 511

512 1023 512 1023

k-_':;? Tarjetas

1024 1535 1024 1535

Esta pantalla muestra informacion relevante de la tarjeta:

¢ Nombre: por claridad ha de ser Ginico para que no se repita en ninguna otra tarjeta
del proyecto.

e Numero de tarjeta: indica el Slot PCI/PCI Express donde se inserta en el PC de
control.

e Modelo de tarjeta: tipo de tarjeta del Slot indicado.
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e Posiciones de inicio/fin de las entradas y salidas: limita el tamafo de los
elementos que se pueden insertar en el bus de la tarjeta. Las direcciones de inicio
y fin son absolutas.

0 Mediante los iconos y @ es posible modificar el orden de las tarjetas para que
coincida el definido en el programa con el del slot del PC.

4.7.3.1.- ;COMO CREAR UNA TARJETA?

=

Haga clic en para crear una nueva tarjeta.

Bf Nueva tarjeta... E3|
Nombre Modelo
Gilscher CIFXPB v
Periferia
Entradas Salidas
Byte de inicio Byte de inidio
1|8 1%
Byte de fin Byte de fin
512| 8 512|'%
# Salvar ‘w Salvar y continuar ‘ “ Cancelar

o

Se pueden crear hasta un maximo de 4 tarjetas por computadora.

Rellene el campos “Nombre” (puede cambiarlo a posteriori), seleccione en el
desplegable “Modelo” el tipo de tarjeta y, por tltimo, indique el tamafio en bytes de las
entradas y salidas de la periferia.

. . Salvar
Finalmente, haga clic en

4.7.3.2.- ;COMO EDITAR UNA TARJETA?

Seleccione la tarjeta en la tabla y haga clic en para editarla.
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Salvar

Modifique los datos y haga clic en

4.7.3.3.- ;COMO ELIMINAR UNA TARJETA?

Seleccione la tarjeta en la tabla y haga clic en ) para eliminarla.

~*~La eliminacién de la tarjeta de un computador implica que cualquier médulo
asociado a esa tarjeta queda desligado automaticamente, y por lo tanto debemos volver a
ligarlo desde la edicién de bus o no podremos generar cédigo que use variables en ese
modulo.

4.7.4.- ;COMO EDITAR UN PLC?

Para modificar el nombre del PLC seleccionelo en el arbol y mediante el ment contextual

. . R R b
haga clic en la opcién I | Fenom .

Haga doble clic sobre el PLC en el arbol para mostrar su pantalla correspondiente.

PLC PLO)DIV PLC] X%

N v
General

Descripddn

PLC Traslo 1

Madelo PLC Configuracion

Configuradicn pers. .. B DWW max, en DB Items max, en DB Factor en DB

e RLe 0|3 08 8/%] [ ModobyteenDB

1y DW max, en marcas Items max. en marcas Factor en marcas
5 0% 0|3 [~ Modo byte en marcas

DW max, en E/S Items max, en EfS Factor en EfS

™ Modo byte en E/S
Cancelaciones

Blogue de datos

[T Cancelaciones activas
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Las opciones disponibles por PLC son:

e General, propiedades basicas de la computadora:
— Descripcion: valor informativo para los desarrolladores del proyecto.
— Modelo PLC: los modelos disponibles son

Modelo PLC Descripcion

Personalizado | Ver Configuracion
Simatic S5 Comunicacién con un PLC de tipo Simatic S5.
Simatic S7 Comunicacién con un PLC de tipo Simatic S7.

Allen-Bradley | Comunicacion con PLC de Allen-Bradley

— Configuracion
o DB: configuracion cuando se realizan peticiones a DBs
o Marecas: configuracion cuando se realizan peticiones a Marcas
o E/S: configuracién cuando se realizan peticiones a E/S

Donde:

= DW max: direccién médxima a partir de la cual se pueden pedir datos.

= Jtems max: nimero miaximo de elementos que se pueden pedir en una
unica peticion.

= Factor: indica el nimero de bytes que ocupa cada item.

= Modo byte: indica si el PLC en ese tipo de almacenamiento permite
acceder a bytes en posiciones impares (seleccionado) o requiere que
siempre se pidan datos a partir de posiciones pares.

— Numero de PLC: nimero univoco para identificarlo entre todos los PLCs.
Este ndmero debe ser el mismo que se le asigne en la configuracion de
MecaluxNet.

e Cancelaciones, permite definir la zona del PLC que se utilizard para comunicar
con Galileo las cancelaciones de 6rdenes. A diferencia de las mdquinas normales,
que gestionan cada una sus propias cancelaciones, las maquinas PLC delegan esta
operacion en el propio PLC. De esta manera se evita definir una zona para las
cancelaciones para cada maquina, definiéndose unicamente para cada PLC.

— Cancelaciones activas, seleccionado permite configurar:
o Bloque de datos: DB en el que se definird la zona de cancelacion.
o Byte: byte en el que se definira la zona de cancelacion.

i

Haga clic en % para guardar los cambios en el proyecto.
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4.8.- PANTALLA “CLASES”

4.8.1.- ;QUE ES UNA CLASE?

Una Clase es una declaracién formal de un determinado tipo de datos independiente de la
implementacién de las funcionalidades, es decir, es una categoria de objetos con
propiedades comunes.

En versiones anteriores del Designer 1V, esta pantalla estaba limitada solo a la definicién
de UDTs. Un UDT es una clase que define conjunto de variables, de cualquier tipo
definido, que se referencia bajo un tnico nombre, proporcionando un medio eficaz de
mantener junta la informacién relacionada.

Gracias al nuevo lenguaje de programaciéon XanaO2, puede definir estructuras de datos
que posteriormente sean utilizadas por las maquinas creadas en el proyecto.

Clase [CTracking] [DIV_TEST] X

—

<2 parametros

g ] v
Nombre Tipo Protegido Constante

2 iLabeI DWaord
; Target Dword

[&] codigo

[Z] Pardmetros

] Propiedades

£ nterfaces

En la zona izquierda de la pantalla se muestran 4 pestaifias por cada clase abierta:

e Pestaiia Cédigo: Creacion, eliminacién y edicién de las funciones con su
respectivo codigo.

e Pestafia Parametros: Creacion, eliminacion y edicion de los pardametros de la
clase.

e Pestafia Propiedades: descripcion de la clase.

e Pestaina Interfaces: establece las relaciones con interfaces previamente definidos.

i
@ Haga clic en 3 para habilitar todas las funcionalidades y bloquear la pantalla en
el proyecto para el resto de usuarios.
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4.8.1.1.- ;COMO CREAR UNA CLASE?

(23 Clases

Haga clic con el boton derecho del ratén sobre el icono en el arbol del proyecto
y seleccione desde el menu contextual la opcién Nuevo Clase.

Las clases pueden compartir propiedades entre ellas, basdndose en una relacién de
herencia directa. Para crear una clase hija haga clic con el botén derecho del ratén sobre
una clase ya creado en el arbol del proyecto y seleccione la opciéon Nueva hija.

4.8.1.2.- ;COMO EDITAR UNA CLASE?
Seleccione la clase en el arbol de proyecto y haga doble clic.

Puede renombrarla haciendo clic con el botén derecho, seleccionando desde el menu

.. IR Renombrar
contextual la opcién ™ .

4.8.1.3.- ;COMO ELIMINAR UNA CLASE?

Seleccione la clase en el arbol de proyecto, haga clic con el botén derecho y elija la opcion

& Eliminar desde el mend contextual.
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4.8.2.- PESTANAS DE LA PANTALLA “CLASES”
4.8.2.1.- PESTANA CODIGO

4.8.2.1.1.- ;COMO CREAR FUNCIONES?

Haga clic en = en la barra de herramientas.

Rellene en la ventana los datos necesarios:

B Nuevo método... =
Nombre
Propiedades

Publico
Tipe
Personalizado Y

Abstracto
Retorno
'\’Oid L
Parametros

&z

v Salvar }v Salvar y continuar w Cancelar

e Nombre.

¢ Tipo > Personalizado: funcién para ser invocada por el programador en
cualquier parte del c6digo. Seleccionando la opcién Abstracta, la funcién
no dispone de implementacién, por lo que es obligatorio que la
reimplementen sus clases derivadas.

¢ Retorno: desplegable con los tipos de retorno definidos para las funciones
de tipo Custom.

e Parametros: pardmetros de entrada definidos para las funciones de tipo

Personalizado (custom). Para validar los parametros haga clic en =) (mas
informacion en la pagina 75).

e Publico: visibilidad del método. Deseleccionado este método es visible
solo para el secuenciador y sus hijos.
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4.8.2.1.2.- ;COMO ABRIR Y EDITAR LAS FUNCIONES?
Para gestionar las funciones creadas en la clase haga clic en & .

La aplicacion muestra el MiniBrowser, es una lista de las funciones definidas en la clase
hasta el momento:

3 MiniBrowser E3

Buscar... v

1} GetMessageld

El MiniBrowser le ofrece distintas posibilidades desde el menu contextual:

o © Abrir. Ape las funciones en el editor de c6digo. Permitida la
multiseleccion. También se pueden abrir con doble clic.

o W Moveralpadie . plimina de la clase la funcién y la agrega al conjunto de

funciones de la clase padre. Se emplea si consideramos que la funcion puede
ser utilizada en cualquiera de sus “hermanos”.

. % Eiminar. i 1a funcién no estd abierta en el editor de cddigo, elimina la
funcién de la clase y de todo el proyecto. La referencia a la funcién no
desaparece del codigo pero ésto serd detectado a la hora de compilar el
proyecto.

@ Una de las propiedades de las funciones, accesible desde el formulario de detalle al
abrir cualquiera de ellas, es Remota e indica que la funcién puede ser consultada por
distintos computadores pertenecientes al proyecto.

Al editar una funcién heredada, la aplicacién le indica si desea abrirla en modo lectura o
bien puede modificarla (sobrecarga de funciones), dejando de ser ésta heredada y se
convierte en propia de la clase:
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Pregunta

>9'\ Este método es heredado, ¢Quiere sobreescribirlo?

Si

La sobrecarga de funciones consiste en editar funciones en una clase que ya han sido
previamente declaradas en la clase padre (o alguno de sus ancestros).

Estas nuevas funciones, con el mismo prototipo que las de su padre, pueden contener
codigo completamente diferente, y a su vez “ocultan” la vision de la funcidon que
sobrecargan para esa clase y para todos sus descendientes. Esto permite especializar los
descendientes de una clase sin perder la claridad de concepto que ya se tenia al conocer
la clase base.

4.8.2.1.3.- ;COMO TRABAJAR CON EL EDITOR DE CODIGO?

Puede consultar “¢Como trabajar con el Editor de Cédigo?” en la pagina 78.
4.8.2.1.4.- PESTANA PARAMETROS

Los pardmetros especifican el tipo basico de variable, pero no ninguno de sus
modificadores. Es decir, podremos definir pardmetros de tipos bit, byte, word, dword,
gword, double, string, component, class, collection, vector o list, independientemente de
si son de tipo Shared, PLC, de entradas o de salidas.

Los parametros afectan a una instancia de la clase (y en el cddigo de las funciones debe
ser usados mediante la férmula clase.nombre_parametro).

Los parametros son heredables. Una clase hija tiene acceso a todos los parametros
definidos en el padre o uno de sus ancestros. Pero, al contrario que las funciones, los
parametros no se sobrescriben, es decir, no pueden cambiar de significado entre un padre
y sus descendientes.

éCOmo crear parametros?

Haga clic en en la barra de herramientas.

Rellene en la ventana los datos necesarios:
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Nuevo parametro... E=
Nombre
Protegido Constante
Tipo
Bit ]

v Salvar ‘v Salvar y continuar ‘ x Cancelar

e Nombre

¢ Tipo: desplegable con los tipos definidos.

e Protegido: seleccionado indica que el pardmetro es visible solo desde esta clase
y sus hijas.

e Constante: seleccionado indica que el pardmetro es de solo lectura, durante la
compilacion se mostrara un error si se intenta modificar su valor.

La aplicacién muestra distintos iconos para los pardmetros segtn el tipo definido. Cuando
los pardmetros son heredados se muestran con letra gris.

&\

Parametro de tipo Bit

Al

Pardmetro de tipo Byte

Al

Pardmetro de tipo Word

ul

Pardmetro de tipo Dword

Pardmetro de tipo Qword

Parametro de tipo Double
ﬁ' Pardmetro de tipo String
i Pardmetro de tipo Component
_ Pardmetro de tipo Class

g Parametro de tipo Collection

¥i¥' Pardmetro de tipo Vector
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H Parametro de tipo List

4.8.2.1.5.- ;COMO EDITAR PARAMETROS?

Seleccione el pardmetro en la tabla y haga clic en I g .

4.8.2.1.6.- PESTANA INTERFACES

“a

Haga clic en para asociar a esta clase un Interface.

De esta forma, la clase ha de implementar los métodos y/o propiedades definidos en el
interface.

0 Haga clic en 3 para guardar los cambios en el proyecto.
4.9.- PANTALLA “SECUENCIADORES”

En esta pantalla se definen los comportamientos de los diferentes elementos a controlar
mediante la edicion de los secuenciadores. Es por eso que su edicion es sin duda el paso
mads importante del desarrollo por parte del usuario.

Detale TESTVN''T... +

En la zona izquierda de la pantalla se muestran 5 pestafias por cada secuenciador abierto:
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e Pestafia Grafo: Creacidn, eliminacion y edicién de las funciones con su respectivo
codigo y los grafos de cada secuenciador.

e Pestafia Parametros: Creacion, eliminacion y edicion de los pardmetros del
secuenciador.

e Pestaiia Propiedades: Descripcion del secuenciador, zona para adjuntar ficheros
como inis, indicacién de las funciones de arranque y anterior/posterior al
secuenciador, funciones de depuracion y finalmente la asignacion de tags (mas
informacion en Tags en la pigina 83)

e Pestana Instancias: Maquinas asociadas a este secuenciador.

e Pestana Interfaces: establece las relaciones con interfaces previamente definidos.

@ Como puede observar en la imagen de la pantalla, los paneles de la pestafia Grafo
pueden moverse, desligarse e incluso visualizarlos en distintos monitores. Esta utilidad
permite ver el grafo y c6digo seleccionados simultineamente.

Un secuenciador supone la descripcion genérica de un elemento que sigue un patrén de
comportamiento ciclico y variable. La potencia de este concepto estriba en definir un
patrén que con un tnico cédigo se podrad aprovechar para definir el comportamiento de
todas aquellas maquinas que sigan la misma pauta.

a
@ Haga clic en 3 para habilitar todas las funcionalidades y bloquear la pantalla en
el proyecto para el resto de usuarios.

4.9.1.- ;COMO CREAR UN SECUENCIADOR?

: p . . [T | secuendiadores ;
Haga clic con el botén derecho del ratén sobre el icono = " enel 4rbol del

proyecto y seleccione desde el menu contextual la opcién Nuevo Secuenciador.

Los secuenciadores pueden compartir propiedades entre ellos, basdndose en una relacién
de herencia directa. Para crear un secuenciador hijo haga clic con el botén derecho del
raton sobre un secuenciador ya creado en el arbol del proyecto y seleccione la opcién del
menu contextual Nuevo hijo.

4.9.1.1.- ;COMO BUSCAR UN SECUENCIADOR CREADO (TAGS)?

Si bien puede navegar por el arbol de proyecto sobre los secuenciadores siguiendo la
jerarquia entre los mismos, la aplicacion le ofrece la posibilidad de realizar una bisqueda
de secuenciadores mediante tags, es decir, palabras claves asociadas por el usuario al
secuenciador.
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Para ello haga clic con el botén derecho del ratén sobre el icono y seleccione desde el
menu contextual la opcion Seleccion de Secuenciador.

En la ventana seleccione mediante el desplegable el Tag para mostrar aquellos
secuenciadores que lo tengan configurado.

Seleccidn de secuenciador ES
STD_FORK_MANAGER
STD_MOVEMENT_MANAGER

STD_MOVEMENT_MANAGER_3AXIS
STD_STACKERSIMULATED

4.9.1.2.- ;COMO EDITAR UN SECUENCIADOR?

Seleccione el secuenciador en el rbol de proyecto y haga doble clic.

4.9.1.3.- ;COMO ELIMINAR UN SECUENCIADOR?

Seleccione el secuenciador en el drbol de proyecto, haga clic con el botén derecho y elija

la opcién “ Eliminar geqde el meni contextual.

4.9.1.4.- ;COMO COMPARAR SECUENCIADORES?

Designer IV permite realizar una comparacion de secuenciadores, bien sean del mismo
proyecto o de proyectos distintos.

Esta opcion es accesible desde el meni Herramientas > Comparacion de
secuenciadores.
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B Comparacidn de secuenciadores &g
Proyecto A Proyecto B
[PR_TEST [v PR_TEST v
Secuendador SECLIET\CIElde
e i W v

v [+]3 x Cancelar

Seleccione el proyecto y secuenciador a comparar. La aplicacidn realiza una comparacién
de: version de secuenciador, version de ingenieria, parametros, parametros de zona,
métodos, interfaces, modos de funcionamiento y propiedades.

En la siguiente captura mostramos un ejemplo del resultado:

Comparacién de secuenciadores IE)

p_MDW _CaontP

p_Status_M_NewPalet
= p_Code_Forkant
&= p_Code_ForkGetEngOut
=~ p_Code_ForkGetOutFnished
== p_Code_ForkGetOutputRequest
== p_Code_ForkGetOutReq

5 : =5 pars 4
4 & Parametros de zona 4 g Parametros de zona
=
=
—
=
4 TT métodos 4 T Métodos
L]
=
=
==
W W
=
—]

- Indica que en ambos secuenciadores el elemento a comparar, en este caso un
pardmetro, es idéntico.

&k p_Code_ForkGetOutFinished
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- Indica que el secuenciador original no tiene un elemento, en este caso un
pardmetro, afiadido en el secuenciador a comparar.

== p_Code_Acceptinput2

- Indica que el secuenciador original tiene un elemento, en este caso un parametro,
que no esta presente en el secuenciador a comparar.

Accidn anterior: ST_CommPrevious_Input Acddn anterior: ST_Previous_Conveyor

— Indica que ambos secuenciadores tienen definido un elemento, en este caso un
método, pero éste es distinto.
¢ En los métodos se comprueba para compararlos el nombre, pardmetros de
entrada, tipo de retorno y diferencias en el codigo.

@ En los métodos es posible comparar su cédigo. Para ello haga clic derecho

. ... 8 Compare .
sobre uno de ellos y seleccione la opcién. - 1 . Designer IV muestra una

herramienta donde se indica de forma clara las diferencias entre ambos métodos.

r -
4] WinMerge - [STDXSCxBIDIRECTIONALXTRxPathToxNext] - STOXEVASCKTRXPathToxNextl] (=B [
i File Edit View Merge Tools Plugins Window Help _[&]*
DEE 5w @205 E 2| o< B |&
STOeSCxBICIRECTIONALXTRx Parhc ToxMesd | - STOxEVSCXT RPathoeT o ‘
Locatior Pane x [CilProgran I igner [Vitemp\STOXSCABIDIRECTIONAL XTRPathuToxhetl Ci\ProgramData\Mecafcn Designer IVt ermp\STOREVESCXT RocP at hToxhloet ]
/ e
// Check conditions to send container to next 1 convey|// Check conditions to send container to next 1 convey
p L /] m=mmmmmmm——mmm————
this->SetTransportNumber (1) ;
return (this.inline.p Code PathToNextl); return (this.inline.p Code PathToNextl);
r /7
i~ i | v e . - v
Ln:1 Col 1/81 Chi1/81 RO 1252 Unix Ln:1 Col1/81 Ch:1/81 EOL: LF RO 1252 Mixed
-
a
Bl i 5
Rezdy 1 Difference Found . NM

e En los parametros se comprueba para compararlos el nombre y el tipo.

= p_MDW_ContP

— Indica mediante el color del texto que, el pardmetro del secuenciador original se
trata de un pardmetro heredado (gris claro), y del secuenciador a comparar es un
pardmetro propio del secuenciador (negro). En ambos casos la comparacion los
detecta como idénticos ya que tienen el nombre y tipo iguales.
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4.9.1.5.- OTRAS OPCIONES

Seleccione el secuenciador en el drbol de proyecto, haga clic con el botén derecho
mostrdndose el mend contextual con las siguientes opciones:

¢ Nuevo hijo : crea secuenciador hijo. Esta opcidn copia todo el secuenciador padre.

mbiar r . . . p
ﬂn Cambiar padre : permite relacionar secuenciadores entre si, dando lugar a la

herencia de funciones y parametros. El nodo del secuenciador en el drbol de proyectos se
desplaza para reflejar el cambio en la jerarquia realizada.

B Cambiar padre n

Padre

STD_CONVEYOR i¥| I sin padre

Qpciones

{¢ Borrarydesenlazar métodos/parametros heredados

{" Copiarmétodos/parametrosheredados enuso
{" Buscarenel padre pormétodos/parametros heredados (desenlazar inexistentes)

(" Buscar pardmetros/métodos heredados en elpadre (copiarlos inexistentes)

v Salvar a Cancelar

LN
~* Esta opcién mantiene los modos de funcionamiento actuales y no copia los del
padre. Si queremos los modos del funcionamiento del padre hemos de utilizar la opcién

#%  Nuevo hijo

Seleccionaremos en el desplegable “Padre” el secuenciador padre. En caso de cambiar a
un secuenciador base, seleccionar el check “Sin padre”:

Al cambiar el secuenciador padre, se pueden perder los métodos y pardmetros heredados
del anterior. Para evitar pérdida de funcionalidad indique con las opciones propuestas
como tratar los métodos y parametros anteriormente heredados.

Las opciones disponibles son:

1. Ignorar todos los pardmetros/métodos y copiar solo los pardmetros/métodos
propios. Esta opcion es la mds sencilla, es un cambio de padre sin mas. Las
variables enlazadas a pardmetros heredados quedaran desenlazadas.
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Anade a este secuenciador todos los parametros/métodos del padre en uso. Esta
opcion solo se selecciona junto a la opcidn “Sin padre”.

Ignorar todos los pardmetros/métodos y copiar solo los pardmetros/ métodos
propios pero ademds busca los heredados en el nuevo padre y si existen los
mantiene. Es como la opcién 1 pero en lugar de desenlazar, busca en el padre a
ver si existe un parametro con el mismo nombre.

Copiar todos los pardimetros/métodos heredados salvo los que existan en el padre.
Es como la opcién 2 pero solo copia los que no existen en el padre y mantiene
enlazados los que puede.

En resumen:

Las opciones 1 y 3 son similares. La opcién 1 tiene mas sentido cuando estamos
eliminando el padre (aunque alguien podria querer utilizarla en otro caso)
mientras que la 3 tiene mas sentido cuando estamos cambiando el padre.

Las opciones 2 y 4 son similares. La 2 solo tiene sentido al quitar el padre mientras
que la 4 solo tiene sentido al cambiarlo.

El secuenciador seleccionado.

Eliminar . )
El secuenciador seleccionado.

#9 STD_SIMPLE. .. FVENT..RIE
_;ETD_SI 1PLE_T_WAREHOUSE_BEXIT

R;JSTD_S.. WL VAR TR

[g%l;srn_sm PLE_T_WAREHOUSE_BXIT
i

- Ctrl+clic ratén y arrastrar el secuenciador.

Permite reordenar los secuenciadores dentro del arbol, siempre dentro de su misma

jerarquia.

4.9.2.- PESTANAS DE LA PANTALLA “SECUENCIADORES”
4.9.2.1.- PESTANA GRAFO

4.9.2.1.1.- ;COMO CREAR UN MODO DE FUNCIONAMIENTO?

Un secuenciador puede tener varios modos de funcionamiento, con diferentes prioridades
y selectores, que le permiten cambiar su forma de actuar en cuando cambien ciertas
condiciones de entrada. Esta posibilidad de cambio le permite adaptarse a situaciones
completamente distintas sin necesidad de complicar el grafo hasta niveles incompresibles.

Cuando crea un secuenciador, éste ya tiene un modo de funcionamiento por defecto

(Automatic).
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Para crear un nuevo modo de funcionamiento haga clicen * e indique el nombre y

tipo:

1 Anadir grafo ER
Nombre
Tipo
®) Normal
Any w Salvar a Cancelar

En el formulario de detalle, una vez creado el modo, puede modificar el modo de
funcionamiento “Tipo Grafo” a Normal o Any.

Los Modos de funcionamiento de tipo Normal llevan asociados un ndimero llamado
Selector que los identifica y una caracteristica llamada Prioridad.

Debe de existir al menos un modo de funcionamiento cuyo selector sea O que es
el Modo de Funcionamiento por Defecto y sera el que esté activo si no se
especifica otro desde cddigo. Una vez creado el grafo de selector 0, no puede
cambiarse dicho valor.

En todos los modos de funcionamiento normales, la prioridad es 0. Los
identificadores de selector no pueden repetirse entre los distintos modos de
funcionamiento normales.

Ademas de los modos de funcionamiento normales, existen otros Modos de
Funcionamiento por Interrupcion (también llamados ANY):

i

Su campo prioridad es un nimero mayor que 0. Dicho nimero es tnico e indica
su orden de evaluacion. Cuanta mds alta es la prioridad, antes se evaldan.

Su selector no es utilizado.

Sus grafos no tienen Etapas iniciales o finales, ni tampoco transiciones finales. En

su lugar, tienen Transiciones de Entrada ANY y Transiciones de Salida
RETURN.

La diferencia fundamental con los modos de funcionamiento normales es que los

modos de funcionamiento por interrupcion no necesitan activarse por c6digo, sino que se
activan automdticamente en cuanto se cumple la condiciéon de su transicion de Entrada

ANY.

Asimismo, también dejan de estar activos en cuando se cumple su transicion de

Salida RETURN.
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Para integrar ambos modos de funcionamiento (normal y de interrupcidn) inicialmente se
evaldan todas las transiciones de entrada de todos los modos de funcionamiento (siempre
por orden de prioridad).

Si no se cumple ninguna de las transiciones se sigue ejecutando el modo de
funcionamiento en el que se estaba. En caso de que alguna de las transiciones de entrada
se cumpla:

1. Se detiene el modo de funcionamiento actual.

2. Se almacena el estado actual del modo de funcionamiento por selector.

3. Se entra en el modo de funcionamiento por interrupcion.
Dentro de este modo de funcionamiento, el grafo de prioridad se ejecuta
normalmente, pero siempre con la salvedad que se siguen evaluando las
transiciones de entrada de los modos de funcionamiento cuya prioridad sea mds
alta que la del actual. Si alguna de estas transiciones se activa, vuelve a producirse
un cambio de modo de funcionamiento, con la excepcién de que el estado del
grafo no se salva en este caso, dado que los funcionamientos por interrupciéon no
recuerdan su estado.
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4.9.2.1.2.- ;COMO CREAR TRANSICIONES DE ENTRADA ANY Y DE
SALIDA RETURN?

Las transiciones de entrada y de salida de un modo de funcionamiento por interrupcion,
se representan por una flecha de doble cabeza.

Para crearlas, haga clic derecho sobre ellas para mostrar el menu contextual:

E1 O
B  Entrada de transicién any

§ Salida de transicion any

Seleccione el tipo de transicion. Automdaticamente el tipo de la etapa se convierte en
INITIAL_STEP o FINAL_STEP como se explica en la pagina 68.
TR_Start_Homing

ET_Current_Cycle_9 1
T_Homing_Routine

ET_ENtl_HOMING e TR._ERcd_Homing
1]

ET_Dizable_Engines ED

e [F_Birake’y Applied

ET_Disable_Engines ; :
ET_Dizdble”Engines TR_End_Homing_BrakeYApplied

4.9.2.1.3.- ;COMO EDITAR UN MODO DE FUNCIONAMIENTO?

Para modificar editar un Modo de Funcionamiento, seleccidénelo en el desplegable
ANY

Automatic

'y modifique los campos necesarios en el formulario de detalle.

Los campos editables son:

e Nombre.

e Prioridad: si el Modo de funcionamiento es una ANY, es el orden de evaluacion
sobre las transiciones de entrada de todas las ANYs. Si es modo NORMAL su
valor es 0.
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e Selector: si es un modo de funcionamiento NORMAL (su prioridad es 0), es el
valor que lo define. Este valor es modificado por c6digo en funcién del modo que
se necesite. Si es una ANY su valor es 0.

e Tipo Grafo: normal o por interrupcién. Un grafo ANY no puede ser cambiado a
NORMAL.

4.9.2.1.4.- ;COMO ELIMINAR UN MODO DE FUNCIONAMIENTOQ?

Para eliminar un Modo de Funcionamiento, selecciénelo en el desplegable

v

ANY I g
Automatic 3

. y haga clic en ** .

/1
~*~ El modo de funcionamiento por defecto (selector y prioridad 0) no puede ser
eliminado.

4.9.2.1.5.- ;COMO CREAR UN ETAPAS Y TRANSICIONES?

Cada modo de funcionamiento tiene sus propias Etapas y Transiciones y se muestra
como un grafo separado del resto.

Los elementos de los que consta un grafo son basicamente dos:
e Etapas — Estado que se estd desarrollando.

e Transiciones — Condicién para cambio entre etapas.

. Como crear etapas en un grafo?

Una Etapa consiste en un estado en el que una accidn o acciones se estdn desarrollando.

Las etapas se representan graficamente como un rectangulo con bordes redondeados.

| i S
. { £ ., ,
Para crear una etapa haga clic en H ¢ A /4 en funcién del nimero de
transiciones de entrada/salida que necesite:

¢ A una etapa PIPE (de color azul) tinicamente le entra una transicion y le sale otra.

e Unaetapa (color verde) recibe una sola transicion mientras que de ella
puede salir més de una transicion.

¢ En una etapa SUMIDERO (color rojo) puede entrar mds de una transicién pero
Unicamente puede salir una transicién de la misma.

e Una etapa CONCENTRADOR (color marrén) es aquella que puede recibir mas
de una transicion y de la también pueden salir varias transiciones.
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Las etapas pueden tener un atributo extra que les sefiala una caracteristica especial, estos
atributos los puede seleccionar en el formulario de detalle en el campo “Tipo Etapa”, y
son:

Tipo de etapa ‘Etapa vi
s Etapa inidal

Codigo de error Etapa

Etapa de espera

Etapa de espera y final

Etapa final

Tiempo de espera
Timeout

e Etapa Inicial: indica la etapa por defecto del grafo y a donde se reinicia éste
cuando termine un ciclo o sea inicializada por el usuario.

e Etapa: Etapa normal, sin mds caracteristicas.

e Etapa de espera: La etapa no se activa hasta que se cumplen todas las transiciones
que llegan a ella.

e Etapa de espera y final: Combinacién de una etapa de espera que ademds es
final. No se activa hasta que se cumplan todas las transiciones que llegan a ella, y
al cumplirse su transiciéon de salida, el grafo en ejecucion regresa a la etapa
definida como inicial.

e [Etapa Final: Al salir de esta etapa, el grafo de ejecucion salta de nuevo a la etapa
definida como InitialStep.

@ Cada modo de funcionamiento debe de tener una y solo una etapa definida como
inicial, y una y solo una etapa definida como final (puede ser una FinalStep o una
WaitFinalStep).

Las etapas pueden tener hasta 4 acciones asociadas a ellas:
Accion de entrada YAccion anterior
Accién de salida ccicin de etapa

Estas acciones las puede seleccionar en el formulario de detalle, tras seleccionar la etapa,
en los campos “Accién de entrada”, “Accion anterior”, “Accién de etapa” y “Accién
de salida™:

Acciones -
1. Accion de entrada
2. Accién anterior
3. Accion de etapa
4. Accién de salida

@ El significado y orden de ejecucion de estas acciones se detalla tras explicar las
transiciones.
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4.9.2.1.6.- ;COMO CREAR TRANSICIONES EN UN GRAFO?

En una Transicion se definen las condiciones necesarias para el paso de una etapa a otra.

Existen varios tipos de transiciones, veremos ejemplos de cada una de ellas y cémo
realizarlas:

e Sencilla: Coloquese encima de E1 y haciendo clic en la etapa arrastre hasta la E2.

e Rama divergente OR: Coléquese encima de E1 (Fuente) y haciendo clic en la
etapa arrastre hasta la E2. Repita la opcion para la transicion entre E1 y E3 y E1
y E4 (el orden no importa).

En este caso se implementa una exclusion entre varias evoluciones posibles a
partir de una misma etapa.

e Rama divergente AND: Coldquese encima de E1 (Fuente) y haciendo clic en la
etapa arrastre hasta la E2. Repita la opcion para la transicion entre E1 y E3.
Finalmente selecciones con el raton ambas transiciones y teclee la letra A.

Una vez que la transicion sea validada, se ejecutardn de forma simultidnea las
ramas que une.

@D

'E‘i ' (E2 ,

9 Seleccionando las transiciones deseadas, haga clic con el botén derecho para
mostrar el menud contextual y convertirlas en ramas AND/OR directamente:
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& And l
& Or

e Rama convergente OR: Col6quese encima de E4 (Sumidero) y haciendo clic en
la etapa arrastre hasta la E2. Repita la opcidn para la transicién entre E4 y E3.

e Rama convergente AND: Coloquese encima de E4 (Sumidero) y haciendo clic
en la etapa arrastre hasta la E2. Repita la opcién para la transicion entre E4 y E3.
Seleccione el Sumidero y en el formulario de detalle cambie el campo “Tipo de
etapa” a Etapa de Espera.

General -

Alias

Descripcion

Tipodeetapa  Etapa v
Timeouts Etapa inicial

Cadigo de error Etapa

Etapa de espera

Etapa de espera y final
Etapa final

Tiempo de espera
Timeout

A cada transicion va asociada una condicion que puede ser evaluada a verdadero o falso,
ademads, y de forma opcional, se le puede asociar una Accion de entrada. Esta Accion de
entrada se ejecuta cuando la evaluacion de la transicion es verdadera.

Estas acciones las puede seleccionar en el formulario de detalle, tras seleccionar la
transicion, en los campos “Acciéon Entrada” y “Condicion Salida™:
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ET_Accion_Entrada_TR | TR_Condicion_Salida

{# Comprobar grafo

Haga clic en para realizar una comprobacién de la construccién del
grafo, es decir, si tiene creadas y configuradas correctamente los tipos de etapas y
transiciones.

4.9.2.1.7.- ;CUAL ES EL ORDEN DE EJECUCION DE LAS ETAPAS?

El orden de ejecucion de las acciones de etapas y transiciones es:

ACCION DE ENTRADA
ETAPA
ACCION ANTERIOR.
ETAPA

CONDICION
TRANSICIGN

NO

ACCION DE ENTRADA
TRANSICION

N

ACCION DE SALIDA
ETAPA

l

SIGUIENTE ETAPA

ACCION DE ETAPA

e Accion de entrada de etapa: Esta accion se ejecuta cuando la etapa en ejecucion
se activa, bien porque la condicién de transicion le da paso, bien porque se regresa
de un modo de funcionamiento por interrupcién (ANY). Su prototipo es un
método que no retorna ningun tipo de valor (void) y no requiere de ningun
pardmetro para ser llamada.

® Accion de salida de etapa: Esta accion se ejecuta cuando la etapa deja paso a la
ejecucion de cualquier otra etapa, ya sea porque se cumple la transicion de salida
o porque se cumple la condicién de entrada de un modo de funcionamiento por
interrupcion. Su prototipo es un método que no retorna ningun tipo de valor (void)
y no requiere de ningin pardmetro para ser llamada.

® Accion anterior de etapa: En cada ciclo de ejecucion de Galileo IV, esta accion
es llamada antes de evaluar la condicidn de transicion. Su prototipo es un método
que no retorna ningun tipo de valor (void) y no requiere de ninglin parimetro para
ser llamada.

® Accion de etapa: En cada ciclo de ejecucion de Galileo IV, esta accion es llamada
después de evaluar la condicion de transicién, siempre que esta ultima haya
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resultado negativa, pues en otro caso, no se llegara a ejecutar. Su prototipo es un
método que no retorna ningun tipo de valor (void) y no requiere de ningin
pardmetro para ser llamada.

Accion de entrada de transicion: Esta accion es invocada una sola vez por Galileo
IV justo después de invocar la condicién de transicion cuando esta se cumple
afirmativamente, y antes de invocar a la accién de salida de la etapa. Su prototipo
es un método que no retorna ningun tipo de valor (void) y no requiere de ningin
pardmetro para ser llamada.

Condicion de salida de transicion Esta es accidon que se evalia en cada ciclo de
ejecucion. Su prototipo es un método que retorna un booleano indicando si se debe
cambiar de etapa (valor true) o si no es asi (valor false). No debe llevar pardmetros
de ningtn tipo.

4.9.2.1.8.- ;COMO EDITAR LAS ETAPAS Y TRANSICIONES?

Para editar una etapa o transicion, seleccidnela en el grafo y modifique los campos
necesarios en el formulario de detalle.

Los campos editables son:

Etapas

— Alias: nemotécnico que podemos asignar a una etapa para que pueda ser
referida posteriormente desde el Editor de Tracking.

— Descripcion: informacion reflejada solo en este campo.

— Etiqueta: nimero de etapa.

— Tipo etapa: mas informacion en la pigina 68.

— Cédigo de error: error no bloqueante, el programador puede programar un
modo de funcionamiento por interrupciéon para detectar este caso.
Complementario al campo “Timeout”.

— Tiempo de Espera: introduce un periodo minimo de ejecucién de la etapa. Si
la transicion de salida se cumple, no se avanzara a la préxima etapa hasta que
la actual haya consumido al menos esetiempo (medido en milisegundos).

ST_Prepare_End_MuitiOP
) =k ST_End_Task_MultioP
(ioooo) [4]1500

— Timeout: tiempo maximo de ejecucion de la etapa en milisegundos.
Si transcurrido ese tiempo la etapa atin no ha cambiado, se disparard un error
cuyo numero sera el indicado en el campo “Cédigo Error”.

ST_Prepare_End_MultiOP,
24 'ST_End_Task_MultioP
10000 G

Victoria Casares Garcia Pagina 254 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

e Transiciones.

— Accion Entrada/Condicion de Salida: mas informacidn en la pagina 71.

— Prioridad: orden de evaluacién en el conjunto formado por la transicion y sus
transiciones hermanas. Por ejemplo en una divergencia en OR, todas las
transiciones hijas de una etapa son evaluadas en el orden especificado por esta

prioridad.

o

A mayor valor de la prioridad, antes se evalia. Si una de las transiciones se

cumple, el resto ya no se siguen evaluando (puesto que implica ya un cambio de etapa).

Puede mover etapas selecciondndolas (multiseleccién o ctrl+clic) y arrastrandolas. La

aplicacion le indica los movimientos no permitidos.

También puede cambiar el tipo de una etapa, siempre que cumpla unas condiciones por

disefio y que serd la propia aplicacion quién las valide, mostrando el
sobre la etapa:

Accion de entrad: e
Accion de salidageiu
<o Cortar

Copiar

—g} Eliminar
G

Cambiaretapa » | Y Sumidero

ET_Accion_Entrada_TR, ThCCunuoun Damsa |
A, Fuente
X Concentrador

4.9.2.1.9.- ;COMO ELIMINAR ETAPAS Y TRANSICIONES?

LR

t .
Para eliminar etapas seleccionelas, haga clic en 198} 0 en la tecla ‘Supr’

=t =
R Copiar '

Cortar

Eliminar

L
También puede eliminarlas desde el ment contextual -% b

menu contextual

4.9.2.1.10.- OTRAS OPCIONES DISPONIBLES PARA LOS GRAFOS

Y My
“ Deshacer, rehacer.

E D Copiar, pegar y cortar.
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u Elimina el modo de funcionamiento mostrado.
Zoom.
2 Imprime en formato pdf el grafo mostrado.

% Buscar texto en cédigo (mds informaciéon en “;Coémo realizar busquedas en los
proyectos en Designer IV?” en la pagina 43).

Panel de Navegacion: Permite visualizar el grafo completo y moverse por €l.

4.9.2.1.11.- ;COMO CREAR METODOS?

Haga clic en & en la barra de herramientas.

Rellene en la ventana los datos necesarios:
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4 Nuevo método... E3
Nombre
Propiedades
Publico
Tipo
Etapa v
Retorno
Parametros
v Salvar v Salvar y continuar | “ Cancelar

e Nombre
e Tipo: desplegable con los tipos definidos:

— Etapa: método para asociar a una de las acciones de cualquier etapa del
secuenciador o bien a las acciones de arranque, anterior y posterior. También
puede ser asociado a la accién de entrada de una transicion. No retorna nada,
no tiene pardmetros de entrada.

— Transicion: método para asociar en las condicién de salida de las transiciones
del secuenciador. Retorna siempre un valor booleano. No tiene pardmetros de
entrada.

— Personalizado: método para ser invocado por el programador en cualquier
parte del cédigo. Seleccionada la opcién Abstracto, el método no dispone de
implementacidn, por lo que es obligatorio que lo reimplementen sus clases
derivadas.

e Retorno: desplegable con los tipos de retorno definidos para los métodos de tipo

Personalizado.

e Parametros: parametros de entrada definidos para los métodos de tipo Custom.

e Desginer IV dispone de un parser, es decir, de un analizador sintictico que
le indica si tiene errores en los pardmetros introducidos.

Para hacer la validacion de los datos introducidos haga clic en ﬁ

En la siguiente captura tiene un ejemplo:
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Arbol de pardmetros =20

Valor Mensaje de emor -
4 Argumento[0] [Referenda], nombre del parémetro ...
Tipo primitive ‘bool’
4 Argumento[1], nombre del parédmetro ‘matrix'
4 Plantils ‘List' Construccidn invaiida, Los caracteres '>' deben ser serparados por un espadio en blanco
4 Plantilla ‘list' La plantilla st es invalida. La primera letra debe ser mayiscula

Tipo primitivo 'word’

Pardmetros
bool Bexists, List<list<word>> matrix @

v Salvar v Salvar y continuar x Cancelar

e Publico: visibilidad del método. Si no se marca ese método es visible solo para el
secuenciador y sus hijos.

* Para los métodos que implementen Interfaces siempre ha de marcarse esta
opcion.

4.9.2.1.12.- ;COMO ABRIR Y EDITAR LOS METODOS?

Para gestionar los métodos creados en el proyecto haga en U .

La aplicacién muestra el MiniBrowser, es una lista con los prototipos XANA de los
métodos definidos en el secuenciador hasta el momento:

B MiniBrowser E3
°L Etapa | & Transicion | ¥ Personalizado |Buscar... v
- 4 ~
®
®
) Cu_Previous_Input
Iﬂ .
L ¢
&
L 4
=
12 GetCurrentSpeed
&
®
&
® v
.
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El MiniBrowser le ofrece distintas posibilidades, bien sea en la misma ventana o desde el
menu contextual:

e Filtrado:

1. Etapa & Transicion ﬁ Personalizado . . .
— : filtra por el tipo de métodos creados.

Buscar... " L,
— — : filtrado segtin complete el campo.

o &) AbIr . yhre los métodos en el editor de c6digo. Permitida la multiseleccién.
También se pueden abrir con doble clic.

o W | Moveralpade : elimina del secuenciador el método, y lo agrega al conjunto

de métodos del secuenciador padre. Se emplea si consideramos que el método
puede ser utilizado en cualquiera de sus “hermanos”.

° ﬁ Eliminar : Si el método no estd abierto en el editor de c6digo, lo elimina del
secuenciador y de todo el proyecto. El método desaparece de todas las etapas o
transiciones a las que pudiera estar asociado, sin embargo, las referencias a €l
desde el cédigo no seran eliminadas.

Los métodos definidos llevan asociados iconos y el nombre en distintos colores que
proporcionan la siguiente informacion:

Método de tipo Etapa
% Método de tipo Transicién
" Meétodo de tipo Personalizado (custom)

& \étodo de tipo Personalizado y abstracto

Propio Heredado Sobrescrito
Método Publico ST_Pbh_Pr ST_Pb_Hr_Sbrsor
Método Privado ST_Prv_Pr ST_Prv_Hr_Sbrscr

# - Método sobrescrito (método heredado que ha sido sobrescrito)

@ Una de las propiedades de los métodos, accesible desde el formulario de detalle al
abrir cualquiera de ellos, es Remoto e indica que el método puede ser consultado por
distintos computadores pertenecientes al proyecto.
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La sobrescritura de métodos consiste en editar métodos en un secuenciador que ya han
sido previamente declarados en el secuenciador padre (o alguno de sus ancestros). Estos
nuevos métodos, con el mismo prototipo que los de su padre, pueden contener c6digo
completamente diferente, y a su vez “ocultan” la vision del método que sobrescriben para
ese secuenciador y para todos sus descendientes. Esto permite especializar los
descendientes de un secuenciador sin perder la claridad de concepto que ya se tenia al
conocer al secuenciador base.

Al editar un método heredado, la aplicacion le indica si desea abrirlo en modo lectura o
bien puede modificarlo (sobrescribirlo), dejando de ser éste heredado y se convierte en
propio del secuenciador:

Pregunta

9 Este método es heredado. {Quiere sobreescribirlo?

a
G Si la pantalla no estd desbloqueada ("|i ) y se abre cualquier método heredado la
pregunta anterior no se realiza. Si posteriormente la pantalla se desbloquea, todos los

métodos heredados ya abiertos muestran el icono o) . Haciendo clic en él permite
sobrescribir el método del padre mostrando la pregunta anterior.

4.9.2.1.13.- ;COMO TRABAJAR CON EL EDITOR DE CODIGO?

El lenguaje de control que el usuario programa para efectuar el control de las mdquinas
en la instalacion se basa en el c6digo XanaO2. Este cddigo se divide en métodos que
después se invocan desde las acciones de etapa o transicion.

