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1.Software

La programacion para el control de la grda, asi como la supervision que se visualizara
en el HMI, se realiza mediante el uso del software TIA PORTAL V15 de Siemens.

Software instalado

© Siemens AG, 2008-2018

Software instalado
-
Versién V15 Update 4
» Opciones
~ SINAMICS Startdrive Advanced
Versidn V15 Update 3
» Opciones
~ STEP 7 Professional
Versién V15 Update 4
» Opciones
~ WinCC Advanced
Versién V15 Update 4

[>]

S o c ~
Ma< infarmaridn cnhre al enfluare inctaladn

Buscar actualizaciones

Mas informacion
Este software contiene software de Microsoft.

Este Software utiliza componentes del OPC Foundation. La Homepage del OFC Foundation:
httpiiwww opcfoundation.org. e

s

Cerrar

Figura 1 Software instalado

1.1. CONFIGURACION HARDWARE

En primer lugar, hay que crear el hardware que se va a utilizar para el control de la gria
y la red PROFINET que se utilizara para la comunicacion entre los diferentes componentes.

Para ello se procede a abrir el programa TIA PORTAL V15 y seleccionar “crear
proyecto” y a continuacién presionar “crear”.

Crear proyecto

Nombre proyecto:

Versibn:

Autor: [ 72

Comentario 13|

Figura 2 Creacién nuevo proyecto
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Una vez creado el proyecto, se selecciona la vista del proceso en la parte inferior
izquierda y se cambia de pantalla. En esta nueva pantalla se selecciona en la parte izquierda
“Dispositivos y redes”. En la pantalla que se muestra, se seleccionan los componentes de la
parte derecha “catalogo de hardware”, y se arrastran a la zona del centro después de comprobar

la version que se va a utilizar.

Figura 3 Afiadir hardware

Dispositivos & vista opoldgica |k Vista de redes | Y Vista de dispositivos || Opciones [l
El | = | conecusren red| 1 conesiones BIEEEIEED i = g
‘E - v | catdlogo &
= ] Gnia semi-périca T
) W Agregar dispositivo &
2| o Dispositivos y redes [T] RIO Cabina RIO Carra RIO Sala elé... =[|@eive  eerfi: [<Todoss Il
B G ey roru st e CPUTSIIF-... IM151-3 PN IM151-3 PN IM151-3 PN - = %
&| » [ HMI_Cabina [TP900 Comfort] Pc 2 PLC1 PLC_1 » (@ CPU IS TN H
S| 5 WM sala_control [TP900 Comfor » [ CPUTSTICTEN

& Elevacién_Pinza [$120 CU3202 Pt »mCPuIsSI2C- 1PN - =

151 FNAE_1 » (@ CPUISIZ- 1PN %

» [WCRUISIS-2PN 3

» [ CPU 15163 PNIDP H

» (@ CPU1517-3 PNIDP g

» [ CPU 1516-4 PNIDP z

HMI Cabina HMI Sala_C... Elevacion_... Traslaciones » [ CPU1518-4 PNIDP QDK H

(i Accesos online TP300 Comf... TP900 Comf... §120 CU320... 5120 CU320... » [ CPU 1516-4 PNIDP MFP :

» 1 Conexidn de red Intel(%) PRI1000 M1 =] EER PLCT . PLC1 6ES7 511-1FKD0-0ABO

» [ PCinternal [Local] L] [ 5E57 511-1FK01-DABD [z

» B pLCSIM [PNE] | [ 6E57 511-1FK02-0AB0 o

» Co use [s7usel L [RCALISIRE-1EN I

» [} TeleService [Deteccion automatica delll ~ | Informacién tH

= (i Lector de tarjetasimemoria USE Dispositivo: L CH
W Agregar lecior de tarjetas personaliza L_J
PN-Master-... PN-Master-... I LPR1D24 o H
PN Master C... m PN Master C... Symeo LPR-... @lm; -3
PLE_1 PLE_T PLC_1
CPUTSTIR1RN
< W > Referencia: [6E57 5111FKOGOAED
2 | Propectos de referenela Versién: -
v Vista detallada |
< [ il [ioo% = . a escripeid
Failzafe CFU with displey; work memory 225 KB
i Propiedades |% Informacion 0| % Diaanastico | code and 1 N8 data: can be used forsaery |

Cuando estéan todos los dispositivos colocados, se procede a crear la red PROFINET.

Para ello, se hard clic sobre el cuadrado verde de cada dispositivo y se une al siguiente
dispositivo para crear la red PROFINET. Al hacerlo de esta manera, se crea automaticamente
la red PROFINET y se asigna a cada dispositivo una direccién IP de manera secuencial que se

puede modificar en el apartado de propiedades de cada dispositivo.

T4 Siemens - Csers TIADeskiopt
Poyecto  Edicién  Ver  Insertar
(Y cwrdarproyecrs & N 38 o

< AR D

Totally Integrated Automation
v PORTAL

4 Vista del portal

maiind

= visgenerel | & Dispositivos .

Figura 4 Modificacion IP
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Dispositivos [ vista topoldgica | Vista de redes [If vista de dispositivos || Opcianes =]
i) B |¢ conectaren red| 1§ conexiones aHEE E Y = ] S
) 4 Sistema 10: PLC_1.PROFINET 10-System (100)  ~|  |+[catslogo 5
:@:ﬂsem-:omco‘ ~ = (|
regar disgosiivo =
‘B Dispesitvesy redes pLC 1 @i el [<rodes> gl
» LB PLC 1 [CPUT511R PN bl » [ Controladores ~|f
¥ (i HMI_Cabina [TP900 Comfart] + [l SMATIC 57-1200 H
» |j HMI_Sala_Cantrol [TPS00 Camfort] - [ SIMATIC 57-1500
» e ElevaciéniPinga [5120 CU320:2 PN] e ~lmcr o
» &2 Traslacianes [$120 CU3202 PN] [ '] | » [@CPUISTI-I BN
o I | ! » g cRITSTIC AN
¥ { l » [ CPUTS12C1 PN
' 1 1 » (@ CPUTS13-1 M
) ¢ l m » (@ CPUTS15-2 PN
. I T - » [ CPUTS16-3 PP K
"""" » [ CRU1S77-3 e K
d propiedades |4 Informacion | % Diagnestica + [ CPU 1518-4 PHIDP i
~|[ General | varablesio | Constantes de siste.. | Textos | » [ CPU1578-4 PIDF ODK
~ | Proyectos de referencia General ~ » [ CRU1513-4 PNIDP MFP B
LK) » Faibsal Direcciones Ethernet - (g CPUASTIF-1 PN =
2 - 6£57 511-1FKD0-0AB0 H
= Intertaz PROFINET [x1] i ] g
P Interfaz conectada en red con [Wees, o e oamo H
F-parameters Sibred | e 3 = [ 6657 511-1FKD2-0ABD ]
Direcciones Ethernet | = » [meruisizkam -
wari » [ CRUTS15F-2 PN _E
*  Protocolo 1P ¥ | Informacion |z
~ . Dispasitivo: 2
| Vista detallada @ Ajustar direccién IP en el proyectn [
DirecciénP: | 192 . 168.0 1
Mésc. subred: | 255. 255. 255. 0
Nombre ) uriizar router
CPUTSTIF-1PN
— () Permitir ajustar la direccién IP directamente en el dispositive.
> .| referenciz: 8 ~
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A la hora de la puesta en marcha, hay que recordar que cada dispositivo debe tener una
direccion y nombre identificativo Unicos. Para ello una vez que se dispone de los componentes
fisicos, se conectar mediante cable PROFINET y se asigna el nombre y direccion IP. Para lo

cual se utiliza la opcion de TIA PORTAL “Online y diagnostico”, para modificar los valores y

transmitirlo al dispositivo.

Totally Integrated Automation
PORTAL

Dispasitivar & Vista topoldgica_|oh Vista de redes |BY Vista de dispasitivos || Opeiones =]
(]2 s cones GEENED 4 =11
o sistema 10: PLC_1.PROFINET 10-System (100) | [ +[ catalogo 9
s e = Wl (=
: ! G re Lo < |2
5 1 ! 1 conrom Al
v ' » [ SIMATIC 57-1200. H
v Pon H | ~ [§SIMATIC7-1500
RIO Cabina 1 RIO sala elé...
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Figura 5 Asignar nombre e IP

Una vez seleccionado, se podra dar nombre y direccion IP al dispositivo fisico para que

coincida con el que se ha puesto al configurar el hardware en la pestafia de propiedades.

rtico
Ventana  Ayuda Tatally Integrated le;l!ion

B [ & eswblecer conexitin onfine ¥ Deshiacer cone =
grupados » RIO Cabina [IM151-3 PN]

Opciones y

=

Asignar direccin IP 3
v _panel de mando de la CPU H

5

Asignar direccién IP al dispositivo g

1 iol  direciamente o internet deben protegerse 3

H fLegas y segmentacian de redes. H

H

%

=

v _Tiempa de ciclo 5

oria
~ [ Proyectos de referencia
3]

¥ Memoria

[ vista detallada

Normbre.

< 0 B

WE Vi genersl | Ospesiives ] % Oniney s % Ovliney dis_] % omiine y dia
Figura 6 Asignar IP a dispositivo

| propiedades [ Informacion | % Diagnestico

Después de tener los componentes configurados, se accede a “vista topologia” y se
afiade los elementos de SCALANCE. A continuacidn, se unen los dispositivos al igual que se

disefio en el apartado topologia para tener la distribucidn exacta de los componentes.
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‘;vista ‘topolégica “i'“ Vista de redes Hmvisla de dispositivos ‘ (
EEECE R
[l
PLC 1 switch 2 RIO Carro HMI_Sala_C... LPR1D24 s =
CPU1511F-... SCALANCE X... IM151-3 PN TP900 Comf... Symeo LPR-...
| ‘
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= [?thin 6n @ |2l piagnéstico |

1.2. CONFIGURACION

Figura 7 Configuracion topologia

DE VARIADORES

Una vez afiadidos los componentes del hardware, se procede a configurar los variadores.

Como se muestra en la imagen, se afiaden los componentes que se conectardn mediante drive-

clig, como la alimentacion y el modulo de control de los motores junto con el motor que

controlara.

|a Vista topologica s Vista de redes |E¥ vista de dispositivos || Opciones [EE]
M )
it [Elevacion_pinza [s120 cusT=] [ 18 ) H[[E] @2 =] =]
- N 8
& [~ |~ catalogo 3
K. o
¢ B 1
& B T z
~ [2 Unidades de reguiacién ES
e 3
R :
» [32 Line Modules
» [32 Power Modules —
» [32 Motor Modules e
» [3 Motores z
» [32 Sistemas de medida g
» [32 Componentes complementarios del sistema | 5
g
s
X
E
H
e
[<] i W>] ]
v ‘ Informacién 2
Dispositivo: 1 LN
1 LLI
E
1 E
B
] 3
CU320-2 PN =
p—
Versién: 5.1.1
m m 100% “T' —— (| De: cion:
Contral Unit CU320-2 PROFINET.
[< Propi i} on @[ bi ] Nimero de puerios DRIVECLIQ: 4. [vl

Figura 8 Afiadir elementos variadores

A continuacion, se procede a elegir el modelo de alimentacién y mddulo de motor. Para

ello se selecciona cada componente y en el apartado propiedades se selecciona el modelo segun

referencia o parametros necesarios.
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| & vista topolégic

it [Elevacion_Pinzs [s120 cu3d] & B
¥

g w1

|4 propiedades
General

~ General O Booksize 65L3130-6TE25-5Axx  SMART INFEED .. 55,00 kW 92,00 Aef  380..480V 3 .. Refrigeracién porai..
Informacién del proyecto () Booksize 6513131-6TE21-6Axx  SMART INFEED .. 16,00 kW 27,00 Aef  380..480V 3 .. Refrigeracién porai..
¥ Line Module_1 [SLM] () Booksize 6513131-6TE23-6A0c  SMART INFEED .. 3600 kW 60,00 Aef  380..480V 3 .. Refrigeracion por ai..
- General O Booksize 6SL3131-6TE25-5Ax  SMART INFEED .. 55,00 kKW~ 92,00 Aef  380..480V 3 .. Refrigeracién porai..
Informacién del proyecto [y O  Booksize Comp... 65L3430-6TE21-6A  SMART INFEED.. 16,00 kW 27,00 Aef  380..480V 3 .. Refrigeracion por ai..
Informacién de catdlogo @  Chassis 6513330-6TE35-5AAX  SMART INFEED .. 250,00 kW 463,00 Aef  380..480V 3 .. Refrigeracién por ai..
Line Medule - Seleccién-... O Chassis 6513330-6TE37-3AAx  SMART INFEED .. 355,00 kW 614,00 Aef 380 ..480V 3 .. Refrigeracién porai..
~ Detalles del Line Module O Chassis 65L3330-6TE41-1AAX  SMART INFEED .. 500,00 KW 883,00 Aef 380..480V 3 .. Refrigeracién porai..
Ajustes del Line Module O  Chassis 6513330-6TE41-3AAX  SMART INFEED .. 630,00 kW  1.093,00 Ael 380 ... 480V 3 .. Refrigeracién porai..
» Voltage Sensing Module_1 [V... () Chassis 6513330-6TE41-7AAX  SMART INFEED .. 800,00 KW  1.430,00 Aef 380 ..480V 3 .. Refrigeracion por ai..
Kl ] [+ O chassis 6513330-6TG35-5AAx  SMART INFEED .. 450.00 kW 463.00 Aef 500 ..690V 3 .. Refrineracién oor ai..

Figura 9 Seleccionar Line Module

En el modulo del motor, aparte del modelo para saber qué tipo de motor puede controlar,

se elige el tipo de motor en el apartado propiedades segun referencia o caracteristicas.

& Vista 6gi
>
/ &

d¢ [Elevacion_pinza [s120 cusd~] & B°
58

[<] [
\Q Propiedades
J General ‘
~ General Yo | <Filtro> |2 <Filtro> |=l] <Filtro> |i=l] <Filtro> | =)] <Filtro>  |=]| <Filtro> |i=l] <Filtro> [E]]
Informacién del proyecto O Chassis 6513320-1TE32-1AAx  VECTOR 110,00 kW 210,00 Aef  510...620V DC Refrigeracin por a
~ Motor Medule_1 [SMM] O chassis 6513320-1TE32-1ACx  VECTOR 110,00 kW 210,00 Aef  510..620V DC Refrigeracion porai.
~ General @  Chassis 6513320-1TE32-6AAx  VECTOR 13200 kW 260,00 Aef 510..620V DC Refrigeracion porai.
Informacién del proy... | = { ©  chassis 6513320-1TE32-6ACx  VECTOR 13200 kW 260,00 Aef 510..620V DC Refrigeracion porai.
[t o deeata I O Chassis 6513320-1TE33-1AAx  VECTOR 160,00 kW 310,00 Aef 510 ..620V DC Refrigeracion porai..
b O  chassis 6513320-1TE33-1ACx  VECTOR 160,00 KW 310,00 Aef 510..620V DC Refrigeracion por ai..
~ Detalles del Motor Mod... O Chassis 65L3320-1TE33-8AAx  VECTOR 200,00 kW 380,00 Aef 510..620V DC Refrigeracién porai.
Ajustes del Motor . O Chassis 6513320-1TE33-8ACx  VECTOR 200,00 KW 380,00 Aef 510620V DC Refrigeracion porai..
Datos adicionales .. O Chassis 65L3320-1TE35-0AAX  VECTOR 250,00 kW 490,00 Aef 510..620V DC Refrigeracién porai.
|72 p—r— O Chassis 6513320-1TE35-DACx  VECTOR 250,00 KW 490,00 Aef 510..620V DC Refrigeracion porai..