Para editar este c6digo de la forma mds comoda posible, la aplicacién incorpora una
pantalla con un entorno que ofrece sintaxis resaltada (la del lenguaje XanaO2) y otras
opciones.
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1 e e e e e e e e e =]
= Jf LIt movement .o g0 Lo Z oask posiclon without Cray
3 lI.f.f BEEE =R R s R s e R R S e s e e e b e S S e e e e e a e S S e s e e e S S e
4 /f Check load tray in the lift.
3
f this p M CheckLoadTray = brue:
7
B /¢ Disable checlk claws position
a2
10 this. p I CheckClawsPositilon = Ialss)
11
1z A¢ MOTION SEQUENCE
13 #f 1%— Inverter énable —» activate engine power
14a A 2%— Engine sslection OF -3 movement
is
14 e Tl |
17 this.p € Inverter->Iscontrollinhibit|) i
15 LE
13 thiz.p E ExtractorPower
20 GE
il this.p_E_LiftPower
22 g
213 thizs.p E GatcPowcrPHO1
Z% ik
25 thiz.p E GatePowerPE0z
26 )
a? [
26 this.p_ 5 _ExtractorEngine = true:
20 o ¥
30
a1 if -:L',hj.:.p_ﬁ_Ext,ruL:t;al:Engi.n:
I bk
33 (thiz.p ME Enginefeleetad '= 1))
Fd E {
35 | thiz.p C_Inverter--ZelectEngine(l] |
35 Lo =l

@ coce_1gy | E TR_Trenstiong)

4.9.2.1.14.- COMPONENTE DE AYUDA A LA PROGRAMACION

El editor de cédigo dispone del sistema que, ademds de completar el resultado a medida
que se teclea un pardmetro por ejemplo, filtra por los métodos de cada uno de los
componentes y sirve como documentacion de los mismos.

Mostramos algunos ejemplos:
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this. p C

v C Component 8
p_Code_string
p_ N Bit
p_HME_Byte
p MD Float  ¥|

4

p C ConfigTr .l

“C_VarY -]

this->
GetUTUNwrher -l
GetSourceNurber o]

GetSourceType
GetSourceX

GetSourceY ~|

this->GetSourceType(
byte GetSourceType ()

At Machine component

La aplicacién también muestra, al clicar sobre un parametro, el tipo del mismo y si es o
no heredado:

p I Supply230VLé QD6

= W W eiiei Fe T T - TrETAr

4.9.2.1.15.- OTRAS OPCIONES DISPONIBLES EN EL EDITOR DE CODIGO

En la barra de herramientas tenemos:

Y Ay Deshacer, rehacer.
e Y

Copiar, pegar y cortar.

a Elimina el método mostrado en el secuenciador de las etapas y transiciones
y también en todos sus hijos.

- Buscar. Muestra la ventana “Buscar y reemplazar” con distintas opciones
muy utiles.
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Zoom.

» Imprime en formato pdf el método mostrado.

H H‘ Guarda los cambios del método mostrado o de todos los abiertos
respectivamente.

L Facilita la navegacion por el cédigo, pudiendo acceder al punto donde
teniamos el cursor con anterioridad o posterioridad.

Haciendo clic derecho del ratén sobre el c6digo se muestra un meni contextual con
varias de las opciones anteriores y otras nuevas:

e Ir a definicion: Con esta opcién, y teniendo el cursor sobre un método Custom,
la aplicacion lo abre automdticamente y muestra el cédigo de la mismo.

e Ir alinea: La aplicacion abre una ventana dénde puede indicar a qué nimero de
linea desea ir.

¢ Comentar lineas: Teniendo seleccionadas una o varias lineas de c6digo y con
esta opcidn, automdticamente les aflade al principio de la linea /. También
tenemos la posibilidad de comentar varias lineas utilizando /* y para cerrar el
comentario multilinea */.

4.9.2.2.- PESTANA PARAMETROS

Los pardmetros especifican el tipo bdsico de variable, pero no ninguno de sus
modificadores. Es decir, podremos definir pardmetros de tipos bit, byte, word, dword,
gword, double, string, component,class, collection, vector o list, independientemente de
si son de tipo Shared, PLC, de entradas o de salidas.

Los pardmetros se dividen en dos categorias:

e Parametros normales: afectan a una instancia del secuenciador (y en el cédigo
de los métodos deben ser usados mediante la férmula this.nombre_parametro o
nombre_parametro).

e Parametros de zona: afectan a varias instancias del secuenciador a la vez (en el
coédigo deberian aparecer como this.zone.nombre_parametro_zona o
nombre_parametro_zona). El concepto de zona es explicado en otro apartado de
este documento.

/1
“*= Una correcta realizacion de un secuenciador implica que en su c6digo no existen
referencias a variables del simbdlico, sino a sus pardmetros. En caso contrario el proyecto

no compilaria.
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Los parametros son heredables. Un secuenciador hijo tiene acceso a todos los pardmetros
definidos en el padre o uno de sus ancestros. Pero, al contrario que los métodos, los
pardmetros no se sobrecargan, es decir, no pueden cambiar de significado entre un padre
y sus descendientes.

4.9.2.2.

1.- ;COMO CREAR PARAMETROS?

Haga clic en en la barra de herramientas, diferenciando si se trata de un parametro
de zona o no.

Rellene en la ventana los datos necesarios:

Nombre
Tipo: desplegable con los tipos definidos.
Las sefiales de tipo bit tienen ademds las opciones (heredables):
— Manual: sin uso actualmente (era utilizada desde el Pupitre Virtual para
movimiento en manual).
— Averia: sin uso actualmente (era utilizada desde el Pupitre Virtual para
activar fallo).
Protegido: seleccionado indica que el pardmetro es visible solo desde este
secuenciador y sus hijos.
Constante: seleccionado indica que el pardmetro es de solo lectura, durante la
compilacion se mostrard un error si se intenta modificar su valor.

La aplicacion muestra distintos iconos para los parametros segun el tipo definido. Cuando
los parametros son heredados se muestran con letra gris.

d

i

Al

!
1

Parametro de tipo Bit

Pardmetro de tipo Byte

Parametro de tipo Word

Parametro de tipo Dword

Pardmetro de tipo Qword

Pardmetro de tipo Double
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& pardmetro de tipo String

¥ pardmetro de tipo Component

L Pardmetro de tipo Class

—
= Parametro de tipo Collection

V¥ Pardmetro de tipo Vector

[ETT

* Pardmetro de tipo List

4.9.2.2.2.- ;COMO EDITAR PARAMETROS?

Seleccione el parametro en la tabla y haga clic en j .

4.9.2.3.- PESTANA PROPIEDADES

La pestana se divide en 4 zonas diferenciadas:

Descripcion: texto descriptivo del secuenciador.

Archivos: zona para adjuntar archivos a un secuenciador. Unicamente ejemplos
o plantillas de archivos necesarios en el secuenciador para ejecutar en una
maquina (.ini por ejemplo).

Haga clic en = -! &l para adjuntar, editar o eliminar los archivos
respectivamente.

. A . . ,
Haga clic en “# para extraer el archivo del proyecto a un fichero real, que mas
tarde podrd ser utilizado como base en las mdquinas que lo necesiten.

",
~*~ La utilidad de esta funcionalidad no es la permitir que en el propio archivo
.mgp estén todos los archivos necesarios para poder ejecutarlo, sino que existan,
al menos, un ejemplo de los archivos de configuracion.

Métodos: acciones que actian siempre sobre el secuenciador,
independientemente del modo de funcionamiento activo:
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— Accion Anterior: accién que se ejecuta antes de evaluar el estado activo
del secuenciador.

— Accion Posterior: accion que se ejecuta después de evaluar el estado
activo del secuenciador.

— Arranque Frio: método invocado cuando Galileo IV inicia un arranque
frio (inicio del sistema). Tipicamente se hacen las inicializaciones en esta
accion.

— Arranque Caliente: Idéntica a la anterior, pero para los arranques en
caliente (reinicios de Galileo IV que no implican una parada del sistema).
Su cometido es muy similar a la anterior y puede usarse en los mismos
casos, aunque suele realizar una inicializacién més ligera que aquella.

- Simulacién: accion que se ejecuta cuando trabajemos en modo simulacion
(generalmente invocard, entre otras acciones, al método de Galileo
SimulatedSignal del componente Machine para la
activacion/desactivacion de sefales en funcidén de ciertas condiciones
mantenidas con el tiempo.).

e Tags: zona para asociar palabras claves al secuenciador y posteriormente poder
realizar una busqueda de los secuenciadores en funcion de ellas. Mas informacion
en “;Como buscar un secuenciador creado (Tags)?” en la pagina 59.

Para afadir o eliminar tags haga clic en los iconos o y ™ respectivamente.

e Version del secuenciador: Indica el nimero de version del secuenciador. Si es
un secuenciador estdndar este campo no es editable.

e Version de ingenieria: Indica el nimero de versién de la ingenieria eléctrica
asociada al secuenciador.

e Secuenciador de repositorio: Opcion visible solo si el usuario dispone de
Licencia de I+D (mds informacién en “Licencia Designer IV en la pagina 11).
Seleccionado indica que dicho secuenciador es estdndar y no podra ser modificado
por usuarios con Licencia de Desarrollado.

)
Los secuenciadores de repositorio tiene el icono#¥% .

4.92.4.- PESTANA INSTANCIAS

Listado de todas las maquinas del proyecto que usan ese secuenciador como modelo.

4.9.2.4.1.- SOBRECARGA DE TIMEOUTS O TIEMPOS DE ESPERA
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También existe, para cada mdquina, la posibilidad de sobrecargar los timeouts y tiempos
de espera ya definidos a nivel de secuenciador (mds informacién ver “;Coémo editar las
etapas y transiciones?” en la pagina 72).

Haga clic en + para afiadir una sobrecarga. Para modificar los tiempos, sobrescriba el
campo “Valor” de la etapa deseada.

. _J Mostrar timeouts de secuenciador
Haga clic en

timeout definidos en el secuenciador.

para mostrar todos los valores de los

. _| Mostrar esperas de secuendador
Haga clic en

de espera definidos en el secuenciador.

@ Recuerde que los tiempos definidos en esta pestaia tienen prioridad sobre los
definidos a nivel de secuenciador.

para mostrar todos los valores de tiempos

4.9.2.5.- PESTANA INTERFACES

Haga clic en + para asociar a este secuenciador un Interface.

De esta forma, el secuenciador ha de implementar los métodos y/o propiedades definidos
en dicho interface.

Haga clic en # para generar automaticamente en el secuenciador todos los métodos

declarados en los interfaces asociados.

4.9.3.- MODO ONLINE DE LA PANTALLA “SECUENCIADORES”

Siga los pasos de “;Como ejecutar el Modo Conectado?” en la pagina 180.

Tras ello, y con un modo de funcionamiento del secuenciador activo, la aplicacion le
muestra el panel inferior Conectado ‘Secuenciador’.
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g e Fark_Position_tead || 7
| & ST_Reser_Stacker' Stlm=v fo
|
—l
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Tenemos distintas opciones accesibles desde la barra de herramientas de la pantalla o
desde la barra de herramientas del panel Conectado.

Conectado 'STD_SC' 'RESET

o % w9 {Machine_02 FE% I R=d W
Nombre de maquina Modo actvo Selector Prigridad Etzpas activas Etapas anteriores
¥ | Machine_D1 FaLit_ary 1] 1 Fault_ary(1) Auta(3), Autol€)

4.9.3.1.- OPCIONES DEL PANEL CONECTADO
4.9.3.1.1.- ANADIR UNA MAQUINA

Dentro de este panel, mediante el desplegable, seleccione la maquina de este secuenciador
que se desea visualizar. Puede asignarle un color especifico para poder distinguirla de
otras maquinas en el grafo.

Haga clic en ‘! Tras ello, la maquina aparece en la tabla inferior mostrando informacion
sobre ella.

Haga clic en <« para eliminar la maquina seleccionada de la tabla y dejar de mostrarse
informacion sobre ella.
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Haga clic en “ para resetear la maquina seleccionada a cualquier etapa del grafo. Si no
se indica la etapa se resetea directamente a la etapa inicial.

La informacién que se muestra en la tabla para cada médquina es la siguiente:

e Modo activo: Nombre del modo de funcionamiento activo.

e Selector: Si no se encuentra en un modo de prioridad, este nimero indica el
selector (o modo de funcionamiento normal) que se estd ejecutando.

e Prioridad: Prioridad actualmente activa. Si el valor es distinto de 0, significa que
estd en un modo de funcionamiento por interrupcion.

e Etapas activas: Lista de etapas actualmente en ejecucion. El nimero de etapa
corresponde a la etapa dentro del modo de funcionamiento activo.

e [Etapas anteriores: Etapas de retorno, es decir, aquellas a las que la maquina
vuelve cuando salga del modo de prioridad.
En el grafo aparecen marcadas con el borde coloreado para indicar que son el
punto de retorno de la ANY.

4.9.3.2.- OTRAS OPCIONES

@ Tras tener una o varias maquinas afiadidas en el panel anterior, la aplicacién nos
ofrece otras funcionalidades.

4.9.3.2.1.- MOSTRAR EL VALOR DE VARIABLES ONLINE

Situando el puntero del ratén sobre una variable, la aplicacién le muestra el valor online
para aquellas mdquinas afiadidas en el panel Conectado.

ST_Event_Receive_MuItiOP()

{1]
m I

this.p MDW_Fla¢LTR 03.M SimuRech:(

1
2
3@ if (this.p M SimgRech
P _
5
6

4.9.3.2.2.- MOSTRAR EL CODIGO ONLINE

Para mostrar qué lineas de cédigo se estan ejecutando (marcadas con un punto verde)

. No mostrar cadigo online v .
seleccione, en el desplegable de la barra de herramientas de

la pantalla, la maquina de la cual quiere ver dichas lineas.
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ST_Event_Receive_MultiOP()

maiind

M =] oy 0 s L R s

s
@

[
(=]

11 4

=

if (this.p M SimuRech)

this.p MDW_Flags -

else
this.p MDW Flags

dword CurrentSlot =

4.9.3.3.- EDITOR DE TRACKING

//Palet OK

Para acceder al editor de tracking de una maquina en concreto siga los pasos descritos en

“Afiadir una maquina” en la pagina 86 en el grafo en modo online.

Tras ello, haga clic en @

Otra opcion es, desde la visualizacion, hacer doble clic sobre el objeto TlinkedElement
(en el caso de que se active esta opcion dentro del objeto).

El Editor de Tracking tiene varias pestafias. A continuacién explicaremos los campos mas
relevantes de cada una de ellas.

4.9.3.3.1.- PESTANA MOSTRAR TRACKING

Victoria Casares Garcia

T Mastrar acdrg | g Froalizer orden | ¥ Estado de macuna
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¢ Datos generales

Mdgquina: Nombre de la maquina de la cual se visualizan los datos.
Secuencia: Ante un modo de funcionamiento Master indica la posicién de la
orden dentro del conjunto de 6rdenes.

Prioridad: Relacionado con la secuencia. La prioridad tiene dos niveles. A
igual prioridad se chequea el orden de la secuencia.

Vx, Vy, Vz: velocidades relativas (%) que el WMS envia a control para mover
la méquina.

El resto de datos que aparecen son relativos al contenedor que se encuentra en ese
instante sobre la mdquina.

Tracking: Numero de tracking que se estd visualizando. Puede tener un
maximo de 10 trackings.

Id Tarea, Id Contenedor, tipo contenedor PLC, tipo Altura PLC, Stock: Datos
relativos al contenedor.

e Origen
Muestra todos los datos del punto de origen del contenedor.

Estacion: Nombre de la estacion de la que proviene el contenedor.

X: Posicion del alveolo X en el que se encuentra el contenedor.

Y: Posicidn del alveolo Y en el que se encuentra el contenedor.

X logica: Posicion X dentro del alveolo en la que se encuentra el contenedor.
Y l6gica: Posicion Y dentro del alveolo en la que se encuentra el contenedor.
Lado: Lado del pasillo de la maquina en el que se encuentra el contenedor.
Fasillo: Pasillo de 1a mdquina en el que se encuentra el contenedor.

Profundidad: Profundidad de la estanteria en la que se encuentra el
contenedor.

e Destino
Muestra los datos del destino del contenedor. Los campos son los mismos que han
sido descritos en el apartado anterior.

¢ Datos auxiliares
Se muestran datos adicionales pertenecientes al contenedor.

Otras opciones:

e Permitir editar: Check que permite editar los datos del contenedor que aparecen
en el Editor de Tracking.

i

Pestafias avanzadas: acceso a opciones del Editor de Tracking que se

encuentran ocultas y protegidas mediante clave.
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e C(Copiar a...

Copiar a

Haga clic en para copiar el tracking seleccionado a otra maquina
/ tracking. También es posible intercambiar trackings si se marca previamente el
check Intercambiar.

' Copiar tracking E3
Copiar tracking a la siguicnte maguina
Maauina LTR_03 L4
Traddng  [raddngl ¥
[Intercambiar

v Capiar x Cancelar

e Modificar, Eliminar y Resetear
Botones visibles desde todas las pestafas del Editor de Tracking.
Permiten interactuar con el estado y los datos de la mdquina que se muestra:

Boton Descripcion
IF_?? Permite modificar los datos del tracking que han sido editados.
iR Se habilita cuando se ha activado el check Permitir edicion.

Permite borrar tanto el tracking actual que se estd visualizando como todos los
1 trackings de la maquina.
En la parte derecha del boton aparece un desplegable que habilita ambas opciones.

Permite resetear la maquina a todas aquellas etapas que hayan sido definidas con
l"‘h Alias dentro del grafo del secuenciador de la maquina.
—

S En la parte derecha del boton aparece un desplegable que muestra todas las etapas a

las que es posible resetear la maquina.
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4.9.3.3.2.- PESTANA FINALIZAR ORDENES

B8 Editoe de tracking [WG_04] [EVTA_BASE]

% Moatrar rackng & Fnalzar oroe ¥ Estace ce miquna
Datns generales
[d Tarea
14 Gortenedor
Codgo de error
Bt 0
Estecon v
Tipo cortenedor PLL | Profindcad (1]
Tipo allure PLE 0l 2| Pesio afs
Lado
¥ v
i lbgea ¥ Bgics
Cotos puwkares
1T Al fud  AuwS  AuxS  Aums w7
ol | o8| o nfe

4] copiar actual # Finalizar actual

Flamimar Reschear

Para finalizar la orden actual, rellene todos los datos e indique el cédigo de error si

procede con el que se desea finalizar la orden.

La utilidad de esta pestafia es poder resolver situaciones andémalas de la instalacion. En el
caso de que se finalice la orden desde el Editor de Tracking, el programador de control
ha de tener previsto que el estado de la instalacion vuelva a ser correcto sin maniobras

complicadas para el operario.

Boton

Descripcion

il Copiar actual

Copia los datos de tracking actuales a los campos de esta pestafia.

4B Finalizar actual

Inicia el protocolo de fin de orden de los datos introducidos.
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4.9.3.3.3.- PESTANA ESTADO MAQUINA

Permite conocer el estado de los flags internos de funcionamiento de una mdéquina.
Muestra los datos referentes al estado de las comunicaciones entre el Sistema de Control
y el Sistema de Gestion de Almacén.

| Bl Editor de tracking [WG_04] [EVIA_BASE] Bl
= Mostror taddng o Finclzar orden "5 Estada de magquing
Fags de operaciin sirpls - — - Fags de mullioperacidn -
il Ewvent Fi [ -
rsCar vento m _g -E E ‘Zh
Notficard Notifice Motifica D - = - » B g e
= =5 -
Ak ol acx ol oAacs o g 3 Feif
af: P
ltad: :c r.icrjﬁ-: - F_"'U::E

T Tnlnrmacicn de magquina

Bl Eventz | Fn
Cspaddad n Ocupaodn i} Estzdo 1]
Id Toren 1] Mdmera de estacion 0 ¥ actusl
|| Tipo de estand 0 faclus
Lsdo
Fagil
Datos auxiiares
00000000 00 00 OO0 00 DO DO DO QO

T |

T || [ |-

Elminar Resetrar

e Datos de la maquina
Muestra el estado actual de la mdquina en cuanto a comunicaciones con el Sistema
de Gestion (finalizando orden, orden finalizada, etc.).
En el campo Errores se muestran errores generados por el Sistema de Gestion en
el caso de que se hayan producido en la Gltima comunicacion.

. Informacion de maquina P
Haga clic en . para ver datos de la maquina:

Nombre, Nimero de maquina, Equipamiento asociado y offset de averias.

» Zonas de comunicaciones
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-
) i

Consta de una 7on» da flace v aten nan varine nagtafias seglin la seleccion realizada en
Operadon simple v

el desplegable

o Operaciones simples
— Bisqueda

Contiene datos utiles si la maquina puede recibir 6rdenes.
Muestra el estado del Flag Notify Peticion de Orden (controlado por el
Sistema de Control) y el Flag Ack Orden Recibida (controlado por el
EasyWMS®).
Si selecciona en el desplegable esta opcion, ademds también se muestran
todos los datos con los que el programa de control estd realizando la
peticion de la orden al Sistema de Gestion.

— Evento
Contiene datos utiles cuando la maquina puede realizar eventos.
Muestra el estado del Flag Notify Evento (controlado por el Sistema de
Control) y el Flag Ack Evento Procesado (controlado por el
EasyWMS®).
Si selecciona en el desplegable esta opcion, ademds también muestra todos
los datos con los que el programa de control estd realizando el evento al
Sistema de Gestion.

o Fin de Orden
Contiene datos utiles cuando la méquina puede finalizar 6érdenes.
Muestra el estado del Flag Notify Fin de Orden (controlado por el Sistema
de Control) y el Flag Ack Fin de Orden Procesado (controlado por el
EasyWMS®).
Si selecciona en el desplegable esta opcion, ademds también muestra todos los
datos con los que el programa de control estd realizando la finalizacion de la
orden al Sistema de Gestion.

o Operaciones con Multioperacion
Muestra el estado del Flag Notificacion (controlado por el Sistema de
Control), del Flag Multioperacion procesada (controlado por el
EasyWMS®), del Flag Any (controlado por el Agente de Transportes), y el
Flag NB que indica que la operacién es no bloqueante (controlado por el
Sistema de Control).
Destacamos que solo existe una funcién para lanzar la multioperacion por lo
que los flags son unicos para la multioperacion, independientemente del
numero de fines/eventos/bisquedas que se realicen.
Si selecciona en el desplegable esta opcion, ha de indicar el Slot (zona de
memoria) para mostrar los datos con los que el programa de control estd
realizando el fin/evento/busqueda al Sistema de Gestion en esa zona de
memoria.
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0 Puede encontrar mds informacién detallada sobre este tipo de
comunicacién entre el sistema de control y EasyWMS® en el documento
Interface de Comunicaciones de Control.

A partir de este momento se describen el resto de pestafias pertenecientes al Editor de

Tracking pero que permanecen ocultas. Si estdn ocultas, haga doble clic % en para
acceder a ellas e indique el usuario y contrasefia con los privilegios adecuados para
continuar.

4.9.3.3.4.- PESTANA VARIABLES

a8 Editor de racking [LTR_08] [SIMUDNWCS_TEST] [ x|
T Mostrar rackang % Finslizar orden (\g Estadn e ménuina T Variables

£t

vanable . . - valar . R

COW_TempActstop 2000
Code_AccepETnputl s p_M_Presece

Code Capacrty 1
Code_CondPalictsTollexdl rue
Code_CondPalleisTolext2 brue
Code CondRechazo thig.p MO Fage
Code_NumeroTransporte [
Codle_Decupalicon this->Tracking Count)
Code_Start Tue
H_AcceptInput
H_Backward
M_Fault
H_Hamual
H_HamualForward
H_ModeCoda
H_MHovForward
H_OutputFindshed
H_Presence L
H_Relrascinput 1

* | H_Requestoutpul
H_Simu
H_SimuRech
H_slaveMannal
M _StartEngine
Hi_Aisie
ME_fueDiata

x - [@

Eliminar Reschear

La pestafia muestra un listado de todas las variables de la maquina y sus valores.

Los valores que se muestran en esta tabla no son modificables y se refrescan
periddicamente. Sin embargo, como un caso excepcional, puede realizar un Toggle
(alternar valor) del valor de las variables booleanas. Para ello seleccione en el menu
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. .. | @ Alternar valor . .
contextual de la variable la opcion . Al usar esta opcion, se realizard

un forzado de la variable booleana seleccionada al valor opuesto al que tiene actualmente.
También es posible, haciendo doble clic sobre cualquier variable, abrir un panel para
visualizarlas de forma mds cdmoda (variables de tipo String por ejemplo).

En la parte superior de la pestaia aparecen los siguientes botones:

antl | posl | pos2

Los anteriores o posteriores configurados para la miquina del Editor de Tracking se
muestran en color negro. Puede hacer clic en cualquiera de ellos para abrir el Editor de
Tracking del anterior/posterior correspondiente.

También puede ordenar las variables por Tipo. Para ello haga clic derecho sobre la
cabecera de la tabla (por ejemplo encima de la celda Variable), seleccione la opcion
Selector de Columnas, y en la ventana mostrada arrastre la celda Tipo a la cabecera
anterior. En este instante se muestra una columna més en el Editor de Tracking con el
tipo de las variables.

Variable Tipo 4 |Valor

M_WGZIsMovingUnload SharedWriteVarBit 0

M_3DWGLoaded SharedWriteVarBit 0
M_3DWGXIsMoving SharedWriteVarBit 0
M_WGSimuChangePositi...
MB_WGZFTStatus
MB_WGZGaugeStatus
Status_MB_WGState
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4.9.3.3.5.- PESTANA GRAFO

i Editor de tracking [WG_09] [EVIA_BASE] B8l
Automatic X
|
SF_WE_lniualng \é/ T_\G_Chack_Virtual_Commad
5T_Wia_Reset_Tima _\Wis_Mark_Ac Idia
_hﬂ_ﬂ_vm_lmmd_mrnmd_nanauer
] _\WG_Command_Procesc
ST_WG_Pallet_Load_Ack y S2oures
L TR True
ST_WWG_Source Values _WG_Zelect EngineX
ST_WE_Stop o
bl s
_| TR WG Engine_Sclectad
{ c:‘_-‘s'l'_m_ﬂwz_Tn_Euur:n 'rJ
A | d
i
ZE Manus| s Autometic
% Finalzar ardzn "EES'T.}:o de majuna =1 Variatles £y Erdfe 4
Grafos deponibles | Automatic | % | W Eegun elapa actva
Witndns deponbles [w) (=0
X |- W
Eliminar Resctear

A modo de lo explicado en “Modo Online de la pantalla Secuenciadores” en la pagina 85,
la pestana muestra el grafo online seleccionado en el desplegable

Grafos disponibles  |Auto v

. . ir etapa activa . ‘o .
La opcién il et selecciona de forma automética el grafo que contiene

la etapa activa, mostrando y centrando esta en el Editor de tracking.

0 Cuando existe mas de una etapa activa en el grafo (ramas AND) no se aplica
zoom sobre el mismo, se ajusta todo el grafo al ancho del Editor de Tracking. En estos
casos puede aplicar zoom (no seleccionando la opcién anterior) o deslocalizar el grafo,
sacidndolo fuera del Editor para poder aumentar su tamafio y ver de forma mads clara qué
etapas activas tenemos.
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| Mostrar codigo £ 1: . p .
- nara var al nAdian anlina da] método seleccionado en

Métados disponibles v

el desplegable

Haga clic en

B 57_Request_Output_1_Input — =
DI /i o o i

6@ this.jp [MDW Post = CU Next Output |

MDW Post:

g 77 o Lm

10 @ this.p_ M Presence = true;
11

En la pantalla mostrada, puede observar marcadas con un punto verde las lineas de c6digo
que se estin ejecutando. También, situando el puntero del ratén encima de una variable,
la aplicacion le muestra su valor online.

4.10.- PANTALLA “SIMBOLICO”

En esta pantalla se configuran, tras definir los comportamientos del sistema mediante los
secuenciadores, las zonas y mdquinas de la instalacion asi como las variables de cada tipo
a manejar para cada una de ellas.

En el arbol de la izquierda se muestran las zonas, miquinas y variables definidas.
Haciendo clic en cualquiera de ellas, los valores que las definen aparecen en el formulario
de detalle de la derecha.

Smbolica EVIA BASE] X Detalles de simbolico [EVIA_BASE] »x
A B m % E PR |ese. n B & A
Nambre ~ | Parametro Eompuiadorn =
. # ZONE_EVIA A " Compulador EVIA_PH
b Varablesde rora | General -
4 %4 CABINET_D1 Nombrs ZONC_EVIA

e e R E TR e
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r
@ Haga clic en 3 para habilitar todas las funcionalidades y bloquear la pantalla en
el proyecto para el resto de usuarios.

/I
= Recuerde que en Designer IV no es posible trabajar con variables Globales.

4.10.1.- ;COMO CREAR UNA ZONA Y VARIABLES DE ZONA?

Haga clic en - o bien desde el menu contextual seleccione la opcién Nueva Zona.

Una vez creada la zona automdticamente se asigna al Computador por defecto. Si lo
necesita, modifique el computador en el formulario de detalle.

Variables de zona

Para crear variables de zona seleccione y en su menu contextual haga

clic en % ' Nueva variable »

Rellene los campos obligatorios para cada tipo de variable y finalmente, haga clic en

v Salvar

4.10.2.- ;COMO CREAR UNA MAQUINA Y VARIABLES DE
MAQUINAS?

Seleccione la zona de la que quiere que dependa la maquina. Haga clic « o bien desde
el menu contextual seleccione la opcion Nueva Maquina o Nueva Maquina PLC.

Rellene el campo “Nombre” y seleccione mediante el desplegable el “Secuenciador”

J Salvar

que instancia la maquina. Finalmente, haga clic en

4.10.3.- ;COMO CREAR VARIABLES DE MAQUINAS?

i iqui . [ Nuevavariable »
Seleccione la maquina y haga clicen 4 5% "

Rellene los campos obligatorios para cada tipo de variable y finalmente, haga clic en

v Salvar
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4.10.4.- ;COMO EDITAR UNA MAQUINA?

Haga clic sobre la maquina a editar " LR |, aplicacion le muestra un formulario
de detalle a la derecha de la pantalla con los siguientes campos:

Detalles de simboiico [TEST_PR] B X
= J l“. (¥
Computador a
Configuraddn -
Descripcion Transpoitador cadenas

Equipamiento

Maguina por defecto False

Offset de averias 0
Prioridad 0

General =
Nombre LTR_07
Nimero 7

Modo de trabajo -
Secuenciador STD_INPUT_BID COMM
Zona ZONE_CAB

Permisos -
Reset permitido True

Reset permitido a etapa True

¢ Computador: nombre del computador, configurado en la Zona, al que pertenece
la maquina.

¢ Descripcion informativa de la maquina.

e Equipamiento: nombre del “Equipamiento” para las maquinas de tipo PIE,
transelevador o lanzadera el cual es facilitado por el implantador de EasyWMS®.

e MaAaquina por defecto: indica si es la maquina por defecto del proyecto, es decir,
es la maquina utilizada como anterior o posterior de aquellas que no las tengan
definidas.

e Offset de averias: define un nimero de averia base que se utiliza en esta maquina
para indexar las averias.
De esta manera el nimero méximo de averias por maquina no varia (512) pero el
nimero total de averias disponible aumenta considerablemente.
El siguiente ejemplo ilustra el funcionamiento de este campo:

— Se define una maquina con un offset de averias O (por ejemplo, un
transelevador). Se define otra mdquina con un offset de averias 512. (por
ejemplo un transportador).

— En la configuracién del Agente de Transportes se definen las averias para
los transelevadores en el intervalo 0-511, y para los transportadores en el
intervalo 512-1023.

— Cuando por cédigo se pide evaluar la averia 4 en la mdaquina del
transelevador, Galileo IV afiade a este nimero el offset de la maquina (en
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este caso 0) para buscar la averia correspondiente en la lista configurada
en el TA. Si por el contrario se pide evaluar la averia 4 en la maquina del
transportador, la averia buscada serd la 516 (512 + 4).
e Prioridad: modifica el orden de ejecucién de las mdquinas de un mismo
computador. Por defecto, el orden de ejecucion es el orden de creacion.
e Nombre: nombre de la maquina. Es tinico por proyecto.
e Nuamero: nimero de maquina. No tiene que ver con el orden en que son manejadas
las maquinas por Galileo IV, sino que es un identificador interno usado por el
mismo.

@ El ndmero de méquina no puede repetirse en ninguna otra miquina del
proyecto ni puede tener valor 0.

¢ Secuenciador: desplegable con los secuenciadores definidos en el proyecto.

/9
~*~ Un cambio en el secuenciador asociado a la méaquina implica que los
pardmetros se pueden desligar de las variables de la maquina.

e Zona: desplegable con las zonas definidas en el proyecto. Indica a qué zona
pertenece la méaquina.

a8 Un cambio en la zona asociada a la maquina implica que, si estuvo

previamente ligada a otra zona que estd asociada a otra computadora, esta maquina
se “mueve” de la otra zona a la actual, pero se ha de recordar que las tarjetas
de control no lo hacen. Al compilar el proyecto se indicard un error por existir
modulos de bus que pertenecen a la otra computadora.

¢ Reset permitido: permite el reset desde el Editor de Tracking a cualquier etapa
definida con un alias.

¢ Reset permitido a etapa inicial: permite el reset desde el Editor de Tracking a la
etapa inicial (no es necesario que tenga ningun alias definido en el secuenciador).

e Para cada mdquina puede definir tiempos de sobrecarga de timeout y espera. Para
mads informacion ver “Pestafia Instancias” en la pagina 84.

4.10.5.- ;COMO EDITAR UNA MAQUINA PLC?

PLL
Haga clic sobre la maquina PLC a editar 4 " TConveyor 01 |5 aplicacién le muestra
un formulario de detalle a la derecha de la pantalla con los siguientes campos:

Victoria Casares Garcia Pagina 282 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

Computador -

Configuracion -
Descripddn .
Equipamiento
Offset de averias 0
Prioridad 0

General -
Nombre :

Nimero
Modo de trabajo -

Secuendador Conveyor_2T

Permisos -
Reszet permitido False

Zona al
Zona Z_PLC

e Computador: nombre del computador, configurado en la Zona, al que pertenece
la méquina PLC.

e Descripcion informativa de la maquina.

e Equipamiento: nombre del “Equipamiento” que de ser necesario es facilitado por
el implantador de EasyWMS®.

e Offset de averias: define un nimero de averia base que se utiliza en esta maquina
para indexar las averias.

¢ De esta manera el nimero mdximo de averias por miquina no varia (512) pero el
numero total de averias disponible aumenta considerablemente.

¢ Prioridad: modifica el orden de ejecuciéon de las mdquinas de un mismo
computador. Por defecto, el orden de ejecucion es el orden de creacion.

e Nombre: nombre de la maquina PLC. Es Ginico por proyecto.

e Numero: nimero de maquina. No tiene que ver con el orden en que son manejadas
las maquinas por Galileo IV, sino que es un identificador interno usado por el
mismo.

@ El nimero de méquina no puede repetirse en ninguna otra maquina del
proyecto ni puede tener valor 0.

¢ Secuenciador: desplegable con los secuenciadores PLC definidos en el proyecto.

e Reset permitido: permite el reset desde el Editor de Tracking a cualquier etapa
definida con un alias.

e Zona: desplegable con las zonas definidas en el proyecto. Indica a qué zona
pertenece la maquina.
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Para que la comunicacién entre Galileo y el PLC sea correcta, es necesario definir una
serie de estructuras (zonas mapeadas en el PLC) que contienen datos que se intercambian
entre el PLC y Galileo.

Las estructuras estandar definidas son:

Trackings: Son utilizados para que Galileo pueda entender en todo momento los
datos de los transportes que estd manejado una maquina PLC. No es obligatorio
que una maquina PLC defina estés estructuras, aunque si es necesario si pretende
solicitar informacién a Galileo en forma de 6rdenes de transporte. El nimero
maximo de trackings que Galileo admite son 10 por mdquina de forma simultinea.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la maquina PLC y
seleccione en la opcion “Afadir zona mapeada en PLC” la opcion
T.y Anadir tracking PLC

Area de Busqueda de orden: La mdquina ha de definir en el PLC una unica
estructura de este tipo si requiere recibir érdenes.

Para anadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la maquina PLC y
seleccione en la opcion “Anadir zona mapeada en PLC” la opcion

& = . .
@ Anadir area de busqueda de orden PLC

Area de Fin de orden: La maquina ha de definir en el PLC una tnica estructura
de este tipo si requiere finalizar 6rdenes.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la maquina PLC y
seleccione en la opcion “Anadir zona mapeada en PLC” la opcion

¥ Afadir drea de fin de orden PLC

Area de Evento: La mdquina ha de definir en el PLC una tnica estructura de este
tipo si requiere realizar un evento.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la maquina PLC y
seleccione en la opcion “Anadir zona mapeada en PLC” la opcion

E- R -
@ Afadir area de evento PLC

Area de Averias: Un campo de 16 bytes es requerido para ubicar las averias que
la maquina va notificando. Los nimeros de averia han de estar comprendidos entre
0y 127, y se marcan activando el bit con ese nimero dentro del drea de memoria.
El Offset se indica en las propiedades de la maquina PLC.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la maquina PLC y
seleccione en la opcion “Anadir zona mapeada en PLC” la opcion
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& Anadir area de averias PLC

Area de Ciclos: Permiten a la maquina PLC indicar al usuario un punto concreto
de la ejecucidn. Se trata de un valor numérico que es modificado por el PLC
cuando alcance el punto de la ejecucién que considere oportuno, asi el usuario
puede saber en qué estado se encuentra la ejecucion del secuenciador. Si no estan
definidos dentro del programa del PLC no hay que afiadir este tipo de estructura.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la maquina PLC y
seleccione en la opcion “Afadir zona mapeada en PLC” la opcion
] @ Afadir drea de ciclos PLC

Area de Presets: Andlogos a los ciclos, pero vistos desde el lado de Galileo.
Permiten indicarle al PLC el punto de la ejecucion a la que se quiere ir.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la méquina PLC y
seleccione en la opcion “Afadir zona mapeada en PLC” la opcion
€ @ Anfadir drea de presets PLC

Zona de actualizacion de Estaciones: Se define la zona que utiliza la maquina
para realizar la actualizacion de estaciones.

Para afiadir una estructura de este tipo haga clic derecho sobre la méquina PLC y

seleccione en la opcion “Afadir zona mapeada en PLC” la opcion

us-. a . . .. >
@ Afadir zona de actualizacion de estaciones PLC

Las estructuras tienen las mismas propiedades en el formulario de detalle:

PLC — Desplegable con los PLC definidos en la pantalla de Computadores
Byte — Byte donde se inicia la estructura dentro del DB indicado.

DB — DB en el que estd mapeada la estructura en el PLC.

DW — DW en el que estd mapeada la estructura en el PLC.

Nombre

Indice del tracking — Solo para el area de tipo Tracking indica el indice basado
en 0 del tracking (maximo 10).
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4.10.6.- ;COMO EDITAR VARIABLES DE MAQUINA?

Seleccione la variable a editar. La aplicacién le muestra un formulario de detalle a la
derecha de la pantalla con los distintos campos en funcién del tipo de variable
seleccionada. Por ejemplo:

Detalles de simbdlico [TEST_DIV] B X
L A v
Configuradon -

Descripcion

Esclavo de bus TC 602 TARJETA_ 2]
Logica negativa False
Privado False
Retardo None
Tipo Input Bit

Direccddn -
Byte 0
Valor de bit 0

General -
Nombre E_ParoAdelante

A continuacién vamos a describir, dejando el campo Nombre y Tipo aparte, los distintos
campos que nos podemos encontrar a la hora de crear una variable o en el formulario de
detalle de la misma:

e Variables Tipo Shared:

— Privada: permite especificar la visibilidad de la variable. True indica que la
variable puede ser accedida desde maquinas del mismo computador. False
indica que la variable es publica, pueden ser accedidas desde cualquier
computador.

Es conveniente mantener un nimero bajo de variables publicas por los siguientes
motivos:

o

o

Los secuenciadores con pocas variables publicas son mds robustos, al no
depender de otros secuenciadores que puedan acceder a sus variables.

Se reducen las comunicaciones. Hasta la version 3.1.3.40 de Galileo, cada
computador exportaba su imagen de proceso (de hasta 64 Kb) al resto de
computadores del proyecto. Esto producia una sobrecarga de
comunicaciones que en algunos casos no era aceptable. Con el uso de
variables publicas y privadas Galileo IV conoce qué variables debe enviar
para minimizar el tamafio de los mensajes. A modo de ejemplo, para
igualar el tamafio de un mensaje de imagen de proceso, un computador
tendria que tener 4092 variables publicas.
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e Variables Tipo E/S: variables asociadas a la periferia fisica controlada por

Galileo. Existen 5 tamafios distintos: Bit, Byte, Word (2 bytes), Dword (4 bytes)

o Qword (8 bytes).

— Direccion: direccion donde comienza la estructura de la variable (indexado a
través del médulo de bus asociado). S6lo en el caso de que se seleccione el
tamaio bit, es necesario especificar qué bit dentro del byte se va a usar.

— Esclavo Bus: desplegable con los esclavos dados de alta en la pantalla de
Configuracién de Bus.

@ La aplicacion comprueba que el espacio disponible desde el
direccionamiento indicado al final del esclavo es suficiente para esa variable. Si
no es suficiente se muestra un warning, pero se permite la creacién de la variable.
En la lista de variables, aquellas que tengan un tamafio superior al del esclavo, se
muestran en amarillo para que sea fécil identificarlas.

— Retardo:

Tipo |Up v Valor 150 §

150 ms

o Tipo: tipo de cambio de senal, flanco positivo (Up) o negativo (Down).

o Valor: periodo de tiempo, medido en milisegundos, que se desea retrasar
el cambio de la sefial (en subida o en bajada), desde que esta se produce
en el bus hasta que el programa de control detecte ese cambio.

@ Una vez seleccionado el tipo y valor, para aceptarlo haga clic fuera del panel.
Para cancelar la operacion pulse la tecla Esc.

— Descripcion

— Légica Negada: posibilidad de invertir la 16gica de las sefiales de tipo bit.
De esta manera, la sefial se procesa en Galileo IV negada con respecto a la
sefal real. Existen ciertas limitaciones a la hora de trabajar con sefiales de
l6gica negativa:
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Solo se puede aplicar a variables input de tipo bit.

Si la variable se mapea sobre una tarjeta con el driver virtual (hardware
virtual) o se tiene habilitada la simulacién, la simulacidn de las sefiales se
puede realizar con la logica negada o bien, a partir de la version
4.0.1153.9057 de Galileo, activar el check de la consola “Configuracion >
Simulacion > Permitir 16gica negada en la simulacion” y trabajar como
si existiese una tarjeta real con intercambio de E/S.

® Alineacion

Tipo |BIG_LITTLE iw
B
¥
X,
—_
q—'

Se indica el formato en el que se almacenan los datos de mds de un byte.

o

Se puede aplicar a variables input de tipo word, dword y qword.

Una vez seleccionado el tipo, para aceptarlo haga clic fuera del panel. Para

cancelar la operacion pulse la tecla Esc.

e Variables Tipo PLC: variables asociadas a la periferia fisica controlada por uno
de los PLCs definidos con quien Galileo actia como interfaz para asignarle
ordenes a sus maquinas.

Direccion: DB donde la variable estd almacenada y DW donde comienza
la estructura. S6élo en el caso de que se seleccione el tamafio bit, es
necesario especificar qué bit dentro del byte se va a usar.

Tipo de almacenamiento: tipo de memoria que queremos mapear
(DATABLOCK, MEMORY, INPUT OUTPUT). Si la memoria es de tipo
DB (DataBlock), se ha de indicar también el numero de DB al que
queremos acceder (maximo 255). En otro caso, se usa el 0 como DB.

@ A diferencia de las variables E/S, las variables PLC no se definen a
partir de un direccionamiento indexado (a través de los médulos de bus),
sino que han de ser direccionadas de forma absoluta. Ademds, van
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asociadas de forma implicita al PLC que controla la maquina que las
contiene.

e Variables Tipo Componente:

— Interface: desplegable con los componentes accesibles en Galileo IV. Un
componente es un objeto nativo en lenguaje XanaO2, capaz de realizar unas
determinadas tareas de forma automatica.

Tipicamente hay componentes que permiten controlar hardware especifico o
realizar operaciones séOlo al alcance del Sistema Operativo donde se ejecuta
Galileo IV.

— Esclavo Bus: desplegable (visible segiin Interface seleccionado) con los

esclavos dados de alta.

e Variables Tipo String:

— Valor: puede contener fragmentos de c6digo que se asocian con una variable
inline. Las variables inline se comportan como una especie de macro,
expandiéndose en el codigo con los contenidos de la cadena que se asigne a la
variable String.

A
—*~ No esta permitido el uso de comentarios de linea “//” en este tipo de

variables. El uso de estos puede traer comportamientos indeseados en la
aplicacion.

e Variables Tipo Constante:
— Valor: Debe de tener asignado un valor numérico dentro de los rangos del
tamafo seleccionado.

e Variables Tipo Clase:
— Clase: desplegable con las definidas en la pantalla Clases.

e Variables Tipo Coleccion (Vector o Lista):

— Plantilla: tipo definido para el Vector o Lista creado.
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4.10.7.- OPCIONES DE LA PANTALLA

4.10.7.1.- MAPA DE MEMORIA

Desde esta pantalla podemos acceder al Mapa de Memoria, para ello haga clic en =) en
la barra de herramientas.

Mapa de memoria “
Shared read ® Entradas Todas Computador
Shared write Salidas PCHITACHIO1 v @I
[Diree.... .B\«'teD .B\«'tel .theZ .B\«'te3 .B\«'Le'«i 'thes .B\«'tes Byte7 [ Nambre Valor de bit
[+ [ ] | | | | [ [ ~ | :r;ﬂ;l\CHINiE_Cﬁl.i_R;aseLInst.'..a\I..‘. | u':
: o [ [ = | MACHINE_Co1.1_Instalistions... 1
oo [ MACHINE_CO1.I TestPiotiam... 2|
|ox1a Buscar variable [ x | 4|
= [ [ I ;|
| oxzs Maguina Variable .
[ - MACHINE_CZ5_BOX_26 ¥|  |EZ24vdcOk Lin_Inv_Term Motus ||
0x33 I E_ZWchk_L?n_'Jnv_Term_MobJs
E_24VdcOk_Lin_PB_Slave
0x40 = Buscar v e aavdcok Lin_Rod1
| o4 | E_24vdcoOk_Lin_Rod2
I . |
w53
| oxes
o
|oxs0
| oxsa
090
038
1 0xAQ L

En la ventana mostrada se detalla donde se sitdan las variables definidas en la memoria
de periferia (para las variables I/0) y de intercambio (para variables SHARED).