Figura 10 Seleccion de motor

Cuando se han seleccionado los componentes que se van a utilizar, se procede a
parametrizar las entradas y salidas de la CU 230 para el control de los motores. En este caso se
selecciona la CU y se selecciona “parametrizar”. Y se introducen las entradas y salidas

correspondientes en cada CU de elevacion y de traslacion.

maiind Javier Carcedo Fernandez
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<] [T

General
Informacion del proyecto _
« Elevacién_Pinza [S120 CU...
~ General
Informacién del proy...
Informacion de catal...
~ Interfaz PROFINET [X1...
General
Direcciones Ethernet

Informacién del proyecto

Parametrizacion bdsica: \E‘

Nombre: |Regulacion de accionam

= = TIA
» Configuracion de t... (ATETE ‘

» Opciones avanzadas Comentario:
=] ]

Figura 11 Parametrizacion CU

Se selecciona el apartado entrada digitales y la accion que se realiza en cada entrada,

segun los datos recibidos de la palabra de estado en el telegrama.

[2% vista funciones | vista parametros ||

o
S - L
g Entradas digitales aisladas L
© =) (3
Licencia L]
Lbgica de mando (]
» Comunicacién -] x122 I
oo
] e e
' s LIS
o2
3 wr
. Enirada digital 3 Entrada digial 3 inver
4 i - - —{ir—E Sin conesiones?,|
< S| & n >
|3 propi 1% ian 4|3 piagno

“! | informacion del proyecto

Parametrizacion bisica: (A

~ Intedtaz PROFINET [X1.. | f Hombre: [Aegulscién de accionam

G
[
Cor

Figura 12 Configuracién Entradas y Salidas CU

De la misma manera, se configuran los parametros de los modulos de control de los

motores como curva de aceleracion y deceleracion.

Javier Carcedo Fernandez
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Bus
~ Parametrizacién bisica ol
Modulos de funcion (]
Tipo de regulacién ] importantes
Parémetros importantes (]
Ajustes del accionamiento (]

Légica de habilitacién (] Nimero Texto de parametro Valor Unidad
~ Canal de consigna (] [p1080[0] | Veloc. giro min. 0,000 1/min
Potencismetro motorizado ] p1120[0] Tiempo de aceleracién 10,000 s
Consignas fijas (i p1121[0] Tiempo de deceleracion 10,000 s
Consigna velocidad o p1135[0] Tiempo de deceleracion (DES3) 3,000 s

Limitacién de velocidad o

» Generador de rampa (4
» Controllregulacién (] Nimero Texto de parémetro valor Unidad
» Funciones de accionamiento (] p640[0] Limite intensidad 2,50 Aef

Légica de mando (] p1082[0] Velocidad méx. 3.000,000 1/min
» Comunicacion (]

0 Sise modifica la velocidad méxima p1082 yel limite de intensidad p0640, se activa el calculo automatico de los
parémetros de referencia

Figura 13 Configurar parametros modulo motor

Por altimo, se configura el telegrama que se utilizaré para realizar la comunicacion entre
el variador y la CU con el PLC. Se selecciona en cada caso segun la cantidad de informacion
que se desea enviar o recibir, teniendo en cuenta el manual de configuracion para ver la
informacion que nos interesa. Ademas, en el apartado del motor se afiade también el telegrama
PROFIsafe para poder realizar el paro de manera segura. En este apartado también se puede

configurar la posicién de entradas salidas con el PLC.

Griia semi-portico » Dispositivos y redes

[ Vista topolégica | Vista de redes | Vista de dispositivos

& Conecter enred| ] Conexiones B eHEas = Vista general de lar.] < | »
| | 4 Sistema 10: PLC_1.PROFINET 10-System (100) W2 cisposiivo
HMI Cabina HMI_sala_C... Elevacién_... Traslaciones ~ DispositivoGSD_4
TP900 Comf... TP900 Comf... 120 CU320... 5120 CU320... v » RID24
m m PLC_1 O PLC_1 » PN-Master-Contro,

~ Dispositivo GSD_6

» PN-Master-Contro.

H H ¥ SINAMICS S_1
ﬂy—ﬂww 100% [<]n]

| e propiedades  [*i} informacién &1 %l Diagnéstico |
General

aunuo seiuaiuessH = aiempieu ap oboleey £

~ General » [~]
Informacién del proyecto Soaionzcicnuel=Ro R
Informacion de catélogo
~ Interfaz PROFINET [X150] Nembre Ele.. Link Telegrama Longitud  Ampliacién .. Tipo Fertner Range datos partner Identificacién de ...
General ~ Regulacién de accionam-Tele. 1 =] E
Direcciones Ethemet Enviar (Valor real) A Telegrama SIEMENS 394 3 pala.. 0 pala.=» CD PLC_1 312.3 300 i
~ Configuracién de telegrama Recibir (Consigna) A Telegrama SIEMENS 394 3 pala.. 0 pala..¢ CD PLC_1 Q312.317 300 2
» Regulacién de acciona... e ]
» Alimentacion_1-Teleg... ~ Alimentacin_1-Telegramas 2 L
b Elevacién-Telegramas || Enviar (Valor real) A Telegrama SIEMENS 371 8 pala.. 0 pala.=» CD PLC_1 306 (N
» Pinza-Telegramas [l Recibir (Consigna) A Telegrama SIEMENS 371 5 pala. 0 palk.. & €D PLC_1 306 c
» Opciones avanzadas <Agregar telegramas z
Parmetros del médulo d ~ Elevacién-Telegramas 3 H
1D de hardnare Enviar Telegrama Safetyl. A Telegrama PROFisafe 30 6 Bytes - = F-CD PC_1 304
~ Interfaz Ethemet PeM [X127] Recibir Telegrama Safety I. A Telegrama PROFsafe 30 6 Bytes - « ECD PC 1 304 l
General Enviar (Valor real) 2 Telegrama esténdar3 9 pala.. 0 pal.. = CD PLC1 301
Direcciones Ethernet Recibir (Consigna) A Telegrama esténdar3 5 pala. 0 pal..¢ CD PLC 301
~ Pinza-Telegramas 4
Enviar Telegrama Safety .. A Telegrama PROFsafe 30 6 Bytes — 4 FCD  ACH 305
Recibir Telegrama Safety I. 2 Telegrama PROFIsafe 30 6 Bytes - + F-CD PLC_1 305
R m B Enviar (Valor real) )'_ Telegrama estandar 3 9 pala.. 0 pala..= CD PLC_1 307 Il

Figura 14 Configuracion telegrama comunicacion

1.3. PROGRAMA

Lo primero que se hace tras la configuracion del hardware, es crear el programa de
control que se cargara en la CPU y sera el encargado de controlar la gria. Para ello se selecciona
en la carpeta que se ha afadido al incluir la CPU. En la parte de “bloques de programa”, se

afiade un nuevo bloque seleccionando “Agregar nuevo bloque” lo que permitira elegir el tipo

L -.u-'@ Javier Carcedo Fernandez
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de bloque y el lenguaje para realizar la programacion eligiendo el més adecuado entre los
definidos en la norma 61131-3:

e Diagrama de funciones (SFC)

e Diagrama de bloques de funciones (FBD).

e Diagrama de tipo escalera o contactos (LD).

e Texto estructurado (ST).

e Lista de instrucciones (IL):

POjecto EGcon  Ver Isemar Oniine  Opoones  Heram
W) Guadarproyecto & X - X DR (> 4

Ventana Ayida Totally Integrated Automation
05RE Ve 2 e P x PORTAL

Opciones.
~ [ Buscarireemplazar

K0P

FOTOTT = Y

O Manual
@ Automtico
) Create F-block -

s s0n blogues Iigicos sin memoria

Blogue
de datos

mis. —
~ [idiomas y recursos
~ Vista detallada > | mis informacion 5

2 Agregary abei

Hombee

Figura 15 Creacion nuevo bloque

Para estructurar el programa, se crean 3 carpetas, comunicacion entre telémetro y las
variables del HMI, otro de periferia donde se crean bloques para mover las entradas y salidas
fisicas a un DB y trabajar con ellas, y por ultimo rutinas, en el cual se desarrolla el programa
para el control de los movimientos.