La leyenda del mapa de memoria es la siguiente (cada celda de memoria corresponde a
un byte):

Celda de memoria ocupada totalmente.
Celda de memoria ocupada parcialmente.
. Celda de memoria libre.

Celda de memoria con solapamiento de variables definidas.

Ademads de detectar solapamientos, el mapa de variables da una idea bastante aproximada
de como esta de ocupada la memoria de Galileo I'V.
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. Buscar variable . . .
Haga clic en | para localizar en el Mapa de Memoria una variable en

concreto. Seleccione la maquina y la variable y la aplicacidén le indicard la linea y byte
donde estd mapeada la variable.

4.10.7.2.- MOSTRAR PETICIONES PLC

Desde esta pantalla podemos acceder a la ventana de Peticiones de PLC, para ello haga

. - .
clicen ¥ en la barra de herramientas.

Peticiones PLC E3
Eficiencia Mombre Tipo DB D Longitud en elementos | Longitud en bytes
5| 112,5 [PLC(1), Type(eDB), DW(2), LengthInltems()] DB 10 2 4 8

Peticiones hijas
2 | Nombre Tipo DB Dw Longitud en elem. .. | Longitud en bytes
v |E MaquinaPLC.DE_Bit DB 10 2 1 2

Peticiones solapadas

o | Nombre Tipo DB Dw Longitud en e... | Longitud en bytes

» MaquinaPLC_1.DB_Bit DB 10 2 1 2
MaquinaPLC_1.DB_Bit eDB 10 2 1 2
MaquinaPLC [ Cidlos] eDB 10 33 1 2
MaquinaPLC_1 [ Cidos] eDB 10 [ 1 2
MaguinaPLC [ Presets] eDB 10 8 1 2
MagquinaPLC_1 [ Presets] eDB 10 8 1 2

= 100 [PLC{D), Type(eDB), DW(1), LengthInltems(1)] DB 1 1 1 2

Peticiones hijas
2 | Nombre Tipo DB DwW Longitud en elementos | Longitud en bytes
1 1 1 2
100 [PLC{D), Type(eDB), DW(5), LengthInltems(2)] DB 10 6 2 4

La pantalla ofrece informacion acerca de la eficiencia y otros datos de las peticiones
realizadas al PLC, indicando las zonas de mapeado, variables, si existen peticiones
solapadas, etc.

4.10.7.3.- INFORME DE PERIFERIA

Desde esta pantalla podemos generar un Informe de Periferia, es decir, un documento
con todas las variables de periferia definidas en las maquinas (0 mdquina en concreto).

Para ello haga clic en " en la barra de herramientas.

La pantalla ofrece varias opciones como buscar, guardar, imprimir, enviar por correo
electrénico, exportacion en multiples formatos, etc...
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| Informe de periferia

T meECcALUX = =

Aartar [TEW

Cemypaitm

Fecha 15112013

Maquina del repositorio "APL_04'
Direccidn variahle Tipo Tarjeta Esclavo Bhr.
esclave

0o B_FonVariador Prutpt Bt FARTETA 1 |aP1 04 bo
0.1 E SertidaArras [Crutpant Bt TARJETA 1 [aPL D4 o1
0.3 b Velocidad|3C Durpan Bx TARJETA 1 AFL 04 3
04 E_SuboAFLDFL Dutpet Bt TARJETA 1 [|aPL o4 b4
0.3 E HajarAFLDTL Crutpon Bx FARTETA 1 [AFL 04 s
0.2 b_Velocidad| 3B [t B EARTETA_ 1 - APL 04 )2
0.6 E_EsnarPahl Cutpin Bx TARJETA 1 [AP1 o4 1]
0.7 E_EstirarPakl Crutpent B EARTETA_1 |APT 04 b7
1.0 £_RecogerPakl Churpnn B FARTETA 1 APL 04 LD
11 B RecogerPabl Crurpnn B TARJETA 1 JAFL 04 1.1
0.0 E_“aniaderDE. lxput B TARJETA 1 |AFL D4 Lo
0.7 E_LismiteInferior [mpur Bit TARJETA 1 |APL 04 7
0.3 E_LimiieSuperion rapur B [ARTETA 1 APL 04 5
03 E_Sooda TermmcaFley oot B CARJETA 1 |AFL 04 3
02 E_Sonda Temmicalalas ripus D TARTETA 1 [APL 04 b2
0.1 E SondaTenmicaTias [rput Bit FARTETA 1 APL 04 .
0.4 E_ConfinnaEstivaifabs Impur Ba FARJETA 1 |APL 04 4 il

4.10.7.4.- MENU CONTEXTUAL

Las opciones mds destacables de los ments contextuales, accesibles haciendo clic
derecho en el arbol sobre una zona, maquina o variable son:

Maquina — Crear y enlazar todo: crea todas las variables, con el mismo nombre
que el parametro eliminando el p_ y las asocia a su parametro.

Maquina — Cambiar todas a publicas: convierte todas las variables de la
madquina a publicas.

Maquina — Cambiar todas a privadas: convierte todas las variables de la
madquina a privadas.

Maéquina — Ir a secuenciador: abre la pantalla del secuenciador asociado a la
maquina.

Variable — Enlazar con: asocia la variable al pardmetro, muestra aquellos
pardmetros de igual tipo que la variable.

Variable — Enlazar y propagar: asocia la variable al pardmetro y la propaga en
aquellas maquinas asociadas al mismo secuenciador que la que la contiene.

Variable — Eliminar: elimina la variable.
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Variable — Propagar: propaga la variable en aquellas maquinas asociadas al
mismo secuenciador que la que la contiene.

Variable — Propagar ambito: propaga el alcance (publica/privada) de la
variable a todas las del mismo nombre en maquinas del mismo secuenciador que
la que la contiene.

Variable —» Renombrar y propagar nombre: modifica el nombre de la variable
y lo propaga en maquinas del mismo secuenciador (o heredado) que la contienen.
Variable — Desenlazar parametro: desasocia la variable al parametro.
Variable — Valor de la cadena: para variables de tipo string. Visualiza el valor
configurado en el formulario de detalle. Puede ser ttil cuando se encuentra la
pantalla bloqueada. Permite copiar el valor mostrado.

Parametro no asociado a variable — Crear y enlazar variable: crea una
variable, con el mismo nombre que el pardmetro eliminando el p_ y se la asocia.

Otra opcidn disponible fuera del menu contextual es:

Clonar maquinas — Ctrl+clic ratén y desplazarla sobre otra maquina (o si
misma) de la misma zona u otra. Permite crear maquinas basadas en otras, dando
la posibilidad de cambiar los médulos de bus y, en el caso de tipo PLC, permite
establecer un offset en DB y DW para que la mdquina clonada afiada esos offset
a la original.

~*~ Recordemos que si se asocia una mdaquina previamente ligada a otra zona de
diferente computadora, esta se “mueve” de la otra computadora a la actual, pero se ha de
recordar que las tarjetas de control no lo hacen, de forma que si la mdquina requiere de
moédulos de bus que pertenecen a la otra computadora existen problemas con la
configuracion del bus. Esto es indicado al compilar el proyecto.

i

Recuerde, haga clic en 3 para guardar en el proyecto todos los cambios realizados

en la pantalla.
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Esta pantalla permite visualizar los valores de las variables definidas en el proyecto y
forzar sus valores.

Imspector [DIY_PRO] X

BB |5 5 [Soecoonepanti

FIE_DZ2

= 20 v
Maguina

Poc o
P
WiiTc s
&LTC s
@ LiTc 08
-7 08
#7C 0R
&lLTc 06
BILTC 08
@LTc os
ALTc s
@LTc s
BALTc s
e
b YR
@LTC e
ALTC 08
aPLic o
ALcos
@LTc e
ALTC 06

300

v % v

g 20000 N v

Yatiable

MDY _Capacity

MW _CorkP

M_Simu

M_MovBackward
MB_Capadty
MB_StationTyps
MB_StationMurmber
M_MovFork

M_MNoearch
Code_AcceptIrputl
Code_Start
Code_CordPalletsToMext i
Code_Oocupatian
Code_ForkPos

Tode ForkGetinpubAccented
Code_ForkGetInputReleased
Code_MurmeraTransporte
COW_TempActstop
Code_ForkGetOutputRequest
Code_ForkGetOutReq

Code ForkGetEngOut

Tipa

DEC

DEC
DEC
DEC
DEC
DEC
DEC
DEC
CEC
DEC
DEC
DEC
DEC
DEC
DEC

valor actual

Ithis.p_M_Presence
true

this.p_MOAW_Ant == this.antl->Kum...

this=>TrackingCourk()

FORK_O1-3Munbar()

FORE_DL aetinputAcceptedithis-=N..
FORK_O1 GetInputReleasedithis-=n. .,

0
1000

FORK_01 GetOutputRequestthis-=M, .,
FORK_01 GetOubputRequest(this-=M, ..

FORE 01 GetEnaineOutput()

g valor

~*~ Aunque es posible acceder a esta pantalla sin estar en modo Conectado, no es

funcional si no se esta en ese modo.

4.11.1.- ;COMO CREAR UNA PLANTILLA DE VARIABLES?

Haga clic en = . Indique el nombre y el tipo de tabla a utilizar:

e Variables: variables definidas en el Simbdlico.
e Periferia: valores de periferia no mapeada en las variables de maquina.

Para clonar una plantilla, abra la misma y haga clicen # indicando el nuevo nombre.
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4.11.2.- ;COMO VISUALIZAR VARIABLES DE UN
SECUENCIADOR?

Seleccione en el desplegable ' * la tabla deseada.

La barra de herramientas de la tabla seleccionada tiene las siguientes opciones:

° += Afadir o eliminar filas en la tabla.

= (B ., . s
. 29 Actualizacion y actualizacion periddica de valores.

. V¥ Forzado y forzado periédico de valores.

300 8

[ ]
€

Numero de ciclos de forzado periddico.

2000

[ ]
4

Valor en ms del envio del mensaje de forzado del valor a Galileo.

@ Cada vez que se envie un mensaje de forzado, Galileo mantendré ese forzado

el namero de ciclos indicado (solo en el caso del forzado periddico). Por ejemplo,
con un tiempo de ciclo de 20ms, si configuramos un nimero de ciclos muy bajo,
10 por ejemplo, solo forzaremos el valor durante 200ms, el resto del tiempo, hasta
que se envie el siguiente mensaje a los 2sg no se esta realizando el forzado de
dicho valor.

e ' Cambiar maquina. En la ventana mostrada seleccione una méquina en el
desplegable, de las existentes en la plantilla actual, e indique en el segundo
desplegable otra maquina de las definidas en el proyecto. El resultado en la
plantilla es la sustituciéon de una maquina por otra manteniendo las variables. En
caso de no existir la variable en la mdquina nueva se indicard mediante un icono.

En la tabla Variables, y tras afiadir una nueva fila, seleccione mediante el desplegable de
la columna “Maquina” el nombre de la Mdquina o Zona.

A continuacién, mediante el desplegable de la columna “Variable”, seleccione la
variable a visualizar.

@ Puede hacer clic con el botén derecho del ratén para seleccionar desde el ment
contextual todas las variables de la maquina o zona de la fila seleccionada.
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En la columna “Tipo” seleccione mediante el desplegable el formato en el que se van a
visualizar los valores en la columna “Valor actual”. La aplicacion le ofrece los siguientes
modos:

i

DEC: El valor de la variable se muestra en formato decimal. Este es el formato
por defecto, se selecciona automdticamente tras seleccionar una variable.

BIN: El valor de la variable se muestra en formato binario, por ejemplo: una
variable de tipo byte con valor 4 aparece como "00000100".

HEX: El valor de la variable aparece en formato hexadecimal, por ejemplo, una
variable de formato byte y valor 15 aparece como “F”.

RAW: El valor de la variable se muestra como el valor de sus bytes separados por
espacios, por ejemplo, la variable de tipo word cuyo valor sea 12000 se mostrard
como “046 014".

STR: El valor de la variable se muestra en formato cardcter. Por ejemplo, la
variable de tipo byte cuyo valor sea 88 aparecerd como “X”. Si la variable tiene
formato word o dword debe tenerse en cuenta que la alineacion de sus bytes puede
hacer que no se muestre ningun caracter, al ser el primero de la cadena el “0” por
tener el byte de mds peso ese valor (una cadena que comienza por 0 se considera
vacia).

Las variables de tipo bit se mostrardn como valores 0 o 1, independientemente del

formato seleccionado.

4.11

.3.- VISOR DE COLECCIONES

El Inspector facilita la visualizacion de variables de tipo Coleccidn.

Permite acceder a toda la jerarquia del objeto de manera transparente:
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I Variable

I C_CMCollTrackings
C_CMCallvsT
Code_VSTNewCommand
M_Test
M_CM_NewvirtualCommand
M_CM_EndVirtualCommand
M_CMTranspor thotFound
ME_CMMaxNumberST
M_CMFsult

 Plugins.Scada. Scadalesigner Client[75b40bd9-9fd9-42cd-89¢ 14

Tipo

DEC

DEC

wer]: (Remoto: 58 ms, Total: 70 ms)

¥ Phugins. Grafcet, GrafcetDesigner Client [add 76 590 -0c48-45d 1-bl
ComputersFrom]: (Remoto: 18 ms, Total; 26 ms)

den

-;n'alor actual : Nuevo valor T
Vector <CTracking > : Elementos [6]
iVecbrdSizﬁunToCum\mMagm v

| 4 @ C_OMColvsT Vector <IStationToComm... |
| 4@ o Clase _VST_01_ST_VIR..,
4 () base Clase ST_VIRTUAL_STA...

@ p_Code_VSTEndTask... “falsa’
B p_Code_VSTSearchT... “true”
® o_M_MultiOPProcessed Faise

@ o M_Test True
@ p_M_VSTEndCommand Faise
® o_M_VSTFault False

& p_M_VSTMUIIOPFiNiS... False

& p_M_VSTMUIIOPProc... False

® p_M_VSTNewCommand Fake

W p_M_VSTPresence Falke

® p_M_VETWithout'WM.,. False

W p_MB_NewTracking [

W p_MB_VSTStatornNu... 1

W p_MB_VSTStationType 20

W o_MOW_WGZRSourc... 0

4 (@) b_UDT Tracking Clase CTracking

W p_M_TrackingEnt... Faise
& p_M_TrackingHas... False

Con ello la aplicacidn facilita una depuracién mds rdpida e intuitiva de los programas.

También nos permite detectar, en una fase temprana del desarrollo del programa,
situaciones potencialmente erréneas. Por ejemplo muestra errores como objetos nulos o
accesos fuera de la coleccion:

4 & CMD_MNG,C_CMCollTrackings Vector <CTracking
» &) [0 Clase CTracking
» @ [1] Clase CTracking
» L [2] Clase CTracking
s ; (3] Clase CTracking
b ‘: [4] Clase CTracking
» &) (5] Clase CTracking
A\ [6] <null>
Inspector

2

=)

fhdice ﬁJera de rango -

o El Visor de Colecciones puede integrarse con los elementos del SCADA, puede ver
mas informacion en “Uso de colecciones y Visor de colecciones en el Status” en la pagina

137.
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4.11.4.- ;COMO VISUALIZAR VARIABLES DE PERIFERIA NO
DEFINIDA?

En la plantilla Periferia, seleccione mediante el desplegable de la columna

“Tarjeta” el nombre computador y tarjeta asociada que gestiona esa parte de la periferia.
Indique, en la columna “Direccién”, la direccion relativa a la zona a consultar.

La direccion se expresa en el siguiente formato:

#Modo Tipo Byte [.Bit]

¢ Modo: indica si se quiere consultar una entrada o una salida (I para entradas y O
para salidas).
¢ Tipo: indica el tipo de dato a consultar X(bit),B(byte), W(word), D(dword).

Los valores posibles son por ejemplo:

— Consulta del bit 5 del byte 23 de las entradas: #1X23.5

— Consulta del byte 12 de las salidas: #0B12
4.11.5.- [,C()MO FOZAR EL VALOR DE UNA VARIABLE?

Ademas de visualizar los valores de las variables, es posible forzar un cambio en sus
valores, a fin de simular condiciones y ver como reacciona el programa de control.
Visualice, como se ha explicado anteriormente, el valor de la variable que desee
modificar.

Indique un valor en la celda de la columna “Nuevo Valor” de la tabla. Todas las variables
cuyo campo “Nuevo Valor” contenga un valor, serdn forzadas a la vez.

Si se desea forzar una variable de forma periddica, haga clic en el icono de forzado
periddico.

Consulte en “;Como visualizar variables de un secuenciador?” en la pagina 113 las
opciones disponibles en la barra de herramientas.

4.11.6.- ;COMO ELIMINAR UNA VARIABLE DE LA PLANTILLA?

Seleccione la fila que contiene a la variable y haga clicen ™ para eliminarla.
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4.11.7.- ;COMO ELIMINAR UNA PLANTILLA?

Seleccione en el desplegable ' la tabla deseada y haga clic en

P para eliminarla.

4.11.8.- ;COMO GUARDAR Y CARGAR PLANTILLAS DE
VARIABLES?

Clic % para guardar en el proyecto todos los cambios realizados en la pantalla.

é .

Si desea descartar los cambios y recargar la plantilla original haga clic en

@ Recuerde que al guardar la plantilla se almacenan también los valores actuales y de
forzado.
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4.12.- PANTALLA “VISUALIZACIONES”

Una visualizacién o layout es una representacion esquemdtica de los elementos de la
instalacién gobernados por el Sistema de Control Galileo IV. El layout es la version
modificable del formulario de instalacion que se usa en la aplicacion Galileo Status

Monitor.

Las visualizaciones son la cara visible de todo el proyecto, pues es la parte que finalmente
queda expuesta al uso diario y de la que se obtiene informacién en tiempo real de la

instalacion.

La informacién que contienen tiene un significado especial durante el desarrollo, y es
necesario organizar la informacién de forma ordenada a fin de localizarla posteriormente

en un tiempo razonable.

Vmualzaciin [Layeut WESTESTI[PROY TEST] %

frmEdicianForme. oct |

:-E_| TRadoGroup

|FmEdidonFoms Trcem | --IL
Preperties |Events |

AphsBerdyabie 233 4

B Anchars |[akL=ft,3kTop

hutgoel |Rilse

Aumszs |

TE = =
= et = MECALUX | P[]0 st
- [ panEditeble R Ve I [ wind2
El- E v _Gallea Bl TENoSesch @ TEFait Sistema
;;‘".Ela"“”t 2| TE_O1 NnErd DEr El Oracle
[ EISUDFEC"XI | TE_O1 Fault EEnN Acceso a datos
e L e O Dislogos
iy ! El Macaksx ITSW
& v —— P ThsogVeter

g TAnEreCombosoT

1= M TBoolvarSetter

% TdsZoomMavigater

1 THyD=(ENP

B suur::f;; ;[bis,- BHEE  TLaeverigudindicator
BorderStyle |bsSizeable ;
Borcer'width [0 ‘ TG
Caption |Formulanio ¢ |! TLCDSesn
CientHeicht (710 — -
Cientwidds 1227 @ nm
Cobr |dBtnFace
[ Constrains  |(TSzeConst eer TLEDLabel
cdi e i i
Cuisor .. |oDefault r TLinkedElzment
CustornHint I
Defauteritor |dmActiveFom | Enter Cont Jp TResemuton
DockSite | False [
Doublesufered |false I .? TRkttt
Dragkind |deDrag | X e
_DreMode  duberd | )¢ | " e
Enahierd e o]~ | Mipesen (Coder B e -

Haga clic en para habilitar todas las funcionalidades y bloquear la pantalla en el proyecto.

4.12.1.- ;COMO CREAR Y ABRIR UNA VISUALIZACION?

Para crear una visualizacion haga clic en la opcion

-~

accesible con clic derecho del

raton sobre el nodo Visualizaciones del drbol del proyecto. Indique el nombre.

Una vez creada, y desde el menu contextual mostrado haciendo clic derecho sobre ella,

tiene las siguientes opciones:

o & Eliminar : Elimina la visualizacién seleccionada.
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° B Cambiar propiedades

e Nombre: Permite la edicion del mismo.
e Tipo: Estandar o Plantilla.

El tipo Plantilla es el empleado para aquellas visualizaciones base empleadas en la
generacion automdtica de proyectos. Para ver este proceso consulte “;Como se puede
generar un proyecto de forma automatica?” en la pagina 31.

¢ Nivel de acceso: Asignacion de niveles de acceso predefinidos como en Designer
3.x. Para que puedan ser ejecutados han de ir asociados a los Privilegios asignados
al grupo.

¢ Traducciéon automatica: Traduccién directa de cadenas de texto en la
visualizacién en el Modo Conectado.

¢ Clonar visualizacion . . L .
g : Realiza una copia de la visualizacion solicitando al

usuario el nombre de la nueva.

Para mostrar y/o editar una visualizacién (su formulario) haga clic sobre ella en el arbol
del proyecto.

Para poder editar o eliminar una visualizacién ha de tener los permisos de usuario
necesarios.

Una vez que la visualizacién aparece en pantalla, puede usarlo en dos modos:

e Modo Ejecucion — Muestra la visualizacion de la misma forma que desde la
aplicacion Galileo Status Monitor.
En este modo no puede modificar los componentes del formulario, pero si
interactuar con ellos.

B Los cambios que realice en este modo (por ejemplo: cambiar la solapa
activa), no son guardados. Al abrir la visualizacién la siguiente vez vuelven a estar
en el estado inicial.

¢ Modo Diseiio — Muestra la visualizacion con una paleta de componentes en la
parte derecha, que se utiliza para componer la visualizacidn segun las necesidades.
En este modo, también aparece una pestafia llamada Code donde puede escribir
codigo de script, en el lenguaje JavaScript, que permite programar eventos de los
componentes que se inserten. Los cambios que se realicen en este modo si son
guardados.
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4.12.2.- ;COMO EDITAR UNA VISUALIZACION?

Al igual que en versiones anteriores del Designer, la aplicacién muestra gran cantidad de
componentes y opciones a la hora de crear y/o editar visualizaciones.

Una vez que la visualizacion estd abierta, ésta se encuentra por defecto bloqueada y en
modo Disefio. Por defecto la visualizacion se encuentra en este modo. En caso contrario,

$

haga clic en ** .

Para editar los componentes que contiene haga clic en 3 para habilitar todas las
funcionalidades y bloquear la pantalla en el proyecto para el resto de usuarios.

4.12.2.1.- LA PALETA DE COMPONENTES

Los componentes de edicion de la Visualizacion se agrupan en diferentes paletas segun
su funcionalidad. La descripcidon que se realiza es muy bdsica y, salvo en el caso de los
componentes de la paleta “Mecalux ITSW”, no se explican las propiedades o métodos
inherentes de cada componente particular. Para mds informacién sobre cada caso en
particular, se recomienda la lectura de la ayuda incluida en el compilador de Borland C++
Builder, pues son los mismos componentes.

De arriba a abajo, tenemos las siguientes paletas de componentes:

Paleta Estandar
Paleta Adicional
Paleta Win32

Paleta Sistema

Paleta Oracle

Paleta Acceso a Datos
Paleta Dialogos

Paleta Mecalux ITSW

N A WD

@ Varios de los elementos disponibles en las paletas pueden ser escalados con “Ctrl +
May + flechas direccion”.

A continuaciéon comentaremos cada paleta individualmente.
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4.12.2.1.1.- PALETA ESTANDAR

Estos componentes son los bdsicos en una aplicaciéon Windows, y son también los mas
frecuentemente usados.

ICONO NOMBRE DESCRIPCION
’ Lo Sirve para crear colecciones de acciones que centralizan la
E TActionList P . . que
respuesta del formulario ante acciones del usuario.
— Crea un botén que el usuario puede pulsar a fin de iniciar
oK TButton . q p P
acciones.
Muestra una opcién que el usuario puede activar / desactivar.
X TCheckBox Su uso més comun es el de mostrar grupos de opciones que no
son mutuamente exclusivas.
Muestra una lista de opciones en una combinacién de un
% TComboBox TListBox y un TEditBox. Los usuarios pueden escribir texto en
el campo de edicidn o seleccionar un item de la lista.
. Muestra un édrea de edicién donde el usuario puede introducir o
|ahI TEdit . . .
modificar una linea de texto simple.
- Facilita un contenedor de opciones relativas a un grupo o
] TGroupBox . p grip
formulario.
A TLabel Muestra texto que el usuario no puede seleccionar o manipular,
como titulos o etiquetas de controles.
g . Muestra una lista de opciones seleccionables con barra de
Eg TListBox . p
desplazamiento.
Muestra un drea de ediciéon donde el usuario puede introducir
TMemo P p
multiples lineas de texto.
Crea una barra con un menu principal para el formulario.
SES TMen Para acceder a sus eventos o disefiar sus contenidos, basta con
= hacer un doble clic sobre uno de estos elementos, a fin de abrir
una ventana de disefio de Mend.
Crea un panel que puede contener otros componentes del
D TPanel formulario. Se pueden usar, por ejemplo, para crear barras de
herramientas o lineas de estado.
Crea Mends de tipo Popup que aparecen cuando el usuario pulsa
Etg TPopupMenu | el botén derecho del ratén. Se puede usar el mismo mecanismo
que en el anterior componente para disefiarlos.
. Como el anterior, pero en este caso las opciones son mutuamente
(@ TRadioButton P P
excluyentes.
- . Crea un TGroupBox que contiene TRadioButtons en un
{EE TRadioGroup p q

formulario.
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4.12.2.1.2.- PALETA ADICIONAL

La siguiente paleta son componentes cuyo uso es mds raro y especializado que los de la
paleta Estdndar, pero aun asi muy frecuentemente usados en interfaces de aplicaciones
Windows.

ICONO NOMBRE DESCRIPCION
| TBevel Crea lineas o cajas de apariencia tridimensional.
%2 | TBitBtn Crea un botdn en el que se puede mostrar un bitmap.
—_— Muestra una lista con barras de desplazamiento, similar a una
=8 TCheckListBox | ListBox, excepto en que cada elemento de la lista tiene un
CheckBox a su lado.
TControlBar Crea un manager de layouts para los componentes ToolBar.

il | (5]

Crea una tabla donde se pueden mostrar datos en filas y

TDrawGrid
columnas.

Muestra una imagen (bitmap, icono o metafile).

TImage @ Haga clic derecho sobre la visualizacién y desde el ment
contextual mostrado seleccione Show Images inspector. En la
ventana mostrada se detalla el tamafio de cada una de las
imagenes del formulario, asi como el tamafio total de todas ellas.
Provee un mecanismo para forzar al usuario a entrar texto en un
determinado formato dentro de un TEdit u otro control de texto.
Crea un contenedor de tamafio variable que automdticamente
muestra barras de desplazamiento cuando es necesario.

Dibuja figuras geométricas (elipses, circulos, rectdngulos,
cuadrados o rectangulos redondeados).

Crea un botén que puede mostrar un icono, pero sin texto.
Suelen agruparse en ToolBars.

Afiade un separador al formulario, entre dos controles alineados,
TSplitter permitiendo al usuario cambiar el tamafio que ocupan en tiempo
de ejecucion, simplemente moviendo el separador.

Crea una etiqueta de texto no editable, al igual que una Label,
TStaticText con la diferencia de que este componente tiene su propio
“handle” a la ventana a la que pertenece.

Crea una tabla donde se pueden mostrar cadenas con
informacién organizada en filas y columnas.

En el siguiente ejemplo, se configura el grid para tener 8 filas y
3 columnas, y después escribe en cada una de las celdas su

L

TMaskEdit

TScrollBox

TShape

TSpeedButton

> |+ E=| % E

coordenadas:
TStringGrid StringGrid1.ColCount = 3;
abe StringGrid1.RowCount = 8;
for(i = 0; i<StringGrid1.ColCount; i++)
{

for(j = 0; j<StringGrid1.RowCount; j++)
{

StringGrid1.Cells(i, j) = "(" + i.toString() + "," + j.toString() + ")";
b
i
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Este componente es una solapa €n un componente

=1
TTabSheet TPageControl.

4.12.2.1.3.- PALETA WIN32

La siguiente paleta muestra componentes un poco mds avanzados, que permiten crear

interfaces mds vistosos y complejos.

ICONO

NOMBRE

DESCRIPCION

Q

TAnimate

Este control proporciona un medio para mostrar una
animaciéon AVI en una parte del formulario, que se estard
reproduciendo cuando lo planifiquemos.

I

TCoolBar

Muestra una colecciéon de controles de tipo TCoolBand,
cuyas bandas son méviles y de tamafio variable. El usuario
puede posicionar los controles arrastrando la etiqueta que
tienen en su parte izquierda.

TDateTimePicker

Muestra un control de edicién para introducir fechas o
tiempos. El usuario puede seleccionar fechas de un
calendario mediante el uso de las teclas arriba, abajo o
simplemente escribiendo la fecha. Es necesario disponer de
una version actualizada de COMCTL32.DLL, normalmente
localizada en el directorio Windows\System o en
Windows\System32

THeaderControl

Muestra una cabecera de texto o nimeros sobre una lista. Se
puede dividir el control en dos o mds partes para permitir
cabeceras en miuiltiples columnas. Los titulos se pueden
alinear de varias maneras, configuradas por separado.

THotKey

Hace que una “Hot Key” (combinacion de teclado) se asocie
a un control en particular.

TImageList

Este elemento es una coleccién de imagenes de las mismas
dimensiones, cada una de las cuales puede luego ser referida
por un indice.

El listado de imdgenes se gestiona desde el menu contextual
haciendo clic con el bot6n derecho.

TListView

Permite mostrar una lista en formato de varias columnas.
Cada columna mostrando un aspecto del dato que representa
la fila.

TMonthCalendar

Muestra un calendario que representa un mes. Puede ser
configurado para permitir navegar entre las fechas.

TPageControl

Crea un control de paginas que es usado para definir una caja
de didlogo multipagina, aunque usando una Unica ventana.

TPageScroller

Contiene otros objetos en un area cliente sobre los que se
puede hacer desplazamiento horizontal o verticalmente.

TProgressBar

Una barra rectangular que se puede “rellenar” de izquierda a
derecha, indicando un progreso en una operacion o proceso.

TRichEdit

Crea un control que contiene texto enriquecido. Por defecto
soporta propiedades tales como: tipo, estilo, tamafio y color
para sus fuentes. También soporta alineamiento de texto,
numeracion y drag & drop.

TStatusBar

Este es un area donde colocar texto informativo sobre las
acciones que lleva a cabo la aplicacién.
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TTabControl

Similar a un divisor en un Notebook, este componente provee
un conjunto de solapas mutuamente excluyentes al estilo de
un notebook.

TToolBar

Maneja ToolButtons y otros controles, colocdndolos por
filas, y ajustando autométicamente su tamaiio y posicion.

vilinaan

TTrackBar

Esta es una barra que define una extensiéon o rango de un
ajuste, y un indicador que muestra el valor actual y permite
cambiarlo. Se puede establecer su orientacién horizontal o
verticalmente, definir su longitud, anchura o el indicador de
posicién o muchos otros pardmetros.

TTreeView

Permite mostrar y controlar un conjunto de objetos basdndose
en sus relaciones ldégicas de jerarquia. El control incluye
botones que permiten expandir / contraer ramas. Se usa
principalmente para mostrar dichas relaciones entre el
conjunto de objetos ordenados de forma jerarquica.

TUpDown

Crea dos botones, uno con una flecha hacia arriba y el otro
hacia abajo, que incrementan o decrementan valores al ser
pulsados.

4.12.2.1.4.- PALETA SISTEMA

La siguiente paleta contiene componentes que permiten acceso a componentes propios
del sistema operativo.

ICONO NOMBRE DESCRIPCION
ﬁ TMediaPlayer Muestra un gontrf)l con estilo VCR que permite reproducir
'-. ficheros multimedia.
OLE| | TOleContainer | Crea un drea cliente para un Objeto linkado y embebido (OLE).
-"ﬂ TPaintBox Espemflca un drea rc?cftangular que provee limites para el
repintado de la aplicacion.
Este componente es un no-visual y lanza un evento de forma
TTimer periddica. Tanto el evento como el periodo son definidos por el

programador.
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4.12.2.1.5.- PALETA ORACLE

En la paleta Oracle hay componentes que permiten interactuar con una base de datos
Oracle, permitiendo acceso a sus tablas, conexiones, etc., esto confiere una gran potencia
al layout, pudiendo incluso llegar a integrar la aplicacion de control con la de gestion del

almacén.

ICONO

NOMBRE

DESCRIPCION

[+
1w

TDataSource

Este componente actia como un conducto o paso
intermedio entre componentes de tipo DataSet y

otros componentes dependientes de datos, como un
DBGrid.

TOracleDataSet

Este componente es ttil cuando se quiere hacer uso
de otros componentes dependientes de datos, puesto
que deriva del estindar DataSet, heredando la
mayoria de sus propiedades, métodos y eventos,
junto con otros derivados del componente
TOracleQuery.

Para usar un TOracleDataSet, hay que establecer su
propiedad  “Session” a un  componente
OracleSession del formulario y establecer la
sentencia SELECT que obtendrd el conjunto de
datos con el que trabajar.

TOracleDirectPathloader

1. Permite a una aplicacién acceder al motor del
“Direct Path Load” de un servidor Oracle, que
permite al servidor cargar datos desde una fuente
externa (un fichero, por ejemplo), a 1a base de datos
a gran velocidad, en lugar de usar sentencias SQL
INSERT o UPLOAD.

2. Hay varias restricciones para que dicha carga
pueda ser llevada a cabo:

3. No se permiten disparadores en la tabla, es
necesario desactivarlos temporalmente.

4. No se permiten comprobaciones de restricciones
o restricciones de claves ajenas en la tabla, aunque
si se permiten restricciones de clave primaria.

5. No se pueden cargar tablas remotas.

6. No se permiten tipos definidos por el usuario para
la tabla.

7. Este interface sélo estd disponible en las
versiones Net8 8.1 cliente y posteriores.

8. La operacién de carga no forma parte de una
transaccion “normal”.
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TOracleEvent

Este componente puede ser usado desde una
aplicacién que necesita reaccionar a sefiales
dbms_alert o mensajes dbms_pipe. Estos son
tipicamente generados por disparadores en la base
de datos que pasan informaciones a otras sesiones
de la base de datos. Estos componentes corren en un
hilo de ejecucién separado en background, sin
interferir con el funcionamiento normal del
programa. Cuando ocurre un evento, se llama a la
funcion definida en la propiedad “OnEvent”, que
estd sincronizada con el hilo de ejecucién principal
de la aplicacion.

TOracleLogon

Este componente provee de un cuadro de didlogo
estdndar para establecer el usuario, contraseia y
cadena de conexion a una base de datos.

TOracleNavigator

Este componente es usado para moverse entre los
datos contenidos en un OracleDataSet y permite
realizar operaciones sobre dichos datos, tales como
insertar nuevos, modificar o borrar datos existentes.

TOraclePackage

1. Un paquete es una extension de las bases de datos
Oracle que permite el encapsulamiento de
funciones, procedimientos, definiciones de tipos,
variables y constantes en una unica extension de
programa. Esta unidad puede ser luego usada de
forma arbitraria desde cualquier punto de un cédigo
PL/SQL.

2. Este componente permite el acceso directo a las
funciones, procedimientos, etc. Definidas en un
paquete. Simplemente hay que establecer la
propiedad “Session” y especificar el nombre del
paquete en la Base de Datos. Para llamar a
procedimientos o funciones de la base de datos, se
pueden usar los métodos “CallProcedure” y
“CallFunction”. Para acceder a variables o
constantes, se puede usar los métodos “SetVariable”
o0 “GetVariable”.

TOracleQuery

Se usa este componente para ejecutar sentencias
SQL o bloques PL/SQL. Es necesario establecer la
propiedad Session a un OracleSession en el cual se
ejecutard la consulta. El texto de la consulta puede
establecerse en la propiedad SQL y ser ejecutado al
invocar al método “Execute”. Si la sentencia es de
tipo SELECT, se podré acceder a los campos de un
registro mediante el método “Field”, y llamar a
“Next” para obtener mas registros hasta que el
retorno de “Eof” indique que ya no hay maés
registros disponibles. Si ocurriera un error durante
la ejecucién de la sentencia, se lanzard una
excepcion “EOracleError”.

Eo

TOracleScript

Este componente permite definir y ejecutar un script
SQL con multiples sentencias SQL. Esto puede ser
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muy util si se necesitara ejecutar muchas sentencias
SQL que no pueden ser usadas en bloques PL/SQL,
como por ejemplo el caso tipico de scripts de
instalacion.

Este componente provee un enlace con una base de
datos Oracle. Tras establecer sus propiedades
conexion (nombre de usuario, contrasefia y base de
datos), se puede establecer una conexién con la base
EE-; TOracleSession de datos llamando al método “LogOn” o
estableciendo la propiedad “Connected” a True. Si
se desea que sea el usuario final el que especifique
los pardmetros de conexion, se puede hacer uso del
componente OracleLogon.

4.12.2.1.6.- PALETA ACCESO A DATOS

Una vez que existen componentes que acceden a la base de datos, se pueden utilizar los
componentes de esta paleta para mostrarlos de muy variadas formas.

ICONO NOMBRE DESCRIPCION

Componente dependiente de datos en forma de
TDBCheckBox CheckBox que muestra o edita campos boléanos de un
registro de la Base de Datos.

Componente dependiente de datos en forma de
TDBComboBox ComboBox que muestra o edita listas de valores de una
columna en una tabla de la Base de Datos.

Este componente muestra muiltiples campos de
multiples registros en formato de tabla tabulada. Cada
celda en la tabla muestra multiples campos de un sélo
registro.

Componente dependiente de datos en forma de campo
b TDBEdit de edicion (Edit). Muestra los datos de un campo de un
registro de la BD.

Componente dependiente de datos, en forma de tabla.
TDBGrid Permite visualizar y editar los datos en un formato
tabular, similar a una hoja de célculo.

Componente dependiente de datos con la misma
apariencia de un Image que muestra, corta, copia o
pega bitmaps desde o hacia un registro de la Base de
Datos.

Componente dependiente de datos en forma de lista
TDBListBox que muestra una lista con desplazadores de valores de
una columna en una tabla de la Base de Datos.
Componente dependiente de datos, en forma de
ComboBox, que deriva su lista de objetos a representar
de un campo Lookup definido para un Data-Set o un
DataSource. En cualquier caso, al usuario se le presenta
una lista restringida de valores sobre los que elegir para
establecer un campo.

o | 5!

TDBCtrlGrid

!

TDBImage

|

!

TDBLookupComboBox
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%: TDBLookupListBox

Componente dependiente de datos, en forma de
ListBox, que deriva su lista de objetos a representar de
un campo Lookup definido para un DataSet o un
DataSource. En cualquier caso, al usuario se le presenta
una lista restringida de valores sobre los que elegir para
establecer un campo.

"% TDBMemo

Componente dependiente de datos en forma de memo
que muestra o edita textos en un registro de la Base de
Datos.

TDBNavigator

B8

Componente dependiente de datos en forma de una
barra de botones que permite moverse por los registros
de una tabla de 1a Base de Datos. También puede poner
la tabla en modo de insercion, edicion o sélo lectura,
colocar nuevos registros o refrescar los que se estin
mostrando.

.

TDBRadioGroup

.

Componente dependiente de datos en forma de grupo
de RadioButtons que muestran un conjunto de valores
de columnas de una tabla de la Base de Datos.

TDBRichEdit

Un control de edicién multilinea que puede mostrar y
editar texto enriquecido de un campo en un Data-Set.

TDBText

i)

Componente dependiente de datos en forma de etiqueta
de texto que muestra los valores de un campo de un
registro.

4.12.2.1.7.- PALETA DIALOGOS

Crea didlogos que solicitan informacion de algun tipo al usuario.

[
0
(]
4
(®)

NOMBRE

DESCRIPCION

TColorDialog

Este didlogo permite al usuario especificar informacién
sobre un color determinado.

TFindDialog

ol ezl

Muestra un didlogo de biisqueda de cadenas en un texto
dado.

5 TFontDialog

-
-

Muestra una ventana desde la que el usuario puede
especificar el tipo, estilo y tamafio de una fuente y
seleccionarla.

TOpenDialog

Muestra un didlogo de apertura de ficheros, muy comin
en todas las aplicaciones Windows.

TOpenPictureDialog

& |

Muestra un didlogo modal para seleccionar y abrir un
archivo de imdgenes. Es idéntico a un TOpenDialog,
excepto que tiene un drea donde poder realizar una vista
previa de la imagen antes de cargarla.

TPrintDialog

Muestra un cuadro de didlogo que permite al usuario
especificar informacién sobre una impresion, tal como la
impresora donde realizarla y el nimero de copias a
realizar.

Q| [l

TPrinterSetupDialog

Muestra un didlogo de configuracién de impresoras que
permite al usuario cambiar y parametrizar sus impresoras.
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At TReplaceDialog Muestra un didlogo que permite realizar las operaciones
*+8 de buscar y reemplazar cadenas en un texto.
=H . Muestra un didlogo para seleccionar un nombre de
= TSaveDialog fichero ) & £ para ¢
para salvar informacion.
' . . Idéntica al anterior, pero el propdsito ahora es salvar una
El TSavePictureDialog imagen p prop

4.12.2.1.8.- PALETA MECALUX ITSW

La paleta Mecalux ITSW contiene elementos tanto visuales como no visuales, y son el
verdadero corazén del que partir para crear un layout.

ICONO

NOMBRE

DESCRIPCION

TAnalogMeter

Este componente emula un medidor analégico y
puede ser asociado a una variable definida en el
simbdlico para mostrar su valor numérico.

=

TAwareComboBox

Combobox cuyo elemento seleccionado se controla
desde una variable de un secuenciador.

TBoolVarSetter

Este componente tiene un funcionamiento muy
similar al CheckBox de la paleta Estdndar, con la
diferencia que estd ligado a una variable de tipo
BOOL definida en el simbdlico y al cambiar su
estado, el usuario fuerza también la variable que se
estd viendo desde el Sistema de Control Galileo IV.

TdsZoomNavigator

Este componente permite incluir un cuadro de
navegacion rapido para paneles muy grandes.
Aparece como un pequeilo panel con un darea
seleccionable que se puede asociar con un Scroll-Box
de tamafio mucho mayor que el que permita la
pantalla. Al pulsar sobre esta drea, nos permitird
desplazarnos de forma rdpida por el ScrollBox de
forma automatica.

THyperBMP

Este componente es muy similar a los Image,
basicamente es un contenedor para una imagen.

TIAeverLiquidIndicator

Este componente emula una pantalla de cristal
liquido, que va mostrando un valor numérico asociado
a una variable cualquiera definida en el simbélico.

TKrGraphic

Componente que permite generar graficas con
variables del proyecto. Requiere tener asociado un
componente Timer que establezca cada cuanto se
desea actualizar los valores mostrados.

-_|:. |'_j

TLCDScreen

Este componente no estd asociado a ninguna variable
del simbdlico, simplemente sirve para mostrar
cadenas o mensajes de forma vistosa debido a la gran
variedad de efectos que permite.

TLED

Un simple LED, asociado a una variable booleana,
que aparecerd en color rojo o verde segin el valor de
la variable sea false o true.
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“iwm | TLEDLabel

Un LED, con una etiqueta adjunta, asociado a una
variable boleana, que aparecera en color rojo o verde
segin el valor de la variable sea false o true.

ﬁ’ TLinkedElement

Este componente es esencial para construir el grafo de
trayectorias posibles en la estacion, mediante su uso,
el programador deberia ser capaz de reflejar en el
layout todas las posibles trayectorias sobre las que se
quiere tener control.

I:J@ TResetButton

Botén asociado a una mdiquina tipo que permite
realizar un reset de la misma a una determinada etapa.

"‘? TRotateLabel

Este componente no estd asociado a variables del
simbodlico. Permite mostrar texto al igual que un
Label, con posibilidades ampliadas de rotarlo en
vertical o afiadir efectos que lo hagan mds vistoso.

- TSlideBar

Barra de desplazamiento (deslizante) asociada a una
variable en un secuenciador.

TTimerTick

1. Este componente es el mas sencillo y a la vez més
importante de un formulario para el Status Monitor.
Mediante €l se define el “pulso de refresco” que lleva
asociado el formulario, es decir, la frecuencia con la
que refrescardn los valores que mantiene en una caché
interna y que representan los valores actuales de las
variables del simbdlico en la tarjeta. El refresco de
esta caché provoca el refresco de todos los
componentes asociados a variables en el simbdlico
que se encuentran activos en el formulario.

2. Para activar este refresco periddico, basta con poner
la propiedad “Enabled” a true, y pasar a modo
runtime. Si ocurriese algtin problema en la conexién
con el sistema remoto o con la extraccion de datos,
automdticamente este componente se desactivard,
siendo necesario volver a activarlo desde el modo
edicién si queremos volver a ver los valores que
corren en el sistema remoto. Es importante también
fijarse en el valor que tiene la propiedad “Interval”, ya
que define la frecuencia (en milisegundos) con que se
refresca la caché (por defecto se establece a 1
segundo). Valores menores pueden llevar a que el
sistema no pueda obtener los datos con la suficiente
velocidad para alimentar estas peticiones, mientras
que valores muy superiores provocardn la falsa
apariencia de que el sistema remoto funciona “a
saltos”.

Debe existir al menos un componente de este tipo en
el formulario para que las comunicaciones actien.

@ Vea también las notas al final de esta tabla.

-1:. ! TTrasloScroller

Componente que simula un elemento mdvil. Tiene
capacidad para mostrar hasta 10 sefiales asociadas a la
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mdquina, asi como realizar una simulacién del
movimiento real llevado a cabo por esta.

@ En Designer IV cuando se crea una visualizaciéon se afiade por defecto un
TTimerTick habilitado con un intervalo de 1000 msg.