1.3.1. Creacion de variables

Se empieza creando las variables de entrada y salida que se van a utilizar, asi como
posibles marcas que se utilizaran. Para ello se selecciona en la parte izquierda la tabla de

variables y se van creando las variables segun el tipo de dato y asignando una direccion.

maiind Javier Carcedo Fernandez
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s—
=

Tabla de variables estandar

Nombre Tipo de datos Direccidn
1 4@ ELE_RIO_Cab | Bool %10.0 =]
2 -2 ELE_QS5S5AA Bool %10.1
3 - ELE_QPINZ A Bool %10.2
4 - ELE_QO Bool %10.3
5 S | ELE_Mandos Bool %104
6 g0 | ELE_Frenos Bool %I0.5
7 < ELE_Mando Bool %I0.6
8 - ELE_Vent MOMOS Bool %10.7
9 - ELE_RIO_Carro Bool %I11.0
10 -ad ELE_OQM2 Bool %I1.1
1 - ELE_G1_F1_0OK Bool %I1.2
12 -« ELE_G1_F2_OK Bool %I1.3
13 4@ ELE_G1_F3 OK Bool %I1.4
14 -ad ELE_GZ_F4 OK Bool %I1.5
15 - ELE_G2_F5_OK Bool %16
16 - ELE_G3_F6_0OK Bool %17
17 < RIN(27) Bool %I2.0
18 -ad RIN(28) Bool Wl2.1
19 -1 ELE_Alumbradol Bool %l2.2
20 <3 ELE_Alumbrado2 Bool %123
21 ELE_Alu_Puente_ES Bool %l2.4
22 4@  ELE_Alu_Puente_OE Bool %25
23 - ELE_Alu_Froy_ES Bool Wl2.6
24 @ ELE_aAlu_FProy_OE Bool %Wl2.7
25 @ ELE_Alu_Sala Bool %I3.0
26 41 ELE_Alu_Cabina Bool %131
27 < ELE_TC_Viga Bool %l3.2
28 4 ELE_Sirena Bool %I3.3
29 - ELE_TC_Cabina Bool %34
403 4@ » TRC_Actor_Interface_AddressOut "PD_TEL1_OUT" %Q250.0
404 @ QOW_Velocidad_TRM Word ®wOQW252
405 @ QW_Control_TRP2 Word %WOQW268
406 <@ » TRP1_Actor_Interface_AddressOQut “PD_TEL1_OUT" %0Q268.0
407 @ QW_Velocidad_TRP2 Word %OW270
408 @@  QW_Control_TRC Word %OW2E6
409 <@ » TRPZ2_Actor_Interface_AddressOut “PD_TEL1_OUT" %0Q286.0
410 a3 QW_Velocidad_TRC Word WOQW288
417 TR_ACK Bool %0Q323.7
412 TRP1_STO Bool %0Q350.0
413 @ TRP1_551 Bool %Q350.1
414 ad TRP2Z_S5TO Bool %0Q356.0
415 TRP2_551 Bool %0Q356.1
416 < TRC_STO Bool %0Q362.0
417 4 TRC_551 Bool %Q362.1
418 4 SL_Command Word %QWa00
419 < SL_Regen Bool %0Q601.6
420 < SL_ACK Bool %0Q601.7
421 4@ QW_Control_ELP Word ROQWE16
422 <@ » ELP_Actor_Interface_AddressOut “PD_TEL3_OUT" %6160
423 < QW_Velocidad_ELP Word HROW6E18
424 @ QW_Control_ELA Word %OW6e34
425 4@ ¢ ELA_Actor_Interface_AddressOut "PD_TEL3_oOUT" %Q634.0
426 <@ QW_Velocidad_ELA Word WOWE36
427 SL_ACK 1 Bool %0Q653.0
428 @ SL_ACK 2 Bool %0Q653.1
429 < EL_ACK Bool %0653.7
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436 <@ egunOFF | Bool %M0.1 |
437 - ELPA_Proh Bool %BM0.2
438 4@ ACK Bool %eMO0.4
439 @ Var_Acc_HMI Int GeMW?2
440 -@d Aux_2_Proyectores Bool M2
441 <qa Aux_1_Proyectores Bool TM12.6
447 41 M_EL_Enrollador Bool %M13.5
443 41 ForBack_Filter_Longtravel Bool %M18.2
444 41 LeftRight_Filter_Longtravel Bool %M18.3
445 41 EL_Filter_Longtravel Bool %M18.4
446 -« Joy_ForBack_Filter_Longtravel Bool %M18.5
447 4@ Joy_LeftRight_Filter_Longtravel Bool %M18.6
443 41 Joy_UpDown_Filter_Longtravel Bool %M18.7
449 41 ELA_ErrorVariador Bool %M19.0
450 -1 ELP_Errorvariador Bool %M19.1
457 -« TRC_ErrorVariador Bool %M19.2
452 41 TRP1_ErrorVariador Bool %M19.3
453 <4 TRP2_ErrorVariador Bool %M19.4
454 <@ Dist_71_Done Bool %M20.0
455 < Dist_71_Error Bool %M20.1
456 - Dist_Ex_Done Bool %M20.2
457 4 Dist_Ex_Error Bool %M20.3
458 @ Dist_71_Status Word SeMW22
459 < Dist_Ex_Status Word WLMW24

Figura 16 Tabla de variables PLC

1.3.2. Creacion tipos de variables

Para guardar la informacion de los variadores y poder usar luego en el HMI, se crea un
tipo de variable que servird, a la hora de crear marcas para enviar al HMI, elegir como tipo de
variable la creada.

Para ello se accede en la parte izquierda a la zona de tipos de datos y se genera un nuevo

tipo como se muestra en la imagen.

PD_ZSW1
Nombre Tipo de datos Valor predet. Ac
40|  NoSpeedDeviation | Bool false
< ControlRequested Bool false
0] SpeedComparisonValusReach Bool false
<@  TorquelimitMotReached Bool false
L0l OpenHoldingBrake Bool false
< NoMotorOvertemperature Bool false
<@  ActualSpeedPositive Bool false
< NoPowerUnitOvertemperature Bool false
< ReadyToSwitchOn Bool false
| |« ReadyToOperate Bool false
< OperationEnabled Bool false
| |« FaultPresent Bool false
< NoCoastStopActivated Bool false
i< NoQuickStopActivated Bool false
| <@ SwitchingOninhibited Bool false
| < AlarmPresent Bool false

Figura 17 Creacion tipo de variable

A continuacion, se crea otro nuevo tipo de variable, en el cual se incluye el anterior para poder

tener ambos valores juntos.
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PD_TEL1_IN
MNombre Tipo de datos Valor predet.