/1

~*— No puede haber mas de un TTimerTick por visualizacién. Si al importar una
visualizacién de versiones anteriores del Designer, existen varios TTimerTick, Designer
IV lo detecta y avisa de ello. En estos casos, de los existentes solo deja uno.

El TTimerTick no puede tener eventos asociados. Si al importar una visualizacion
de versiones anteriores del Designer, tienen un evento asociado, Designer IV lo detecta y
avisa de ello. En estos casos, al salvar la visualizacion, este evento se desasocia
automdticamente.

Los componentes comparten muchas propiedades con los ya conocidos y documentados
por Borland. A continuacion se detallan aquellas propiedades exclusivas de este grupo o
especificas de alguno de ellos.

e El componente TBoolVarSetter no aparece listado porque sus unicas
caracteristicas extra son las comunes, que son descritas al principio.

e Con la excepcion del TTimerTick, el TLCDScreen, el TdsZoomNavigator y el
TRotateLabel, todos los componentes de esta paleta tienen las siguientes
propiedades comunes:

PROPIEDAD DESCRIPCION

Esta es una propiedad especial que no deberia ser modificada en
ningin momento por el usuario. Se usa en conjuncién con el
TTimerTick para el refresco de los valores que estd monitorizando el
componente.

Puede ser establecida a un nombre vélido de Maquina o de Zona
definido en el simbdlico.

Clock

Secuenciador @ Haga clic derecho sobre la visualizacién y desde el mend
contextual mostrado seleccione Check layout. En la ventana mostrada
se muestran los errores a nivel de (Variable, Secuenciador), es decir,
indica cuando esté establecida la variable sin el secuenciador.

Puede ser establecida a cualquier variable de los tipos BOOL, BYTE,
WORD, DWORD, COLLECTION o una CLASE definidas en el
simbdlico.

Variable Las variables diqunibles se rellenan autométicamente en el propio
desplegable en funcién del tipo del componente. Si no se establece, se
entiende que el componente no estd ligado a ninguna variable, y por
tanto, no monitorizaran sus valores.
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@ Para el caso de variables de tipo CLASE (en 3.2 eran UDT), la
variable tiene el formato NombreClase.CampoClase. También es
posible representar anidaciones como por ejemplo
NombreClase.NombreClaseHija.CampoClaseHija
En colecciones la variable puede tener por ejemplo el siguiente
formato:

C_ColPunto3DJ[5].Z

Evaluador de Expresiones: También es posible, en lugar de una
variable, establecer una condicién, usando operadores de condicién
AND, OR, XOR u operadores mateméticos.

Se ofrece la posibilidad de utilizar el Evaluador con colecciones, por
ejemplo: C_CMCollTrackings[5].p_MB_TrackingID div 2.

Si no se prefijan las variables, se entenderdn que pertenecen a la
maquina definida con la propiedad “Secuenciador”, mientras que si
queremos especificar una variable de otra mdquina, deberemos
escribirla en su forma completa: Maquina.vVariable Por ejemplo,

si el secuenciador es TRE_O1, y en la variable aparece:
ActivarEntrada AND ActivarSubir

Esto se entiende como que estamos evaluando
TRE_01.ActivarEntrada

AND

TRE_O1.ActivarSubir

Sin embargo, podemos poner también:
ActivarEntrada

AND

TRE_02.ActivarSalida

Que se entendera como:
TRE_01.ActivarEntrada

AND

TRE_02.ActivarSalida

Estas expresiones son susceptibles de parametrizacion.

¢ Propiedades de LED Label

PROPIEDAD DESCRIPCION

Esta propiedad sirve para invertir la 16gica de representacién del
componente, es decir, que si se establece a true esta propiedad, el led
se encendera cuando la variable que monitoriza se encuentre a false, y
se apagard cuando la variable contenga el valor de true.

Esta propiedad sirve para forzar el encendido del led. Cuando se
Lit establece a true, el led aparece encendido, sin importar el valor de la
variable que monitoriza.

InvertLogic

¢ Propiedades de AnalogMeter

| PROPIEDAD DESCRIPCION

Define la forma del medidor analégico. El indicador serd un sector
angular cuyo arco serdn los grados marcados como valor de esta

AngularRange
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propiedad, hasta 360, que corresponderian a una circunferencia
completa.

El indicador permite definir unas zonas minimas o miximas por
debajo o encima de las cuales se pueden disparar eventos que alerten
EnableZoneEvents de que la variable se encuentra en dichos umbrales.

Estableciendo esta propiedad a true, podremos hacer uso de dichos
eventos.

¢ Propiedades de HyperBMP

PROPIEDAD DESCRIPCION
Corresponde a la imagen que queremos representar, que se puede
Image cargar desde un fichero de imdgenes (BMP, ICO o Metafile).
Altura total del drea donde se dibujard la imagen. Esta altura no tiene
Height por qué coincidir con el tamafio de la imagen cargada en la propiedad
Image.
Anchura total del drea donde se dibujard la imagen. Esta altura no tiene
Width por qué coincidir con el tamaiio de la imagen cargada en la propiedad
Image.
S Si esta propiedad se establece a true, la imagen cargada en la
trech . . . - .
propiedad Image se intentard ajustar al tamafio definido por las
propiedades Height y Width, con lo que realizaremos un zoom de
dicha imagen.
I . El HyperBMP puede llevar asociada una variable definida en el
nvertLogic

simbdlico de tipo BOOL, y si esta variable es true, la imagen se
mostrard, en cambio, si es false, la imagen no se mostrard. Si se
establece esta propiedad a true, la 16gica de visualizacion se invertird,
al igual que se hacia con los LED.

¢ Propiedades IAEverLiquidIndicator

PROPIEDAD DESCRIPCION
Si se desea que el indicador este situado en un dngulo inclinado, se
IndicatorAngle puede aumentar el valor de esta propiedad (0 — Horizontal, 900 —
Vertical).
IndicatorGap Indl'ca ?1 espacio (en pixeles) que queda entre el borde del indicador y
los indicadores de valor.
IndicatorKind Segtn el tipo, podemos usar un indicador 7 segmentos (por defecto),
9 segmentos, 0 como una matriz de puntos.
Esta es la cadena que se estd mostrando en el indicador. Si el tipo del
. . indicador es matriz de puntos, se muestra cualquier cadena, pero con
Indicatorstring . . P
los tipos de 7 y 9 segmentos, sélo se pueden mostrar nimeros y los
caracteres a, b, c, d, e, f (para nimeros en hexadecimal).
IndicatorStyle Mediante esta propiedad podemos hacer mds gruesas o delgadas las

lineas que forman los nimeros o mensajes.

Indica en qué posicién va el signo. Como el signo siempre se coloca
SignNumber en la posiciéon més a la izquierda del indicador, esta propiedad también
indica cuantos digitos son visibles en el indicador.

_

¢ Propiedades LCDScreen
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PROPIEDAD DESCRIPCION
Mediante esta propiedad podemos elegir entre diferentes tipos de
DotMatrix pantallas de matriz de puntos, lo que aumenta las posibilidades de

visualizacion en pantalla.

Esta propiedad aumenta la intensidad de brillo de los puntos en la
Intensity pantalla LCD. A mayor valor, més brillantes aparecerdn. El rango
varia entre 0 y 255.

Este es el mensaje que aparecerd en la pantalla LCD, puede estar

Lines compuesto por varias lineas, sobre las que se puede ir desplazando de
forma periddica.
. Al marcar esta variable a true, la pantalla LCD comienza a realizar el
ScrollActive

desplazamiento definido por las propiedades correspondientes.

Indica la cantidad de desplazamiento que se realiza en horizontal (en
pixeles) de cada vez. Un valor positivo implica un desplazamiento de

ScrollHorz izquierda a derecha, y uno negativo de derecha a
Izquierda.
ScrollSpeed Indica la velocidad del desplazamiento. A mayor valor, maés

rdpidamente se realizard el desplazamiento.

¢ Propiedades LED

| PROPIEDAD DESCRIPCION
[ InvertLogic Idéntico al LEDLabel.
fLit Idéntico al LEDLabel.

¢ Propiedades LinkedElement

PROPIEDAD DESCRIPCION

Esta propiedad es el texto que aparecera flotando sobre el nodo cuando
situemos el cursor del ratdn sobre dicho nodo.

Un nodo tipicamente estard conectado a otros para formar el grafo o
camino, y mediante estas 7 propiedades podremos especificar hasta 7
nodos (Componentes LinkedElement también, ya existentes en el

Hint

Entradal .

Entrada? formulario), que serdn la entrada a este elemento.

Entrada3 Esta es una informacién muy importante, pues es en la que se basa el
Entradad generador de codigo para expandir los elementos this, antl, .. ant7 que
Entrada5 coloquemos en nuestro codigo.

Entrada6

Entrada7 @ Para un nodo configurado en cualquier propiedad
(Entradal/Entrada2...) puede ir viendo, de forma anidada, las
propiedades de ese LinkedElement configurado.

Podemos seleccionar un Componente HyperBMP o Image para

Image ) .

colocarlo aqui. Es la imagen que queremos que represente ese nodo.
InvertLogic Idéntico al HyperBMP.

Esta propiedad estd pensada para poder seleccionar diferentes rutas en
Peso tiempo real en un futuro, en funcién del peso que asignemos a cada

nodo del grafo.
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En cada propiedad se pueden agregar una imagen mds a la del propio
LinkedElement. Cada imagen tiene una serie de propiedades
especificas que puede modificar. Cada propiedad de Movimiento tiene
ademds otras propiedades como:

InverLogic: idéntico al HyperBMP

OffsetX/Y: desplazamiento respecto al centro del LinkedElement.

MovementO1 Orientation: rotacién de la imagen (independiente a la rotacion del
Movement02 propio LinkedElemet)
Movement03 Tag: campo meramente informativo, a efectos es una etiqueta.

Variable: como el HyperBMP puede llevar asociada una variable
definida en el simbdlico de tipo BOOL,¢

Movement20 KeepAspect: permite mantener la relacién de aspecto de cada imagen.
Position: permite establecer la posicidon (centrada, lateral o en las
esquinas) sin necesidad de utilizar offset. Asi al redimensionar se
mantienen las posiciones.

LockRotation: permite indicar si durante la generacién automdtica,
esa imagen debe rotarse en funcién de cémo rote todo el elemento, o
por el contrario, debe mantener siempre su posicion.

Mismas propiedades que Movimiento1/2/3... Normalmente se emplea

MovimientoAveria para la imagen de Defecto.
MovimientoPalet Mismas. propiedades que Movimiento1/2/3... Normalmente se emplea
para la imagen del palet.
Un nodo tipicamente estard conectado a otros para formar el grafo o
camino, y mediante estas 7 propiedades podremos especificar hasta 7
Salidal nodos (Componentes LinkedElement también, ya existentes en el
Salida? formulario), que serdn la salida a este elemento. Esta es una
Salida3 informacién muy importante, pues es en la que se basa el generador
Salidad de cédigo para expandir los elementos this, posl, .. pos7 que
Salidas coloquemos en nuestro c6digo.
Salida6

Salida7 @ Para un nodo configurado en cualquier propiedad (Salidal/
Salida2...) puede ir viendo, de forma anidada, las propiedades de ese
LinkedElement configurado.a

Stretch Tiene el mismo comportamiento que en el HyperBMP.

Los nodos pueden ser de varios tipos segtin su posicién en el grafo:
Comiin, Especial, Inicio o Fin. Esta propiedad, al igual que la de Peso,
esta disefiada para futuras implementaciones, por lo que su uso atn
no tiene ning_;lin efecto.

Tipo

e Propiedades RotateLabel

PROPIEDAD DESCRIPCION

Indica el dngulo en el que queremos colocar el texto:
Escapement 0 — horizontal
90 — vertical

Permite darle algin efecto extra al texto: elevado, incrustado o sin

TextStyle efecto.

¢ Propiedades RotateL.abel
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PROPIEDAD DESCRIPCION
Permite afiadir un elemento a mostrar en la grafica. Al seleccionar uno,
Elements aparece una ventana para indicar el secuenciador y la variable a la que
desea asociarse.

Lenguajes de Scripting

Los lenguajes de scripting son una generacion de lenguajes que implementan un interface
COM comiin de manera que se pueden intercambiar entre si para permitirlos interactuar
con otros objetos COM nativos. Actualmente existe una gran cantidad de lenguajes de
Scripting para el Sistema Operativo Windows que cumplan con los interfaces estandar.
Entre otros podemos destacar “JavaScript”, “VBScript”, “Perl”, “Phyton”, etc.

Si el uso de componentes confiere grandes ventajas a la visualizacion, la posibilidad de
usar “Scripts” para programarlos eleva su potencia hasta el punto de que la visualizacién
del layout tiene las mismas posibilidades que el uso de una comercial.

El lenguaje de programacion usado es JavaScript, con él se puede hacer uso de los
formularios, objetos y componentes que tenemos a nuestra disposicion en la paleta de
componentes, siguiendo las reglas del lenguaje. No es el objetivo de este manual el
explicar los entresijos de JavaScript como lenguaje de programacion, por lo que en caso
de que el usuario tenga dudas en este aspecto, se recomienda la consulta de cualquier
tutorial o manual sobre dicho lenguaje.

La ventana con nuestro c6digo de script se muestra cuando abrimos una visualizacion y
se encuentra habilitada y en modo Disefio (mds info en “; Como editar una visualizacion?”
en la pagina 119).

En ese estado podemos escribir funciones y también, cuando hacemos doble clic sobre
alguno de los eventos de un componente, se crea en la ventana una cabecera para la
funcién que responde al evento y que se muestra para rellenar el cuerpo de la funcion.

Para borrar una funcién de respuesta a un evento, lo mas cémodo es borrar el cédigo de
su cuerpo, puesto que al salvar el formulario, se eliminan las funciones cuyo cuerpo se
encuentre vacio, y se desligan de los eventos a los que estuvieran asignadas, al igual que
pasa desde el IDE de los compiladores de Borland.
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\ Design pCode §

Ademas de las funciones que incorpora el lenguaje JavaScript, también es posible usar
una serie de funciones afiadidas desde el entorno:

FUNCION
void ChangeModeDesigner ( TForm aFormulario );
- Obsoleto -
void ShowReportFailures( TForm aFormulario );
int GetVarValue( TForm aFormulario,
string aVariable);
void SetVarValue( TForm aFormulario,
string aVariable,
int aValor );
int GetShowTrackings( TForm aFormulario );
void SetShowTrackings( TForm aFormulario,
int aValor );
void CopyTracking (TForm formulario,
string aSource,
string aTarget) ;
- aSource: nombre mégquina origen
- aTarget: nombre méquina destino
Operativa sobre tracking 1
void MoveTracking (TForm aFormulario,
string aSource,
string aTarget);
void SwapTracking (TForm aFormulario,
string aSource,
string aTarget);
bool GetPermissions (TForm aFormulario,
int alevel);
- Muestra la ventana de logon para que se introduzca un usuario.
Comprueba si tiene permisos suficientes para el nivel requerido.
bool QueryPermissions (TForm aFormulario,
string aUser,
string aPass,
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int alevel);

- Comprueba si el usuario/password introducidos tiene permisos
suficientes para el nivel requerido.

No muestra ventana de logon.

bool QueryAccessLevel (TForm aFormulario,

int alevel);

- Comprueba si el usuario logueado actualmente tiene permisos
suficientes para el nivel requerido. No muestra ventana de logon.
void TheCardInfo.TranslateString (

string alabel);

void ShowCollectionViewer (TForm aFormulario,

string alabel,

bool aNew window) ;

- Mas informacién en este mismo capitulo en el “Uso de colecciones y
Visor de colecciones en el Status” en la pagina 137 y en el “Visor
de Colecciones” en la pagina 114 en el Inspector.

Uso de colecciones y Visor de colecciones en el Status

Cualquier elemento existente puede acceder a los datos de las colecciones:

Secuenciador CMD_MNG

ShowHint false

SignNumber 10

Tag 0

Top 48

TransparentMode tmiNone

Variable C_CMCollTrackings{1].p_MD

Desde coédigo, se puede obtener el valor de cualquier campo de una colecciéon mediante
el uso de “GetVarValue.”

Es compatible con el evaluador de expresiones de Designer IV:

Secuendador CMD_MNG

ShowHint false

SignNumber 10

Tag 0

Top 48

TransparentMode tmNone

Variable C_CMCollTrackings[1].p_MB_TrackingID div 2

Designer IV ofrece mostrar visores de las colecciones de forma independiente.

El visor no requiere trabajo para configurarlo y actualiza los valores de manera
automdtica, a medida que estos cambian en el programa.

Un ejemplo de un Visor en el Status podria ser:

e Elementos en el Status:
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|cMD_MNG.C_CMColfTrackings

Collection viewer

W Mew window

e (Cddigo de JavaScript asociado:

var activeCollectionViewer = 0
function Button1Click(Sender)

{
if (cbNew.Checked)

ShowCollectionViewer(frmEdicionForms, EExpression.Text, 0);

else

activeCollectionViewer = ShowCollectionViewer(

frmEdicionForms,
EExpression.Text,
activeCollectionViewer);

}

e Visor de Colecciones mostrado:

maiind p

Inspector
Fl i CMD_MMG.C_CMColTrackings

b oAg) 0]

P
B p_r_TrackingCelivered
! p M TradkirgHasChanged
I o ME_HeightType
¥ p_ME_SourczAsle
¥ 0 MB_SourczDepth
¥ o MEB_SourcelocalX
B p_MB_SourceLocalY
\** p_MB_SourceMuamber
¥ p_MB_SourceSide
¥ p_MB_SourceType
# o MB TargetAsle
¥ p_MB_TargetDepih
¥ p_MB_Targetiocaly
¥ p_MB_Targetlocdy
‘ p_MB_TargetMumber
¥ p_ME_TargetSide
¥ 0 MB TargetTvpe
¥ o_MB_TracknglD
W P_MDV _MaxTempComm. ..
W _MDW _Transporthurmber
P D _WTUMumber
P p_MDW _WTUType
I oMW _Sourcel
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W p MW Targetd
W oMW Targety
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i3l o

Victoria Casares Garcia

Pagina 321 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

"u
UNIVERSIDAD DE OVIEDO mialing
Escuela de Ingenieria de Gijon . ""'

4.12.2.2.- JAVASCRIPT, EL LENGUAJE DE PROGRAMACION DEL STATUS
MASTER

Aunque realmente Galileo IV soporta todos estos lenguajes, se estandariza la utilizacién
de JavaScript por los siguientes motivos:

Es un estdndar abierto y por lo tanto no estd sujeto al control de un tnico
fabricante.

Es muy similar al lenguaje Xana y por lo tanto no existe un cambio traumatico
entre la programacion de control y la de la visualizacion.

La variedad de tipos que soporta es mayor que la de VBScript autolimitado para
no competir de forma directa con el lenguaje VBA (Visual Basic for
Applications). Mientras que VBScript s6lo puede automatizar métodos y
propiedades expuestas como Variants, JavaScript puede automatizar interfaces
expuestos con tipos complejos.

Compatibilidad historica con el antiguo Status Master de Builder.

JScript es laimplementacion de Microsoft de la especificacion de lenguaje ECMA
262 (ECMAScript Edition 3). Aparte de algunas excepciones de poca importancia
(para mantener la compatibilidad con versiones anteriores), JScript es una
implementacion completa del estindar ECMA. Esta introduccion pretende
ayudarle a comenzar a trabajar con JScript.

JScript es un lenguaje de secuencias de comandos interpretado y basado en
objetos. Aunque tiene menos funciones que los lenguajes orientados a objetos de
altas prestaciones como C++, JScript es muy eficiente para los propdsitos a los
que se destina.

JScript no es una version reducida de cualquier otro lenguaje ni es una
simplificacion de ningun lenguaje. Sin embargo, es un lenguaje limitado. Por
ejemplo, en JScript no se permite escribir aplicaciones independientes ni
proporciona compatibilidad integrada para la lectura y escritura de archivos.
Ademads, las secuencias de comandos de JScript sélo pueden ejecutarse con un
intérprete o "host", como las paginas Active Server (ASP, Active Server Pages),
Internet Explorer, Windows Script Host o Designer y Status Master.

JScript es un lenguaje en el que no se necesita declarar los tipos de datos. De
hecho, JScript incluye una mejora en esta caracteristica. No se puede declarar
explicitamente los tipos de datos en JScript. Ademds, en muchos casos JScript
realiza conversiones de forma automdtica cuando es necesario. Por ejemplo, si
agrega un nimero a un elemento que contiene texto (una cadena), el nimero se
convierte en texto.

El cédigo incluido en muchos de los ejemplos siguientes es, de alguna manera, mas
explicativo y menos denso que el que encuentra en paginas Web sobre este tema. La
intencion aqui es dejar claros los conceptos, no expresar un estilo 6ptimo y conciso de
codificacion. En cualquier caso, incluso es aconsejable escribir codigo que puede leer y
comprender, ficilmente, seis meses después de escribirlo.

Al igual que muchos otros lenguajes de programacién, Microsoft JScript se escribe en
forma de texto y se organiza en instrucciones, bloques formados por conjuntos de
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instrucciones relacionadas y comentarios. En una instruccién puede utilizar variables,
datos inmediatos como cadenas y nimeros (denominados "literales"), y expresiones.

4.12.2.3.- INSTRUCCIONES JSCRIPT

Un programa de JScript es una coleccién de instrucciones. Cada instruccién de JScript
equivale a una frase completa en espafiol. Las instrucciones de JScript combinan las
expresiones de tal forma que realizan una tarea completa.

Una instruccidén se compone de una o varias expresiones, palabras claves u operadores
(simbolos). Normalmente, cada instruccion se escribe en una sola linea, aunque puede
abarcar dos o mds lineas. Asimismo, dos 0 mds instrucciones pueden escribirse en la
misma linea, aunque deben separarse con un punto y coma. En general, en cada linea
nueva comienza una nueva instruccion. Es aconsejable finalizar las instrucciones de una
forma explicita.

Para ello se utiliza un punto y coma (;), el caricter de terminacién de instruccién de
JScript. A continuacién se incluyen dos ejemplos de instrucciones de JScript.

— Ejemplo:

aPdjaro = "Petirrojo"; // Asignar texto "Petirrojo" a variable

// aP&jaro

var hoy = nueva Fecha(); // Asignar fecha actual a la variable hoy

Un grupo de instrucciones de JScript rodeadas por llaves ({}) se llama bloque. Por lo
general, las instrucciones agrupadas en un bloque pueden tratarse como una sola
instruccion. Esto significa que los bloques pueden utilizarse en la mayor parte de los
lugares en los que JScript espera encontrar una instruccion. Las excepciones mds notables
a esta regla son los encabezados de los bucles for y while. Las instrucciones primitivas
incluidas en un bloque finalizan con puntos y coma, pero el bloque no.

Los bloques suelen utilizarse en funciones y condiciones. Observe que, al contrario que
en C++ y en otros lenguajes, en JScript no se considera un bloque como un 4mbito nuevo;
sOlo las funciones crean dmbitos nuevos. En el siguiente ejemplo la primera instruccion
inicia la definicion de una funcidn, que estd formada por un bloque de cinco instrucciones.
Tras el bloque hay tres instrucciones, que no estdn incluidas en las llaves, no son un
bloque y, por lo tanto, no forman parte de la funcién.

— Ejemplo:

function convert (pulgadas)

{

pies = pulgadas / 12; //Estas cinco instrucciones estan en un
// bloque.

millas = pies / 5280;

millasNauticas = pies / 6080;

cm = pulgadas * 2.54;

metros = pulgadas / 39.37;

}

km metros / 1000; // Estas tres instrucciones no estan en un
// bloque.
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kradio = km;
mradio= millas;

4.12.2.4.- COMENTARIOS

Un comentario de una sola linea en JScript comienza con un par de barras inclinadas (/).
A continuacion se incluye un ejemplo de comentario de una sola linea.

— Ejemplo:

unaBuenaldea = "Incluya muchos comentarios en su cédigo.";
// Este es un comentario de una sola linea.

Un comentario multilinea de JScript comienza con una barra inclinada seguida por un
asterisco (/*) y termina con los mismos elementos en orden inverso (*/).

— Ejemplo:

/*

Este es un comentario de varias lineas que explica la instruccidén de

cbdigo anterior.

La instruccidén asigna un valor a la variable unaBuenaldea. El valor,

que estd encerrado entre comillas, se conoce como literal. Un literal
contiene informacién de forma directa y explicita, no hace referencia
a la informacién de forma indirecta. Las comillas no forman parte del
literal.

*/

Al intentar incrustar un comentario de varias lineas en otro comentario del mismo tipo,
JScript podria interpretar el comentario resultante de una manera inesperada.

Los caracteres */ que marcan el final del comentario incrustado se interpretan como el
final de todo el comentario de varias lineas. Esto significa que el texto que sigue al
comentario incrustado no se incluye en el comentario sino que se interpreta como c6digo
de JScript y genera errores de sintaxis.

Es aconsejable escribir todos los comentarios como bloques de comentarios de una sola
linea. Posteriormente, esto permite comentar extensos segmentos de cédigo mediante un
comentario de varias lineas.

— Ejemplo:

// Este es otro comentario de varias lineas, escrito como una

// serie de comentarios de una sola linea.

// Después de ejecutar la instruccidén, puede hacer referencia al
// contenido de la variable unaBuenaldea utilizando su nombre,
// como en la siguiente instruccidén, en la que se agrega un

// literal de cadena a la variable unaBuenaldea mediante

// concatenacidn para crear una nueva variable.
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var ideaAmpliada = unaBuenaldea
+

"Nunca puede saber cudndo tendrd que averiguar
lo gque hace";

4.12.2.5.- ASIGNACIONES E IGUALDAD

El signo igual (=) se utiliza en las instrucciones de JScript para asignar valores a las
variables: es el operador de asignacién. El operando situado a la izquierda del operador =
siempre es un Valorlzq. Ejemplos de valoreslzq:

e Variables.
e Elementos de matriz.
¢ Propiedades de objeto.

El operando situado a la derecha del operador = siempre es un valorDcho. Puede utilizarse
cualquier tipo de valor arbitrario como valorDcho, incluido el valor de una expresién. A
continuacion se incluye un ejemplo de instruccidn de asignacion de JScript.

— Ejemplo:

unEntero = 3;

El compilador de JScript interpreta esta instruccion de la siguiente manera: "asigna el
valor 3 a la variable unEntero" o "unEntero recibe el valor 3".

Es necesario que comprenda la diferencia entre el operador = (asignacion) y el operador
== (igualdad). Cuando desee comparar dos valores a fin de determinar si son iguales, use
dos signos igual (==). Este tema se analizard con mas detalle en Controlar el flujo del
programa.

4.12.2.6.- EXPRESIONES

Una expresion de JScript es una ‘frase’ que un intérprete de JScript puede evaluar para
generar un valor. El valor puede ser cualquier tipo de JScript vdlido: un nimero, una
cadena, un objeto, etc. Las expresiones mds sencillas son los literales.

A continuacién se incluyen algunos ejemplos de expresiones con literales de JScript.

— Ejemplo:

3.9 // literal numérico

"iHola!"™ // literal de cadena

false // literal de tipo Boolean

null // valor null literal

{x:1, y:2} // literal de objeto

[1,2,3]1 // literal de matriz
function (x) {return x*x;} // literal de funcién
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Las expresiones mds complejas pueden incluir variables, llamadas a la funcién y otras
expresiones. Las expresiones pueden combinarse para crear expresiones complejas
mediante operadores. Estos son algunos ejemplos de operadores:

+ // suma

- // resta

* // multiplicacidn
/ // divisién

A continuacién se incluyen algunos ejemplos de expresiones complejas de JScript.

— Ejemplo:

var unaExpresion= "3 * (4 / 5) + 6;

var unaSegundaExpresion = Math.PI * radio * radio;

var unaTerceraExpresion = unaSegundaExpresion

+

" % "

+

unaExpresion;

var unaCuartaExpresion = " (" + unaSegundaExpresion + ")

o

(" + unaExpresion + ")";

4.12.2.7.- VARIABLES

En todos los lenguajes de programacion se utilizan segmentos de datos para cuantificar
los conceptos.

:Qué edad tengo?

En JScript, una variable es el nombre que recibe este concepto. Al utilizar la variable, en
realidad se usan los datos que representa.

— Ejemplo:

NimeroDiasRestantes = Fechalimite - FechaActual;

En un sentido mecanico, las variables se emplean para almacenar, recuperar y tratar todos
los valores diferentes que aparecen en las secuencias de comandos. Es aconsejable crear

siempre nombres de variable descriptivos; esto facilita a los usuarios entender el tipo de
tarea que realiza la secuencia de comandos.
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4.12.2.8.- DECLARAR VARIABLES

Una variable se declara la primera vez que aparece en la secuencia de comandos. Esta
primera mencién de la variable la configura en la memoria, de modo que se pueda hacer
referencia a ella en secciones posteriores de la secuencia de comandos. Para poder utilizar
las variables, es necesario declararlas previamente. Para ello utilice la palabra clave var.

— Ejemplo:

var contar; // una sola declaracidn.

var contar, cantidad, nivel; // varias declaraciones con una
//palabra clave var.

var contar = 0, cantidad
// inicializacidén en

// una instruccidn.

100; // declaracidén de variable e

Si no inicializa la variable en la instruccidn var, €sta toma automaticamente el valor no
definido (undefined) de JScript. Aunque no es aconsejable, la omision de la palabra clave
var en la instruccion de declaracién es una sintaxis de JScript valida. Cuando se utilice,
el intérprete de JScript proporciona a la variable visibilidad de ambito global. Sin
embargo, cuando se declare una variable en un procedimiento, no ha de ser visible en el
ambito global; en este caso, debe usar la palabra clave var en la declaracion de variable.

4.12.2.9.- NOMBRAR VARIABLES

Un identificador es el nombre de una variable. En JScript, los identificadores se utilizan
para:

e Nombrar variables,
Nombrar funciones,
¢ Proporcionar etiquetas para los bucles.

JScript es un lenguaje que distingue mayusculas y minudsculas. Esto significa que un
nombre de variable como miContador es diferente al nombre MIContador. Los nombres
de variable pueden tener cualquier longitud. Las normas para crear nombres de variable
validos son las siguientes:

e El primer cardcter debe ser una letra ASCII (en mayudsculas o mindsculas) o un
caracter de subrayado (_). No puede utilizarse un niimero como primer caricter.

¢ Los siguientes caracteres deben ser letras, nimeros o caracteres de subrayado.

¢ El nombre de una variable no puede ser una palabra reservada.

A continuacién se incluyen algunos ejemplos de nombres de variables validos y no
validos:

— Ejemplo:
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// Nombres validos

_numeropaginas

Parte9

Numero elementos

// Nombres no validos

99Globos // No puede comenzar con un numero.

Smith&Wesson // El signo & no es un caracter valido para los
// nombres de las variables.

Si desea declarar una variable e inicializarla, pero no quiere darle ningin valor en
particular, asignele el valor null de JScript.

— Ejemplo:

var edadOptima = null;

var demasiadoMayor = 3 * edadOptima; // demasiadoMayor tiene el
// valor 0.

Si se declara una variable sin asignarle un valor, la variable existe, pero tiene el valor no
definida de JScript.

— Ejemplo:

var conteoActual;

var conteoFinal = 1 * conteoActual; // conteoFinal tiene el valor
// NaN, ya que conteoActual no

// estd definida.

La diferencia principal entre null y no definida en JScript es que null se comporta como
el nimero 0, mientras que no definida se comporta como el valor especial NaN (No es un
nimero, Not a Number). Al compararlos, los valores null y no definido siempre se
consideran iguales.

Puede definir una variable sin utilizar la palabra clave var en la declaracion y asignarle
un valor. Esto se denomina declaracion implicita.

— Ejemplo:
ningunaCadena = ""; // La variable ningunaCadena se declara de
// forma implicita.

No se puede utilizar una variable que nunca se haya declarado.

— Ejemplo:

var volumen = longitud * ancho; // Error, longitud y ancho todavia
// no existen.
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4.12.2.10.- CONVERSION

El intérprete de JScript s6lo puede evaluar expresiones en las que los tipos de datos de
los operandos coincidan.

Sin la conversidn, una expresion que intente llevar a cabo una operacién en dos tipos de
datos diferentes (un ndimero y una cadena, por ejemplo) produce un resultado erréneo.
Pero éste no es el caso en JScript.

JScript es un lenguaje en el que no es necesario declarar los tipos de datos. Esto significa
que sus variables no tienen un tipo predeterminado (al contrario que lenguajes en los que
se deben declarar los tipos de datos, como C++). En cambio, las variables de JScript
tienen un tipo equivalente al tipo del valor que contienen. La ventaja de este
comportamiento es que proporciona la flexibilidad necesaria para tratar un valor como si
perteneciera a otro tipo.

En JScript, se pueden realizar operaciones en valores de tipos diferentes sin temor a que
el intérprete de JScript provoque una excepcion. En vez de eso, el intérprete de JScript
cambia automdticamente uno de los tipos de datos al otro y realiza después la operacion.
Por ejemplo:

OPERACION RESULTADO
Sumar un ndmero y una cadena El ndmero se convierte en cadena
Sumar un booleano y una cadena El booleano se convierte en cadena
Sumar un nimero y un booleano El booleano se convierte en nimero
— Ejemplo:
var x = 2000; // Un numero
var y = "Hola"; // Una cadena
x = x + y; // el nimero se convierte en una cadena
document.write(x); // Da como resultado 2000Hola

Para convertir de forma explicita una cadena en un entero, utilizar el método parselnt.
Para convertir de forma explicita una cadena en un niamero, utilizar el método parseFloat.

Hay que tener en cuenta que las cadenas se convierten automdticamente en nimeros
equivalentes al realizar una comparacion, pero no se modifican durante una suma.
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Tipos de datos JScript

En JScript hay tipos de datos principales, compuestos y especiales:

TIPO DE DATO RESULTADO

Cadena

Principal Numérico
Booleano
Objeto

Compuesto Matriz

) Null

Espacial _

No definido

Tipo de dato cadena

Un valor de cadena estd formado por una cadena de cero o més caracteres Unicode (letras,
digitos y signos de puntuacion). Este tipo se utiliza para representar texto en JScript. Para
incluir literales de cadena en sus secuencias de comandos, enciérrelos entre pares de
comillas simples o dobles. Pueden incluirse comillas dobles en cadenas delimitadas por
comillas simples y viceversa.

— Ejemplo:

"Feliz me encuentro; libre de preocupaciones"
'"iEs imposible!" gritdé el hombre.'

" 4 2 "

o

Tenga en cuenta que en JScript no hay ningun tipo que represente un caracter inico (como
el tipo char de C++). Para representar un caracter tinico en JScript, es necesario crear una
cadena que sélo conste de un carécter. Las cadenas que no contienen ningtin caricter ("")
se denominan cadenas vacias (de longitud cero).

Tipo de dato numérico

En JScript no hay ninguna distincién entre valores enteros y valores de coma flotante; un
numero de JScript puede ser cualquiera de los dos (internamente, JScript representa todos
los nimeros como valores de coma flotante).
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4.12.2.10.1.- VALORES ENTEROS

Los valores enteros pueden ser nlimeros enteros positivos, nimeros enteros negativos y
0. Se pueden representar en base 10 (decimal), base 8 (octal) y base 16 (hexadecimal).
La mayor parte de los nimeros de JScript se escriben en decimal.

Si se desea denotar enteros octales, anteponer un “0” (cero). S6lo pueden contener digitos
del 0 al 7. Un niimero precedido por un “0” que contiene los digitos “8” 0 “9” se interpreta
como un nimero decimal.

Si se desea denotar enteros hexadecimales (“hex”), anteponer un “0x” (cero y x o X).
Sélo pueden contener digitos del 0 al 9 y letras de la A a la F (maytsculas o mintsculas).
Las letras de la A a la F se utilizan para representar, como digitos simples, los nimeros
que van del 10 al 15 en base 10. Es decir, OxF equivale a 15 y 0x10 equivale a 16.

Los numeros octales y hexadecimales pueden ser negativos, pero no pueden contener una
parte decimal ni escribirse en notacion cientifica (exponencial).

4.12.2.10.2.- VALORES DE COMA FLOTANTE

Los valores de coma flotante pueden ser nimeros enteros con una parte decimal. Ademas,
n_.n

pueden expresarse en notacion cientifica. Es decir, se utiliza una "e" en mayusculas o
minusculas para representar “diez a la potencia de”.

JScript representa nimeros mediante el estindar de coma flotante IEEE 754 de ocho bytes
para representacion numérica. Esto significa que puede escribir ndmeros tan grandes
como +1,7976931348623157x10308 y tan pequefios como +5x10-324. Los numeros que
comienzan con un sélo "0" y contienen un separador decimal se interpretan como
nimeros decimales de coma flotante.

Tenga en cuenta que un nimero que comience con "0x" o "00" y contenga un separador
decimal genera un error. A continuacion se incluyen algunos ejemplos de numeros de
JScript.
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NUMERO DESCRIPCION DECIMAL
.0001
0.0001 Cuatro numeros de coma flotante 0.0001
le-4 equivalentes.
1.0e-4
3.45e2 Un niimero de coma flotante. 345
42 Un entero. 42
Un entero. Aunque parece un nimero octal
0378 (comienza con un cero), 8 no es un digito 378
octal vélido, por lo que el nimero se
interpretard como un decimal.
Un entero octal. Observe que aunque en
0377 apariencia se trata del nimero precedente 255
al anterior, su valor real es muy diferente.
Un nimero de coma flotante. Aunque este
0.0001 numero comienza con un cero, no es octal, 0.0001
ya que tiene un separador decimal.
Esto es un error. Los dos ceros precedentes
00.0001 marcan el nimero como octal, pero este N/D (error del
tipo numérico no puede incluir un compilador)
componente decimal.
OXff Un entero hexadecimal. 255
0x37CF Un entero hexadecimal. 14287
Un entero hexadecimal. Tenga en cuenta
0x3e7 que la '’ no se interpreta como 999
exponenciacion.
Esto es un error. Los nimeros
. N/D (error del
0x3.45e2 hexadecimales no pueden tener partes .
. compilador)
decimales.

Ademads, JScript contiene nimeros con valores especiales. Son los siguientes:

¢ NaN (no es un numero) Se utiliza al realizar una operacion matematica en datos

inapropiados, como cadenas o con el valor no definido.

¢ Infinito positivo. Se utiliza cuando un ndmero positivo es demasiado grande para
representarlo en JScript.
¢ Infinito negativo. Se utiliza cuando un nimero negativo es demasiado grande
para representarlo en JScript.
¢ () positivo o negativo. JScript diferencia entre cero positivo y negativo.
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4.12.2.11.- TIPO DE DATO BOOLEANO

Mientras que los tipos de datos de cadena y numérico pueden tener un nimero
practicamente ilimitado de valores diferentes, el tipo de dato booleano sélo puede tener
dos: los literales true y false. Un valor booleano expresa la validez de una condicion,
indicando si es verdadera o no.

Las comparaciones realizadas en las secuencias de comandos siempre tienen un resultado
booleano. Observe la siguiente linea de cédigo de JScript.

y = (x == 2000);

En este caso, el valor de la variable x se prueba para establecer si es igual al nimero 2000.
Si es asi, el resultado de la comparacién es el valor booleano true, que se asigna a la
variable y. En caso contrario, el resultado de la comparacion es el valor booleano false.

Este tipo de valores es especialmente util en las estructuras de control. En este caso, se
combina una comparacion que crea directamente un valor booleano con una instruccién
que lo usa.

— Ejemplo:

if (x == 2000)
z =z + 1;

La instruccidn if/else de JScript realiza una accidn si un valor booleano es true (en este
caso, z =z + 1), y una accién alternativa si el valor booleano es false (x = x + 1).

Puede utilizar cualquier tipo de expresion como expresion comparativa. Toda expresion
que dé como resultado una cadena 0, null, undefined o vacia se interpreta como false. Las
expresiones que den como resultado cualquier otro valor se interpretan como true.

— Ejemplo:
if (x = y + z) // Es posible que no obtenga los resultados
// previstos -- jvea a continuacidn!

Observe que la linea anterior no comprueba si x es igual a y + z, ya que Unicamente se
utiliza un signo igual (asignacion). En vez de eso, el c6digo anterior asigna el valor de y
+ z a la variable x y, a continuacién, comprueba si el resultado de toda la expresion (el
valor de x) es cero. Para comprobar si x es igual a y + z, use el codigo siguiente.

— Ejemplo:

if (x ==y + z) // ;Este cb6édigo es diferente al anterior!

Para obtener mas informacion acerca de las comparaciones, consulte Controlar el flujo
del programa.
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4.12.2.12.- TIPO DE DATO NULL

El tipo de dato null sélo tiene un valor en JScript: null. La palabra clave null no puede
utilizarse como nombre de una funcién o variable.

Una variable que contiene null no contiene "ningdn valor" ni "ningtn objeto". En otras
palabras, no incluye ningtin nimero, cadena, tipo booleano, matriz u objeto vélido. Para
borrar el contenido de una variable (sin eliminar la variable), asignele el valor null.

Observe que en JScript, null no es lo mismo que O (al contrario de lo que ocurre en C y
C++). Tenga en cuenta también que el operador typeof de JScript interpretard los valores
null como un tipo Objeto, no como un tipo null. Este comportamiento, que puede
provocar confusiones, permite mantener la compatibilidad con versiones anteriores.

4.12.2.13.- TIPO DE DATO NO DEFINIDO

Se devuelve el valor no definido al utilizar:

e Una propiedad de objeto que no existe
¢ Una variable que se ha declarado, pero a la que no se ha asignado un valor.
Tenga en cuenta que no es posible comparar una variable con el valor undefined

para comprobar si dicha variable existe, aunque se puede saber si su tipo es "no
definido".

— Ejemplo: el programador estd intentando probar si la variable x se ha declarado:

// Este método no funcionaré
if (x == undefined)

{

// hacer algo

}

// Este método tampoco funcionard - debe comprobar
// la cadena "undefined"
if (typeof (x) == undefined)

{

// hacer algo

}

// Este método funcionaré

if (typeof (x) == "undefined")
{

// hacer algo

}

Piense en la comparacién del valor undefined con el valor null.

someObject.prop == null;

Esta comparacion es true,
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e Si la propiedad someQObject.prop contiene el valor null,
e Si la propiedad someQObject.prop no existe.
e Para comprobar si una propiedad de objeto existe puede utilizar el nuevo operador
in:
if ("prop" in unObjeto)
// unObjeto tiene la propiedad 'prop'

4.12.2.14.- OPERADORES JSCRIPT

JScript tiene un amplio conjunto de operadores, entre los que se incluyen operadores
aritméticos, 16gicos, de bits y de asignacion, asi como algunos operadores variados.

I Calculo Logico De bits Asignacién Varios
Descripcion | Simbol | Descripcion | Simbol | Descripcion | Simbol | Descripcion | Simbol | Descripcié | Simbolo
o ) () o n
Negac10n - INOT légico | INOT bits ~ |Asignacién = IDelete delete
unaria
Incremento ++ Menor que < IDesplazamiento de |[<< |Asignacién OP= Typeof typeof
bits a izda. compuesta
Decremento |- Mayor que > IDesplazamiento de [>> \Void void
bits a dcha.
Multiplicacion * Menos o <= IDesplazamiento de [>>> Instanceof  |instanceof
ligual que bits a dcha. sin
signo
Division Mayor o > = IAND bits & New new
ligual que
M6dulo % Igualdad == XOR bits N In in
aritmético
ISuma + Desigualdad  |I= OR bits
IResta - IAND légico  |&&
OR l6gico I
ICondicional  [?:
Coma X
Igualdad ===
lestricta
Desigualdad  |l==
lestricta
La diferencia entre == (igualdad) e === (igualdad estricta) es que el operador de igualdad

convierte los valores de diferentes tipos antes de comprobar la igualdad. Por ejemplo, la
comparacion entre la cadena "1" y el nimero 1 se interpreta como true. Por otro lado, el
operador de igualdad estricta no convierte los valores a tipos diferentes, por lo que la
cadena "1" no se considera igual al ndmero 1.

Las cadenas primitivas, los nimeros y los tipos booleanos se comparan por valor. Si
tienen el mismo valor, se consideran iguales. Los objetos (incluidos los objetos Array,
Function, String, Number, Boolean, Error, Date y RegExp) se comparan por
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referencia. Aunque dos variables pertenecientes a dichos tipos tengan el mismo valor,
sOlo se consideran iguales si hacen referencia al mismo objeto.

— Ejemplo:

// Dos cadenas primitivas con el mismo valor

var cadenal = "Hola":

var cadena?2 = "Hola":

// Dos objetos String, con el mismo valor
var ObjetoStringl = new String(cadenal);

var ObjetoString?2 new String(cadena?l);
// El resultado en este caso serd true
if (cadenal == cadena?2)

{

// hacer algo (se ejecutard)

}

// El resultado en este caso serd false

if (ObjetoStringl == ObjetoString2)

{

// hacer algo (no se ejecutard)

}

// Para comparar el valor de los objetos String,
// use los métodos toString() o valueOf ()

if (ObjetoStringl.valueOf () == ObjetoString2)
{

// hacer algo (se ejecutard)

}

4.12.2.15.- CONTROLAR EL FLUJO DE PROGRAMA

Normalmente, las instrucciones de una secuencia de comandos de JScript se ejecutan una
detrds de otra, en el orden en que se han escrito. Esto se denomina ejecucion secuencial
y es la direccion predeterminada del flujo del programa.

Una de las alternativas a este tipo de ejecucion transfiere el flujo del programa a otra parte
de la secuencia de comandos. Es decir, en lugar de ejecutar la instruccion siguiente de la
secuencia, se ejecuta otra.

Para que la secuencia de comandos sea util, esta transferencia de control debe realizarse
de una forma ldgica. La transferencia del control del programa se basa en una decision,
cuyo resultado es una instruccién del valor de verdad (que devuelve un tipo booleano
true o false). Se crea una expresion y a continuacién se prueba si su resultado es
verdadero. Para ello hay dos clases principales de estructuras de programa.