@[~ Zswi | PD_Z5W1

< = NoSpeedDeviation Bool false
< = ControlRequested Bool false
< = SpeedCompansonvalusRe Bool falze
< = TorguelimitNotReached  Bool false
< = OpenHoldingBrake Bool falze
< = NoMotorOvertemperature Bool false
< = ActualSpeedPositive Bool false
<o = NoPowerUnitOvertemper... Bool false
< = ReadyToSwitchOn Bool false
< = ReadyToOperate Bool falze
< = OperationEnabled Bool false
< = FaultPresent Bool false
<o = NoCoastStopActivated Bool false
< = NoQuickStopActivated Bool false
< = SwitchingOninhibited Bool falze
4 = AlarmPresent Bool false
<1 MNIST_A Word 16%0

Figura 18 Creacion tipo de variable telegrama

1.3.3. Periferia

Cuando se crean las variables, se procede a pasar las variables de entradas y salidas a
un DB, para usarlas en el programa y en caso de que se cambie alguna entrada o salida no sea
necesario cambiar todo el programa. También se realiza de esta manera para tener localizada
las salidas y saber que variable es la que la activa y en caso de necesidad tener un mayor
seguimiento de la misma. Para ello se crea un FC de entradas por cada remota, cada joystick y
CU y un DB asociado a cada FC para tener organizadas las variables. Dentro del FC se procede

a pasar las variables a su correspondiente DB usando el lenguaje IL.
* || Periferia

3 |_Cabina_fc [FC3]
& |_Carro_fc [FC5]
& i Joy der_fc [FC16]
&/ i Joy izq fc [FC17]
4 | 5120_fc [FC20]
&/ |_sala_fc [FC1]
& Q@ _Cabina_fc [FC4]
&/ Q_Carmro_fc [FCa]
B/ @ sala_fc [FC2]
@ | Cabina_db [DE202]
@ | _Carro_db [DE204]
@ | Joysticks_db [DE26]
@ 1. 5120 [DB33]
@ | _Sala_db [DB200]
@ Q_Cabina_db [DBE203]
@ Q_Camo_db [DB205]
@ O sala_db[DE201]

Figura 19 Bloques de la periferia

Lo primero es crear las variables del DB como se muestra en la imagen.
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|_Carro_db
Mombre Tipo de datos Offset

1 4@ ~ Static
2 @@=  TRC_FC_Der_Lento | Bool
3 a@= TRC_FC_lzq_Lento Bool
4 4= TRC_FC_Der_Fin Bool
5 4= TRC_FC_lzq_Fin Bool
6 4= TRO_G1_OK Bool
7 @@= TRO_F1_OK Bool
8 = RIN Bool
9 |- RINS Bool
10 <@ = RIN_1 Bool
11 <3 = RIN_2 Bool
12 < = RINTO Bool
13 |4 = RINT1 Bool
14 @= ELP_Desgaste Bool
5@ = ELA_Desgaste Bool
16 < = ELP_FC_Cable Bool
17 <@ = ELA_FC_Cable Bool
18 a0 = ELP_FC_Sup_Lento Bool
19 a1 = ELP_FC_Sup_Fin Bool
2041 = ELP_FC_Inf Fin Bool
2141 = RINT4 Bool
22@ -~ ELA FC Sup lento  Bool

7|

7|

0|

]
L

Figura 20 DB entradas Carro
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I sala_db
Nombre
@ ¥ Static

Tipo de datas

ELE_RIO_Cabina

| Bool

s ELE_QS55AA

L] ELE_PFinza

s ELE_QO

= ELE_Mando_Radio
= ELE_Frenos

L] ELE_Mando

] ELE_Vent_MOMOS
] ELE_RIO_Carro

] ELE_QM2Z

] ELE_F1_Ok

= ELE_F2_0k

= ELE_F3_0k

. ELE_F4_Ok

. ELE_F5_0k

. ELE_F6_Ok

. ELE_HVAC Sala

= ELE_HVAC_Cabina
= ELE_Alumbradol

= ELE_aAlumbradoZ?

a ELE_Alu_Puente ES
s ELE_Alu_Puente_OE
s ELE_aAlu_Proy_ES
ELE_Alu_Proy_OE

L] ELE_Alu_sala

L] ELE_alu_Cab

= ELE_TC_Viga

= ELE_Sirena

s ELE_TC_Cab

s SSAA-OQMT

L] ELE_Enrollador

L] RC_Enrollador

L] ELP_SHT_Recorrido
L] ELA_SHT_Recomdo
= ELP_SHT_Carga

= ELA_SHT_Carga

= TRC_SHT_Recorrido
= GEN_Regenerativo

. ELA_lim10
a ELP_lim10
a EL_Fin FPS
L] EL_Fallo_Eagle
L] Finza_0OK_subir

BRAALLAALLAAALLAALAAALLRAAORAARRAAALRARLRAALRAR

s RIMN_1

s RIMN_2
L] SL fallo
= TRP_FC_Lento
= TRP_FC_Fin

L] ELE_QBaliza
TRP_SHT_Recorrido
= RIN_3

= RIN_6&

= RIN_8

u RIN_7

(= =T == = = ===

Figura 21 DB Entradas Sala

Javier Carcedo Fernandez

= Sala_FC_PuertaMorted
= Sala_FC_PuertaSurabi.

Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Dffset

5.7
6.0
6.1
6.2
6.3
6.4
6.5
6.5
6.7

Hoja 17 de 80



UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela Politécnica de Ingenieria de Gijon Hoja 18 de 80

|_Joysticks_db

MNombre Tipo de datos

4 ~ Static

@| = 0_Forw_Back | LReal
<] = 0_Up_Down LReal
<] = 0_Left_Right LReal
] = Scale_Error_LR Word
<] = Scale_Error_UD Word
<] = Scale_Error_FB Word
] = Der_SD5 Bool
<] = Der_SD6 Bool
<] = Der_ZC1 Bool
] = Der_S01 Bool
<] = Der_S02 Bool
<] = Der_LEV Bool
] = Der_value_UD LReal
<] = Der_error_UD Byte
a = lzq_SD1 Bool
] = lzq SD2 Bool
< = lzq SD3 Bool
a = lzq_SD4 Bool
| |40 = lzq_ZC1 Bool
< = lzq ZC2 Bool
|| = lzq_S01 Bool
<y = lzq_S02 Bool
. lzq_LEV Bool
| = lzq_value_FB LReal
| = lzq_value_LR LReal
4= Izq_error_FB Byte
.- lzq_error_LR Byte
| |<q] = Min_LR Int
|lag = Max_LR Int
a = Min_UD Int
||« = Max_UD Int
an . Min_FB Int
.- Max_FB Int

| <00 = F_Up_Down LReal
||l = F_Forw_Back LReal
tan = F Left Riaht LReal

Figura 22 DB Entradas Joystick
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|_Cabina_db
MNombre Tipo de datos Offset

@ ~ Static

g = RIN_2 Bool 0.0
g = RIN_3 Bool 0.1
g = RIN Bool 0.2
g = RIN_1 Bool 03
4] = CAB_FO_OK Bool 0.4
4] = CAB_F1_OK Bool 0.5
4] = CAB_P_Paro Bool 0.6
] = CAB_G1_OK Bool 0.7
4] = CAB_P Marcha Eool 1.0
< = CAB_Alu_Cab Bool 1.1
<] = CAB_Alu_Proy Bool 1.2
g = RIN_4 Bool =
<] = CAB_PruebalLamp Bool 14
g = CAB_Sel_ELP Bool 15
g = CAB_Sel_ELPA Bool 16
g = CAB_Sel_ELA Bool 17
<] = CAB_Sel_Shunt Bool 20
-] = CAB_P_Permiso Bool 2.1
-l = RIN_12 Bool 2.2
4] = CAB_Sirenal Eool 23
4] = CAB_Sirena2 Bool 24
g = RIN_13 Bool 2.5
g = RIN_14 Bool 2.6
g = RIN_5 Bool 27
g = RIN_15 Bool 3.0
g = RIN_16 Bool 31
g = RIN_& Bool ]
] = RIN_7 Bool 3.3
] = RIN_8 Bool 34
-l = RIN_S Bool 3.5
< = RIN_10 Bool 3.6
4l = RIN_11 Bool | 3.7