La primera es la estructura de seleccion. Se utiliza para especificar rutas alternativas para
el flujo del programa y crear de este modo un entronque en el programa. En JScript hay
disponibles cuatro tipos de estructuras de seleccion.

La estructura de seleccién unica (if),

La estructura de seleccion doble (if/else),

El operador ternario en linea ?:

La estructura de seleccion multiple (switch).
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El segundo tipo de estructura de control de programas es la estructura de repeticion.
Utilicela para especificar que una accion se repita mientras alguna condicién siga siendo
verdadera. Cuando las condiciones de la instruccién de control se hayan cumplido
(normalmente después de un ndmero especifico de repeticiones), el control se transfiere
a la siguiente instruccion externa a la estructura de repeticion. En JScript hay disponibles
cuatro tipos de estructuras de repeticion.

e Laexpresion se prueba en la parte superior del bucle (while),

e [aexpresion se prueba en la parte inferior del bucle (do/while),

e La estructura opera en cada una de las propiedades de un objeto (for/in).

e Repeticion controlada mediante contador (for).

Es posible crear secuencias de comandos muy complejas mediante la anidacion y el
apilamiento de las estructuras de control de seleccion y repeticion.

El tercer tipo de flujo de programa estructurado, el control de excepciones, no se trata en
este documento.

4.12.2.16.- USAR INSTRUCCIONES CONDICIONALES

JScript admite las instrucciones condicionales if e if...else. En las instrucciones if se
prueba una condicidn vy, si satisface la prueba, se ejecuta el cédigo de JScript apropiado.
En la instruccion if...else se ejecuta un cddigo distinto si la condicion no cumple la prueba.
La forma mds sencilla de una instruccién if se puede escribir en una sola linea, pero se
usan mucho més las instrucciones if e if...else de multiples lineas.

Los siguientes ejemplos demuestran distintas sintaxis que puede usar con las
instrucciones if e if...else.

— Ejemplo: Si el elemento encerrado entre paréntesis da como resultado true, se ejecuta
la instruccion o el bloque de instrucciones que sigue a la instruccion if.

// La funcidén estrellar () se define en cualquier otra parte del
// cédigo.

// Prueba de tipo Boolean para saber si barcoNuevo es true.

if (barcoNuevo)

estrellar (botellaCava,proa);

// En este ejemplo, la prueba no se cumple a menos que ambas

// condiciones sean verdaderas.

if (cascara.color == "amarillo oscuro"

&&

cascara.textura == "arrugas grandes y pequefias")
{

laRespuesta = ("¢Es un meldén?");

}

// En este ejemplo, la prueba se cumple si cualquiera de las
// condiciones es verdadera

var laReaccion = "";

if ((dayOfWeek == "Sédbado") || (dayOfWeek == "Domingo"))

{
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laReaccion = ("jMe voy de vacaciones a la playal!");

}

else

{

laRespuesta = ("jHi ho, hi ho, a casa a descansar!");}

4.12.2.17.- OPERADOR CONDICIONAL

JScript también admite una forma condicional implicita. Utiliza un signo de interrogacion
después de la condicion que va a probar, también especifica dos alternativas, una para
usarla si la condicion se cumple y otra para usarla si no se cumple. Las alternativas deben
separarse con dos puntos.

— Ejemplo:

var horas = "";

// Cbdigo que especifica que la variable horas tiene el contenido
// de laHora o laHora - 12.

horas += (laHora >= 12) ? " p.m." : " a.m.";

Si tiene que probar varias condiciones juntas y sabe que alguna tiene mas posibilidades
de cumplirse o de no cumplirse que las demds, puede utilizar la caracteristica 'evaluacién
de cortocircuito' para acelerar la velocidad de ejecucion de la secuencia de comandos.
Cuando JScript evaliia una expresion légica, sélo analiza el nimero de subexpresiones
necesario para obtener un resultado.

Por ejemplo, si tiene una expresion 'AND' como ((x == 123) && (y == 42)), JScript
comprueba primero si x es igual a 123. Si esta condicion no se cumple, la expresiéon no
puede ser verdadera, aun cuando y sea igual a 42. En consecuencia, la comprobacion de
y no se realiza y JScript devuelve el valor false.

De forma similar, si de varias condiciones sO6lo una debe ser verdadera (usando
operadores |[), la prueba se detiene tan pronto como una condicién cumple este requisito.
Esto es particularmente efectivo si las condiciones a probar implican la ejecucién de
llamadas a funciones u otras expresiones complejas. Teniendo esto en cuenta, cuando se
escriban expresiones OR, situar en primer lugar las condiciones con mayor probabilidad
de ser verdaderas. Cuando escriba expresiones AND, situar en primer lugar las
condiciones con mayor probabilidad de ser falsas.

Un ejemplo de las ventajas de disefiar la secuencia de comandos de esta manera es que,
en el siguiente ejemplo, ejecutarSegundo() no se ejecuta a menos que ejecutarPrimero()
devuelva 0 o false.

— Ejemplo:

if ((ejecutarPrimero() == 0) || (ejecutarSegundo() == 0))
{

// algun cbédigo

}
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4.12.2.18.- USAR BUCLES

Hay diversas formas de ejecutar una instrucciéon o un bloque de instrucciones varias
veces. En general, la ejecucion repetitiva se llama ejecucion en bucle o iteraciéon. Una
iteracién es simplemente una ejecucion tnica de un bucle.

Normalmente se controla mediante la prueba de una variable cuyo valor cambia cada vez
que se ejecuta el bucle. JScript admite cuatro tipos de bucles: los bucles for, for...in, while
y do...while.

Bucles for

La instruccién for especifica una variable de contador, una condicién de prueba y una
accion que actualiza el contador. La condicion se comprueba antes de cada iteracion del
bucle. Si la comprobacién es correcta, se ejecuta el cédigo interior del bucle. En caso
contrario, el cddigo interior del bucle no se ejecuta y el programa contintda por la primera
linea de cédigo inmediatamente posterior al bucle. Después de ejecutar el bucle, la
variable de contador se actualiza antes de comenzar la siguiente iteracion.

Si nunca se cumple la condicién del bucle, éste nunca se ejecuta. Si la condicién del bucle
se cumple siempre, el bucle se convierte en un proceso infinito.

Aunque es posible que lo primero sea necesario en algunos casos, lo segundo raramente
lo es, por lo que debe tener cuidado al escribir las condiciones de los bucles.

— Ejemplo:

/*

La expresidédn de actualizacidédn ("contadori++" en los siguientes
ejemplos) se ejecuta al final del bucle, después de que el bloque de
instrucciones que forman el cuerpo del bucle se ejecuta y antes de
comprobar la condicidn.

*/

var limite = 10; // Establece un limite de 10 en el bucle.
var suma = new Array(limite); // Crea una matriz llamada suma
// con 10 miembros, desde 0 hasta 9.

var laSuma = 0;

suma[0] = O;

for (var contadori = 0; contadori < limite; contadori++)

{

// En este caso, cuenta desde 0 hasta 9

laSuma += contadori;

suma [contadori] = laSuma;

}

var nuevaSuma = 0;

for (var contadori= 0; contadori > limite; contadori++)
{ // Esto nunca se ejecuta, ya que contadori no es mayor que
// limite

nuevaSuma += contadori;

}

var suma = 0;

for (var contadori = 0; contadori >= 0; contadori++)

{ // Esto es un bucle infinito

suma += contadori;
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Bucles for ... in

JScript proporciona un tipo de bucle especial para examinar una a una todas las
propiedades definidas por el usuario de un objeto o todos los elementos de una matriz. El
contador del bucle en un bucle for...in es una cadena, no un nimero.

Contiene el nombre de la propiedad actual o el indice del elemento de matriz actual.

El siguiente ejemplo de cédigo debe ejecutarse desde dentro de Internet Explorer, ya que
utiliza el método alert, que no forma parte de JScript.

— Ejemplo:

// Crear un objeto con algunas propiedades
var miObjeto = new Object();

miObjeto.name = "Jaime";

miObjeto.age = "22";

miObjeto.phone = "555 1234";

// Enumere (itere) todas las propiedades del objeto

for (prop in miObjeto)

{ // Se muestra "El 'nombre' de propiedad es Jaime", etc.
window.alert ("La propiedad '"

n

prop
+

wu es "
+

miObjeto[prop]);
}

Aunque los bucles for...in son similares a los bucles For Each...Next de VBScript, no
funcionan de la misma manera.

El bucle for...in de JScript itera sobre propiedades de objetos de JScript. El bucle For
Each...Next de VBScript itera sobre elementos de una coleccion. Para iterar sobre
colecciones en JScript, es necesario utilizar el objeto Enumerator. Aunque algunos
objetos, como los de Internet Explorer, admiten los bucles For Each...Next de VBScript
y for...in de JScript, la mayoria de los objetos no los admiten.

Bucles While

El bucle while es muy parecido a un bucle for. La diferencia es que un bucle while no
tiene integrada una variable de contador o una expresion de actualizacion. Si desea
controlar la ejecucion repetitiva de una instrucciéon o bloque de instrucciones, pero
necesita una regla mas compleja que "ejecutar este cédigo n veces", use un bucle while.
En el ejemplo siguiente se emplea el modelo de objetos de Internet Explorer y un bucle
while para hacer al usuario una pregunta sencilla.

— Ejemplo:
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var x = 0;

while ((x != 42) && (x != null))

{

x = window.prompt ("¢;Cudl es mi numero favorito?", x);

}

if (x == null)

ShowMessage (" jTe has dado por vencido!");

else

ShowMessage (" jExacto, esa es la respuesta definitiva!");

Debido a que los bucles while no tienen variables de contador explicitas integradas, son
mads vulnerables a crear bucles infinitos que otros tipos de bucles.

Ademais, debido a que no es fécil descubrir donde y cudndo se actualiza la condicién del
bucle, hay muchas posibilidades de escribir accidentalmente un bucle while en el que la
condicién nunca se actualice. Por este motivo, debe tener precaucién al disefiar bucles
while.

Como se especificé anteriormente, en JScript también hay un bucle do...while similar al
bucle while, con la excepcion de que se garantiza que se ejecuta siempre al menos una
vez, ya que la condicién se comprueba al final del bucle, en lugar de al principio. Por
ejemplo, el bucle anterior puede volverse a escribir de la siguiente manera:

var x = 0;

do

{

x = window.prompt ("¢;Cudl es mi nUmero favorito?", x);

}

while ((x != 42) && (x != null));

if (x == null)

window.alert (";Te has dado por vencido!");

else

window.alert ("jExacto, esa es la respuesta definitival!");

Instrucciones break y continue

En Microsoft JScript, la instruccion break se puede usar para detener la ejecucion de un
bucle, si se cumple alguna condicién. La instruccion break también se utiliza para salir
de un bloque switch. La instruccién continue se puede usar para pasar inmediatamente a
la siguiente iteracidn, saltando el resto del bloque de cédigo y actualizando al mismo
tiempo la variable de contador si el bucle es un bucle for o for...in.

— Ejemplo:

var x = 0;

do

{

x = window.prompt (";Cudl es mi numero favorito?", x);

// ¢Ha cancelado la accidén el usuario? Si es asi, sale del
// bucle

if (x == null)

break;

// ¢Han escrito un numero?
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// Si es asi, no es necesario pedirles que escriban un numero
if (Number (x) == x)

continue;

// Pide al usuario que sdbélo escriba numeros

window.alert ("Escriba Unicamente numeros");

}

while (x != 42)

if (x == null)

window.alert (";Te has dado por vencido!");

else

window.alert (" jExacto, esa es la respuesta definitival!");

4.12.2.19.- FUNCIONES DE JSCRIPT

Las funciones de Microsoft JScript realizan acciones y también pueden devolver valores.
A veces son los resultados de célculos o comparaciones. Las funciones también se
denominan "métodos globales".

Combinan varias operaciones en un Unico nombre. Esto permite simplificar el cédigo.
Para escribir un conjunto de instrucciones, asignarle un nombre y ejecutarlo, tan sélo es
necesario llamarlo y pasarle la informacién que necesite.

Para pasar informacién a una funcion hay que encerrar la informacién entre paréntesis
después del nombre de la funcién. Los elementos de informacién que se pasan a una
funciéon se llaman argumentos o pardmetros. Algunas funciones no aceptan ningin
argumento, mientras que otras utilizan uno o varios. En algunas funciones el nimero de
argumentos depende de como se utilice la funcién.

JScript admite dos tipos de funciones: las que estdn integradas en el lenguaje y las creadas
por el propio usuario.

4.12.2.19.1.- FUNCIONES ESPECIALES INTEGRADAS

El lenguaje JScript incluye varias funciones integradas. Algunas permiten controlar
expresiones y caracteres especiales, mientras que otras convierten cadenas en valores
numéricos. Una funcidn integrada que resulta ttil es eval(). Esta funcion evalda cualquier
codigo de JScript vdlido que se presente en forma de cadena. La funcién eval() recibe un
argumento que es el codigo que se va a evaluar.

— Ejemplo:

var unakExpresion = "6 * 9 & 7";

var total = eval (unakExpresion); // Asigna el valor 5 a la

// variable total.

var otraExpresionMas = "6 * (9 % 7)";

total = eval (otraExpresionMas) // Asigna el valor 12 a la

// variable total.

// Asigna una cadena a la totalidad (tenga en cuenta las comillas
// anidadas)

Victoria Casares Garcia Pagina 342 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

var totalidad = eval("’...rodeado por hectareas de olivares.’");

B Consulte la referencia del lenguaje para obtener mds informacién acerca de éstas y
otras funciones integradas.

&S La funciéon Format de JScript ha sufrido modificaciones respecto a versiones
anteriores a Designer IV. Por ello, y para que las visualizaciones importadas de otras
versiones funcionen correctamente, es posible solucionar este punto de una manera
sencilla creando una funcién propia que simule a la funcién Format.

4.12.2.19.2.- CREAR FUNCIONES PROPIAS

Es posible crear funciones propias cuando sean necesarias. La definicién de una funcién
estd formada por una instruccion function y un bloque de instrucciones de JScript.

La funcién compruebaTriangulo del siguiente ejemplo usa como argumentos las
longitudes de los lados de un tridngulo. Con ellas calcula si los tres nimeros cumplen el
teorema de Pitdgoras (en un tridngulo rectdngulo, la suma del cuadrado de los catetos es
igual al cuadrado de la hipotenusa) para comprobar si el tridngulo es rectdngulo. La
funcién compruebaTriangulo 1lama a una funcién de dos para realizar el cdlculo real.

Observe el uso de un nimero muy pequefio ("epsilon") como variable de prueba en la
version en coma flotante de la comprobacion. Debido a las incertidumbres y a los errores
de redondeo en los célculos de coma flotante, no resulta practico probar directamente si
los tres nimeros cumplen el teorema de Pitdgoras a menos que se sepa que los valores en
cuestion son numeros enteros. Como es mds exacto realizar una prueba directa, el codigo
de este ejemplo determina si este método es apropiado y, si lo es, lo utiliza.

— Ejemplo:

var epsilon = 0.00000000001;// Algln nUmero muy pequefio contra
// el que se realiza la comprobacidn.

// La funcidén de comprobacidn para los enteros

function compruebaEntero(a, b, c)

{

// La propia funcidn

it ( (a*a) == ((b*b) + (c*c)) )

return true;

return false;

} // Fin de la funcidén de comprobacién de enteros

// La funcién de comprobacidn para numeros de coma flotante
function compruebaFlotante(a, b, c)

{

// Crea el numero de comprobacidn

var delta = ((a*a) - ((b*b) + (c*c)))

// La comprobacidén requiere el valor absoluto

delta = Math.abs (delta);

// Si la diferencia es menor que epsilon, es muy aproximada
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if (delta < epsilon)

return true;

return false;

} // Fin de la funcidén de comprobacidén de coma flotante
// La comprobacidén del teorema

function compruebaTriangulo(a, b, c)

{

// Crea una variable temporal para intercambiar valores
var d = 0;

// Primero pasa el lado mayor a la posicidén "a"

// Intercambia a y b si es necesario

if (b > a)
{

d = a;

a = b;

b = d;

}

// Intercambia a y c si es necesario
if (c > a)

{

d = a;
a = c;
c = d;

}

// Comprobar los tres valores. ¢Son enteros?

if (((a $ 1) == 0) && ((b % 1) == 0) && ((c 5 1) == 0))
{

// Si lo son se utiliza la comprobacidn precisa

return compruebaEntero(a, b, c);

}

else

{

// Si no lo son, se obtienen los valores mas prdximos
return compruebaFlotante(a, b, c);

}

} // Fin de la funcidén de comprobacidn del teorema

// Las tres instrucciones siguientes asignan valores de prueba
// para realizar una comprobacidn

var ladoA = 5;

var ladoB = 5;

var ladoC = Math.sqrt (50.001);

// Llama a la funcién. Después de la llamada, 'resultado'
// contiene el resultado

var resultado = compruebaTriangulo (ladoA, ladoB, ladoC);

4.12.2.20.- OBJETOS DE JSCRIPT

Los objetos de JScript son colecciones de propiedades y métodos.
Un método es una funcién que es miembro de un objeto.

Una propiedad es un valor o un conjunto de valores (en forma de matriz o de objeto) que
son miembros de un objeto.

JScript admite cuatro tipos de objetos:
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¢ Objetos intrinsecos.

e Objetos creados por el usuario.

e Objetos de host, proporcionados por el host (como window y document en
Internet Explorer).

¢ (Objetos de Active X (componentes externos).

4.12.2.20.1.- OBJETOS COMO MATRICES

En JScript, los objetos y las matrices se tratan de forma casi idéntica. A ambos se les
puede asignar propiedades arbitrarias; en realidad, las matrices tan sélo son un tipo
especial de objeto. La diferencia entre las matrices y los objetos es que las primeras tienen
una propiedad length que es "mdgica" y que otros objetos no poseen. Esto significa que
si se asigna un valor a un elemento de una matriz que es mayor que el resto de los
elementos (por ejemplo, miMatriz[100] = "hola") la propiedad length se actualiza
automdticamente a 101 (la nueva longitud). De forma semejante, si modifica la propiedad
length de una matriz, se eliminan todos los elementos que ya no formen parte de la misma.

Todos los objetos de JScript admiten propiedades "que se expanden" (expando) o
propiedades que pueden agregarse o quitarse dindmicamente en tiempo de ejecucion. A
dichas propiedades se les puede asignar cualquier nombre, incluidos nimeros. Si el
nombre de la propiedad es un identificador simple, puede escribirse después del nombre
del objeto con un punto, como en:

— Ejemplo:

var miObj = new Object();

// Agregar dos propiedades expando, 'name' y 'age'
miObj.name = "Alfredo";

miObj.age = "22";

Si el nombre de la propiedad no es un identificador simple o no se conoce en el momento
de escribir la secuencia de comandos, puede incluir una expresion arbitraria dentro de
corchetes para indizar la propiedad. Los nombres de todas las propiedades expando de
JScript se convierten en cadenas antes de agregarlos al objeto.

— Ejemplo:
var miObj = new Object () ;

// Agregar dos propiedades expando que no puedan escribirse en la
// sintaxis de object.property

// La primera contiene caracteres no validos (espacios), de modo
// que debe escribirse entre corchetes

miObj["identificador no valido"] = "Este es el valor de la
propiedad";

// El segundo nombre que se expande es un numero, por lo que
// también debe colocarse entre corchetes
miObj[100] = "100";

Normalmente, a los elementos de la matriz se les asignan indices numéricos que empiezan
a partir de cero. Estos son los elementos que interactian con la propiedad length. Puesto
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que todas las matrices son objetos, también admiten propiedades expando. Observe, sin
embargo, que este tipo de propiedades no pueden interactuar con la propiedad length.

— Ejemplo:

// Una matriz con tres elementos
var miMatriz = new Array(3);

// RAgregar algunos datos
miMatriz [0] = "Hola";

miMatriz[l] = 42;

miMatriz[2] = new Date (2000, 1, 1);

// Muestra 3, la longitud de la matriz

window.alert (miMatriz.length) ;

// Agregar algunas propiedades expando

miMatriz.expando = ";JScript!";

miMatriz["otra propiedad Expando"] = "Windows";

// Continta mostrando 3, ya que las dos propiedades expando
// no afectan a la longitud

window.alert (miMatriz.length);

Aunque JScript no admite directamente matrices multidimensionales, puede almacenar
cualquier tipo de datos dentro de los elementos de la matriz, incluidas otras matrices. Si
almacena matrices dentro de los elementos de otra matriz puede conseguir el
comportamiento de una matriz multidimensional.

— Ejemplo: Crear una tabla de multiplicacién para los nimeros hasta el 5:

// Cambiar este nUmero para una tabla mayor

var iNumMax = 5;

// Contadores del bucle

var i, J;

// Nueva matriz. Lo convierte en iNumMax + 1, ya que las matrices
// comienzan a contar desde cero, no desde 1

var TablaMultiplicacion = new Array (iNumMax + 1);

// Ejecutar el bucle para cada numero mayor (cada fila de la
// tabla)

for (i = 1; 1 <= iNumMax; 1i++)

{

// Crear las columnas de la tabla

TablaMultiplicacion[i] = new Array (iNumMax + 1);

// Rellenar la fila con los resultados de la multiplicaciédn
for (j = 1; j <= iNumMax; Jj++)

{

TablaMultiplicaciéon[i][j] = 1 * 3,

}

}
window.alert (TablaMultiplicacién[3][4]); // Muestra 12

window.alert (TablaMultiplicacidédn[5][2]); // Muestra 10
window.alert (TablaMultiplicacidn[1][4]); // Muestra 4
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Crear sus propios objetos

Para crear instancias de sus propios objetos, primero debe definir una funcién
constructora para ellos. Una funcidn constructora crea un objeto y le asigna propiedades
y, si es necesario, métodos. Por ejemplo, el ejemplo siguiente define una funcién
constructora para objetos pasta. Observe el uso de la palabra clave this, que hace
referencia al objeto actual.

— Ejemplo:

// pasta es un constructor que utiliza cuatro parédmetros
funcién pasta (cereal, grosor, forma, conHuevo)

{

// :De qué tipo de cereal esta hecha?

this.cereal = cereal;

// ¢Qué grosor tiene? (numero)

this.grosor = grosor;

// ¢Cudl es su forma? (cadena)

this.forma = forma;

// ¢Incluye yema de huevo como aglutinante? (booleano)
this.conHuevo = conHuevo;

}

Una vez que se ha definido un constructor de objetos, se crean sus instancias mediante el
operador new.

— Ejemplo:
var espagueti = new pasta("trigo", 0,2, "circular", true);
var linguini = new pasta("trigo", 0,3, "oval", true);

Se pueden agregar propiedades a una instancia de un objeto para cambiarla, pero estas
propiedades no entran a formar parte de la definicion del resto de los objetos creados con
el mismo constructor ni aparecen en otras instancias a menos que se agreguen
especificamente. Si se desea que las propiedades adicionales se muestren en todas las
instancias del objeto, deben de agregarse a la funcién constructora o al objeto del
prototipo del constructor (los prototipos se describen en la documentaciéon de
caracteristicas avanzadas).

— Ejemplo:

// Propiedades adicionales para espagueti
espagueti.color = "amarillo paja palido";
espagueti.coccidnseco = 7;

espagueti.coccidénfresco = 0,5;

var chowFun = new pasta("arroz", 3, "plana", false);

// Ni el objeto chowFun ni ninguno de los objetos

// pasta existentes tienen las tres propiedades nuevas que se han
// agregado al objeto espagueti

// Al agregar la propiedad 'grupoAlimento' al objeto prototipo

// pasta, ésta queda disponible para todas las instancias de los
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// objetos pasta incluidas aquellas que ya se han creado
pasta.prototipo.grupoAlimento = "carbohidratos"

// ahora todos los objetos espagueti.grupoAlimento,

// grupoAlimento, etc. contienen el valor "carbohidratos"

4.12.2.20.2.- INCLUIR METODOS EN LA DEFINICION

Es posible incluir métodos (funciones) en la definicién de un objeto. Una manera de
hacerlo consiste en agregar una propiedad a la funcién constructora que haga referencia
a una funcién definida en cualquier otra parte. Por ejemplo, el siguiente ejemplo expande
la funcién constructora de pasta definida anteriormente de modo que incluya un método
toString, al que se llama si se muestra el valor del objeto.

// pasta es un constructor que utiliza cuatro pardmetros
// La primera parte es la misma que en el ejemplo anterior
funcién pasta (cereal, grosor, forma, conHuevo)

{

// ¢De qué tipo de cereal estd hecha?

this.cereal = cereal;

// :Qué grosor tiene? (numero)

this.grosor = grosor;

// ¢Cudl es su forma? (cadena)

this.forma = forma;

// ¢Incluye yema de huevo como aglutinante? (booleano)
this.conHuevo = conHuevo;

// Aqul agregaremos el método toString (que se define a
// continuaciédn) .

// Tenga en cuenta que no ponemos los paréntesis después del
// nombre de la funcidén; no se trata de una llamada a la
// funcidén, sino de una referencia a la propia funciédn
this.toString = pastaToString;

}

// La funcidén real para mostrar el contenido de un objeto pasta
function pastaToString ()

{

// devuelve las propiedades del objeto

return "Cereal: "

+

this.cereal

+

vv\nu

+

"Grosor: "

+

this.grosor

+

"\fl"

+

"Forma: "

+

this.forma

+

"\fl"

+
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":Huevo?: "

+
Boolean (this.conHuevo) ;

}

var espagueti = new pasta("trigo", 0,2, "circular", true);
// Esto llama a toString() y muestra las propiedades

// del objeto espagueti (se requiere Internet Explorer)
window.alert (espagueti) ;

4.12.2.20.3.- OBJETOS INTRINSECOS

La implementacion de JScript utilizada proporciona once objetos intrinsecos (o
"integrados"). Se trata de los objetos Array, Boolean, Date, Function, Global, Math,
Number, Object, RegExp, Error y String.

Cada uno de ellos tiene métodos y propiedades asociados que se describen con detalle en
la referencia de lenguaje.

Objeto Array

Los subindices de una matriz pueden considerarse como propiedades de un objeto y se
hace referencia a ellos por su indice numérico. Las propiedades con nombre agregadas a
una matriz no pueden indizarse por nimero ya que son independientes de los elementos
de la matriz.

— Ejemplo:

var losMeses = new Array(l2);
losMeses[0] = "Ene";
losMeses[1l] = "Feb";
losMeses[2] = "Mar";
losMeses[3] = "Abr";
losMeses[4] = "May";
losMeses[5] = "Jun";
losMeses[6] = "Jul";
losMeses[7] = "Ago";
losMeses[8] = "Sep";
losMeses[9] = "Oct";
losMeses[10] = "Nov";
losMeses[11] = "Dic";

Cuando se crea una matriz mediante la palabra clave Array, JScript incluye una
propiedad length, que registra el nimero de entradas. Si no especifica ningtin nimero, la
longitud se establece en 0 y la matriz no tiene entradas. Si especifica un nimero, la
longitud se establece en dicho nimero. Si especifica varios pardmetros, se utilizan como
entradas de la matriz. Ademas, el niimero de parametros se asigna a la propiedad length.
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— Ejemplo:

var losMeses = new Array(("Ene",
"Feb",
"Mar",
"Abr",
"May",
"Jun",
"Jul",
"Ago",
"Sep",
"Oct",
"Nov",
"Dic");

JScript cambia automaticamente el valor de length cuando se agregan elementos a una
matriz creada con la palabra clave Array. Los indices de matriz de JScript siempre
empiezan con 0, no con 1, de modo que la propiedad length siempre es una unidad mayor
que el indice de mayor tamafio de la matriz.

Objeto string

En JScript es posible tratar a las cadenas y a los nimeros como si fueran objetos. El objeto
String dispone de varios métodos integrados que pueden utilizarse con las cadenas. Uno
de ellos es el método substring, que devuelve parte de la cadena. Utiliza dos nimeros
como argumentos.

— Ejemplo:

aString = "0123456789";

var unSegmento = aString.substring (4, 7); // Establece

// unSegmento a "456"

var otroSegmento = aString.substring(7, 4); // Establece
// otroSegmento

// a "456"

// Si se utiliza el ejemplo de creacidédn de matriz anterior
primeraletra = losMeses[5].substring(0,1); // Establece la

// variable
// primeraletra a "E"

Otra propiedad del objeto String es length. Esta propiedad contiene el nimero de
caracteres de la cadena (0 para una cadena vacia). Se trata de un valor numérico que puede
utilizarse directamente en los cdlculos.

var Duracion = "Hola a todos".length // Establece la variable
// Duracion a 11
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Objeto Math

El objeto Math tiene varios métodos y propiedades predefinidos. Las propiedades son
ndmeros especificos. Uno de ellos es el valor de pi (aproximadamente 3,14159...). Esta
es la propiedad Math.P1L.

— Ejemplo:

// Se declara una variable radio y se le asigna un valor numérico
var AreaCirculo = Math.PI * radio * radio; // Observe las

// mayusculas de

// Math y PI

Uno de los métodos integrados del objeto Math es el método de exponenciacién, o pow,
que eleva un nimero a la potencia especificada. En el siguiente ejemplo se emplean los
métodos pi y exponenciacion.

— Ejemplo:

// Esta férmula calcula el volumen de una esfera con radio dado
volumen = (4/3)* (Math.PI*Math.pow (radio, 3));

Objeto Date

El objeto Date puede utilizarse para representar fechas y horas arbitrarias, para obtener la
fecha actual del sistema y para calcular las diferencias entre fechas.

Tiene varias propiedades y métodos, todos ellos predefinidos. En general, el objeto Date
proporciona el dia de la semana, el mes, el dia y el afo, y la hora en horas, minutos y
segundos. Esta informacién se basa en el nimero de milisegundos transcurridos desde el
1 de enero de 1970, 00:00:00.000 GMT, que es la hora media de Greenwich (el término
mas utilizado es el UTC (Universal Coordinated Time), u Horario Universal Coordinado,
que hace referencia a las sefiales emitidas por World time Standard (o estandar de horario
mundial). JScript puede tratar fechas comprendidas entre los afios 250.000 A.C. y
255.000 D.C., aproximadamente. Para crear un nuevo objeto Date, use el operador new.

— Ejemplo: Célculo el niimero de dias transcurridos y restantes del afio actual.

/*

Este ejemplo utiliza la matriz de nombres de mes definida
anteriormente.

La primera instruccién asigna la fecha actual, en formato "Dia
Mes Fecha 00:00:00 Afo", a la variable HoyEs.

*/

var hoyEs = new Date();

var Hoy = new Date(); // Captura la fecha actual

// Extrae el afno, el mes y el dia

var esteAio = Hoy.getFullYear();

var esteMes = losMeses[Hoy.getMonth () ];

var esteDia = esteMes + " " + Hoy.getDate() + ", " + esteAfio;
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Objeto Number

Ademais de las propiedades numéricas especiales disponibles en el objeto Math, Microsoft
JScript ofrece varias propiedades adicionales mediante el objeto Number.

PROPIEDAD DESCRIPCION
El mayor nimero posible, aproximadamente 1.79E+308;
MAX_VALUE puede ser positivo o negativo. (El valor varfa ligeramente

entre sistemas).
El menor nimero posible, aproximadamente 2.22E-308;

MIN_VALUE puede ser positivo o negativo. (El valor varia ligeramente
entre sistemas).
NaN Valor especial no numérico, "not a number".

Cualquier valor positivo mayor que el mayor nimero
positivo  (Number MAX_VALUE) se convierte
automdticamente a este valor; se representa como
infinito.

Cualquier valor negativo mayor que el mayor nimero
negativo  (Number.MAX_VALUE) se convierte
automdticamente a este valor; se representa como -
infinito.

POSITIVE_INFINITY

NEGATIVE_INFINITY

Number.NaN es una propiedad especial que se define como "no es un nimero". La
division por cero, por ejemplo, devuelve NaN. Un intento de analizar una cadena que no
puede analizarse como un nimero también devuelve Number.NaN. NaN se compara
como diferente a cualquier nimero y a si misma. Para comprobar un resultado NaN, no
compare con Number.NaN; en lugar de ello, use la funcién isNaN().

4.12.2.21.- PALABRAS RESERVADAS EN JSCRIPT

JScript tiene varias palabras reservadas que no pueden utilizarse como identificadores.
Las palabras reservadas tienen un significado especifico para el lenguaje de JScript, ya
que forman parte de su sintaxis. El uso de una palabra reservada provocard un error de
compilacion al cargar la secuencia de comandos.

JScript también incluye una lista de futuras palabras reservadas. En la actualidad dichas
palabras no forman parte del lenguaje de JScript, aunque se reservan para uso futuro.
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PALABRAS RESERVADAS

break delete function return typeol

base if switch var

batch else in this void
bontinue false instanceof throw while
debugger finally new true with
default for null try

FUTURAS PALABRAS RESERVADAS

abstract double goto native static
boolean enum implements package super
byte export import private synchronized
char extends int protected throws
class final interface public transient
const float long short volatile

Al elegir identificadores también debe evitar cualquier palabra que ya sea un nombre de
un objeto o una funcidn intrinseca de JScript, como String o parselnt.

4.12.2.22.- CARACTERISTICAS AVANZADAS DE JAVASCRIPT

4.12.2.22.1.- CREACION AVANZADA DE OBJETOS : USAR
CONSTRUCTORES PARA CREAR OBJETOS

Un constructor es una funcién a la que se llama para crear instancias e inicializar un tipo
determinado de objetos. Se llama a un constructor con la palabra clave new.

— Ejemplo:

var miObjeto = new Object(); // Crea un objeto

// genérico sin propiedades

var miCumpleafios = new Date (1961, 5, 10); // Crea un objeto Date
var micoche = new Car(); // Crea un objeto definido por el

// usuario e inicializa sus propiedades

Se pasa al constructor una referencia a un objeto vacio recién creado, como el valor de la
palabra clave especial this. A continuacion, el constructor es responsable de llevar a cabo
una inicializacién apropiada del nuevo objeto (crear propiedades y asignarles valores
iniciales). Cuando termina, devuelve una referencia al objeto que ha construido.

4.12.2.22.2.- ESCRIBIR CONSTRUCTORES

Puede crear objetos e inicializarlos mediante el operador new junto con funciones de
constructor predefinidas, como Object(), Date() y Function(). Una de las caracteristicas
mads eficaces de la programacién orientada a objetos es la capacidad de definir funciones
de constructor personalizadas para crear objetos personalizados y usarlos en secuencias
de comandos. La creacién de constructores personalizados le permite crear objetos con
propiedades ya definidas.
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— Ejemplo:

function Circulo (puntox, puntoy, radio)

{

this.x = puntox; // El componente x del centro del circulo
this.y = puntoy; // El componente y del centro del circulo
this.r = radio; // El radio del circulo

}

Al invocar al constructor Circulo, se suministran valores para el punto central y el radio
del circulo (estos elementos son lo inico que se necesita para definir completamente un
objeto circulo). Se consigue un objeto Circulo con tres propiedades. Las instancias del
objeto Circulo se crean de la siguiente manera.

var unCirculo = new Circulo(5, 11, 99);

4.12.2.22.3.- USAR PROTOTIPOS PARA CREAR OBJETOS

Cuando se escribe un constructor, es posible utilizar propiedades del objeto prototipo
(prototype, que es una propiedad de todos los constructores) para crear propiedades
heredadas y métodos compartidos. Las propiedades y métodos del prototipo se copian por
referencia en cada objeto de una clase, por lo que todos tienen el mismo valor. Es posible
cambiar el valor de una propiedad prototipo en un objeto y el nuevo valor sustituye al
predeterminado, pero s6lo en esa instancia. El resto de los objetos miembros de esa clase
no se ven afectados por el cambio. A continuacién se incluye un ejemplo en el que se
hace uso del constructor personalizado, Circulo (observe el uso de la palabra clave this).

— Ejemplo:

Circulo.prototype.pi = Math.PI;
function AreadeCirculo ()

{
return this.pi * this.r * this.r; // La férmula para hallar el
// area de un circulo es pi-‘r2

}

Circulo.prototype.area = AreadeCirculo; // La funcidn que calcula
// el &rea de un circulo

// es ahora un método del

// objeto prototipo

// Circulo

var a = UnCirculo.area(); // De esta manera se invocaria la funcidn
// area en un objeto Circulo

Siguiendo este principio, puede definir propiedades adicionales para funciones de
constructor predefinidas (todas las cuales tienen objetos prototype). Por ejemplo, si desea
poder quitar espacios iniciales y finales de las cadenas (de forma similar a la funcién
Trim de VBScript), puede crear un método propio en el objeto prototype de String y
todas las cadenas de la secuencia de comandos heredardn autométicamente el método.

— Ejemplo:
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// Agregar una funcidén denominada trim como método del objeto
// prototype del constructor String

String.prototype.trim = function/()

{

// Use una expresidn regular para reemplazar los espacios

// iniciales y finales con una cadena vacia

return this.replace (/ ("\s*) | (\s*$) /g, "");

}

// Una cadena con espacios

var s = " espacios iniciales y finales ";

// Muestra " espacios iniciales y finales (35)"
window.alert(s + " (" + s.length + ")");

// Quita los espacios iniciales y finales

s = s.trim();

// Muestra "espacios iniciales y finales (27)"
window.alert(s + " (" + s.length + ")");

4.12.2.22.4.- RECURSIVIDAD

La recursividad es una técnica de programacion importante. Se utiliza para realizar una
llamada a una funcién desde la misma funcién. Como ejemplo ttil se puede presentar el
calculo de numeros factoriales. El factorial de O es, por definicion, 1. Los factoriales de
nimeros mayores se calculan mediante la multiplicaciéon de 1 * 2 *..., incrementando el
nimero de 1 en 1 hasta llegar al nimero para el que se esta calculando el factorial.

El siguiente parrafo muestra una funcién, expresada con palabras, que calcula un factorial.

"Si el nimero es menor que cero, se rechaza. Si no es un entero, se redondea al siguiente
entero. Si el nimero es cero, su factorial es uno. Si el nimero es mayor que cero, se
multiplica por el factorial del nimero menor inmediato."

Para calcular el factorial de cualquier nimero mayor que cero hay que calcular como
minimo el factorial de otro nimero. La funcion que se utiliza es la funcién en la que se
encuentra en estos momentos, esta funcion debe llamarse a si misma para el nimero
menor inmediato, para poder ejecutarse en el nimero actual. Esto es un ejemplo de
recursividad.

La recursividad y la iteracion (ejecucion en bucle) estin muy relacionadas, cualquier
accion que pueda realizarse con la recursividad puede realizarse con iteracion y viceversa.
Normalmente, un célculo determinado se prestard a una técnica u otra, s6lo necesita elegir
el enfoque mds natural o con el que se sienta mas comodo.

Claramente, esta técnica puede constituir un modo de meterse en problemas. Es facil crear
una funcién recursiva que no llegue a devolver nunca un resultado definitivo y no pueda
llegar a un punto de finalizacion. Este tipo de recursividad hace que el sistema ejecute lo
que se conoce como bucle "infinito". El siguiente es un ejemplo: omita la primera regla
(1a de los nimeros negativos) de la descripcion verbal del cdlculo de un factorial e intente
calcular el factorial de un nimero negativo. Se produce un error, ya que para poder
calcular el factorial de, por ejemplo -24, primero hay que calcular el factorial de -25 pero,
para hacerlo, primero hay que calcular el factorial de -26 y asi sucesivamente.
Obviamente, el bucle nunca se detendra.
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Por tanto, es muy importante cuidar al maximo el disefio de las funciones recursivas. Si
en alguna ocasion sospecha que existe la posibilidad de que se produzca un bucle infinito,
puede hacer que la funcién cuente el nimero de veces que se llama a si misma. Si la
funcion se llama a s misma demasiadas veces, y es usted quien debe decidir cudntas veces
se consideran demasiadas, se sale automaticamente.

— Ejemplo:

// Funcidén para calcular factoriales. Si se pasa un numero
// no valido (por ejemplo, uno menor que cero), se devuelve
// -1 para indicar la existencia de un error. De lo contrario, el
// numero se convierte al entero mas cercano y se devuelve
// su factorial

function factorial (unNumero)

{

unNumero = Math.floor (unNumero); // Si no es un entero, lo
// redondea

if (unNumero < 0)

{ // Si el numero es menor que cero, lo rechaza

return -1;

}

if (unNumero == 0)

{ // Si el numero es 0, su factorial es 1

return 1;

}

else

return (unNumero * factorial (unNumero - 1));

// De lo contrario, la funcidén se llama a si misma

// recursivamente hasta terminar

}

4.12.2.22.5.- ALCANCE DE VARIABLES

Microsoft JScript tiene dos alcances: global y local. Si declara una variable fuera de la
definicién de una funcién, serd una variable global y se podra tener acceso a su valor y se
podrd modificar desde todo el programa. Si declara una variable dentro de la definicion
de una funcion, esa variable serd local. Se crea y se destruye cada vez que se ejecuta la
funcidn, no se tiene acceso a ella desde fuera de la funcién.

Lenguajes como C++ también tienen un "alcance de bloque". En este caso, cualquier
conjunto de llaves "{ }" define un nuevo alcance. JScript no admite alcances de bloque.

Una variable local puede tener el mismo nombre que una variable global, pero es
totalmente distinta e independiente. En consecuencia, si se cambia el valor de una variable
no se produciré ningtin efecto sobre la otra. Dentro de la funcién en la que se declara la
variable local sélo tiene significado la version local.

— Ejemplo:
var unCentauro = "un caballo con jinete"; // Definicién global de

// unCentauro.
// Cbébdigo de JScript, omitido por razones de brevedad
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function antiguedades () // En esta funcidén se define una

// variable local unCentauro

{ // Cébdigo de JScript, omitido por razones de brevedad

var unCentauro = "Un centauro es, probablemente, un guerrero
Escita a caballo";

// Cbédigo de JScript, omitido por razones de brevedad

unCentauro += ", mal entendido; es decir, "; // Se suma a la
// variable local

// Cbébdigo de JScript, omitido por razones de brevedad

} // Fin de la funcién

var nadakEnParticular = antiguedades/();

unCentauro += " tal y como es visto a cierta distancia por una
persona inocente.'";

/

Dentro de la funcidén, la variable contiene "Un centauro es,
probablemente, un guerrero Escita a caballo, mal entendido, es
decir, "; fuera de la funcidn, la variable contiene el resto de
la frase:

"un caballo con Jjinete tal y como es visto a cierta distancia por
una persona inocente."

*/

Es importante tener en cuenta que las variables actiian como si se declararan al principio
de cualquier alcance en el que existen. Por este motivo en ocasiones se producen
resultados inesperados.

— Ejemplo:

tweak () ;

var unNumero = 100;

function tweak ()

{

var nuevoElemento = 0; // Declaracidén explicita de la variable
// nuevoElemento

// Esta instruccién asigna el valor no definido (undefined) a la
// variable nuevoElemento, ya que existe una variable local con
// el nombre unNumero

nuevoElemento = unNumero;

// La siguiente instruccidén asigna el valor 42 a la variable

// local unNumero

unNumero = 42;

if (false)

{

var unNumero; // Esta instruccidédn nunca se ejecuta

unNumero = 123; // Esta instruccidn nunca se ejecuta

} // Fin de la condicién

} // Fin de la definicién de la funcién

Cuando JScript ejecuta una funcién, en primer lugar busca todas las declaraciones de
variable,

var algunaVariable;

y crea las variables con el valor inicial undefined. Si se declara una variable con un valor,
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var algunaVariable = "algo";

continuard teniendo inicialmente el valor undefined y sélo tomaré el valor declarado si la
linea que contiene la declaracion llega a ejecutarse.

JScript procesa las declaraciones de variable antes de ejecutar cualquier c6digo, por lo
que es irrelevante que la declaracion se encuentre dentro de un bloque condicional o de
alguna otra construccién. Una vez que JScript encuentra todas las variables, ejecuta el
cddigo en la funcidn. Si una variable se declara implicitamente dentro de una funcién (es
decir, si aparece en el lado izquierdo de una expresiéon de asignacién pero no se ha
declarado con var), se crea como una variable global.

4.12.2.22.6.- COPIAR, PASAR'Y COMPARAR DATOS

En JScript, la forma en que se controlan los datos depende de su tipo.

4.12.2.22.7.- POR VALOR O POR REFERENCIA

Los valores numéricos o Boolean (true y false) se copian, pasan y comparan por valor. Al
copiar o pasar por valor, se asigna un espacio en la memoria del equipo y se copia el valor
del original en ese espacio. Si después cambia el original, la copia no se modifica (y
viceversa), porque son entidades independientes.

Los objetos, matrices y funciones se copian, pasan y comparan por referencia. Al copiar
o pasar por referencia, basicamente se crea un puntero al elemento original y se utiliza
como si fuera una copia. Si cambia el original, modifica el original y la copia (y
viceversa). En realidad, s6lo hay una entidad; la "copia" realmente no es una copia, es
s6lo otra referencia a los datos.

Al comparar por referencia, ambas variables deben hacer referencia exactamente a la
misma entidad para que la comparacién se realice correctamente. Por ejemplo, el
resultado de una comparacion entre dos objetos Array siempre serd diferente, aunque
contengan los mismos elementos. Para que la comparacion se realice correctamente, una
de las variables debe ser una referencia a la otra. Para comprobar si los dos objetos Array
contienen los mismos elementos, compare los resultados del método toString().

Por tltimo, las cadenas se copian y pasan por referencia, pero se comparan por valor.
Tenga en cuenta que dos objetos String, creados con new String("algo"), se compararan
por referencia, pero si uno de los dos valores es un valor de cadena, se comparardn por
valor.
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9 Debido a la forma en que se construyen los juegos de caracteres ASCII y ANSI, las

letras mayusculas preceden a las letras mindsculas en orden de secuencia. Por ejemplo,
"Zoo" es menor que "alianza". Puede llamar a toUpperCase() o toLowerCase() en ambas
cadenas si desea realizar una comparaciéon en la que no se distingan maytsculas y
mindsculas.