Figura 23 DB Entradas Cabina

Q_Sala_db
Mombre Tipo de datos Dffset

4l * Static

<] = TRP_Sirena_1 Bool
<] = AL-F1_Reset_1 Bool
<] = AL-F2_Reset_1 Bool
<] = AL-F3_Reset_1 Bool
<] = AL-F4_Reset_1 Bool
<] = AL-F5_Reset_1 Bool
<] = PNZA_Abrir_1 Bool
4] = PNZA_Cerrar_1 Bool
4] = PNZA_lzda_1 Bool
<] = AL-FA_Reset_1 Bool
<] = ELP_Retorno_1 Bool
<] = ELA_Retorno_1 Bool
<] = EL_Enrollador_1 Bool
<] = EL_Inh_MaodFrenado_.. Bool
] = RON_1 Bool
] = BAL ON_1 Bool
4] = BAL_Cont_ON_1 Bool
<] = PNZA_Drcha_1 Bool
< = ROMN_8 Eool
< = ROMN_9 Eool
< = RON_10 Eool
<] = ROMN_2 Bool
g = RON_3 Bool
<] = RON_4 Bool

Figura 24 DB Salidas Sala
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Q Cabina_db
Mombre Tipo de datos Dffset

4l ~ Static

] = CAB_L_ELP_OK Bool 0.0
- = CAB_L_ELA_OK Bool 0.1
] = CAE_L_TRP_OK Eool 0.2
] = CAE_L_TRC_OK Eool 0.3
] = CAE_L_PINZA_OK Eool 0.4
] = CAE_L_RECINTO_OK | Bool 0.5
<] = CABE_Alu_on Bool 0.6
] = CAB_AL F1_Reset Eool 0.7
4] = CAB_L_Marcha Bool 1.0
4] = CABE_L ELP_Carga Bool 11
4] = CAB_L ELA_Carga Bool 1.2
] = CAB_L_Peticion Bool 13
<] = CABE_L_Permiso Bool 1.4
] = CAB_B_Peticion Bool 15
<1 = RON Bool 1.6
] = ROMN_1 Bool 1.7

Figura 25 DB Salidas Cabina

Q_Carro_db
MNombre Tipo de datos Offset

<l > Static

< = AL_Cab_F1_Reset Bool 0.0
<] = RON Bool 01
<] = RON_1 Bool 0.2
<] = ROMN_2 Bool 03
<] = ROMN_3 Bool 0.4
<] = ROMN_4 Bool 0.5
<] = ROMN_5 Bool 0.6
4s  RON 6 Bool Eloz

Figura 26 DB Salidas Carro

Luego se crea el FC correspondiente y mediante asignacién directa por IL se pasa el
valor de la entrada digital a la marca o si es de salida de la marca a la salida digital.
En este apartado se crean FC para pasar las entradas y salidas a variables del DB que se

utilizaran en el programa.
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1.3.3.1. FC Entradas Cabina

Segmento 1: Tarjets 1

Comentario

1 "RIN(3}" %110.0
2 = " I_Cabina_db ".RIN_ 2 %DB202.DBX0.0
3 a "RIN(T)" 3T10.1
4 = "I_Cabina_db".RIN_3 %DB202.DBX0.1
35 A "RIN(L)"™ %I10.2
& = "I_Cabina_db".RIN %DB202.DBX0.2
7 a "RIN(2)" %I10.3
8 = "I_Cabina_db".RIN_1 %DB202.DBX0.3
9 A "CAE_F0_CRE" $I110.4
10 = "I_Cabina_db".CAB FD_CK %DB202.DEX0.4
11 A "CAE_F1_CE" %I10.5
12 = "I Cabina db".CAB F1 OK %DB202.DBX0.5
13 a "RIN(B)" 3T10.6
14 = "I_Cabina_db".CAB P_Paro %DB202.DBX0.6
15 a "CAE_G1_CE" $I110.7
16 = "I_Cabina_db".CAB Gl_CK %DB202.DBX0.7
17
Segmento 2: Tarjeta 2
Comentario
1 "CABE P Marcha" %111.0
2 = "I_Cabina_db".CAB P_Marcha %DB202.DBX1.0
3 a "CAB Sel Alumbrado" $I11.1
4 = "I_Cabina_db".CAB Zlu Cab %DB202.DBX1.1
5 n "CAB Sel Iluminacién” %I111.2
6 = "I Cabina db".CAB Alu Proy %DB202.DBX1.2
7 z "CRE_Sel_Rad-Cab" %111.3
8 = "I_Cabina_db".RIN_4 %DB202.DBX1.3
] z "CRE P LampTest" %I11.4
10 = "I_Cabina db".CAB PrusbalLamp $DB202.DBX1.4
11 a "CLE Sel ELE" %I11.5
1z = "I_cabina_db".CAB Sel_ ELP %DB202.DBX1.5
i3 a "CRE_Sel ELER" $I11.6
14 = "I_Cabina_db".CAB 3=l ELPA %DB202.DBX1.6
15 a "CAE_Sel ELA" $I111.7
16 = "I Cabina db".CAB Ssl ELA %DB202.DBX1.7
17
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Segmento 3: Tarjeta 3

Comentario

1 n "CAB Sel Shunt" %I12.0
2 = "I_cabina_db".CAE_Sel_shunt %DB202.DBX2.0
3 A "CAB_P Permiso" %112.1
4 = "I_Cabina db".CAE_P Permiso %DB202.DBXZ2.1
5 I "RIN(Z24)" %Il2.2
3 = "I_cabina_db".RIN_12 %DB202.DBX2.2
7 z "CAE_ Sirenal" %112.3
8 = "I_Cabina db".CAE_Sirenal %DB202.DBXZ2.3
9 a "CAB Sirenal" %I112.4
10 = "I_cCabina_ db".CAE_Sirenal %DBE202.DBEXZ.4
11 a "HVAC_CAB_Fallo" $I12.5
2 = "I_Cabina db".RIN_13 %DB202.DBX2.5
13 A "HVAC_CAE_RC" %I12.6
14 = "I Cabina db".RIN 14 %DB202.DBX2.6
15 A "RIN(4)" 3T12.7
16 = "I _Cabina_db".RIN_S $DB202.DBX2.7
17

Segmento 4: Tarjeta 4

ntario

1 n "TRPF_P Pet AccesoCl" %I13.0
2 = "I_cabina_db".RIN_15 %DB202.DBX3.0
3 s "TRP_P Pet_ RccesoC2" %113.1
B = "I_cCabina_db".RIN_16 %DB202.DBX3.1
5 I "RIN(1Z)" %$I13.2
3 = "I_cabina_db".RIN_§ %DB202.DBX3.2
7 s "RIN(13)" %113.3
8 = "I_Cabina_db".RIN_7 %DB202.DBX3.3
-} I "RIN(14)" %I13.4
10 = " I_Cabina_d.b ".RIN_8 %DB202.DBX3.4
11 s "RIN(15)" %I13.5
2 = "I_Cabina_db".RIN_S $DB202.DBX3.5
13 o "RIN(1&)}" %I13.6
14 = "I_cabina db".RIN 10 %DE202.DEX3.6
15 A "RIN(17)" 3T13.7
16 = "I_cabina_db".RIN_11 $DB202.DBX3.7
17

Figura 27 FC Entradas Puente
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1.3.3.2. FC Entradas Carro

Segmento 1: Tarjeta 1

1 "TRC FC Der Lento" %I120.0
2 = "I Carro db".TRC FC Der Lento %DB204.DBEX0.0
3 n "TRC_FC Izg Lento" I20.1
4 = "I_carro_db".TRC_FC_Izg Lento %DEZ04.DBX0.1
5 n "TRC_FC_Der_Fin" $I120.2
[ = "I_Carro_db".TRC_FC Der_Fin %DB204.DBX0.2
7 a "TRC_FC_Izg Fin" $I120.3
2 = "I_Carro_db".TRC_FC_Izg Fin %DB204.DBX0.3
9 2 "AL Cab Gl OE" 2T120.4
10 = "I Carro db".TRO Gl OF %DB204.DBX0. 4
11 a "AL_Cab F1_OR" $I20.5
12 = "I Carro db".TRC Fl OR %DBE204.DBX0.5
13 n "RIN" $I20.6
14 = "I _Carro db".RIN %DBE204.DBX0.6
15 o "RINB" %I20.7
1le = "I_Carro_db".RINS %DB204.DBX0.7
17
Segmento 2: Tarjeta 2
1 "RIN(23)" %I21.0
2 = "I Carro db".RIN 1 %DB204.DBX1.0
2 A "RIN(2ZE)" I21.1
4 = "I Carro_db".RIN 2 %DB204.DBX1.1
& n "RIN1O™ $I21.2
[ = "I Carro db".RIN10O %DB204.DBX1.2
7 n "RIN11"™ $121.3
8 = "I_Carro_db".RIN11 %DB204.DBX1.3
S n "ELP_Desgaste" %121.4
10 = "I_Carro_db".RIN_3 %DB204.DBX1.4
11 B "ELA Desgaste" %I121.5
12 = "I_Carro_db".RIN 4 %DB204.DBX1.5
13 2 "ELF FC Cable” %I21.6
14 = "I_carro_db".ELF_FC Cable %DE204.DBX1.6
15 n "ELR_FC Cable" I121.7
16 = "I Carro db".ELA FC Cable %DB204.DBX1.7
17
1 "ELP_FC_Lento" 3I22.0
2 = "I Carro db".ELP_FC_Sup Lento %DB204.DBX2.0
3 .1 "ELP_FC_Sup" %122.1
4 = "I_Carro_db".ELP_FC_Sup_Fin %DB204.DBX2.1
5 a "ELP FC Inf" %122.2
& = "I_Carro_db".ELP_FC_Inf_Fin %DB204.DBX2.2
7 z "RIN(18)" %122.3
8 = "I_cCarro_db".RIN14 %DB204.DEX2.3
9 a "ELA_FC_Lento" 3I22.4
10 = "I_Carro_db".ELA FC Sup Lento %DB204.DBX2.4
11 a "ELA_FC_Sup" 3I22.5
2 = "I Carro_db".ELA FC_Sup_Fin %DB204.DBX2.5
13 .\ "ELA FC Inf" 3122.6
14 = "I_Carro_db".ELZ FC_Inf Fin %DB204.DBX2.6
15 n "RIN(19)" %I22.7
16 = "I_Carro_db".RIN13 %DB204.DBX2.7
17

Figura 28 FC Entradas Carro

1.3.3.3.  FC joystick derecho

En el FC de los joysticks, ademas de hacer el traspaso de informacion al DB se hace la
gestién de la consigna de velocidad haciendo la transformacion para poder enviar la velocidad

al variador. Para ello se hace la conversion mirando el manual del joystick, que envia el valor

L -.u-'@ Javier Carcedo Fernandez
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entre 0...512...1023 y la conversion que hay que realizar para enviarsela al variador, mirando
la ficha técnica, con valor 16384.

Supply voltage 18-30 v DC

Baud rate to 100 MBit/s

Output value 0...512...1023

Mounting depth A 85 mm

Wiring Profinet (1), cable 300 mm with M12 plug connector (female)

Profinet (2), cable 300 mm with M12 plug connector (female)
Supply voltage (if applicable contact wiring) cable 12 x 0,25 mm2 300 mm long without plug connector
External in-/outputs, cable 300 mm long without plug connector

Profinet

- 4 analog joystick axis

- 16 digital joystick functions
- Input for capacitive sensor

With with additional external in-/outputs

-8 LED-outputs, 8 digital inputs

- 16 external LED-outputs, 16 external digital inputs
*External LED-outputs can be used in the grip for LEDs

Figura 29 Ficha técnica joystick Gessmann

NSOLL_A (consigna de velocidad (16 bits))
#* Consigna de velocidad con una resolucion de 16 bits, incl. bit de signo
* [El bit 15 determina el signo de la consigna:
— Bit = 0 = consigna positiva
— Bit =1 = consigna negativa
* La velocidad se normaliza mediante p2000.

NSOLL_A = 4000 hex o 18384 dec = velocidad en p2000

Ny

p2000 /
/ 4000 hex NSOLL_A
4000 0000 hex NSOLL_EB

Figura 10-5 Mormalizacion de la velocidad

Figura 30 Normalizacion velocidad variador
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Segmento 1: Bitde adelante

Comentario

1 "Joy_Izq Forward" %I500.0
2 = "I_Joysticks_db".Izg SD1
3 2 "Joy_Izq Backward" %I500.1
4 = "I_Joysticks_db".Izq_SD2
5 2 "Joy Izgq Left" %I500.2
[ = "I_Joysticks_db".Izg_ SD3
7 2 "Joy_Tzeg Right" %I500.3
] = "I_Joysticks_db".Izg SD4
9 ;x "Joy_Izq Zero_FB" %I501.0
10 = "I_Joysticks_db".Izq_zCl
11 a "Joy_Izq Zero LR" %I501.1
12 = "I_Joysticks_db".Izq_zC2
13 2 "Joy Izgq 801 CerPinza" %I511.0
14 = "I_Joysticks_db".Izg S01
15 2 "Joy_Tzeg S02" %I511.1
16 = "I Joysticks db".Izg S02
17 2 "Joy_Izq LEV" %I511.2
18 = "I_Joysticks_db".Izq_LEV
139

Segmento 2: TRASLACION PUENTE - Conversién a valor de variador

Comentario

MUL ADD
LReal Auto (LReal)
EN — EN — —_—
YIWS02 QUT — #OUTPUT_1 #OUTPUT_1 IN1 #CONSIGNA_TP_
"Joy_lzq_ -32768.0 — N2 =  QUT — UNFILTERED
Value_FB" IN1
04.0 — INZ 3¢

Segmento 3: BANDA MUERTA COMSIGNA

#CONSIGNA_TP_  #CONSIGNA_TP_

UNFILTERED UNFILTERED OVE
| > | | == |

| LReal | | tReal | BT = E10
300 300 00—IN HCONSIGNA_

st QuUT1 — PUENTE_1

Segmento 4: FILTRO DE CONSIGNA FOSITIVA

EMWIO CONSTANTE DE VELOCIDAD HASTA LOS 200 PUNTOS

#CONSIGNA_TP_  #CONSIGNA_TP_
UNFILTERED UNFILTERED
MOVE
| < | | > | o
| LReal | | LReal |
75000 310 8500 —IN #CONSIGNA_
3= QUT1 PUENTE_1
Segmento 5: FILTRO COMNSIGNA MEGATIVA
EMWVIO COMSTANTE DE WVELOCIDAD HASTA LOS -200 FUNTOS
#CONSIGNA_TP_  #CONSIGNA_TP_
UNFILTERED UNFILTERED
MOVE
| < | | > | o
| LReal | | LReal |
310 -7500.0 -8500—IN #CONSIGNA_
s ouUT1 — PUENTE_1
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Segmento 6: ENVIO DE CONSIGNATRAS FILTROS

maiind

#COMSIGNA_TP_
UMNFILTERED
MOVE
| >= | EN ——
| LReal |
7500.0 #CONSIGNA_TP_ #CONSIGNA_
UNFILTERED — 1y st QuT] — PUENTE_1
#COMNSIGNA_TP_
UNFILTERED
| < |
| LReal |
-7500.0
Segmento 7: 0_Forw_Back to F_Forw_Back (MARCA)
a4 1.1
"M_Forward_
"L Joysticks_ "|_Joysticks_ "|_Joysticks_ Backward
db".lzq_LEV db".lzg_ZC1 db".lzg_SD1 SR
| 1 | Ip|
1T /1 1P| 3 Q
%M902.2
"Tag_8"
"I _Joysticks_
db".lzq_5D2
I°|
%M902.3
"Tag_9"
"I_Joysticks_
db".lzg_ZC1
| | R1
"|_Joysticks _ "|_Joysticks_
db".lzg_SD1 db".lzqg_SD2
| |
/1 /1