Pasar parametros a funciones

Al pasar un parametro a una funcién por valor, estd haciendo una copia independiente del
parametro y s6lo existe dentro de la funcién. Aunque los objetos y matrices se pasen por
referencia, si los sobrescribe directamente con un nuevo valor en la funcidn, el nuevo
valor no se reflejard fuera de la funcién. Sé6lo los cambios en las propiedades de los
objetos o de los elementos de las matrices son visibles fuera de la funcion.

— Ejemplo:

// Esto sobrescribe su pardmetro, por lo que el cambio

// no se refleja en el cddigo de llamada

function Sobrescribir (param)

{

// sobrescribir el paradmetro; esto no se verd en

// el cbédigo de llamada

param = new Object();

param.message = "Esto no funcionara";

}

// Esta accidén modifica una propiedad del parametro, que
// puede verse en el cbédigo de llamada

function Actualizar (param)

{

// Modifica la propiedad del objeto; esto se verad en

// el cébdigo de llamada

param.message = "Me han cambiado";

}

// Crea un objeto y le asigna una propiedad

var obj = new Object();

obj.message = "Este es el original";

// Llama a Sobrescribir e imprime obj.message. Observe que no ha
// cambiado

Sobrescribir (obj) ;

window.alert (obj.message); // Todavia muestra "Este es el
// original"

// Llama a Actualizar e imprime obj.message. Observe que ha
// cambiado

Actualizar (ob3j);

window.alert (obj.message); // Muestra "Me han cambiado"
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4.12.2.22.8.- USAR MATRICES
Indizacion de matrices

Las matrices en JScript son dispersas.

Es decir, si tiene una matriz con tres elementos, numerados como 0, 1 y 2, puede crear un
elemento 50 sin preocuparse por los elementos que van del 3 al 49. Si la matriz tiene una
variable de longitud automética (consulte objetos intrinsecos para obtener una explicacién
acerca del control automatico de la longitud de una matriz), la longitud de la variable
tendria el valor 51, en lugar de 4. Se pueden crear matrices en las que no haya espacios
vacios en la numeracion de los elementos, pero no es necesario.

En JScript, los objetos y las matrices son casi idénticos. Las dos diferencias principales
estriban en que los objetos normales no tienen una propiedad de longitud automética y
las matrices no tienen las propiedades y métodos de un objeto.

Referencias a matrices

Debe hacer referencia a las matrices mediante el uso de corchetes "[]". Los corchetes
encierran un valor numérico o una expresion que se evalia como un nimero entero. En
el siguiente ejemplo se supone que la variable numEntr se define en alguna parte de la
secuencia de comandos y se le asigna un valor.

lalLista = libretaDirecciones[numEntr];
laPrimeralinea = lalLista [1];

Objetos como matrices asociativas

Por lo general, el operador punto "." se usa para tener acceso a las propiedades de un
objeto. Por ejemplo:

miObjeto.unaPropiedad

En este caso el nombre de la propiedad es un identificador. También puede tener acceso
a las propiedades de un objeto mediante el operador indice "[]". En este caso, el objeto se
trata como una matriz asociativa. Una matriz asociativa es una estructura de datos que
permite asignar dindimicamente valores de datos arbitrarios con cadenas arbitrarias. Por
ejemplo:

miObjeto["unaPropiedad"] // Como en el ejemplo anterior

Aunque el uso del operador de indice se suele asociar con el acceso a elementos de una
matriz, cuando se usa con objetos, el indice siempre es el nombre de la propiedad
expresado como un literal de cadena.
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Observe la evidente diferencia entre las dos maneras de tener acceso a las propiedades de
objeto.

El nombre de la propiedad Indica que el nombre
Operador -
se trata como ... de la propiedad ...
Punto "." un identificador no puede tratarse como datos
Indice "[]" un literal de cadena puede tratarse como datos

Esta diferencia resulta util cuando no se sabe cudles serdan los nombres de propiedad hasta
el momento de la ejecuciéon (por ejemplo, cuando se construyen objetos basados en
informacién escrita por el usuario). Para extraer todas las propiedades de una matriz
asociativa, debe usar el bucle for ... in.

Comprobar datos

Al realizar una comprobacién por valor, se comparan dos elementos para establecer si
son iguales. Normalmente, esta comparacion se realiza byte por byte. Al comprobar por
referencia, estd determinando si dos elementos son punteros a un tinico elemento original.
Si es asi, el resultado es que son iguales; si no, aunque contengan los mismos valores
exactos, byte por byte, el resultado es que no lo son.

Copiar y pasar cadenas por referencia ahorra memoria; pero como no puede cambiar
cadenas una vez creadas, es posible compararlas por valor. Esto permite comprobar si dos
cadenas tienen el mismo contenido aunque una se haya generado totalmente aparte de la
otra.

Caracteres especiales

JScript admite caracteres especiales que le permiten incluir en las cadenas algunos
caracteres que no se pueden teclear directamente. Cada uno de estos caracteres comienza
con una barra invertida. La barra invertida es un cardcter de escape que se utiliza para
indicar al intérprete de JScript que el siguiente carécter es especial.

Secuencia de escape Caracter
\b Retroceso
\f Avance de pagina
\n Avance de linea (nueva linea)
\r Retorno de carro
\t Tabulador horizontal (Ctrl-I)
\' Marca de comillas simples
\" Marca de comillas dobles
\\ Barra invertida
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Observe que, dado que la barra invertida se utiliza como caricter de escape, no se puede
utilizar directamente en la secuencia de comandos. Si desea escribir una barra invertida
debe escribirla dos veces seguidas (\\).

— Ejemplo:
document.write ('La ruta de la imagen es
C:\\web\\mipagina\\gifs\\jardin.gif.");

document.write ('El texto dice: "Después de la nevada del \'97, la
casa de la abuela se cubridé de nieve."');
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5. CAPITULO 5: COMUNICACIONES

Las comunicaciones son el nicleo del Sistema de Control Galileo VI.

Una de las partes fundamentales del desarrollo de un sistema de control es la depuracién
del funcionamiento una vez programados los secuenciadores apropiados.

Para ello es necesario que exista una comunicacién entre el entorno de desarrollo y los
computadores donde se estd ejecutando el sistema de control.

Esta comunicacion, ademds de servir para depurar, permite el acceso a formularios que
realizan operaciones que de otra manera no se podrian realizar y muestran informacién
de lo que esta ocurriendo.

5.1.- MODO CONECTADO
5.1.1.- ;COMO EJECUTAR EL MODO CONECTADO?

Las opciones del modo conectado de cada pantalla, si las tuviera, estdn detalladas en la
ayuda de la propia pantalla.

Para iniciar la comunicacioén de un proyecto, seleccionelo en el arbol de proyectos (si

-

tiene varios abiertos en el entorno) y haga clicen *
Comunicaciones > Modo conectado.

i

o bien desde el menu principal

A

El proyecto seleccionado para el Modo conectado muestra el icono .

Desde este momento la aplicacion intenta establecer las comunicaciones de forma puntual
(P2P con las computadoras definidas en el proyecto). Las computadoras deben estar
accesibles por TCP/IP desde la red donde se esté ejecutando el entorno de desarrollo. Los
nombres de computadora son sensibles al uso de maytsculas y minusculas, por lo que es
necesario tener cuidado a la hora de nombrarlas.

El panel de Informacién general muestra un mensaje de si la conexion es correcta o ha
fallado.

$

Para terminar la comunicacién de un proyecto, haga clic en #* o bien desde el menu
principal Comunicaciones > Modo desconectado.
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5.1.2.- ;QUE PODEMOS EJECUTAR EN EL MODO
CONECTADO?

G Opciones, como “Modo Online de la pantalla Secuenciadores” en la pagina 85 y el
“Editor de Tracking” en la pagina 88, o las ofrecidas en la “;Cémo visualizar variables
de un secuenciador?” en la pagina 113, estdn explicadas con detalle en la ayuda las
pantallas “Secuenciadores” ¢ “Inspector”.

Ademéds de todo esto, también son accesibles las siguientes opciones en el proyecto solo
si estamos en el Modo conectado:

e Ver Red Galileo.
e Ver Averias.
e Restringir comunicaciones.

5.1.2.1.- VER RED GALILEO

Opcién accesible haciendo clic en L o desde el ment principal Comunicaciones >
Mostrar Red Galileo.

Red Galleo [ x|

Estado Espia de puertos

e sstsnmennsatrand

PORT&99
Nombre PORTG9S
Version de programa  05/09/2013 15:26:34
Version Galileo 4,5,1009,5328
Uit comm. 63513997156
B nicalizar Estado de la conexién

Versions match

i Refr [
& Refrescar | i Galileo [4.5.1009.5328]
Parar j Designer [4.5.1009.5328]
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Pestaiia Estado > Las opciones disponibles son:

BOTON DESCRIPCION

Envia un comando de control al servicio de Galileo IV indicando que inicie la
ejecucion del programa de control actual.
=  Siel programa de control del computador remoto estd parado, se inicia,
B midalizar ejecutando la accién de Arranque Caliente del programa.
=  Siel programa de control estaba iniciado, primeramente se para y luego
se continda en el modo mencionado ejecutando la accién de Arranque
Caliente del programa.
Envia un comando de control al servicio de Galileo IV indicdndole que detenga la
ejecucion del programa de control actual.
= El bus conectado a sus tarjetas es desactivado, y las salidas fisicas se
= resetean. También se descarga el programa de control activo en ese
momento de la memoria.
=  Siel programa de control ya estaba parado, esta opcién no tiene ningun
efecto significativo si Galileo IV ya esta parado.
Refresca la informacién de varios campos que indican lo siguiente:
= Version del Programa: Version del programa cargado en memoria por el
sistema de control. Es distinta para cada programa compilado por el
entorno de desarrollo y puede servir para identificar una de ellas.
Version Galileo: Version del Sistema de control usada. No cambia a
menos que instalemos una nueva version de Galileo I'V.
= Ultima Comunicacién: Fecha y hora de la tltima comunicacién que se
produjo entre el entorno de desarrollo y el programa de control.
Estado de la conexion:
f' o) = Conexidn correcta: computador remoto funcionando y ejecutando un
programa de control que se muestra en las etiquetas correspondientes.
= Conexidn erronea: no hay comunicacién con el computador remoto
i : (imposible acceder a él, posiblemente esté desconectado o el servicio de
2 Galileo IV no puede responder a las peticiones que se le hacen).

@ Refrescar .

En el caso de que las versiones de Galileo IV y Designer IV sean distintas (situacion
erronea) se le indicard mediante el siguiente mensaje:

Yersions does not match

Galileo [4.5.4588.3096]
Designer [4.0.733.3133]

Pestafia Espia de puertos > Permite conocer las conexiones en un determinado puerto.
Util para conocer qué PCs tienen el servicio arrancado en dicho puerto.

También puede realizar una prueba de conexion seleccionando la opcién Ping desde el
menu contextual sobre el computador deseado en el arbol del proyecto.
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Puerto 13022 Timeout 200
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5.1.2.2.- VER AVERIAS

Opcién accesible haciendo clic en & o desde el menu principal Comunicaciones >
Mostrar Averias.

Esta ventana puede funcionar como emergente cuando se active cualquiera de las averias
definidas en la pantalla “Configuraciéon TA” y también puede disparar una alarma
sonora. Para activar estas opciones puede consultar “Solapa Opciones de Status” en la
pagina 19.
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& Averias

Fecha de inido | Maquina Computador
EAS asjo0 2013 17 o142 2  Too  PORTE9S
| 11 TC 99 PORT5SS
£ 05/09/2013 1721242 1 T™_100 PORT599
W 05/09/2013 172142 a5 ™_209 PORTESS
Ay 05/03/2013 17:21:42 88 TR_23 PORT59S
| # 05/09/2013 17:21:42 200 ELEV4 PORT5S2
2 05/03/2013 17:21:42 201 ELEV4 PORTE2S
®, 05/09/2013 17:21:42 202 ELEV4 PORTESS
A 05/09/2013 17:21:42 04 ELEV4 PORTASS
&y 050032013 172142 206 ELEV+4 PORTESS
A 05/09/2013 17:2042 207 ELEV4 PORT593
A\ 05/08/2013 17:21:42 209 ELEV4 PORTASS
L 05/03,/2013 172142 213 ELEV+4 PORTESS
2 05/09/2013 17:21:42 2% ELEV4 PORT599
&y 05092013 17:21:492 2 ELEV4 PORTAES
T 03/03/2013 172142 225 ELEV4 PORTESS

I

Sugerencia
Comprobar & tipo de defecto del vanador y rearmar

Descripdon
| El variader de frecuenca del transportador s= encuenira en defectn

Esta ventana se actualiza periddicamente

maiind

| Nombre ~
! Lenguae

Se ha producido un falle en el variader de frecuenda [Default

Defecto termistancia motor
Defecto térmico mator de Traslacidn
Falle transportador esdave
Defecto proteccion moter de transladon.
Falo Interruptor General Elevador Desconectada
Fello Termicos de botoneras de acceso arednte
Faloe Térmico Mator Elevacidn
Fallo Térmico Motor Rodilos 1 Delantero
Falo Hardware Telémetro Elevedion
Fallo Laser Telémetro Elevaciin
Falo exceso de temperatura Mator Redillos { Delantero
Fallc Moduo o= Seguridad
Puerta de acreso abierts en Planta Superior
Falb, la seguridsd de cadena rota se ha activado

Fally, Exceso de peso en cina.,

cuando se produzca un cambio en la

informacion referente a las averias y mientras no se cierre o se pase a Modo Offline.

G Para modificar el idioma en el que se muestran las averias, siempre y cuando se
hayan definido distintos lenguajes, seleccionelo en el desplegable “Lenguajes”. Esta
configuracion se salvara para posteriores ejecuciones.

Como en el resto de tablas de la aplicacion puede ordenar o aplicar filtros, por ejemplo:
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Fedha de inido & | Codigo Méquina ¥ | Computador Mombre
', 05/09/2013 17:21:42 2 TC_99 PORTE99 Se ha producide un fallo en el variador de frecuenca Defadlt 5
A 05/09/2013 17:21:42 11 TC_ 99 PORTESS Defecto termistancia motor

[ Fiter Editer E3
And
- [Ma&quina] Begins with TC_99

Lenguaje

5

X | [ Starts with([Magquina], TC_59") OK Cancel

Sugerzncia

5.1.2.3.- RESTRINGIR COMUNICACIONES

Pueden existir casos en los que es necesario o recomendable el restringir las
comunicaciones entre ciertos computadores. Un caso tipico se produce cuando la red de
comunicaciones es wireless y existen problemas de conexion, velocidad, etc.

En estos casos, es probable que no necesitemos que Designer IV se comunique con ciertos
computadores. Sin embargo, por defecto, Designer IV estd continuamente pidiendo datos
a todos los Galileos de la instalacion. En este caso es recomendable limitar la
comunicacion con ciertos computadores con el fin de minimizar la carga de la red.

Es importante tener en cuenta las diferentes comunicaciones que se tienen en sistema
Galileo IV:

e Comunicaciones Galileo — Galileo: los distintos Galileos de la instalacién
intercambian continuamente informacién. Esta informacién es la que utilizan
durante la ejecucion del programa de control, por ejemplo, variables, trackings,
etc. Para restringir este tipo de comunicaciones es necesario hacerlo desde la
consola de Galileo IV (consulte el manual del Manual de Galileo IV).

¢ Comunicaciones Galileo — Designer: Designer IV pide informacién acerca de la
imagen de proceso y averias a todos los computadores incorporados en el
proyecto. Se puede configurar el proyecto de Designer IV para que cada
computador tenga su propia lista de comunicaciones excluidas. De esta manera,
el mismo proyecto, dependiendo del computador en el que se esté ejecutando
Designer IV en ese momento se comunica con unos u otros computadores. Para
restringir las comunicaciones en un determinado computador, puede consultar el
apartado “;Como editar un computador?” en la pagina 46.
También puede configurar un PC, el cual solo es para desarrollo, de forma que no
pertenezca a los computadores del proyecto, mds informacién en la “Solapa
Comunicaciones”.

Victoria Casares Garcia Pagina 368 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

W : -;

fizt - UNIVERSIDAD DE OVIEDO W

o maiind
- Escuela de Ingenieria de Gijon oo

Trabajo Fin de Méster realizado por
Victoria Casares Garcia

para la obtencion del titulo de

Master en Ingenieria de Automatizacion e Informatica Industrial

ANEXO III: Manual EasyWCS

Optimizacion de simulaciones de almacenes
automatizados

Modelado de Transelevador
Automatic Warehouse Studio (AWS)

Julio de 2018

Victoria Casares Garcia Pagina 369 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO

Escuela de Ingenieria de Gijon ”.ﬁa"nd

Victoria Casares Garcia Pagina 370 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO I—_— =
Escuela de Ingenieria de Gijon maiind
INDICE MANUAL USUARIO EASWCS
1. Capitulo 1: INtrOdUCCION ..cc..cieeueieenieienereeeereeniereeneetenecrennerensesennserensessensesesnsesens 374
2. Capitulo 2: Instalacion de EasyWCS ......c..cceiiieeeiiiiinnniiiiiennnieiniensiesnensessssnnsenns 375
2.1.- Requerimientos y proceso de instalaCion........c..cecuevereerieneereinienieeneneesenieneennesieeneenne 375
2.1.1.- REQUEIIMIENTOS ceeiiiiiiiiiiiteieeeeeeittt et e e e e ettt e e e e e e e bt et e e e s e sesnbbateeeeeesesannnrnaeeas 375
2.1.2.- Proceso de iNStalaCion .........cooueiiiiiiiiiie et 375
3. CAPITULO 3: Guia rapida del diseNador ........cccceeiiirrnniiiiinnniinineninniennien. 378
3.1.- Opciones del ENLOINO ......coueeiiriieieiieiteierieetese ettt ettt ettt sre et st e e sre e nees 379
3.2.- PAZINA A€ INICIO 1.vveeuvieeiesiieeiieieeieeseesteeseteseteeseeteesteesseesssessseesseesseenseesseesssesssessseensenns 381
3.3.- Propiedades del PrOYECLO......cccuieriierieriieiieiteeteesieesteesttestesreebeesseesseesseesssessseesseenseens 382
3.3.1.- ¢COMO Crear UN Proyecto NUEVO? ....cccccvieeeeiireeeeiireeesiireeesisraeeessssaeesessssesesssseees 382
3.3.2.- ¢COMO importar UN NUEVO ProYECTO? ......cceeciieeeccieieeecireeeecee e e eerte e e eeareeeeeaaeee s 382
3.3.3.- COMo abrir un proyecto Ya Creado .......ccueeeeciieeeciiiie et ecree e e e e eaaeee s 387
3.3.4.- Cébmo editar las propiedades de Un Proyecto ........cccceeevveeeeciieeeecieeeeciieee e 388
3.3.5.- COMO CEITar UN ProOYECTO...ccccuiiieiiciiieeeeciiiee e et eeeetr e e e e staeeessabaeeessnbaeeeesasreeessanaeees 389
3.4.- Pantalla dia@rama ........coceeeeviiniieieniinieenceeseetete ettt sttt 389
3.4.1.- COMO Crear UNa @STACION ......iiiiie ettt ettt ettt e st e sbee e sbe e sbae e sabeesbeeesaneenas 390
3.4.2.- COMO editar UNa @StaCIiON......ccceiriiieriee ettt ettt sttt e e e e 393
3.4.3.- COMO eliminar UNa @StaciON ........ceeeerieriieiieiiesee e 393
3.4.4.- COmo crear un layout de eStaCioNes .........ccccueeieeciiieeeiiiee et ecre e et e e 394
3.4.5.- Cdbmo crear rutas entre las estaciones del layout .........cccceeeieeeeciieeecccieee e, 395
3.4.6.- ¢Como asociar un método a las rutas creadas? ........c.ccoeceeveenieneenie e, 399
3.4.7.- $COMO €ditar UNQ rULA? ...coeiiiieiieieeeee ettt 399
3.4.8.- §COMO eliMinar UN@ FULA? ...cocueeiiiiieiicee ettt st st 400
3.4.9.- ¢QUE sON [as rutas Parciales? .....cccueeieeciieeeeceee et 400
3.4.10.- Pardmetros del Diagrama .........cccueeeeeciieeeeciiee et e et eeree e e crae e e e aree e e eaaaee s 401
3.4.11.- Otras Opciones de la pantalla Diagrama .......ccceecvveeeriiiieieiiiee e 401
3.5.- Pantalla COAIZO.....cooueimiiiiiiieiieiteeee sttt ettt ettt 402
3.5.1.- 6COMO Crear UN METOTOT ....ccuiiiieiiiiiieeieeteeeesiee ettt e 402
3.5.2.- (§COMO editar UN MELOAO? ...cuiiiiiiiiiriieit et 403
3.5.3.- 6COMO eliminar UN MELOAO? ....cc.coiuiiiiieiieieetete et 403
3.5.4.- iComo consultar el COdigo ESTANAr? ........ccccuveiieiiiieeciieee et 403
3.5.5.- ComMPilacion del COAIZO.....uuiiuiiiiieiiiieeciee ettt ettt et e e aaeea s 403

Victoria Casares Garcia Pagina 371 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO =
Escuela de Ingenieria de Gijon ok “""lnd

3.5.6.- Otras Opciones de la pantalla COdig0.......cooviuiiiiiciiiieciieee e 404
4. CAPITULO 4: COMUNICACIONES ...cceveeennriiiiiiirennmennniiiiiiiieieemmsssssiiiisieeeesssssssiisssnenes 405
4.1.- Comunicaciones en BEasyWCS ........ccooiiiiiiiiiee ettt 405
4.2.- MOAO ONIINE. ...c..eiiiieiieitie ittt ettt st sttt e bt e sbe e s bt e st e ebeebeenbeesaeas 406
4.2.1.- CONSIAEraCioNES PrEVIAS ...uuvieeiiureeeiiiieeeeiireeeesiteeeestteeeesttaeesessreeesesareeeeesnseessennsens 406
4.2.2.- ¢iCOmo ejecutar el Modo ONlINE? .......coiviiiiiiiiiiee et 406
4.2.3.- ¢éQué podemos ejecutar en el Modo ONliNE?.......coccveiiiiiiieeeiiiiee e 406
4.2.3.1.- Informacidn de 1a @Stacion ........ccceeveeiieiiiiiieeeee e 406
4.2.3.2.- Forzar valores de una eStacion ..........ccceereerierieenieenieenee e 408
4.2.3.3.- Forzar valores de una ruta parcial ........cccccoeeieeeiiciiee e 409
4.2.3.4.- Otras PANtallas.....cceeeieciiei i e e s earaeeeeans 409
Y Yl (=T PP 410
4.2.5.- Gestion de 1a BBDD INTEINA ..ccueeiuiiiiieieeieesiee ettt 411
4.3.- Generador de INfOIMES .......cocueiviiiiiiiiinieice ettt 412
4.4.- Pantalla “simulacion de Ordenes” ...........ccoeevierieieneniereneeteeeee et 413
4.4.1.- iCOMO ENErar UNQA OFAENT .....uviiiieiieeeeciiee e ettt e e e siree e e s reeessareeeesabeeesssnbeeesennrens 414
4.4.1.1.- Ordenes COMPIELAS.........cceveveveeeeeeeeieeeeeeeeeeeeeeeeseeeesessesssss et esesesssess s seseeeeees 414
4.4.1.1.1.- éQué es una orden completa?......ccccceeeeiiiiee e 414
4.4.1.1.2.- iComo generar una orden completa?......ccooceeecieeeecciieee e 415
4.4.1.2.- Ord@NES PATCIAIES ...ttt ettt et et s e e eees e s s esene e 415
4.4.1.2.1.- iQué es una orden Parcial? .......cccceeeecieieeiiieee e 415
4.4.1.2.2.- Como generar una orden parcial.......cccceeeecieeeeeciiee e 415
A @) = T3 o of [0 [= 3PP 416
4.5.- Pantalla “Tablas™ .......ccooieieieiieeie ettt sttt et et 416
4.5.1.- Comunicacion hacia €l WIMS ..ottt 418
4.5.1.1.- Tabla Comandos al host (WCS_MSG_HOST) ....ccccviiiieiiieeeeieee e 418
4.5.2.- Comunicacion desde el WIMS .........c.coiiiiiiiiinieiieeeee et 420
4.5.3.- Operaciones sobre tablas ..o 424
4.5.4.- Tablas de coNfigUraCion ..........ccueiieciiieeeciee e et e e e e 425
4.5.4.1.- Tabla Estaciones (WCS_STATIONS)....cccuiiieeciiee et e ettt e ettt eesitee e e eireee e 425
4.5.4.2.- Tabla Rutas (WCS_ROUTES)....ccccucuiiieeeiiieeeetteeeeetteeeeetteeeeettee e e esareeeeearaeeaeans 426
4.5.4.3.- Tabla Pardmetros (WCS_CONFIG_PARAMETERS) .....ccceevererienienenienienieiens 427
4.5.5.- Tablas de historicos y estadistiCas .......cccccvuveeeiiiieeiiiiiie e 428
4.5.5.1.- Tabla Comandos al host (hist) (WCS_MSG_HOST_HIST)....cccoovereiiireeicrieeens 428

Victoria Casares Garcia Pagina 372 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

-;:—"‘ UNIVERSIDAD DE OVIEDO =
< Escuela de Ingenieria de Gijon A 'f‘_ﬁi'lnd

4.5.5.2.- Tabla Transporte (hist) (WCS_MSG_TRANSPORT_HIST) ...ceovvervirieeieereenen. 428
4.5.5.3.- Tabla En ejecucidn (hist) (WCS_MSG_TR_RUNNING_HIST) ....cccceeceeveenennnen. 428
4.5.5.4.- Tabla EstadiStiCas......cccceerieeriieeiiee ettt s 429
4.5.6.- GESTION A @VEIIAS .eeuveeeiiieiiie ettt sttt sttt s b e s saee e sbeeenneeas 429
4.5.6.1.- Tabla WCS_FAULT _DEF....ccicciiiiieiiiee ettt eeiiee e ssvtee e s siae e e e saaeee s snraeeeeans 429
4.5.6.2.- Tabla WCS_FAULT .....iiiieiieeeetteeetee sttt ettt 430
4.5.6.3.- Tabla WCS_FAULT_INT ..cuiiiiieieeieettesiee sttt ettt st 430
4.5.7.- Resumen grafico de las Comunicacidn EasyWCS = WMS.......cccoeeevciieeeecciieeeennen, 430
5. CAPITULO 5: Guia rapida del SERVICIO .......ccceeuiiiiimnniiiiennniinieenncsniennsessesnnsens 431
5.1.- {Qué es el servicio BasyWECS7....couiiiiiiiiieieneetiecteteeeeneeese et 431
5.2.- Herramienta de cONfiguraCion ............ccccevervienereeniineenieniieiesie ettt 431
5.3.- ATranque del SETVICIO....ccuuieeiieeiiieetie ettt e eieeeite et e et e e teesteessaeeesbeeeareesnseesseeesnseenns 437
5.4.- Herramientas de dia@nOSiS........ccuveruierrieeriiieniiieeiiieeieeeeieesieeeiteeeteeeaeeesnteesneeesnseenns 438
5.4.1.- Asistente de comprobacion de [as comunicaciones.........cccecvveeeeciieeeeciieeecicneennn 438
D, - OB e, 438
5.4.2.1.- DataServiceConteXt.lOg ....ccuvii e e 439
5.4.2.2.- EASYWCSSEIVICE.I0Z ...vviieitiie ettt e e e 439
5.4.2.3.- ODataSerViCe.I0G . cui ittt 439
5.4.2.4.- ServerProtocolManager.dOg.....cccuuiiiciieeiceiie ettt 439
5.4.2.5.- SEIrVICEODJECEIOZ ..oeieriie e e e 439
5.4.2.6.- SOCKELLISTENEI.IOZ ... . viiee ettt et e et e e e e e e 439
LR A A =Y 1 o Tot 3 oY - SRR 440
LR A T U LY Yot [ o 0 [ PP 440
5.4.2.9.- WCSProjectManager.lO8.......ccoivuieei ettt e 440
5.5.- Guia rdpida de CONfigUIACION. .......cccviieiireeiieeiie ettt ee e etee et e e e snnee e 440

Victoria Casares Garcia Pagina 373 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

1. CAPITULO 1: INTRODUCCION

La numerosa combinacidn existente en el mercado para automatizar y gestionar procesos
con distintas Bases de Datos ha creado la necesidad de disponer de una herramienta capaz
de agilizar y controlar estas posibles combinaciones. El sistema de MECALUX
EasyWCS funciona como un coordinador general. Se encarga de gestionar los transportes
a través de una base de datos (BBDD) ofreciendo una interfaz sencilla e intuitiva,
facilitando la configuracién, supervision y control de las tareas en las estaciones de una
instalacion.

Esta herramienta cumple dos roles principales:

1. Nos ofrece la robustez de un sistema de transporte basado en la experiencia de
otros productos de Mecalux:
e Servicio de Windows que se ejecuta durante el uso de la instalacion y que
permite la comunicacion entre los sistemas implicados
e (estion de tareas mediante preselecciones estandar.
e Particularizaciéon por parte del implementador de casos especiales segun
necesidades del cliente.

2. Nos ofrece la potencialidad de una interfaz grafica de usuario (GUI), esto es:

e Sistema de supervision en tiempo real de las estaciones de la instalacion claro
e intuitivo.

e Facilidad de configuracién de estaciones y rutas, destacando la rapidez en
todas aquellas tareas repetitivas que implican la creacion de muchas
estaciones y rutas.

e Visor de tramas y tiempos de ejecucion implicados en la comunicaciéon. Logs
y diagnosis.
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2. CAPITULO 2: INSTALACION DE
EASYWCS

'
~*~ Es recomendable instalar siempre la version mds reciente de EasyWCS. Dicha

version estd disponible en la web http://itswservices.mecalux.com/downloads.aspx

2.1.- REQUERIMIENTOS Y PROCESO DE INSTALACION

2.1.1.- REQUERIMIENTOS

Los requerimientos minimos para instalar el software EasyWCS son:

e PC con Windows XP, Windows 7, Windows 8.1, Windows 2000 (version servidor
o profesional) o Windows Server 2012 R2.

e Si se desea conectar con las estaciones remotas (modo online), es necesario que
el ordenador disponga de acceso via TCP/IP a dicha estacion.

e FrameWork NET 4 o superior

2.1.2.- PROCESO DE INSTALACION

Para iniciar la instalacién haga doble clic sobre el icono correspondiente al instalable de
la version deseada:

jf%b
EasyWiZ5

Sabup, sl

Tras las pantallas de bienvenida, acepte el didlogo del contrato de licencia.

Seleccione un directorio del disco donde instalar EasyWCS. Por defecto el directorio que
se muestra es C:\Archivos de programa\Mecalux\EasyWCS\.

Dependiendo de donde tengamos instalado el Sistema Operativo o de la versién del
mismo puede cambiar.

Seleccione las opciones de instalacion:

e EasyWCS Service: Servicio de comunicacion entre el sistema de control (TMS)
y el sistema de gestion de almacén (WMS).
e EasyWCS Designer: Disenador o Interfaz grafica de usuario.
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Instalacidn personalizada

Sebscrione & modo en gue deses gue e nstalen s caracterikhoas. -.“i_,’

Haga dir en ks onos ded drbof sguende pars cambier = modo =nque == eskelan b
car acieristicas

e Trmtal ol servicio EssyWES: an pu
= ~| EasyWC5 Desgrer e
Exts coractenstes necesits 1M
el dhice dre,
Libinciscidn:

Ci'\Program Fles (B8} ecahun' EssyWIEL | Examinar, . |

Usceldsen || Awas || Gguente || Concelsr |

Con esto comienza la instalacion.

Al final de proceso, EasyWCS instala un acceso directo del Disefiador en el escritorio:

5
it

Si se trata de la primera instalacion del software, EasyWCS muestra en la pantalla “Péagina
de inicio” que no existe licencia activada del mismo:

ITSWSupport

Proyectos recientes...

Emror

Informacion de licencia Aetver peoducto

x Licencia mo encantrada, £s necesarno activar ef producto

) 0 soporte @mecahiy. con
V2D ZX0aPDGL DL GhASH 4451 P DRMG 18 S /bh +5N30E S IYMa 3G sy

Copar &l portapapeles
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Para solicitar la licencia copie el c6digo mostrado (clave gre identifica da farma rinica ]

Copiar al portapapeles
computador de instalacion del software) haciendo clic en y
envielo a soporte @mecalux.com.

Tras ello, recibird un fichero denominado "EasyWCS.lic".

. . . . Activar producto
Para instalar la licencia haga clic en

recibido.

y seleccione el fichero de licencia

El resultado de la activacion se indicard mediante un mensaje.
A continuacién, mostramos algunos mensajes posibles relacionados con la licencia:

e "Licencia no encontrada. Es necesario activar el producto": EasyWCS no es capaz
de localizar el archivo de licencia. Este fichero deberia estar localizado en
(C:\Documents and Settings\All Users\ApplicationData\Mecalux\EasyWCS).

Si el archivo de licencia no aparece en esta ubicacion, puede ser que el proceso de
activacion haya fallado. En ese caso, puede tratar de copiar manualmente el
archivo .lic a la localizacion correcta.

e “Producto invalido. La licencia no es para un producto EasyWCS": La licencia es
vélida, pero no para EasyWCS, es decir, es una licencia de otro producto de
MECALUX.

e “Licencia invalida. No esta firmada por Mecalux": La licencia no es valida, es
decir, no estd firmada por MECALUX. Se debe comprobar que el fichero es el
original enviado por MECALUX y que no ha sufrido alteracion alguna.

e “Licencia invalida. La licencia no es para esta maquina”: La licencia es valida
(esta firmada por MECALUX), pero para otro computador. Se debe comprobar
que no se ha modificado el nombre del equipo, o sustituido componentes
hardware.

e “Esta licencia es una version de prueba. Dias restantes...": Ciertas licencias
pueden tener un maximo de dias de prueba.

e “Error desconocido en la licencia": La licencia no es vélida, pero no se conoce el
motivo. Pongase en contacto con el departamento de ITSW.

@ En cualquier momento puede consultar el estado de la licencia instalada haciendo
clic en la opcion “Acerca de” del menu principal.
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3. CAPITULO 3: GUIA RAPIDA DEL
DISENADOR

En este capitulo se explicardn las distintas pantallas y funcionalidades del Disefnador.

Antes de ello, mostraremos opciones que son comunes a todas las pantallas.

Las opciones mas destacables del menu principal son:

Archivo > Propiedades del proyecto: mas informacion en “Propiedades del
proyecto” en la pagina 12.

Archivo > Importar desde XML: mds informacién en “;Como importar un
nuevo proyecto?” en la pagina 12.

Archivo > Generar informe: mas informacion en “Generador de informes” en la
pagina 40.

Edicion >Estaciones: mas informacion en “;Cémo crear una estacion?” en la
pagina 19.

Edicion >Opciones: mas informacion en “Opciones del entorno” en la pagina 9

Edicién >Configuracion de rutas: més informacion en “;Como crear rutas entre
las estaciones del layout?” en la pigina 24.

Compilacién > Comprobar compilaciéon: mads informacion en “Compilacion del
c6digo” en la pagina 31.

Compilacion > Mostrar codigo generado: mas informacion en “Compilacion del
codigo” en la pagina 31.

Comunicaciones > Modo Online: mas informacion en “Modo Online” en la
pagina 34.

Comunicaciones > Red: mas informacién en “Ver Red” en la pagina 38.

Comunicaciones > Gestion de la BBDD interna: mas informacion en “Gestion de
la BBDD interna” en la pagina 39.

Vista >Mostrar Mensajes: mas informaciéon en “Compilacion del cédigo” en la
pagina 31.

Vista >Mostrar Codigo: mas informacion en “Pantalla “Codigo™ en la pigina
30.

Vista >Mostrar Diagrama: mas informacion en “Pantalla “Diagrama”” en la
pagina 18.

Vista >Mostrar Ordenes: mds informacion en “;Como generar una orden?” en
la pagina 41.

Vista >Mostrar Tablas: mas informacion en “Pantalla Tablas™ en la pagina 43.

Servicio EasWCS Local > Configurar Servicio EasyWCS: mds informacién en
“Herramienta de configuracién” en la pagina 58.
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Servicio EasWCS Local > Comprobar configuracién de las comunicaciones: mas
informacion en “Asistente de comprobacion de las comunicaciones” en la

pagina 64.

3.1.- OPCIONES DEL ENTORNO

El entorno de desarrollo dispone de opciones configurables que facilitan al usuario la

posibilidad de personalizar el entorno o
mismo.

que le permita obtener un mejor rendimiento del

[']FIITDHPE “
Lenguaje Spanizh W
Tiempo de refresco (ms) 1000 | 5
Color de fondo L1 White W

| Habilitar enlazado automatico
Arrancar maximizaoo

'.:r'!l'lj:'!’ = Paging & micio
https: [itswsenaces. mecahon. com/

L) ) b

— ) Reiniciar el Disefiador para aplicar los cambios

Victoria Casares Garcia

Lenguaje: Puede cambiarlo seleccionando el idioma en el desplegable.
Tiempo de refresco: Periodo de actualizacién (ms) de los datos
mostrados en la pantalla “Diagrama”.

Color de fondo.

Habilitar enlazado automatico: Permite modificar las lineas entre estaciones
pudiendo asi evitar solapes entre los distintos elementos mostrados en la pantalla
de “Diagrama”.

Arrancar maximizado: El Disefiador arranca a pantalla completa.

Cargar la pagina al inicio: Seleccionado, carga en la pantalla “Pagina de inicio”
(mds informacién ver “Pagina de inicio” en la pagina 11) la pagina web indicada.
Por defecto es https://itswservices.mecalux.com/
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. I .
Haga clic en W sshar | para guardar los cambios.

~* Para que se apliquen los cambios es necesario cerrar y abrir el Disefiador.

El Disenador ofrece un docking avanzado, esto es, permite deslocalizar los paneles. Muy

util para poder visualizar mds informacién de forma simultdnea (requiere mds recursos
del sistema).

Un ejemplo de paneles deslocalizados:

QE0 PP IPREE R [[oos [v] | Moatartas [

PS_02 PIE_D2 REF_02 “ | pardmetros o
MAG_01 = =
—_—

ﬁ Hame Value
- TE|02 "

AN “‘m._ — o —— == i

II \ "T‘FW&H TS| 02 “——————--%

| j' -H"‘-q-____.i == L

| > —

| sI

: |

_/

N, \ Rutas o

| L
TE 01 TS, 01

= E Y -
= Name Description
b (B MAGDL MAGDT

5

Au o
2

h]
-

|
Reé__m Ps,01
Mensajes
(35012013 1717, 37} [BE]  EasyWCS cargado

Para volver a localizar un panel, dentro de otra ventana o a nivel de pantalla general, debe
arrastrar éste sobre las marcas que aparecen en la imagen en rojo. Si desea colocar los

paneles a modo de pestaiias, siempre que sea posible, debe elegir la opcion marcada en
azul.
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3.2.- PAGINA DE INICIO

La pantalla “Péagina de inicio” se muestra al inciar el Disenador de EasyWCS.

ITSWSupport  FEEY

* Abrir provecto...

Proyectos redentes...
| BCEeCs PRuweoro)
& CwCs TEST Lowosprol

Informacién de licencia Actusizar kends

o ticenca valida

Vgl 0ol by ghA Sh+-480 PrviRMs Je S b +5HASE +4YMs 30ws Vv

Copier ol portapapeies

Desde ella se pueden realizar las siguientes opciones:

Nuevo proyecto: més informacién en “;Como crear un nuevo proyecto?” en la
pagina 12.

Abrir proyecto: mas informacién “;Coémo abrir un proyecto ya creado?” en la
pagina 16.
Proyectos recientes...

Infomacion de licencia: solicitud, activaciéon y consulta de la licencia de
EasyWCS (ver mas informacion en el “Proceso de instalacion” en la pagina 5).

Navegador web: Permite mostar la pagina definida en “Opciones del entorno” en
la pagina 9. Desde este navegador el usuario puede loguearse en el Portal para
realizar disintas gestiones como por ejemplo descargar el setup, consultar la
documentacion, abrir un item sobre la aplicacion, etc.

o La pédgina de inicio se oculta cuando se crea o abre un proyecto.
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3.3.- PROPIEDADES DEL PROYECTO

G Recuerde, haga clic en =) situado en la barra de herramientas, para guardar las
modificaciones realizadas en el proyecto. Es imprescindible reiniciar el servicio para que
los cambios surtan efecto.

3.3.1.- ;COMO CREAR UN PROYECTO NUEVO?

Para crear un nuevo proyecto haga clic en la opcién Archivo > & | Nuevo proyecto )

menu principal o bien seleccione esta misma opcion desde la “Pagina de inicio”.

Indique el nombre y la ubicacién donde sera creado. La extension del mismo es .wcsproj
(Warehouse Control System Project).

3.3.2.- ;COMO IMPORTAR UN NUEVO PROYECTO?

EasyWCS permite realizar la importacion de proyectos en formato XML previamente
generados desde EasyS. Este XML contiene informacidn sobre estaciones y rutas.

Para importar un proyecto en formato XML haga clic en la opciéon Archivo >

Importar desde XML ja] ment principal.

Tras ello, EasyWCS le ofrece un asistente que le guiard en la importacion del proyecto.
Las pantallas mas significativas son:
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¥ Layout wizard - oIES
Datos de generacion
Nombre del proyecto
TEST_IMPORT
Fichero de layout
CALAYOUT _130422173939.xml
Siguente > Cancelar
Indique el “Nombre del proyecto” y seleccione, haciendo clic en -~ el fichero en
formato XML. Tras seleccionarlo haga clic en = “#*™" |,
¥ Layout wirard - o iEN
2 Layout import
Selecclonar proyecto destino
Fichero de provectn
C:\WCS_TEST .wesproj L]
Sguerite Conceln
Haga clicen ' " | e indique el nombre y la ubicacién donde sera creado el proyecto. La

extension del mismo es .wcsproj (Warehouse Control System Project).
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e No seleccione un proyecto .wcsproj creado con anterioridad ya que este se
sobreescribiria.

#& Layout wizard - oIER
3 Layoutimpont
Seleccionar las imagenes de las estaciones
Cadigo Hombre Imagen Seleccionar imagen A
s Shipping post Sin imagen A gen
RECH Rejection post Sin imagen ritar imsgen
TRASLO Stacker crane Sin imagen Adpunitar imsge
REAC Reconditioning station Sin imagen Adjuntar imagen
ALM Warehouse Sin imagen Adjsritar imagen
ET Trarsit and identification past Sin imagen Adintar imagen
LANE Shuttle machine Sin imagen Aduntar imagen
v
: Siguiente > | | Cancelar

En esta pantalla EasyWCS le ofrece la posibilidad de asignar una imagen a cada tipo de
estacion de los existentes en el XML importado.
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% Layout import

Gestor de Imagenes o IEN
Seleccionar lasimd 4 = &

-~

- Aiadir imagen personalzada §

Cadigo g P! r’ n Seleccionar imagen Lo
ET

RECH en Adwiniar magen

TRASLO

Aduntar mmagen

REAC

Adunitsr imagen

Aduntar imagen

PIE

J

n

g < - &
% B

Admintar magen

LANZ

Adimitar magen

RECH

i} Achuntar magen

Siguiente > Cancelar

Adjunitar magen

Haga clic en * ‘para mostrar el “Gestor de Imagenes” donde podra
visualizar, importar y eliminar imagenes (en formato PNG).
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& | ayout wizard - o IEN
@ # Layout import

Uperaciones

Codigo =  Nombre Tipo Himero Inicialzaciin | On Search Om Event On End On Update A

ALM AISL_O1 -] 1 v '

ALM AISL 02 ] 2 vl e

ET T 01 2 1 v e L

ET T 02 20 2 Ud i L4

i 5.0 0 3 7 v v

ET L3 X 3 v L L

5 5.0 mn 5 7 ] v

T 506 0 3 v o v

LANZ SHUT_01 14 1 v v v v

ME EP_01 3 1 v v

ME L] 2 L4 L4

ME 10 1 o o o

M5 10 2 v > o

FIE 3 i o U L

PIE 3 2 o W o

Ps 4 L L W

p5 5 o »

b 4 18 L L

(-3 4 17 o v

P . 4 16 « o 3

i Squente > | Cancelar

En esta pantalla EasyWCS muestra todas las estaciones existentes en el layout, indicando
el nombre, nimero y tipo. Para cada una de ellas se preseleccionan las operaciones
estdndar. Puede cambiar esta preseleccion en funcion de sus necesidades.

& Layout wiard - o IEEH

@ # Layout import

Actualizacion de rutas

™ Habilitar actualizadén estandar de rutas

Cancelar

De forma similar a las operaciones en las estaciones, para las rutas es posible asociar una
funcion estandar comun para todas ellas.
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% | ayout wizard - o IEl
@ # Layout import
Generacién completada

& layout se ha importado correctamente

 Fnaliesr | | Cancel

Tras estos pasos se da por finalizada la importacion, generdndose en el proyecto indicado
el layout y la informacidn facilitada en el XML

3.3.3.- COMO ABRIR UN PROYECTO YA CREADO

Para abrir un proyecto ya creado haga clic en la opcién Archivo - =) AR gl mend
principal o bien seleccione esta misma opcion desde la “Pagina de inicio”.

0 La barra inferior del Disenador le indica el proyecto abierto y el estado del mismo,
es decir, si estd modificado o no.

EasyWCS Designer [C:AWCS_TEST L.wesproj] [MODIFICADO]
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3.3.4.- COMO EDITAR LAS PROPIEDADES DE UN PROYECTO

_.-1' Propiedades de proyecto

Haga clic en la opcién Fichero = del menu principal para

introducir la informacion del mismo.

Editar [WCS_TEST_L] Ea
VoM e o T
Senacio EasyWiCS

p——

s TEST L

Nes TEST L Computzadoe

Aevision TR
lncalhost

L uerto Puerto ablas Puerto estadsbicas

15022 1602 12

Descripaon

v' Salvar “ Cancelar

Los campos que aparecen en este formulario son determinantes a la hora de ejecutar el
proyecto. Esta informacion puede ser modificada a posteriori.

Los campos més destacables que nos encontramos en esta pantalla son:

e Nombre: Deberia ser un nombre corto y descriptivo del proyecto, puesto que sera
el indicador que luego aparecera en la parte superior del Disenador.

e Revision: Campo informativo sobre la revision del proyecto.

e Servicio EasyWCS
— Computador: Nombre o direccién IP donde estd el servicio de EasyWCS.
— Puerto: Puerto de comunicacion entre el Disefiador y el servicio.

— Puerto de tablas: Puerto de comunicacion con el servicio de datos de
EasyWCS que permite mostrar online los datos de las tablas ubicadas en la
BBDD del cliente.

— Puerto estadisticas: Puerto de comunicacion con el servicio de datos de
EasyWCS que permite mostrar online estadisticas de las operaciones
realizadas.

e Descripcion: Anotaciones del proyecto.
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Finalmente, haga clic en \ﬂ/ para guardar los cambios.

A N
(L

Es imprescindible reiniciar el servicio para que los cambios en el mismo surtan
efecto

3.3.5.- COMO CERRAR UN PROYECTO

Haga clic en la opcion Fichero = wl Cerarproyecto de] mend principal para cerrar el
proyecto.

3.4.- PANTALLA DIAGRAMA

En la pantalla principal Diagrama se visualizan facilmente las rutas que estdn

configuradas y todas las estaciones del almacén. Graficamente se muestran los enlaces
entre estaciones.

=9 EasyWICS Desiner - o EN
H Mechve  Edtar  Complacn  Comurecaciones  Vista  Servcio ErsyWCS locsl  Acercade
22 aQa3pBa
@ 03P Tl dHE AR oo v Mownes v
st as
P8 02 PIE_02 REF_02 —_—
= + -
mAg 01 N T
& v B—< A
& il
N—— \
]'\ N s L
\ N T 1sloa TE_02 o
X ™ -_,_q___:_:_:::_\% e _q____‘“——__\__ — [
X o\ "*?@ Propedades o
TEO01 TS0 w =
E 3 5 =
4 L
PIE, 01
REL_M PS. 01
Mensajes
[1002/2013 10:33:30)(WF]  EmsyWCS cangade
Estade del servicio EsyWCS local [Snpped][Provects dfemmte] | EssyWCS Designes [CAWCS_TEST Lwopieg] (MOBIFCADO)] |
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Uno de los primeros pasos en la realizacion del proyecto es partir de un proyecto
importado desde XML (mads informacién en “;Coémo importar un nuevo proyecto?” en la
pagina 12) o comenzar a crear las Estaciones existentes en la instalacion.

0Recuerde, haga clic en H situado en la barra de herramientas, para guardar las
modificaciones realizadas en el proyecto. Es imprescindible reiniciar el servicio para que
los cambios surtan efecto.

3.4.1.- COMO CREAR UNA ESTACION

Haga clic en la opcién Edicién > ##  ESt3Clones qe] meng principal.

@ C O P P ¢E QR om w| | [mostrar nrms - |

Vistz =2
P“SgUZ PIE_02 REF_02 -
S — s Y i—a
M@_U“ - o El '\‘f’f\;m.__d_‘“-i—ﬁ.\,.
2 v T T
’ - "
' = Imagen Hombre Himero | Tipo de —. | Max. Or... |Descripcidn !
‘«::\11:-_“::{1'5,_ Viagesin alie 81 ==
\ i - Parimetros
arsstockeur

Fropedades =B x
P5_01
Poste ddentification dentrées 01

PIE_OL 1 3 1

En la ventana Editor de Estaciones, haga clic en + para crear una estacion.
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- o EN
= G
I Imaqr- L D e e L T i, e aollhonon -
! | Nueva estacidn... E3
|
» Nombre Max. Ordenes Libicandn Opdones die configuracidn

. Masirar estado en el dagrama online

Imagen

o3 Métodos
MNimere
| T ﬂ Lado On Inifialize
& . - 1} hane w
apacidad
ol Pasito On Search
| bt 1 Seleccionar imagen Al N o
1 Descripcion ¥
J Prafundidad n Event
- Mone W
1 _
Max ¥ Local ==
ﬁ ) MNone ~
Max ¥ Local On Update
A None v
|
" Salvar v Salvar ¥ Continisar u Cancelar

Tenga en cuenta que parte de esta informacion ha de reflejarse también en el WMS.
Los campos obligatorios son:

e Nombre, Namero, Tipo: Para mas informacion sobre las estaciones existentes en
una instalacién consulte el manual de Interface de Comunicaciones de Control.

e Capacidad: Numero de trackings admisibles en la estacion.

e Maximo de Ordenes: Nimero maximo de 6rdenes que pueden ser asignadas para
una estacion. El valor “0” indica que no hay nimero maximo.

Otros campos:

e Imagen: Es posible asociar una imagen a cada estacion. Haga clic en

Seleccionar imagen .. . .
y el Disefiador muestra el Gestor de Imagenes donde podra

visualizar, importar y eliminar las imigenes (en formato PNG).
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| 7
[ Gestor de imagenes - n
| -

Image Hamie L

| MAG

REF

|
m

Datos posicionales:
e X,Y, Lado, Pasillo, Profundidad.

e X e Y local maxima: Coordenadas X e Y Local relativa a la ubicacion. Consulte
en el manual de Interface de Comunicaciones de Control los valores
predefinidos segun el tipo de estacion.

Opciones de configuracion:

e Mostrar estado en el diagrama online: Seleccionado puede visualizar el campo
estado. En las estaciones de Tipo 0 no esta seleccionado por defecto, en el resto
si.

Bisquady
Eventos
Fines @

Métodos, es decir, funciones que se van a ejecutar en cada uno de los eventos
configurables.

¢ Inicializacion, Bisqueda, Evento, Fin y Actualizacion de estacion.

En ellos, seleccione en el desplegable el tipo de método a utilizar. Por defecto se
muestra la opcion “Ninguno” y el equivalente para cada operacion del método
Estandar, indicado éste entre [].

La opcidén estandar implementa la 16gica comun para la operacién seleccionada.
Esta implementacion puede consultarla, (mds informacion en “;Cémo consultar
el Codigo Estandar?” en la pagina 31.
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La implementacion estdndar podra ser utilizada de varias maneras:
— Como implementacion final de las operaciones a realizar.
— Como implementacién a utilizar durante el proceso de puesta en marcha.
— Como implementacién base a extender por el c6digo custom de usuario:

Si desea implementar otra ldgica diferente, necesitard crear una
implementacién Custom (mds informacién en “Pantalla “Codigo™ en la
pagina 30) tras lo cual le aparecerd en el desplegable junto a las 2 opciones
anteriores.

=
En la ventana Edicién de Estaciones, haga clic en " para clonar una estacién de las

anteriormente creadas. La estacién clonada mantiene todas las caracteristicas definidas
de la anterior.

@ Recuerde, para mas informacion sobre las estaciones existentes en una instalacion
consulte el manual de Interface de Comunicaciones de Control.

3.4.2.- COMO EDITAR UNA ESTACION

Haga doble clic en la tabla Editor de Estaciones sobre la estacion que desea editar o bien

seleccidnela y haga clic en = .

También puede seleccionar la estacion en el desplegable del panel Propiedades (panel
inferior derecho de la pantalla) y cambiar en el mismo sus propiedades.

@ La pantalla Diagrama permite Multiseleccion. Puede cambiar las propiedades de
varias estaciones selecciondndolas en el Diagrama y modificando los valores en el panel
Propiedades. Observe que el desplegable permanece en blanco si existe Multiseleccion.

3.4.3.- COMO ELIMINAR UNA ESTACION

Seleccione la estacion en la tabla y haga clic en ™ para eliminarla.

También puede eliminar una estacién selecciondndola en el diagrama y haciendo clic en

0 en la barra de herramientas o directamente con la tecla Supr del teclado o desde el
menu contextual haciendo clic derecho en el ratén.
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—*— El Disenador no permite eliminar una estacién hasta que no se hayan eliminado
previamente todas las rutas que pertenezcan a la misma.

Tras la creacion de las estaciones comenzamos a crear el de estaciones de la Instalacion.

3.4.4.- COMO CREAR UN LAYOUT DE ESTACIONES

En una instalacion pueden existir varios niveles en el layout.

Si no parte de un proyecto importado desde XML (mas informacién en “; Coémo importar
un nuevo proyecto?” en la pagina 12) es necesario crear estos niveles.

Para ello afada una de las estaciones haciendo clic en Q’ en la barra de herramientas o
bien, sobre el fondo de la pantalla, haga clic derecho y elija en el menu contextual esta
opcion.

Ubique en la pantalla la estacion (la posicion puede modificarse a posteriori). El
Diseflador muestra la siguiente ventana:

Selecconar estacion - ES

Seleccionar estacon

S |

iv Ok ; Crear por defecto a Cancelar

En la ventana Seleccionar Estacion elija mediante el desplegable una de las estaciones

@

definidas con anterioridad. Si desea crear una estacion nueva haga clic en

A continuacion, en el panel inferior derecho de la pantalla, Propiedades, modifique el
valor “Nivel”. A partir de este momento el nivel esta creado.

Si desea afiadir mas niveles repita el paso anterior. Si ya estin todos los niveles definidos

Todos

seleccione mediante el desplegable el nivel del layout donde crear otra

«

estacion haciendo de nuevo haciendo clic en

Por defecto, si tiene la opcidon “Todos” seleccionada, el nivel donde se crea la estacion es
el mds bajo de los niveles definidos.
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Haga clic en

.: Crear por defecto

3 ‘aaiil@

para que el Disefiador cree una estacioén por defecto.

Tanto para esta estacion, como para el resto, puede cambiar sus propiedades en el panel
inferior derecho de la pantalla, Propiedades, seleccionando la estacién en el Diagrama o
en el desplegable del mismo panel.

Propsedades

gt 1

onfiguracadn

Capacidad

Max. dordenes

Nimero de estacion

Tipo de estacon
eEnera

Mastrar estado

Nombre
Implementsodn

On End

On Event

On Initialize

On Search

On Update
Liblcanon

Lado

Nivel

Pasillo

Profundidad

X

Y

Capacidad

Mumero maxmo de trackengs gque puede almacenar

ooledades Rutas

o o oo

o000 0o

Ristas parciales

(N ]
~

3.4.5.- COMO CREAR RUTAS ENTRE LAS ESTACIONES DEL

LAYOUT

La creacion de rutas puede realizarse desde el propio layout o mediante un formulario

especifico.

. ir . .
Para comenzar haga clic en j“i en la barra de herramientas o bien, sobre el fondo
de la pantalla, haga clic derecho y elija en el menu contextual la opcién “Nueva

Ruta”.

El Disefiador muestra la ventana:
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Nueva ruta... E3l

Nombre Capaddad

]

RLts 0
i Jl W

Descripdon

v Salvar 3 Cancelar

Los campos disponibles son:

e Nombre.
e Capacidad: Numero de contenedores que es capaz de gestionar la ruta. Este
pardmetro esté relacionado a la limitacion fisica de la ruta.

~* Este campo es meramente informativo. El pardametro que tiene efecto en la
gestion de EasyWCS es el referente a la capacidad de las rutas parciales (mds

informacion en “;Qué son las rutas parciales?” en la pagina 28)

e Descripcion.

4

A continuacion, sobre el cursor del ratén, el Disefiador muestra el icono |

Haga clic sobre la estacion origen de la ruta. Asi tantas veces como estaciones quiera
incluir en la ruta. Mediante un nimero le indicard el orden en la misma.

PIE_02

i |

Para finalizar la creacion de la ruta, siga las indicaciones de la siguiente captura:
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"2 Creandoruta

” Afada pasos a la ruta simplemente
haciendo dick en una estacion.
Para salvarla, pulse el boton "Ok”
o haga dick con el botdn derecho

en el diagrama

Qv

También es posible crear rutas desde un formulario. Para ello haga clic derecho sobre el
fondo de la pantalla y elija en el menu contextual la opciéon “Crear ruta desde
formulario”.

El Disefniador muestra la ventana:

T Crear ruta - o IES
MNombre Capaddad
Ruta_ET_02_MSE_03 118
Descripdon

Siguente estacion MSE_03
ET_02 -> Transp_79 -> MDR_03 -> MSE_03 =

v 0k “ Cancelar

Los campos disponibles son:

e Nombre, Capacidad, Descripcion.

e Siguiente estacion: Afiada mediante el icono + la estacion seleccionada
en el desplegable. En el panel inferior se detallan las estaciones afiadidas a la

ruta. Para eliminar la dltima estacion afiadida haga clic en .

En un diagrama creado con varias rutas, entre dos estaciones puede existir graficamente
un enlace pero, en realidad, este enlace pertenece a varias rutas.

Para distinguir estos casos haga clic derecho sobre el enlace. Como puede observar en la
imagen inferior, el Disefiador le indica las rutas a las que pertenece el enlace. Si hace
doble clic sobre una de ellas todos los enlaces de esa ruta son mostrados en rojo.
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P £, MAGOL_PS01
s =

Mostrar rutas | v )
En el desplegable . puede seleccionar que se muestren o no las rutas

en la pantalla Diagrama.

0 ) ) Todos W ]
Seleccionando un nivel en el desplegable , el Disefiador muestra

las rutas de ese nivel, no las rutas que existan entre varios niveles.
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3.4.6.- ;COMO ASOCIAR UN METODO A LAS RUTAS CREADAS?

De forma similar a lo explicado en los métodos de las estaciones, para las rutas es posible
asociar una funcién comin para todas ellas.

Configuracién de rutas =3

Método rutas

3.4.7.- ;COMO EDITAR UNA RUTA?

En el panel inferior derecho de la pantalla principal, haga clic sobre la pestafia Rutas.

Rutas Ooax
= 7
Nombre Descripcion Estaciones ~
MAGO1_MAGO1 MAG_01, MAG 01,
Bl PIED1_MAGOD1 PIE_01, TE_01, MAG_01
Pasos
Nee [ X |¥ | |e= |Le |Pz [P |C. | NOombre |Mostrar..|.. T—|N.. OnSea.. | (= |~ |OR ..
{0 0 0 1 1 0 0 0 1PEO! v 1 3 1[earch] .. . .. ...
0 1 3 1 1 1 1 1 1. TE 01 v 1 9 1 None T TR S (PR
00 0 0 0 0 0 1 0 1MAGD1 1 0 1[Search] .| [Ue
PIEOZ_MAGO1 PIE_02, TE_02, MAG_01
TKO1_MAGOD1 TK_01, MAG_01
TK01_PSO1 TK_01, T5_01, PS_01
TK01_P502 TK_01, TS_D2, PS_02

Propiedades Rutas Rutas parciales

Seleccione la ruta en la tabla y haga clic en 3 . Haga doble clic sobre una ruta y ésta se
mostrard en rojo en el Diagrama. Esta tabla le ofrece varias opciones similares a las de la

pantalla “Tablas”, mas informacion en “Herramientas de seleccion y filtrado™ en la pagina
44.
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3.4.8.- ;COMO ELIMINAR UNA RUTA?

En el panel inferior derecho de la pantalla principal, haga clic sobre la pestafia Rutas.

Seleccione la ruta en la tabla y haga clic en - para eliminarla.

3.4.9.- ;QUE SON LAS RUTAS PARCIALES?

Las rutas parciales son tramos entre dos estaciones y son generadas automdticamente
cuando definimos las Rutas completas en el diagrama (m4s informacién en “; Coémo crear
rutas entre las estaciones del layout?” en la pagina 24).

En el panel inferior derecho de la pantalla principal, haga clic sobre la pestaiia Rutas
Parciales.

Rutas parciales O R X
Origen T | Destino .Capacidad Estado por defecto
MAG_0O1 MAG 01 0 Fallo
MAG 01 TS 01 0 Fallo
MAG_01 TS 02 0| Fallo
TK_D1 MAG_01 0 Fallo
TK_01 TS 01 0 Fallo
TK_01 TS 02 0 Fallo
PIE_O1 REF 01 0 Fallo
PIE_0O1 TE_ O1 0 Fallo
PIE_02 REF 02 0 Fallo
PIE_02 TE_D2 0 Fallo
TE_O1 MAG_01 0 Fallo
TE_O2 MAG_01 0 Fallo
TS 01 PS_01 0 Fallo
TS.02 PS 02 0 Fallo

En esta tabla se muestran los tramos (rutas parciales) que componen una Ruta.

Esta tabla le ofrece varias opciones similares a las de la pantalla “Tablas”, mas
informacién en “Herramientas de seleccion y filtrado” en la pagina 44. Las columnas
mostradas son:

¢ Origen: estacion inicio del tramo. Campo no editable y autogenerado en la
definicion de las Rutas.

¢ Destino: estacion final del tramo. Campo no editable y autogenerado en la
definicién de las Rutas.
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e C(Capacidad: Nimero de contenedores que es capaz de gestionar esa ruta
parcial. Este pardmetro estd relacionado a la limitacion fisica del tramo.

G Con el valor “0”, EasyWCS no tiene en cuenta la capacidad de las rutas
a la hora de seleccionar 6rdenes.

e Estado por defecto: permite definir un estado inicial de la ruta (Fallo, En
servicio, Llena y en fallo, Llena y en servicio).

@ Dicho estado prevalece hasta que sea actualizado por el TMS.

3.4.10.- PARAMETROS DEL DIAGRAMA

En el panel superior derecho de la pantalla principal, haga clic sobre la pestafia
Parametros.

WMS comunica al servicio EasyWCS los parametros que considere oportuno mediante
la “Tabla Parametros (WCS_CONFIG_PARAMETERS)” en la pagina 54. La finalidad
de la tabla mostrada en la pantalla Diagrama es indicar estos pardmetros y su valor por
defecto.

Para afiadir un parametro haga clic en * y rellene sobre la tabla el campo Nombre y

.. -, . [
el campo Valor. Para eliminar uno seleccionelo y haga clic en .

3.4.11.- OTRAS OPCIONES DE LA PANTALLA DIAGRAMA

El Disefiador incluye, en la barra de herramientas, opciones como imprimir, zoom,
reorganizar las lineas de rutas, etc.

@ La pantalla Diagrama muestra informacién adicional cuando se encuentra en modo
Online. Puede obtener més informacion en “;Qué podemos ejecutar en el Modo Online?”
en la pagina 34.
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3.5.- PANTALLA CODIGO

La pantalla Cédigo ofrece al usuario la posibilidad de crear y editar métodos que se
asociardn a las estaciones del diagrama.

Cada una de las estaciones tiene asociada una operacién genérica que realiza las
siguientes operaciones bdsicas: Inicializacién, bisqueda de orden, evento, fin de orden,
actualizacién de estacion, actualizacion de ruta.

Sin embargo, esto no es suficiente en algunos casos y puede requerir de cédigo adicional.
Para ello se permite asociar a cada operaciéon una funcién custom (programada en C#)
que serdn ejecutadas durante la operacidn genérica.

Por ejemplo, durante una biisqueda de orden, este cddigo serd el encargado de seleccionar,
de entre las 6rdenes generadas, cudles son las seleccionadas para transferir al TMS.

e Recuerde, haga clic en H situado en la barra de herramientas, para guardar las
modificaciones realizadas en el proyecto. Es imprescindible reiniciar el servicio para que
los cambios surtan efecto.

3.5.1.- ;COMO CREAR UN METODO?

Haga clic en = en la barra de herramientas. El Disenador muestra la ventana Nuevo Método:

Nuevo método... E3

MNombre
Custom_Search

Tipe de método

eSearch iw

Tipo de retorno

Parametros

w Salvar ‘w Salvar y Continuar ‘ a Cancelar

Los campos disponibles son:

e Nombre.

¢ Tipo de método: Seleccione mediante el desplegable una de las operaciones
predefinidas para las estaciones: Inicializacion, busqueda de orden, evento, fin
de orden, actualizacion de estacidn, actualizacidn de ruta.
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e Tipo de Retorno: retorno en funcién del tipo de método seleccionado (no
editable).

e Parametros: definiciéon de los parametros en funcién del tipo de método
seleccionado (no editable).

EasyWCS incorpora un potente editor de cddigo que permite realizar las tareas de
programacion. Incluye un resaltado de sintaxis para codigo C#.

3.5.2.- ;COMO EDITAR UN METODO?

Haga clic en © en la barra de herramientas. El Disefiador muestra la ventana Buscador

de Método. Seleccione el método y haga clic en g en la barra de herramientas.

3.5.3.- ;COMO ELIMINAR UN METODO?

Haga clic en en la barra de herramientas. El Disefiador muestra la ventana Buscador

&
A

de Método. Seleccione el método a eliminar y haga clic en**.

3.5.4.- ;COMO CONSULTAR EL CODIGO ESTANDAR?

g |

. @ . —
Haga clic en == en la barra de herramientas. El Disefiador muestra la ventana Code
donde puede consultar el cédigo estandar de las operaciones.

3.5.5.- COMPILACION DEL CODIGO

Para diagnosticar errores en el c6digo realice una compilacién del mismo.

ol Comprobar compilacion

Haga clic la opciéon Compilacién > o directamente en el

. | )
icono *& de la barra de herramientas.

Si desea ver el codigo generado haga clic la opcion Compilacion >

=] Mostrar codigo generado
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En el panel inferior “Mensajes” se muestra automaticamente el resultado de la
~omnilacidn Tamhidn nuade mostrar de forma manual este panel haciendo clic en Ver >
=] Mostrar mensajes
en la barra de herramientas.

Si el proceso de compilacion termina con error se muestra el motivo en el panel anterior
indicado con un breve texto. Haga clic sobre el error o warning para localizar el cédigo
donde se produjo el error.

Dagrama i
40 =E Do R e B OE e SRR @
IEnumeralse<IMranspert = Search_ ITEmRumerabie<ITranspoil> aPreselection, ISearchCommand aCommand, IWorkSet awWor kSet)
1 int 1 1
2 B Codigo - = IEER
; Torfimt 31T 073 < ||fn [ peblie class WCSCG]ect -
4 o~ 3
el X
3 iz -[ #region fonatructor
& grr 13 — public WCEtbi=ct (IStandardimplem=ntation andcendasd. ILogge=r alogge=r
f - 14 Standard - anScandard:
H Lzat<1Transport= 1 =| ;¢ Logger - alogoer
g retarn 1 18 )
i 17 Smndregion
1 piblic IEnumerable<ITranaport: Jearch l(IEnumerablecITranspoicr aPreselectiod
is. H
a0 imt 1=
F53
az fox (Ing ] il 1
ex |
8 L
25 gEf
25 e
R T SN
iB return 1r
29
30 =
31 J_ ubkllc IEnumerablesITranaport: Search 2 (IEnumerable-ITransgpors: afregelectio)
az
i3 int . i=
34
35 fox|ing J b J
z8 I
e
I8
39 LIiaGcITTaneporo> 1 new LiatsITransport s |
40
4L retarn 1
42 |

iF]  Comenzenc la comprladin,
(" 1)

Sesrch ne o la supneson < moe ySido
| Search_2[8,6]: 5 espersha
Search 2 1,00 s umnahle Y rsta aooreds, prrn g4 vk nones s ot

1  La complscdn falls {3 fallos)

3.5.6.- OTRAS OPCIONES DE LA PANTALLA CODIGO

El Disefiador incluye, en la barra de herramientas, opciones como cortar, pegar,
deshacer/rehacer, buscar texto, imprimir, etc.
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4. CAPITULO 4: COMUNICACIONES

En este capitulo detallamos de forma general las comunicaciones existentes en una
instalacion que utilice EasyWCS vy las funcionalidades que ofrece el Disefiador cuando
estd comunicando con el servicio EasyWCS.

4.1.- COMUNICACIONES EN EASYWCS

En las comunicaciones se pueden diferenciar dos partes:

¢ Comunicaciones TMS - EasyWCS: Estas comunicaciones se realizan sobre
una red TCP/IP utilizando el protocolo de EasyWMS Gateway (mads
informacion sobre este protocolo consulte la Especificacion del protocolo de
comunicaciones EasyWMS Gateway).

¢ Comunicaciones WMS - EasyWCS: Estas comunicaciones se realizan
utilizando una interface de tablas de base de datos. Esta base de datos puede
ser tanto la propia del WMS (modificada para que incorpore estas tablas) o
una base de datos independiente que actie como puente.

ICcP

TMS

CodeFirst

Segun esto, el funcionamiento bdsico del sistema es el siguiente:

1. EasyWCS atiende las peticiones que le lleguen desde el TMS. Cada peticién que
requiera pasar alguna informacion al WMS lo hard mediante inserciones en la
base de datos.

2. EasyWCS sondea la base de datos en busca de peticiones desde el WMS. Cada
peticidn que requiera informar al TMS lo haré envidndole el mensaje adecuado.
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4.2.- MODO ONLINE

4.2.1.- CONSIDERACIONES PREVIAS

Para comunicar el Disefiador con el servicio de EasyWCS es necesario:

¢ Disefiador: indique el nombre del PC y puertos del servicio EasyWCS
(consulte “; Coémo editar las propiedades de un proyecto?”” en la pagina 17).

e Servicio EasyWCS: realice las configuraciones detalladas en “Herramienta de
configuracion” en la pagina 58.

4.2.2.- ;COMO EJECUTAR EL MODO ONLINE?
Para iniciar la comunicacion de un proyecto entre el Disefiador y el servicio EasyWCS,

haga clic en = o bien desde el mend principal Comunicaciones > Modo Online.

Para terminar la comunicacion de un proyecto, haga clic en *° o bien desde el ment
principal Comunicaciones > Modo Offline.

Cuando la comunicacién se establece entre el Disefiador y el servicio muestra el mensaje
EasyWCS esta online

4.2.3.- ;,QUE PODEMOS EJECUTAR EN EL MODO ONLINE?

4.2.3.1.- INFORMACION DE LA ESTACION

La pantalla Diagrama muestra informacién adicional para cada una de las estaciones:

PIE_01

= s R E: B Bisqueds
Fresencia [Lieno]
gLy Eventos
Cspacidad[1] o i
Finas

Ocupacidn(1]

Pasilio {0 ]

e Estado: ultimo estado notificado desde el TMS.

e Presecia: ultima notificacion desde el TMS de si la estacion se encuantra vacia
o llena.

e (Capacidad: dltima capacidad de la de estacion notificada desde el TMS.
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Ocupacion: ultima ocupacién de la estacion notificada desde el TMS.
Busqueda de orden: El TMS esta notificando al servicio EasyWCS una

Evento: El TMS esta notificando al servicio EasyWCS un evento.
Fin de orden: El TMS estd notificando al servicio EasyWCS un fin de orden.

0 Recuerde, para més informacion sobre las estaciones existentes en una instalacion
consulte el manual Interface de Comunicaciones de Control.

Haga «clic derecho en el ratobn sobre wuna estacion y seleccione
€ Mostrar informacién de ejecucién |
TK_01 - IEER
@ W v &
Buscar | Evento | Final .
. |1d |Fecha |Tiempo | Contador | | TMS EasyWCS WMS
37732 18/03/2013 11:15:33 20 o —
37730 19/03/2013 11:15:37 28 0 [ tPressieccion
37728 19032013 11:15:36 18 o 1ms [ tcustom
37703 19/03/2013 11:15:14 374 1 8 ms B {5500
v | 376 143 1 G 3Ims [ tTotal «
37651 19/03/2013 11:14:28 124 1
37625 19/03/2013 11:14:05 134 1 \I Hrms
37600 19/03/2013 11:13:42 132 1
37253 19/03/2013 11:07:40 111 1
37228 19/03/2013 11:07:16 135 1 T
37196 19/03/2013 11:06:51 179 1
37153 19/03/2013 11:06:26 112 1 Result before custom code execution 2
37149 19/03/2013 11:06:25 23 0 Search
37146 19/03/2013 11:06:24 22 o o [(Number: 6. WTU: 6)]
37143 19/03/2013 11:06:22 18 o o [(Number: 10, WTU: 10)]
37140 19/03/2013 11:06:21 27 o Result after custom code execution
37137 19/03/2013 11:06:19 19 o Search
37134 19/03/2013 11:06:18 18 Gl v 3 [(Numb?r-' . WRE
Result after DB execution -

La ventana ofrece informacidn acerca de las funciones de comunicacion realizadas en
dicha estacién. Muestra tantas operaciones como tengamos configuradas en el

desplegable@ 2 iR
[ ]
[

Fecha

Id: identificador global a todas las operaciones.

gréafico con los tiempos relativos empleados en la operacion.

Victoria Casares Garcia
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B tlectura
B3 tPreseleccion
[ tCustom
B tEECD

[ tTotal

— tLectura: Tiempo de lectura del mensaje enviado desde el TMS al
servicio.

— tPreseleccion: Tiempo empleado por el servicio en adquirir del WMS las
ordenes candidatas.

— tCustom: Tiempo empleado por el servicio para seleccionar la orden en
funcidn de las condiciones implementadas.

— tBBDD: Tiempo empleado en base de datos.

— tTotal: Tiempo total.

En la parte inferior se detalla, por ejemplo para una bisqueda:

o Resultado de la operacion antes de ejecutar el codigo
estdndar/custom.
En el ejemplo, existen 2 6rdenes candidatas.

o Resultado de la operacion después de ejecutar el codigo
estandar/custom.
En el ejemplo, tras ejecutar la implementaciéon estidndar de la
busqueda, el servicio selecciona solo una de las candidatas. En
nuestro caso, era prioritario ejecutar la orden de méas profundidad para
una misma localizacion por lo que fue esa la orden seleccionada.

= Resultado de la operacién en BBDD.

e Contador: Indica el nimero de trackings devueltos por el WMS en las
busquedas de orden. Si el valor es distinto de O la linea de la operacion se
muestra en negrita. Para mostrar solo los valores con resultado haga clic en

B

e Error: La linea de la operacidén se muestra en rojo si se ha producido un error
en la operacion debido a tener datos incorrectos en la misma.

4.2.3.2.- FORZAR VALORES DE UNA ESTACION

Haga clic derecho en el raton sobre wuna estacion y seleccione

X Forzar estado de la estacién .
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Forzar estado de la estacién [PIE_O1, Tipo: 3, Ndmero: 1] Ed

Pasillo

v
F Capacidad Ocupadén
& 2k E
| Estado Presencia

En servico v Vado »

v Salvar a Cancelar

La ventana ofrece la posibilidad de realizar un forzado de varios valores de la estacion
como el Pasillo, la Capacidad y Ocupacion, el Estado (En servicio o Fallo) y por dltimo
la Presecia (Vacio o Lleno).

e Dicho forzado prevalece hasta que sea actualizado por el TMS.

4.2.3.3.- FORZAR VALORES DE UNA RUTA PARCIAL

La pantalla Diagrama muestra también informacién adicional para cada una de las Rutas
Parciales. En el panel inferior derecho de la pantalla principal, haga clic sobre la pestaiia
Rutas Parciales. En el modo online el Disefiador muestra dos nuevas columnas.

¢ QOcupacion: Nimero de contenedores que se encuentran en esa ruta parcial. Este
campo es indicado desde el TMS.

@ En la actualidad no es posible, mediante Galileo, indicar este pardmetro ya
que para la actualizacién de rutas solo se indica el Estado de la misma (Fallo, En
servicio, Llena y en fallo, Llena y en servicio).

e Kstado:

Desconocido: el servicio no tiene informacidn sobre el estado.

Fallo: 1a ruta parcial estd en defecto.

En servicio: la ruta parcial no estd en defecto y no ha completado su
capacidad maxima definida.

Llena y en defecto: la ruta parcial ha completado su capacidad y estd en
fallo.

Llena y en servicio: la ruta parcial no ha completado su capacidad
maxima definida y no estd en fallo.

4.2.3.4.- OTRAS PANTALLAS
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El Disefador muestra nuevas pantallas cuando se encuentra en modo online:

e Simulacion de Ordenes: Permite crear una orden de forma virtual pero
perfectamente funcional para comunicar tanto con el TMS como con el
servicio de EasyWCS. Mi4s informacién en “Pantalla “Simulacion de

ordenes” en la pagina 41.

e Tablas: establece una serie de tablas que muestran informacién acerca de las
comunicaciones y mensajeria entre cualquier WMS con un TMS a través de
EasyWCS. M4s informacién en “Pantalla “Tablas™ en la pagina 43.

4.2.4.- VER RED

Opcioén accesible desde el mend principal Comunicaciones > @l Red .

Red

Comunicaciones con &l servicio EasyWCSs

Versidn de programa 2z
Version WCS L.1.62.452
Uitima com. 08/03/2013 13:08:56

TM5s conectados
T [127.0.0, 1][4 conexiones] desde [08/03/2013 12:46:40]

- o ER

Estadisticas
Current: debug NoTrace W 1"‘?_‘_] Forzar
‘:j Borrar estadisticas (hist) "?'._] Borrar estadisticas

La informacién disponible es:

e Comunicaciones con el servicio EasyWCS: Informa sobre la version del
Disefiador, version del Servicio y fecha de la dltima comunicacién entre ambos.
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Si existe comunicacién entre el Disefiador y el servicio muestra el icono ** , en

»

caso contrario muestra = .

e TMSs conectados: Informa, para cada TMS, desde que IP se conecta, niimero de
conexiones desde el arranque del servicio y tltima comunicacién entre ambos.

@ En el panel inferior “Mensajes” se muestra automaticamente la conexion o
desconexiodn al servicio de EasyWCS de cualquier TMS.

e Estadisticas: Informacién visible en “Tabla Estadisticas” en la pagina 56.

— Actual: Nivel de traza actual seleccionada.
Seleccione mediante el desplegable el nivel de traza de las estadisticas. Segun
el nivel de traza la informacion en el log es:
No Trace: No se traza ninguna informacién
Error: Se traza solo errores.
Info: Se trazan errores y mensajes de informacion acerca de las operaciones.
Debug: Se traza lo anterior y mensajes de depuracion.

- Forzar . . .
- : Aplica el nivel de traza seleccionado.

% Borrar estadisticas (hist) . ., ..
. — """ : Borra toda la informacién de la tabla Statistics.

| j estadisticas . <. ..
— . Sores evladctc : Borra toda la informacién de la tabla Statistics.

. Cerrar
Para cerrar la ventana haga clic en

4.2.5.- GESTION DE LA BBDD INTERNA

Opcién accesible desde el mend principal Comunicaciones >
& Gestion de la base de datos interna

EasyWCS puede utilizar una BBDD interna destinada a pruebas en puesta en marcha.
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%% Gestidn de la base de datos interna [IESR

Borrar estaciones y rutas
Borrar ordenes pendientes
Borrar ordenes en ejecucion
Borrar comandos del host
Borrar histdricos

Borrar todo

$6u Jou Jou Jou Jou B

Cerrar

Desde esta ventana puede gestionar la BBDD interna. Le ofrece el borrado total de la
misma o el borrado independiente de la informacidon de cada una de las tablas.

4.3.- GENERADOR DE INFORMES

EasyWCS ofrece la posibilidad de generar un informe con distintos datos obtenidos del
servicio. Este informe no deja de ser un resumen “mas amigable” de los principales datos
u operaciones disponibles en las Tablas.

Para generar un informe el Disefiador ha de estar en modo online (mds informacién en
“;Como ejecutar el Modo Online?” en la pagina 34).

Para generar un informe haga clic en Archivo > Generar informe. EasyWCS muesta la
siguiente ventana:
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& Vista previa - o IEER
Lrchive  Wista  Fonda de pagina W
G =8 Feas i | G 0p% | ' - |
Pardmeatros pox
Fram Date: D

To Date 1121120 w

1S3l rutes parrses | |Fase v

Envier

El documanta no contiens minguna pEgina

ningune. |

1. Seleccione el intervalo de fechas en los que se generara el informe.
2. Seleccione si desea o no que se generen en el informe las rutas parciales.

3. Hagaclic en -

0 En el caso de que EasyWCS sea utilizado para realizar un test de las comunicaciones
de EasyWMS®, las rutas parciales son las mismas que las rutas completas por lo que
recomendamos no seleccionar el checK para evitar duplicidades en los datos del informe.

4.4.- PANTALLA “SIMULACION DE ORDENES”

La pantalla Simulacién de Ordenes es accesible solo si estd el modo Online activado.
Para activar el modo Online consulte “; Como ejecutar el Modo Online?” en la pagina 34.

Una de las principales ventajas de EasyWCS es que el usuario implementador del TMS
pueda realizar un test basico de las comunicaciones que existirdn a posteriori en la
instalacion sin contar con recursos del WMS.
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Esta pantalla facilita la creacion de 6rdenes.

Diagrama | Codigo [WESluiTaliyle 8yl

Generacion de drdenes

Estadones Momero de transporte Prioridad Tipo de contenedor {PLC)
Estaddn origen 28011303 1ls 1]
\PIE 01 2 WTU {UMa) Secuenda Tipo de altura
28011303 B 1 [l
| ¥
Estaddn destino Origen Desting
MAG_01 W % ¥ Local Lado % X% Local Lado
i | ; | 70 | (o1 e
¥ ¥ Local Pasillo Profundidad ¥ ¥ Local Pasille Profundidad
' ) 2 | 2[3
[E] Generar orden pardal [ Auto incrementar nimere de transporte
2 Borrar datos . "’l:] Generar orden

Movimien... | Transporte UMA Origen Actual Siguiente Destino | X origen Y origen Pasillo

i 28011303 ."_8011303.PIE_01{'I'||:|... lMAG_Ul{'I'l... a i]
. Parcialz.a.s.
a, Movimien... -Transpurte .I.II'-‘IA gOrigen .Actual .Siguiente :Destino -)(ﬂrigen E\!'{)rigltzn
[ | | 2s011303 280113D3IPIE_01{T||3... .PIE_leI'lp... .'I'E_Dl{Tlpo... .MAG_DI{'I'L.. [ 0
28011303 28011303 PIE_01(Tip... TE_D1{Tipo... MAG_01{Ti... MAG_D1(Ti... 0
< >
< >

4.4.1.- ;COMO GENERAR UNA ORDEN?

Desde esta pantalla puede generar Ordenes completas o parciales. A continuacion

detallamos la operativa para ambas.

4.4.1.1.- ORDENES COMPLETAS

4.4.1.1.1.- ;QUE ES UNA ORDEN COMPLETA?

Una orden completa es aquella orden cuyo origen y destino corresponde al definido en

una de las Rutas configuradas en el Diagrama.
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4.4.1.1.2.- ;COMO GENERAR UNA ORDEN COMPLETA?

Complete los campos habilitados que aparecen en la pantalla.

Para mas informacién sobre los campos consulte el manual de Interface de Comunicaciones de Control
en el apartado Estructura del Tracking (Galileo 1V).

. iy Generar orden
Haga clic en para crearla.

En la parte inferior de la pantalla, como puede observar en la captura superior, el
Disefiador muestra una tabla con los datos de las 6érdenes generadas.

Cuando la columna Movimiento Completo muestra un check, haga clic en y el Disefiador
le muestra las 6rdenes parciales existentes para esa orden. Estas 6rdenes parciales son
generadas automaticamente.

Si desea consultar la orden generada puede hacerlo en la “Tabla Pendientes (local)
(WCS_MSG TR LOCAL)” en la pagina 49.

4.4.1.2.- ORDENES PARCIALES
4.4.1.2.1.- ;QUE ES UNA ORDEN PARCIAL?

Una orden parcial es aquella orden cuyo origen y destino corresponde al definido en una
de las rutas parciales generadas autométicamente por el Disefiador.

4.4.1.2.2.- COMO GENERAR UNA ORDEN PARCIAL

El Disefiador ofrece dos opciones:

¢ Partiendo de una orden completa:
Tras generar una orden completa como se detallé anteriormente, haga clic sobre
cualquiera de las Ordenes parciales mostradas en la tabla inferior.
Automadticamente se actualizan todos los campos.
¢ Creando la orden parcial desde cero:
Haga clic en Generar orden pardal Complete todos los campos que
aparecen en la pantalla de la misma forma que la orden completa, afiadiendo
ademds la estacion desde la que se inicia la orden parcial.

. . iy Generar orden
Finalmente, en ambos casos, haga clic en para crear la orden

parcial.

Si desea consultar la orden parcial generada puede hacerlo en la “Tabla Pendientes (local)
(WCS_MSG TR LOCAL)” en la pagina 49.
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4.4.2.- OTRAS OPCIONES

. A incrementar numero de nsporte o
Haga clic en 7] Auto incrementar nimero de transporte para que automdticamente

incremente el nimero de transporte y el WTU (UMA) en una unidad cada vez que haga

. W) Generar orden
clic en

.

. = Borrar datos .. L
Haga clic en para eliminar todas las 6rdenes de la tabla

inferior. Si por el contrario solo quiere eliminar registros de forma individual, haga clic
derecho en el raton sobre cada registro y seleccione la opcidn desde el mend contextual.

4.5.- PANTALLA “TABLAS”

La pantalla Tablas es accesible solo si estd el modo Online activado. Para activar el modo
Online consulte “;Como ejecutar el Modo Online?” en la pagina 34.

Esta pantalla establece una serie de tablas que muestran informacién acerca de las
comunicaciones y mensajeria entre cualquier WMS con un TMS a través del servicio
EasyWCS.

Las tablas se dividen en grupos:

¢ Comunicaciéon hacia el WMS: permite traspasar datos al WMS > Tabla
Comandos al Host.

¢ Comunicacion desde el WMS: permite obtener datos desde el WMS > Tabla
Pendientes.

e Tablas de Configuracion: reflejan definiciones de estaciones, rutas y
parametros.

e Tablas de Historicos y Estadisticas: reflejan un registro de las distintas
operaciones realizadas.

Cédign | Simulacién de drdenes

@@ | Comandos al host | Pendientes | Pendientes (local) | Transporte | En ejecucién | Estaciones | Rutas | Comandos al host (hist) | Transporte (hist] | En ejecucién (hist) | Pardmetros | Estadisticas

WCS_MSG_HOST

w | Warehouse Code |Operation Type |Event Type Transport Number |Station Type |Station Number Flags |(WTU Error Code |Aux Code |Container Type Helght Type
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Herramientas de seleccion y filtrado

Todas las tablas presentes en EasyWCS disponen de herramientas de seleccion y filtrado
y se permite copiar el contenido tanto de una fila como de una celda.

Haga clic derecho sobre la cabecera de una de las columnas. Las opciones mostradas son:

%l Orden Ascendente
Z| Orden Descendente

‘= Agrupar por esta columna

& Mostrar Ventana Agrupar por

Quitar Esta columna
Selector de Columnas
il Ajuste perfecto

Ajuste perfecto (todas las columnas)

7 Editor de filtros...
Mostrar Panel de Busqueda

Mostrar Fila de Filtrado

¢ Orden ascendente/descendente: Seleccione esta opciéon o bien haga clic
directamente sobre la cabecera de la columna para realizar la ordenacion.

¢ Quitar ordenacion: Cancela la ordenacion anterior.

e Agrupar por esta columna: Muestra el resto de columnas agrupadas por la
columna seleccionada. Seleccione esta opcidn o bien arrastre la/s columna/s sobre
el drea de agrupacion que se encuentra sobre las cabeceras de columna.

e Mostrar ventana agrupar por: Indica, a modo de diagrama de éarbol, las
columnas en la que se ha aplicado la opcion “Agrupar por esta columna”.

¢ Quitar esta columna: Seleccione esta opcién o bien arrastre la cabecera de la
columna fuera del grid de tablas para eliminarla.

¢ Selector de columnas: Por defecto las tablas muestran todas las columnas. Puede
arrastrarlas a esta ventana para eliminarlas de forma momenténea.

e Ajuste perfecto: Si modifica el tamafio por defecto (calculado para mostrar
correctamente el nombre), con esta opcion se ajusta de nuevo.

e Ajuste perfecto (todas las columnas): Ajuste al tamafio por defecto de todas las
columnas.

e Editor de filtros: Ventana que permite realizar un filtrado de los datos de la
columna seleccionada ayudandose de varios criterios predefinidos.

e Mostrar panel de biasqueda: Permite realizar la bisqueda en todas las tablas de
texto o ndmero indicado en el desplegable. Los resultados son marcados en
amarillo.

¢ Mostrar fila de filtrado: Muestra una fila debajo de las cabeceras para realizar
un filtrado de forma individual por columna.
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4.5.1.- COMUNICACION HACIA EL WMS

Siempre que TMS necesite indicar algtin dato al WMS lo hard siguiendo esta secuencia
de pasos:

1. Enviard un mensaje al servicio EasyWCS.

2. El servicio EasyWCS evaluard el mensaje y lo insertard en la tabla
correspondiente en BBDD.

3. El WMS debe consultar esta tabla en busca de datos.

Los mensajes posibles que pueden ser enviados desde el TMS al WMS, son:

e Enviar fin de orden: Indica al WMS que una orden en curso ha sido finalizada.
e Notificar evento: Notifica al WMS un evento (p.e. palet en PIE) determinado.

4.5.1.1.- TABLA COMANDOS AL HOST (WCS_MSG_HOST)

Haga clic en la pestafia Comandos al host de la pantalla Tablas.

El servicio de EasyWCS es el responsable de la insercion de nuevos registros, mientras
que el WMS es el responsable de su consulta y eliminacion.

La informacioén mostrada es:

CAMPO TIPO DESCRIPCION
Id Entero Identificador del mensaje.
WarehouseCode Entero Identificador de almacén.
OperationType Entero Tipo de operacién a realizar con el WMS. Los valores

posibles son:

¢ 0 - Finalizacién de movimiento.

¢ 1 - Notificar un evento.

¢ 2 - Ack del comando de borrado.
* 3 - Ack del comando de reset.
EventType Entero Tipo de evento que se notifica de desde el programa de
control. Los eventos definidos son:
1 - Palet en PIE.

2 - Pulsacién de boton.

* 3 - Evento de carga.

* 4 - Evento de descarga.

* 5 - Apilador/Desapilador.

TransportNumber Entero Numero de transporte.

StationType Entero Tipo de estacion.

StationNumber Entero Niimero de estacidn.

Flags Entero Flags de control del evento PIE.

WTU Entero Cédigo UMA.

ErrorCode Entero Cédigo de error. Los valores posibles son:
*0-OK.

¢ 1 - Error de depésito.

2 - Error de extraccion.

¢ 7 - Error de altura.

* 101 - Error en comando de borrado. El transporte estd en la
tabla WCS_MSG_TR_RUNNING.
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* 102 - Error en el comando de Borrado/Reset. El transporte
no existe en el sistema.

AuxCode Entero Cddigo auxiliar con el que se finaliza el movimiento. Su
significado depende de la interpretacion por parte del servicio
EasyWCS.

ContainerType Entero Tipo de contenedor.

HeightType Entero Tipo de altura.

X Entero Posicién X (Iégica).

Y Entero Posicién Y (Iégica).

LocalX Entero Posicién local X.

LocalY Entero Posicién local Y.

Weight Entero Peso.

Side Entero Lado.

Depth Entero Profundidad.

Aisle Entero Pasillo.

AuxData Cadena Datos auxiliares necesarios (lectura de escaner, dimensiones,
etc).

Aux1 Entero Auxiliar del Evento/Fin de orden/Biisqueda (1).

Aux10 Entero Auxiliar del evento/Fin de orden/Busqueda (10).

Custom1 Cadena Dato custom.

Custom20 Cadena Dato custom.

Cada tipo de orden que nos indica el WMS (mds informacién en “Tabla Pendientes
(WCS_MSG _TR)” en la pagina 48) tiene una respuesta que EasyWCS escribird en esta
tabla Comandos al host. Esta respuesta depende del tipo de orden:

TIPO DE ORDEN TIPO DE RESPUESTA

CODIGOS DE ERROR
POSIBLES

0 - Finalizacién de
movimiento.

1 - Orden de movimiento.

* 0 - Ok (sin error).

* 1 - Error de depésito.

* 2 - Error de extraccion.
* 7 - Error de altura.

2 — Operacién de borrado. 2 - Ack de la operacidn de

borrado.

* 0 - Ok (sin error).

* 101 - Error en la operacién de
borrado. El transporte estd en la
“Tabla En ejecucion
(WCS_MSG_TR_RUNNING)” en
la pagina 51.

* 102 -Error en la operacién de
borrado/reset. El transporte no
existe en el sistema.

3 — Operacién de Reset. 3 - Ack de la operacién de

reset.

* 0 - Ok (sin error).

* 102 -Error en la operacién de
borrado/reset. El transporte no
existe en el sistema.

4 — Sobreescritura. 4 - Ack de la operacién de

Sobreescritura.

* 0 - Ok (Sin error).

* 101 - Error la operacion de
sobreescritura. El transporte esta
en la “Tabla En ejecucion
(WCS_MSG_TR_RUNNING)” en
la pgina 51.
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* 102 - Error en la operacion de
sobre-escritura. El transporte no
existe en el sistema.

* 103 - Error la operacién de
sobreescritura. El transporte esta
en “Tabla Transporte
(WCS_MSG _TRANSPORT)” en

la pagina 51.
5 - Cambio de 5 - Ack de la operacién * 0 - Ok (sin error).
prioridad/secuencia. cambio de * 102 -Error en la operacién de
prioridad/secuencia. cambio de prioridad/secuencia. El

transporte no existe en el sistema.

4.5.2.- COMUNICACION DESDE EL WMS

Siempre que WMS necesite indicar algin dato al TMS lo hard siguiendo esta secuencia
de pasos:

1. Afiadird un registro en la tabla correspondiente de BBDD.

2. El servicio EasyWCS sondea la tabla en busca de nuevos registros (bien sea bajo
demanda o de manera periddica, dependiendo de la tabla).

3. En caso de ser necesario, enviard un mensaje al TMS.

Los mensajes posibles que pueden ser enviados desde el WMS al TMS, son:

e Orden generada: Se informa de una nueva orden generada. Este mensaje no llega
al TMS, simplemente se almacena en la BBDD para su uso posterior.

e Nueva orden en curso: Se informa al TMS del transporte a ejecutar.

e (ancelacion de orden generada: Permite eliminar una orden generada, aun no
ejecutada.

El servicio EasyWCS consume oOrdenes desde la esta tabla. Para ello se basa en dos
campos importantes:

1. OperationType: Indica el tipo de operacion a realizar:
e FEjecutar una orden.
e Cancelar una orden generada, pero no ejecutada.

2. Priority: Indica la prioridad del mensaje.

@ Es importante tener en cuenta que el tipo de operacién establece de por si una
prioridad, de manera que las operaciones de cancelacion tienen mas prioridad que las de
ejecucion.
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A continuacion se muestra el formato de cada una de las tablas involucradas:
Tabla Pendientes (WCS_MSG_TR)

Haga clic en la pestafia Pendientes de la pantalla Tablas.

Es responsabilidad del WMS insertar cada nueva orden generada en esta tabla, mientras
que el servicio EasyWCS serd el encargado de su eliminacion.

Esta tabla puede ser actualizada por el servicio EasyWCS de la siguiente manera:

1. El WMS inserta una nueva orden. Esta orden serd una ruta completa, especifica
el origen y fin del movimiento, sin especificar las rutas parciales, es decir, las
estaciones intermedias por las que pasa.

2. EasyWCS traspasa esta orden a la tabla Pendientes (local), actualizando los
valores de las columnas CurrentStation y NextStation.

La informacioén mostrada es:

CAMPO TIPO DESCRIPCION
Id Entero (clave) Identificador del mensaje.
TransportNumber Entero Numero de transporte
WarehouseCode Entero Identificador de almacén
Priority Entero Prioridad
Sequence Entero Secuencia
OperationType Entero Tipo de operacién a realizar. Los valores

posibles son:

e 1 - Orden un movimiento: WMS
informa que quiere realizar un
movimiento con los datos indicados.

e 2 - Borrado de un transporte: WMS
informa de ello indicado si atin no
esta siendo ejecutado.

En caso de estar siendo ejecutado o
no existir el transporte, esta
operacion producird un error que se
informard al WMS.

e 3 - Reset de un transporte: WMS
informa de ello indicado incluso si
esta siendo ejecutado. Esto produce
la eliminacién del transporte de todo
el sistema. En caso de no existir el
transporte, produce un error que se

informard al WMS.
WTU Entero Codigo UMA.
ContainerType Entero Tipo de contenedor.
HeightType Entero Tipo de altura.
SourceStationType Entero Tipo de estacidn origen.
SourceStationNumber Entero Niimero de estacion origen.
SourceX Entero Posicion X (I6gica) inicial.
SourceY Entero Posicion Y (I6gica) inicial.
SourceLocalX Entero Posicion local X inicial.
SourceLocalY Entero Posicion local Y inicial.
SourceSide Entero Lado inicial.
SourceAisle Entero Pasillo inicial.
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SourceDepth Entero Profundidad inicial.
TargetStationType Entero Tipo de estacién destino.
TargetStationNumber Entero Nuimero de estacion destino.
TargetX Entero Posicion X (16gica) final.
TargetY Entero Posiciéon Y (I6gica) final.
TargetLocalX Entero Posicion local X final.
TargetLocalY Entero Posicidn local Y final.
TargetSide Entero Lado final.

TargetAisle Entero Pasillo final.

TargetDepth Entero Profundidad final.
AuxData Cadena Datos auxiliares.

SpeedX Entero Velocidad X inicial (en %).
SpeedY Entero Velocidad Y inicial (en %).
SpeedZ Entero Velocidad Z inicial (en %).
Customl Cadena Dato custom.

Custom20 Cadena Dato custom.

Las ordenes insertadas por el WMS en esta tabla disponen de dos campos que permiten
al sistema EasyWCS priorizar y ordenar las 6rdenes entregadas al TMS:

e Priority: Establece el orden en que se seleccionardn las 6rdenes a entregar al
TMS. La prioridad més alta es 1, a medida que aumenta menos prioridad tiene la
orden.

e Sequence: Permite un segundo nivel de ordenacién para 6rdenes de la misma
prioridad. Al igual que el campo Priority, el valor 1 indica la prioridad maés alta, a
medida que aumenta este valor disminuye el orden.

Cada tipo de orden tiene una respuesta que EasyWCS escribird en la tabla Comandos al
Host. Esta respuesta depende del tipo de orden. Mds informacién en “Tabla Comandos al
host (WCS_MSG_HOST)” en la pagina 45.

@ Si EasyWCS no traspasa esta orden a la tabla Pendientes (local) es debido a que esta
ruta completa no es interpretable por EasyWCS por lo que debera ser revisada.

Tabla Pendientes (local) ( WCS_MSG_TR_LOCAL)

Haga clic en la pestafia Pendientes (local) de la pantalla Tablas.

Esta tabla es la utilizada por el servicio EasyWCS para almacenar las érdenes pendientes
de ejecutar. Estas 6rdenes pueden llegar a esta tabla de dos maneras:

1. WMS inserta en la tabla Pendientes. Cuando EasyWCS detecta esta orden,
identifica la ruta a la que pertenece y la copia en Pendientes (local), actualizando
los campos CurrentStation y NextStation.

2. Tras un fin de orden, si los campos NextStation y TargetStation no coinciden,
significa que se trata de una orden de una ruta parcial, por lo que el servicio
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EasyWCS inserta en Pendientes (local), actualizando los campos CurrentStation

y NextStation.

El formato de la tabla es el mismo que Pendientes, pero afiade los campos CurrentStation

y NextStation:
CAMPO TIPO DESCRIPCION
Id Entero (clave) Identificador del mensaje.
TransportNumber Entero Nuimero de transporte.
WarehouseCode Entero Identificador de almacén.
CurrentStationType Entero Tipo de estacion actual.
CurrentStationNumber Entero Nuimero de estacion actual.
NextStationType Entero Tipo de la proxima estacién.
NextStationNumber Entero Niuimero de la proxima estacion.
Priority Entero Prioridad.
Sequence Entero Secuencia.
OperationType Entero Tipo de operacién a realizar. Los valores posibles
son:
¢ 1 - Orden un movimiento.
e 2 - Borrado de un transporte.
e 3 -Reset de un transporte.
WTU Entero Cdédigo UMA.
ContainerType Entero Tipo de contenedor.
HeightType Entero Tipo de altura.
SourceStationType Entero Tipo de estacién origen.
SourceStationNumber Entero Niimero de estacién origen.
SourceX Entero Posiciéon X (16gica) inicial.
SourceY Entero Posiciéon Y (l6gica) inicial.
SourceLocalX Entero Posicién local X inicial.
SourceLocalY Entero Posicién local Y inicial.
SourceSide Entero Lado inicial.
SourceAisle Entero Pasillo inicial.
SourceDepth Entero Profundidad inicial.
TargetStationType Entero Tipo de estacién destino.
TargetStationNumber Entero Nuimero de estacién destino.
TargetX Entero Posicién X (16gica) final.
TargetY Entero Posicién Y (I6gica) final.
TargetLocalX Entero Posicién local X final.
TargetLocalY Entero Posicién local Y final.
TargetSide Entero Lado final.
TargetAisle Entero Pasillo final.
TargetDepth Entero Profundidad final.
AuxData Cadena Datos auxiliares.
SpeedX Entero Velocidad X inicial (en %).
SpeedY Entero Velocidad Y inicial (en %).
SpeedZ Entero Velocidad Z inicial (en %).
Custom] Cadena Dato custom.
Custom20 Cadena Dato custom.
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Tabla Transporte (WCS_MSG_TRANSPORT)

Haga clic en la pestafia Transporte de la pantalla Tablas.

Esta tabla es la utilizada por el servicio EasyWCS para almacenar las 6rdenes completas
que han comenzado su ejecucion (tabla En Ejecucion).

El WMS puede consular esta tabla, antes de insertar una nueva orden en la tabla
Pendientes, para comprobar si ya existe en el sistema.

EasyWCS es el encargado de insertar el registro y eliminarlo de la tabla cuando se finaliza
la orden completa.

El formato de la tabla es el mismo que la tabla de Pendientes.

Tabla En ejecucion (WCS_MSG_TR_RUNNING)

Haga clic en la pestafia En ejecucion de la pantalla Tablas.

Esta tabla almacena las 6rdenes que han sido entregadas al TMS por parte del servicio
EasyWCS. EasyWCS es el responsable de la inserciéon de un nuevo registro y la
eliminacion de registros antiguos, mientras que el WMS unicamente realizard consultas
sobre esta tabla.

@ En las tablas anteriores el campo CreationDate indica la fecha de creacién del
registro. El campo UpdateDate indica la fecha de la tltima modificacion del registro.

4.5.3.- OPERACIONES SOBRE TABLAS

En las tablas Pendientes (local), Transporte y En ejecucion el Disefiador permite
eliminar transportes. Para ello seleccione un registro en la tabla y haga clic derecho del

ratén. Seleccione la opcién # Eiminartransporte

! \

" Esta accién elimina la orden solo de la tabla en la que realiza la seleccion, por lo
tanto, tenga en cuenta que el sistema puede quedar inestable.

Para evitar el problema anterior, la tabla Transporte ofrece dos nuevas opciones:

@ Enviar comando de reset (borrar transporte incluso si esta en ejecucién) .
. > *  Elimina el

registro de la tabla Transporte y de la tabla En ejecucion.

@@ Enviar comando de borrado (borrar transporte solo si no esta en ejecucion)

° Elimina

el registro de la tabla Transporte solo si el transporte no estd En ejecucion.
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4.5.4.- TABLAS DE CONFIGURACION
4.5.4.1.- TABLA ESTACIONES (WCS_STATIONS)

Haga clic en la pestafia Estaciones de la pantalla Tablas.

Esta tabla almacena las definiciones y estados de las estaciones. El servicio EasyWCS es
el encargado de actualizar los estados ante la recepcion de determinados mensajes por
parte del TMS.

La informacién mostrada es la siguiente:

CAMPO TIPO DESCRIPCION
Id Entero (clave) Identificador de la estacion.
WarehouseCode Entero Identificador de almacén.
StationType Entero Tipo de estacién.
StationNumber Entero Numero de estacion.
Name Cadena Nombre de la estacion.
Status Entero Estado de la estacién. Los valores posibles son:

e (- Defecto/Manual/Esclavo-Manual.
e | — Automdtico.

Loaded Entero Presencia. Los valores posibles son:

e (0 —Presencial.

e 1 - Sin presencia.

Capacity Entero Capacidad de la estacion.

Occupation Entero Ocupacion de la estacion.

Aisle Entero Pasillo.

MaxCommands Entero Numero maximo de 6rdenes generadas permitidas para
esta estacion.

Side Entero Lado en el que se encuentra la estacion.

X Entero Posicion X (16gica).

Y Entero Posicion Y (16gica).

MaxLocalX Entero Numero maximo de posiciones locales (en la
coordenada X).

MaxLocalY Entero Numero maximo de posiciones locales (en la
coordenada Y).

Custom] Cadena Dato custom.

Custom20 Cadena Dato custom.
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4.5.4.2.- TABLA RUTAS (WCS_ROUTES)

Haga clic en la pestafia Rutas de la pantalla Tablas.

Esta tabla almacena las definiciones y estados de las rutas. El servicio EasyWCS es el
encargado de actualizarlos ante la recepcion de determinados mensajes.

La informacién mostrada es la siguiente:

CAMPO TIPO DESCRIPCION
1d Entero (clave) Identificador de la estacion.
WarehouseCode Entero Identificador de almacén.
SourceStationType Entero Tipo de estacidn origen de la ruta.
SourceStationNumber Entero Nimero de estacion origen de la ruta.
TargetStationType Entero Tipo de estacién destino de la ruta.
TargetStationNumber Entero Niimero de estacion destino de la ruta.
RouteType Entero Tipo de ruta. Los valores posibles son:

* 0 - Ruta completa.
* 1 - Ruta parcial.

Name Cadena Nombre de la ruta.
Status Entero Estado de la ruta. Los valores posibles son:
* 0 - Defecto.

* | - En servicio.
2 - Llena y en defecto.
*3 - Llena y en servicio.

Capacity Entero Capacidad de la ruta.
Occupation Entero Ocupacioén de la ruta.
Customl Cadena Dato custom.
Custom?20 Cadena Dato custom.

@ Las nuevas estaciones o rutas creadas son automaticamente copiadas en la base de
datos del WMS si el usuario tiene configurada esta opcion en el servicio (mas informacion
en “Herramienta de configuracion” en la pagina 58).

| B
—— Estas tablas pueden ser sobreescritas por el WMS por lo que es recomendable
revisar en las mismas los pardmetros de las estaciones y rutas. Los valores aqui definidos

han de ser los mismos que los configurados en EasyWCS.
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4.5.4.3.- TABLA PARAMETROS (WCS_CONFIG_PARAMETERS)

Haga clic en la pestafia Parametros de la pantalla Tablas.

Esta tabla almacena parametros que WMS considera oportuno comunicar al servicio

EasyWCS.

Estos pardmetros han de ser definidos en el Disefiador (més informacion en “Parametros

del Diagrama” en la pagina 29).

El WMS puede modificar los valores de estos pardmetros en esta tabla, de manera que el

servicio EasyWCS pueda realizar consultas sobre ella.

La informacion mostrada en esta tabla:

CAMPO TIPO DESCRIPCION
Id Entero (clave) Identificador de la estacién.
WarehouseCode Entero Identificador de almacén.
ParameterName Cadena Nombre del pardmetro.
Value Cadena Valor del pardmetro.

A modo de ejemplo, le mostramos un parametro candidato a ser configurado en esta

tabla:

Parametro
WH_MODE

Valor
0"

Descripcion

Modo de funcionamiento normal: Realiza
movimientos de entrada y salida
alternativamente.

wqH

Modo de entrada: Realiza movimientos de
entrada. En caso de no disponer de ellos, realiza
salidas.

won

Modo de salidas: Realiza movimientos de salida.
En caso de no disponer de ellos, realiza
entradas.

w3

Modo de reorganizacion: Prioriza los
movimientos de reorganizacion.
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4.5.5.- TABLAS DE HISTORICOS Y ESTADISTICAS
4.5.5.1.- TABLA COMANDOS AL HOST (HIST) (WCS_MSG_HOST_HIST)

Haga clic en la pestafia Comandos al host (hist) de la pantalla Tablas.

El servicio EasyWCS inserta un registro en esta tabla cada vez que inserta uno nuevo en
la tabla Comandos al host. Permite tener una confirmacion de los mensajes entregados
a la informatica.

La informacién que se muestra es la que se indica al realizar el TMS estas operaciones.

4.5.5.2.- TABLA TRANSPORTE (HIST) (WCS_MSG_TRANSPORT_HIST)

Haga clic en la pestafia Transportes (hist) de la pantalla Tablas.

El servicio EasyWCS inserta un registro en esta tabla cada vez que elimina un registro en
la tabla Transporte. Permite tener una confirmacién de las ordenes finalizadas o
eliminadas desde la propia tabla.

La tabla Transporte (hist) dispone de un campo adicional Reason que indica el motivo
de la insercidn en el historico.

4.5.5.3.- TABLA EN EJECUCION (HIST) (WCS_MSG_TR_RUNNING_HIST)

Haga clic en la pestafia En ejecucion (hist) de la pantalla Tablas.

El servicio EasyWCS es el encargado de realizar el paso al histérico de las 6érdenes que
consuma indicando el motivo del paso al histérico. EasyWCS inserta en la tabla En
ejecucion (hist) bajo las siguientes condiciones:

TABLA ORIGEN ACCION DESCRIPCION

En ejecucion Finalizacién del transporte. Al finalizar un transporte, se insertard
en el histdrico

En ejecucion Reset del transporte. Se insertard el transporte reseteado y
la orden de reseteo.

Pendientes (local) Reset del transporte. Se insertard el transporte reseteado y
la orden de reseteo.

Pendientes Reset del transporte. Se insertard el transporte reseteado y
la orden de reseteo.

Pendientes (local) Borrado del transporte. Se insertard el transporte borrado y la
orden de borrado.

Pendientes Borrado del transporte. Se insertard el transporte borrado y la
orden de borrado.

La tabla En ejecucion (hist) contiene tanto registros que provienen de En ejecucion
como de Pendientes o Pendientes (local). Esto es asi porque un registro aun no ejecutado
que esté en Pendientes o Pendientes (local) puede ser reseteado o borrado, y se debe
mantener un registro de ello para poder identificar correctamente las acciones realizadas.
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La tabla En ejecucion (hist) dispone de un campo adicional Reason que indica el motivo
de la insercion en el historico.

@ En las tablas de histéricos el campo CreationDate tiene el mismo valor que en el
registro original e indica la fecha de creacidn del registro original. El campo UpdateDate
contiene la fecha de paso al histérico.

4.5.5.4- TABLA ESTADISTICAS

Haga clic en la pestafia Estadisticas de la pantalla Tablas.

Esta tabla almacena las estadisticas de las operaciones previamente activadas en el
Disefiador. Para mas informacién “;Qué podemos ejecutar en el Modo Online?” en la
pagina 34.

4.5.6.- GESTION DE AVERIAS

EasyWCS mantendra una serie de tablas para almacenar las averias que se producen en
la instalacion.

4.5.6.1.- TABLA WCS_FAULT_DEF

En esta tabla se almacena el maestro de averias, es decir, las definiciones de todas las
averias que pueden darse en la instalacion.

CAMPO TIPO DESCRIPCION
1d Entero (Clave) 1d de la averia.
WarehouseCode Entero Identificador del almacén.
Code Entero Cdédigo de la averia.
Name Cadena Nombre de la averia.
Description Cadena Descripcién de la averia.
Sug_gestion Cadena Sugerencia para resolver la averia.
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Esta tabla almacena cada ocurrencia de una averia en la instalacion.

CAMPO TIPO DESCRIPCION
1d Entero (Clave) Id de la averia.
WarehouseCode Entero Identificador del almacén.
WesFaultDefFk Entero Clave ajena al elemento de WCS_FAULT_DEF que
representa la averia.
Machine Cadena Maiquina en la que se produce la averia.
FaultDate Fecha Fecha/hora en la que se produce la averia.
ACKUser Cadena Usuario que acusa la averia (no tiene por qué resolverla)).
ACKDate Fecha Fecha a la se acusa la averia.
Computer Cadena Computador en el que se produce la averia.
FaultEndDate Fecha Fecha/hora a la que la averia se cierra (se resuelve).

4.5.6.3.- TABLA WCS_FAULT_INT

Tabla que almacena las cadenas internacionalizadas de las averias.

CAMPO TIPO DESCRIPCION
Id Entero (Clave) Id de la averia.
WarehouseCode Entero Identificador del almacén.
LanguageCode Entero Cédigo del idioma.
Name Cadena Nombre de la averia.
Description Cadena Descripcién de la averia.
Suggestion Cadena Sugerencia para resolver la averia.
WecsFaultDefFk Fecha Clave ajena al elemento de WCS_FAULT_DEF que
representa la averia.

4.5.7.- RESUMEN GRAFICO DE LAS COMUNICACION
EASYWCS - WMS

A continuacion le mostramos un grafico donde se explica el flujo que sufre una orden

entre las tablas.

Creada

Pendientes
WCS_MSG_TR

Pendiente

Pendientes

WCS_MSG_TR

WCS_MSG_TR_LOCAL

Pendientes(Local)

En Ejecucion

En Ejecucion
WCS_MSG_TR_RUNNING
Transporte
WCS_MSG_TRANSPORT

Finalizado

orte (hist)

RANSPORT_HIST
1 Ejecucion (hist)

Finalizada WCS_MSG_TR_RUNNING_HIST

Bisqueda
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comenzada
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WCS_MSG_TR_LOCAL
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En Ejecucion (hist)™!
WCS_MSG_TR_RUNNING_HIST

Transporte
'WCS_MSG_TRANSPORT

Pagina 430 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

SR

?3 A --

#=1t  UNIVERSIDAD DE OVIEDO

o maiind
Escuela de Ingenieria de Gijon paptuim

5. CAPITULO 5: GUIA RAPIDA DEL
SERVICIO

5.1.- ;QUE ES EL SERVICIO EASYWCS?

El servicio EasyWCS se encarga de gestionar los movimientos a través de una base de
datos (BBDD). Ofrece la robustez de un sistema de transporte basado en la experiencia
de otros productos de MECALUX.

5.2.- HERRAMIENTA DE CONFIGURACION

Debido a la gran cantidad de pardmetros disponibles en EasyWCS (en su fichero de
configuracién) le indicamos en este mismo capitulo una “Guia répida de configuracion”
en la pagina 67 para que, segun las necesidades de pruebas o produccion, siga los puntos
que realmente son necesarios de configurar tras instalar EasyWCS. No obstante,
EasyWCS le ofrece un completo asistente de configuracion.

"-j Configurar servicio EasyWC

Haga clic en la opcion Servicio EasyWCS Local > . del menu

principal. El Disefiador muestra la ventana “Configuracion del servicio”.

@ Recuerde, es imprescindible reiniciar el servicio para que los cambios surtan efecto.
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Configuracion del servicio =33

Propiedades basicas
Configuraddn basica

Puerto de escucha para el TMS Codigo de almacen
3000 & 20000 | 5
Configuracion de proyecto

Proyecto a ejecutar

D Selecconar proyecto desde archivo

Usar &l proyecto actual

[¥] Utilizar la base de datos interna

S

» Avanzada |

v Aplicar

Los campos de la pestaiia Propiedades basicas son:

¢ Puerto de escucha para el TMS: Puerto en el que se escuchardn las conexiones
entrantes.

" Debe configurar un puerto valido entre 1024 y 65535.

e (Coédigo de almacén: Indica el nimero de almacén con el que se trabajara.

e Proyecto a ejecutar: path del proyecto utilizado en la ejecucién del servicio
EasyWCS.

_ 8 Seleccionar proyecto desde archivo.

- Usar el proyecto actual.

0 La barra inferior del Disefiador le indica si el proyecto abierto en el Disefiador es
diferente al configurado en el servicio.

Estado del servicio EasyWCS local [Stopped][Proyecto diferente] | EasyWCS Designer [C:\WCS_TEST_DIFF.wcsproj] |

o [ Utlizar la base de datos intema . geleccione esta opcion si desea utilizar la BBDD
interna disponible para pruebas. La gestion de la misma la puede realizar
consultando “Gestion de la BBDD interna” en la pagina 39.
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Gracias al sistema de “tablas” de intercambio que permite la interconexion de EasyWCS
con otros sistemas es posible configurar distintas bases de datos. Oracle, SQLServer y
MuQAT actdn eannrtadac nor EasyWCS. Para configurarlas desactive la opcion anterior

[] utilizar la base de datos interna

. El Disefador habilita los siguientes campos:

e Base de datos Cliente: seleccione mediante el desplegable una de las conexiones

a BBDD ya creadas.
° ‘é Asistente de bases de datos

Haga clic sobre el icono. El disefiador muestra el asistente:

8% Asistente de base de datos

a & v| Orade
Conexion Oracle

Host
E orade W...|

Usuario
Password

7] Utilizar conexidn directa {no utilizar archivo TNSNames)
Conexion directa

Servicio

Cadena de conexion personalizada

Cadena de conexion

Crade_WCS (Devart.Data.Oradle)

Haga clic en 2 para configurar una nueva BBDD.

En la ventana Nueva Conexion indique el Nombre y seleccione una de las BBDD

soportadas por EasyWCS.

A continuacién detallamos los campos disponibles dependiendo de la

BBDD seleccionada:

e ORACLE
Host: Nombre o direcciéon IP donde esta la BBDD.
Usuario, Password.

Utilizar conexion directa: Nombre o direccion IP donde estd 1a BBDD si

no se utiliza el archivo TNSNames.
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Cadena de conexion

directamente, pe,
Pwd=myPass;"

e MySQL y SQLSERVER

Host: Nombre o direccion IP donde esta la BBDD.

"Server=127.0.0.1;

personalizada:

Base de datos: Nombre del esquema.

Usuario, Password.
Cadena de conexion

directamente, pe,
Pwd=myPass;"

"Server=127.0.0.1;

personalizada:

indicar
Database=WCS_SCH;

puede

indicar
Database=WCS_SCH;

puede

gﬂ‘uaiir@

la cadena
Uid=myUser;

la cadena
Uid=myUser;

. Avanzada . .z . o
Haga clic en » para mostrar en la ventana Configuracion del servicio la
pestafla Avanzada. En esta pestafia se realiza una configuracién del servicio mds

personalizada.

e Los pardmetros por defecto ofrecidos son suficientes en la mayoria de los casos.

La pestana Avanzada dispone a su vez de otras 4 pestafias:

e Pestafia Comunicaciones con el TMS.

Configuracion del servico
Propiedades basicas
Communicadones con &l TMS
Configuracidn del listener

Periodo de chegueo (ms)
300| §
Timeout de lectura (ms)
1000| 3
Tiempo de descanso (ms)

I~

-

"

Tiempo de descanse (ms)

Fuerto

Avanzada

Comportamiento Estadisticas

W] Algoritmo de Nagle deshabilitado
_-fj Habilitar ef protocolo keep-alive de TCP
Configuracion del keep-alive
Periodo {ms)
1000
Timeout (ms)

3000

Configuracion de las comunicaciones con el disefiador

« Basica

v Aplicar a Cancelar

— Configuracion del listener: configura las caracteristicas del médulo que acepta

las conexiones desde el TMS.

Periodo de chequeo (ms): cada cuanto tiempo se estd chequeando si hay

nuevas conexiones.
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Timeout de lectura (ms): Tiempo tras el cual se da por perdida una trama y
se da la conexioén como desconectada.

Tiempo de descanso (ms): Tiempos entre lectura de tramas. Tiempos altos
reducen el consumo de CPU pero aumentan el tiempo de respuesta ante una
nueva conexion.

Algoritmo de Nagle deshabilitado: Indica si se quiere desactivar el protocolo
de Nagle para el control de la congestion de red. Para aumentar la velocidad
en la transmision de tramas de pequefio tamafio, este protocolo debe ser
desactivado.

Habilitar el procolo keep-alive: Activacion el protocolo keep-alive de TCP
el cual permite detectar errores de conexién de manera répida y fiable.
Periodo (ms): Tiempo entre cada trama de consulta del keep-alive. Tiempos
bajos disminuyen el tiempo necesario para detectar una desconexién pero
aumentan la carga de red.

Timeout (ms): Tiempo tras el cual se da por perdida una trama de keep-alive
y se da la conexion como desconectada. Tiempos bajos disminuyen el tiempo
necesario para detectar una desconexion pero pueden dar falsos positivos.

— Configuracion de las comunicaciones con el disefiador: configura las
caracteristicas del servidor de comunicaciones el cual permite comunicar el
servicio EasyWCS con el Disefiador.

Tiempo de descanso (ms): Tiempo en ms de descanso. Tiempos altos reducen
el consumo de CPU pero aumentan el tiempo de respuesta ante una nueva
conexion.

Puerto: Puerto en el que se escucharan las conexiones desde el disenador.

'
~*~ Debe configurar un puerto valido entre 1024 y 65535, aunque se

recomienda el establecido por defecto (15022).

® Pestana Comportamiento:
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Configuracion del servicio =3
Propiedades basicas | Avanzada

Communicadones con el TMS Compaortamiento Estadisticas

General

V| Crear estadones y ruias durante &l arrangue

¥| Chequeo estricto de las ca ades de las estadones
Periodo de copia de transportes (ms)

107 §

Gestion de histdricos

Periodo de comprobacidn de histrico (minutos)

2015
Dizs antes de eliminar del histdrico

]

a1

« Basica
v Aplicar a Cancelar

—  General.
Crear estaciones y rutas durante el arranque: Indica a EasyWCS que
durante el arranque debe comprobar si existen y/o estan modificadas las rutas
y estaciones en la BBDD y en caso contrario crearlos.
Chequeo estricto de las capacidades de las estaciones: es una comprobacion
que indica que la capacidad definida en la estacién es la que utilizard el
EasyWCS para realizar las operaciones.
La no activacién de esta opcién implica, por ejemplo, que una estacién
definida en EasyWCS con capacidad 2 y ocupacién 0, donde el WMS genere
en la tabla de Pendientes 15 6rdenes, si a posteriori el EasyWCS el que tratara
estas Ordenes mediante cOdigo custom podria llegar a devolver estas 15
ordenes a dicha estaciéon. Como en el cddigo estdandar se realiza un chequeo
siempre de la capacidad/ocupacién esta opcion ya va implicita. Esta opcion
estd pensada como seguridad cuando se utiliza cédigo custom.
Periodo de copia de transportes (ms): periodo de copia de la tabla de
Pendientes a la tabla Pendientes (local).

— Gestion de historicos.
Periodo de comprobacion de histérico (minutos): Indica cada cuantos
minutos se comprobard el histérico en busca de entradas que haya que
eliminar. Si el valor configurado es 0 no se eliminan nunca del historial.
Dias antes de eliminar del histérico: Dias tras los que una entrada sera
eliminada del histdrico.

e Pestafia Estadisticas:
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Configuracién del servicio =2
Propiedades basicas | Avanzada
Communicadones con &l TMS Comportamiento Estadisticas
Gestion de histaricos
Periodo de comprobacion de histdrico (minutos)
305
v
Dias antes de eliminar del historico
-TA
2 W
Horas antes de mover al histdrico

Y

Bl

« Basica
v Aplicar x Cancelar

— Gestion de historicos.
Periodo de comprobacion de histérico (minutos): Indica cada cuantos
minutos se comprobaré el historico de estadisticas en busca de entradas que
haya que eliminar. Si el valor configurado es 0 no se eliminan nunca del
historial.
Dias antes de eliminar del histérico: Dias tras los que una entrada serd
eliminada del historico de estadisticas.
Horas antes de mover del historico: Horas tras los que una entrada es movida
de la tabla de estadisticas al histérico de estadisticas.

o Aplicar

Finalmente haga clic en

G Recuerde, es imprescindible reiniciar el servicio para que los cambios surtan efecto.

5.3.- ARRANQUE DEL SERVICIO

Una vez que hemos configurado correctamente el servicio de EasyWCS, procedemos al

arranque del mismo. Para ello haga clic en b o bien desde Windows >Servicios >
"EasyWCS".
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5.4.- HERRAMIENTAS DE DIAGNOSIS

5.4.1.- ASISTENTE DE COMPROBACION DE LAS
COMUNICACIONES

EasyWCS dispone de un asistente que nos facilita hacer una comprobacion basica de las
comunicaciones entre el Disefiador y el servicio EasyWCS.

Haga clic en la opcién Servicio EasyWCS Local >

1y Comprobar confi ion de las comunicaciones PR .
| Comprobar configuaciin de Jay cOpURicacnEE’ je] ment principal o bien desde el

. " .
icono = de la barra de herramientas.

La comprobacién mostraria la siguiente ventana:

Comprobar configuracion de las comunicaciones E3
?_gfgj_a’ el servido EasyWCs instalado? LS Ok

Estado del servido Stopped Error

Host del servido [PORTS99] Host en el proyecto [PORTE19] Error

Puerto del servide [15022] Puerto en el proyecto [15022] Ok

ﬁ:’ Solucionar problemas v 0Ok

En este ejemplo muestra como Error el estado del servicio ya que estd parado y también
que el host en el proyecto es distinto al configurado en el proyecto actual del Disefiador.

Si desea solucionar cualquiera de las opciones de forma automadtica, haga clic en
%’ Solucionar problemas

5.4.2.- LOGS

Los logs se crean en el directorio de datos de EasyWCS cuando tengan algo que trazar,
es decir, no existiran logs de 0 Kb.

Dependiendo del Sistema Operativo puede ser C:\Documents and Settings\All
Users\Application Data\Mecalux\EasyWCS\Logs 0 bien
C:\ProgramData\Mecalux\EasyWCS\Logs.

Victoria Casares Garcia Pagina 438 de 449


mailto:simulation@mecalux.com

SR
i

= UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela de Ingenieria de Gijon

-
A} i

A£A
[yt

5.4.2.1.- DATASERVICECONTEXT.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

e Operaciones realizadas sobre la base de datos del cliente.
e Errores en estas operaciones.

5.4.2.2.- EASYWCSSERVICE.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

¢ Inicio de la ejecucion de EasyWCS.
e Modo de ejecuciéon de EasyWCS.
e Excepciones no controladas.

5.4.2.3.- ODATASERVICE.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

i ;,qiincl

e Informacién y errores en la inicializacién y mantenimiento del servicio OData que

publica las tablas de 1a BBDD del cliente.

5.4.2.4.- SERVERPROTOCOLMANAGER.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

e Tramas recibidas.
e FErrores en las tramas.

5.4.2.5.- SERVICEOBJECT.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

¢ Inicio de la ejecucion de EasyWCS.
e Errores en la carga de los médulos de EasyWCS.

5.4.2.6.- SOCKETLISTENER.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

e Aceptacion de nuevas conexiones.
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e Configuracién de las nuevas conexiones.
e Recepcion de mensajes de registro (SALI).
e Perdida de conexion.

5.4.2.7.- STATISTICS.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacién:

¢ Informacién y errores en la inicializacién y mantenimiento de las estadisticas.

5.4.2.8.- USERACTIONS.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

e Acciones que el usuario ha realizado desde el Disefiador.

5.4.2.9.- WCSPROJECTMANAGER.LOG

En este log se puede encontrar la siguiente informacion:

¢ Informacion acerca de la carga del fichero de configuracion.
e Errores en la carga del fichero de configuracion.

5.5.- GUIA RAPIDA DE CONFIGURACION

Para la realizacion de pruebas en las que no es necesario trabajar con la BBDD real,
EasyWCS dispone de una BBDD interna, seleccionada por defecto, por lo que tan solo
€s necesario:

1. Establecer el puerto de escucha para el sistema de control si no desea
trabajar con el valor por defecto (3000). Mds informacién en Propiedades
basicas en la pagina 59.

@ Recuerde realizar en el sistema de control las configuraciones necesarias para
comunicar con este puerto. Por ejemplo para el sistema de control de Galileo, ha de
configurar en la consola la “Cadena de conexion del Cliente” con “PCx: 3000” donde
PCx es el computador donde esta instalado el servicio. El resto de campos a completar en
la consola puede consultarlos en el Manual de Configuracion del EasyWMS Gateway
ya que siguen la misma filosofia al trabajar con el Agente de Transportes 4.0. Por ejemplo:
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Base de Datos IControI] Sockets[ Perfilac

Agente de transportes
[Agente de transportes 4.0 v]

Configuracion
Capa de Transporte

LN

:,;u CSocketSystem -

Cadena de conexion del cliente

PC_TMS:3000

Cadena de conexion del servidor
2001

Timeout (ms) Reenvios

1000 =4 13 =

Periodo de registro

v

2. Seleccionar en el Diseflador el proyecto a ejecutar en el servicio
EasyWCS. Mis informacién en Proyecto a ejecutar en la pagina 59.

Para trabajar con la BBDD real es necesario, ademas de los puntos anteriores:
3. Configurar la conexién a la BBDD, mds informacién en “Asistente de
bases de datos”.
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1. INTRODUCCION

1.1. - VISION GENERAL DEL DOCUMENTO

En el presente documento se incluye una estimacion del coste que supone llevar a cabo
el proyecto desarrollado, una descripcidn de la planificaciéon temporal y fases del mismo.

En este presupuesto se detallan los recursos de hardware, software y humanos necesarios
para el desarrollo e implementacién del control automatizado de las fases involucradas
en el proceso de desarrollo del programa de control y modelo de simulacién de un
transelevador con la herramienta DesignerIV, haciendo un presupuesto desglosado del
proyecto y un presupuesto final del mismo.

En la planificacion temporal, se indican las tareas y fases que constituyen este proyecto.
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2. PLANIFICACION

2.1. - APRECIACION DE RECURSOS NECESARIOS

2.1.1.- RECURSOS HARDWARE

@ MESMAEHCX Recursos Hardware
ID UNIDAD DESCRIPCION UNIDAD DE MEDICION | NUMERO DE UNIDADES
HWO01 |Ordenador de sobremesa Uds. 1
HWO02 [Monitor LCD 18" Uds. 1
HWO03 [Tecaldo Uds. 1
HWO04  |Ratdn Uds. 1

Tabla 2.1.- Mediciones de recursos hardware del proyecto

2.1.2.- RECURSOS SOFTWARE

@ ME&&&H% Recursos Software
ID UNIDAD DESCRIPCION UNIDAD DE MEDICION| NUMERO DE UNIDADES

SWo1 Microsoft Windows 10 Uds. 1

SW02 DesignerlV Uds. 1

SW03 |GalileolV Uds. 1

SW04  |EasyWCS Uds. 1

SWO05 Microsoft Office 10 Uds. 1

Tabla 2.2.- Mediciones de recursos software del proyecto

2.1.3.- RECURSOS HUMANOS

La persona encargada del desarrollo e implementacion del proyecto debe disponer de
experiencia en desarrollo de programas de control, familiarizado con programacién
IEC61131-ST y debe tener conocimientos de logistica.

Debe estar familiarizado también con el uso del software DesignerlV para el disefio del
secuenciador del transelevador, con AWS (Automatic Warehouse Studio) para el disefio
del modelo de simulacién y con EasyWCS para gestionar las ordenes hacia Designer[V

Para el cdlculo de los costes de los recursos humanos se han estimado unas seis horas
diarias en las fases de “Analisis” y “Requerimientos del proceso”, asi como las fases de
disefio y programacion, pruebas y documentacion.
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@ MEgtﬁkgﬁ Recursos Humanos
ID UNIDAD DESCRIPCION UNIDAD DE MEDICION | NUMERO DE UNIDADES

Definicion: Analisis y

HUO1 . Horas 600
Requerimientos
Implemtentacién: Desarrollo

HUO2 ., Horas 700
de programacion

HUO3 Pruebas y Documentacion Horas 120

Tabla 2.3.- Mediciones de recursos humanos del proyecto

2.2. - PLANIFICACION TEMPORAL
2.2.1.- ETAPAS DEL PROYECTO

Las etapas que apareen en el siguiente cuadro guardan relacién co las bases para el
desarrollo del proyecto sefialadas en el documento “Memoria” durante el desarrollo de
un proceso.

Nombre Etapa Inicio Etapa Fin etapa
Analisis y descripcion del 12/02/2018 23/03/2018
programa
Anilisis y requerimientos 24/03/2018 30/03/2018
Anilisis y desarrollo 01/04/2018 24/06/2018
Simulacon y pruebas 25/06/2018 10/07/2018

Victoria Casares Garcia

Tabla 2.4.- Etapas del proyecto
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3.1. - CUADRO DE PRECIOS
3.1.1.- RECURSOS HARDWARE
@ MESﬁﬁkHﬁ Recursos Hardware
ID UNIDAD DESCRIPCION UNIDADES LPRECIO UNITARIO (Euros)
HWO01 |Ordenador de sobremesa 1 3.200,00
HWO02 Monitor LCD 18" 1 230,00
HWO03 [Tecaldo 1 35,00
HWO04 Ratén 1 15,00
Tabla 3.1.- Tabla de precios de los recursos hardware
3.1.2.- RECURSOS SOFTWARE
@ ME&&&H& Recursos Software
ID UNIDAD DESCRIPCION NUMERO DE UNIDADES | PRECIO UNITARIO (Euros)
SwWo1 Microsoft Windows 10 1 160,25
SWO02 DesignerlV 1 3.200,00
SW03 GalileolV 1 1.675,00
SWo04 EasyWCS 1 2.300,00
SWO05 Microsoft Office 10 1 85,00
Tabla 3.2.- Tabla de precios de los recursos software
3.1.3.- RECURSOS HUMANOS
@ MEgﬁwAm!:h!é Recursos Humanos
ID UNIDAD DESCRIPCION UNIDAD DE MEDICION | PRECIO UNITARIO (Euros)
Definicion: Analisis y
HUO1 o Horas 20,1
Requerimientos
Implemtentacién:
HUO02 Desarrollo de Horas 14,5
programacion
HUO3 Pruebas y Documentacion Horas 60,1

Tabla 3.3.- Tabla de precios de los recursos humanos
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3.2. - PRESUPUESTOS PARCIALES

En este capitulo se ha realizado la imputacién de una parte proporcional tanto del software
como del hardware empleado en funcién del tiempo de uso. Este proyecto se ha realizado

en 6 meses.

3.2.1.- RECURSOS HARDWARE

@ ME&&&H% Recursos Hardware
ID UNIDAD DESCRIPCION IMPORTE (Euros)
HWO01 Ordenador de sobremesa 400,00
HWO02 Monitor LCD 18" 28,75
HWO03 |Tecaldo 4,37
HWO04 |Raton 1,87
TOTAL| 434,99

Tabla 3.4.- Presupuesto parcial de recursos hardware

3.2.2.- RECURSOS SOFTWARE

@ ME&&&H% Recursos Software
ID UNIDAD DESCRIPCION IMPORTE (Euros)
SWo1 Microsoft Windows 10 20,56
SWO02 DesignerlV 400,00
SWO03 GalileolV 209,37
SWo4 EasyWCS 287,50
SWO05 Microsoft Office 10 10,62
TOTAL 928,05

Tabla 3.5.- Presupuesto parcial de recursos Software

3.2.3.- RECURSOS HUMANOS

@ MESMAM!:Hé Recursos Humanos
ID UNIDAD DESCRIPCION IMPORTE (Euros)

Definicion: Analisis y

HUO1 . 12.060,00
Requerimientos
Implemtentacion:

HUO02 Desarrollo de 10.150,00
programacion

HUO03 Pruebas y Documentacion 7.212,00

TOTAL| 29.422,00

Tabla 3.6.- Presupuesto parcial de recursos humanos

Victoria Casares Garcia
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3.2.4.- PRESUPUESTO FINAL

@ ME&Q&H& Presupuesto Final
CAPITULO IMPORTE TOTAL (euros)
Recursos Hardware 434,99
Recursos Software 928,01
Recursos Humanos 29.422,00
TOTAL 30.785,00

Tabla 3.7.- Presupuesto final

EUROS
Presupuesto de ejecucion de Material = 30.785,00
Beneficio Industrial (6%) = 1.847,10
Costes Generales (15%) = 4.617,75
Suma de Gastos y Beneficios = 37.249,85
LV.A. 21%) = 7822.47
Presupuesto de Ejecucion por Contrata = 45.072,32

Asciende el presupuesto de ejecucion por contrata a la expresada cantidad de cuarenta y
cinco mil setenta y dos con treinta y dos euros (45.072,32)

Gijon, Julio de 2018

Firmado: Victoria Casares Garcia (DNI 71729220V)
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