Javier Carcedo Fernandez
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Segmento 8: CONSIGMA FINAL

Oovi41.1
"M_Forward_
Backward" MOVE
| | EN —
#CONSIGNA_ " Joysticks_
PUENTE_1 — |y db" F_Forw_

= ouT1 Back

Segmento 9: TELEGRAMA ERROR COMTROLA

MOVE
EN —

LuB514 " Joysticks_
"loy_lzq_Error_ db"Jzq_error_
FB"—IN % our —FB

Segmento 10: Controls en reposo envia 0

"I_loysticks_
db"Jlzq_ZC1 MOVE

| | EN —

"I_Joysticks_
"I_loysticks_ "I_Joysticks_ db".F_Forw_
db".lzq_SD1 db".lzq_5D2 s guTy — Back

/1 /1

"I_loysticks_
db"Jzg LEV

/1
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Segmento 11: TRASLACION CARRC — Conversién a valor de variador

Hoja 28 de 80

Comentario
MUL ADD
LReal Auto (LReal)
EN — EN — —
WS04 QuT — #OUTPUT_1 #OUTPUT_1 IN1 #CONSIGNA_
"Joy_lzq_ 327680 — N2 s QUT — TC_UNFILTERED
Value_LR" N1
64.0 — N2 3
Segmento 12: BANDA MUERTA CONSIGNA
Comentario
#CONSIGNA_ #CONSIGNA_
TC_UNFILTERED  TC_UNFILTERED VIOVE
| > | | < | o
| LReal | | LReal |
300 300 00—IN #CONSIGNA_
s OUT1 CARRC_1
Segmento 13: FILTRO DE CONSIGNA POSITVA
ENVIO CONSTANTE DE VELOCIDAD HASTA LOS 200 PUNTOS
#COMSIGNA_ #CONMSIGNA_
TC_UNFILTERED TC_UNFILTERED
MOVE
| < | | > | o
| LReal | | LReal | j
7500.0 310 830.0—IN #CONSIGNA_
s OUT CARRO_1
Segmento 14: FILTRO CONSIGNA NEGATIVA
ENVIO CONSTANTE DE VELOCIDAD HASTA LOS -200 PUNTOS
#COMSIGNA_ #COMSIGNA_
TC_UNFILTERED TC_UNFILTERED S
| < | | > | o
| LReal | | LReal | j
-31.0 -7500.0 -8300—IN #CONSIGNA_
s OUT1 CARRO_1
“m
Carcedo Fernandez
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Segmento 15: ENVIO DE CONSIGNA TRAS FILTROS

#COMSIGNA_

TC_UNFILTERED
| e I MOVE

| LReal | EN
2500.0 #CONSIGNA_ SCONSIGNA_
TC_UNFILTERED — 1y ¢ QU] — CARRO_T

#CONSIGNA_
TC_UNFILTERED

| <
| LReal

-7500.0

Segmento 16: 0_Left Rightto F_Lert_Right (MARCA)

%ovi41.2
"I_Joysticks_ "I_Joysticks_ “I_Joysticks_ “M_Left_Right’
db"Jzg LEV db"Jlzq_ZC2 db".lzq_SD3 SR
| | /1 Pl s Q
%M904.4
"Tag_10"
"|_Joysticks_
db".lzg_SD4
7|
%M902.5
"Tag_11"
"I_Joysticks_
db"Jzq_ZC2
| | R1
"I_Joysticks_ "|_Joysticks_
db"Jzg_sSD3 db"Jlzq_sD4
/1 /1
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Segmento 17: CONSIGNA FINAL

%412
"M_Left_Right" MOVE
{ | EN ——
#CONSIGNA_ "|_Joysticks_
CARRO_1 — |y db'F_Left_
s our1 — Right

Segmento 18: Mensaje Error

MOVE
EN —
%IB515 "I_Joysticks_
"Joy_lzq_Error_ db"lzq_error_
LR"—N s our1 —R
Segmento 19: Controla en reposo, envia 0
"I_Joysticks_
db"lzq_zC2 MOVE
| | EN ——
O%0—IN "I_Joysticks_
"|_Joysticks_ "|_Joysticks_ d b F_Left_
db"lzg_SD3 db".lzg_SD4 » our] — Right
/1 /1
"|_Joysticks_
db"lzq_LEY
/1

Figura 31 FC Entradas Joystick

El FC izquierdo seria igual, pero para el movimiento de la elevacion y apertura y cierre
de la pinza.

1.3.4. Seguridad

La parte de seguridad, se realiza en el FB de seguridad que proporciona TIA PORTAL,
donde se utilizan los blogues standard de seguridad que ofrece el software para evitar posibles
fallos a la hora de programar.

&+ Main_Safety RTG1 [FET]
@ Main_Safety RTG1_DE [DB1]
@ Marcas de Faro [DB22]

Figura 32 Bloques de seguridad
maiind Javier Carcedo Fernandez
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Las variables utilizadas en el FB de seguridad se guardan en un DB de seguridad donde

se afaden las variables para ser usada en el programa.

1 <@ > Static

2 <o = Paro_ELP Bool

3 | = Paro_ELA Bool falze
4 4= Paro_TRC Bool false
5 |«m = Paro_TRP Bool false
6 4= Setas Bool false
7 4w Setas_Cabina Bool false
8 |<m = Seta_SalaElectrica Bool falze
9 |4m = J_ESTOP_Seta_salEle Bool falze
10 |<m = Q_ESTOP_Seta_Cab Bool false
11 |<m = ) _ESTOP_FC_Seg_ELP Bool falze
12 |« = Q_ESTOP_FC_Seg_ELA Bool falze
13 |<m = Q_ESTOP_FC_Cont_ELP Bool false
14 | = Q_ESTOP_FC_Cont_ELA Bool falze
15 |0 = Q _ESTOP_Lim15_ELP Bool falze
16 |« = Q_ESTOP_Lim15_ELA Bool falze
17 |« = _ESTOP_FC_Seg_Puente Bool falze
18 |<m = Q_ESTOP_FC_Seg_Carro Bool false
19 |« = M_ELP_S_Lim153 Bool falze
20 |<m = M_ELA S Lim15 Bool falze
21 |<m = Q_TOM_ELP_S_Lim15 Bool false
22 | = Q_TOM_ELA_S_Lim15 Bool falze

Figura 33 DB Seguridad

Tras la creacién de las variables se realiza el programa

Segmento 1: Acuse global de elementos de seguridad
Segmento 2: ESTOP Seta Sala Eléctrica

Segmento 3: ESTOF Sets Cabina

Segmento 4: ESTOP Final Carrera Seguridad Fuente
Segmento 5: ESTOP Final Carrera Seguridad Carro
Segmento 6: ESTOF Final de Carrera Segurad ELF
Segmento 7: ESTOP Final de Carrera Segurad ELA
Segmento 8: ESTOP Final de Carrera Contrapeso ELP
Segmento 9: ESTOP Final de Carrera Contrapeso ELA
Segmento 10: ESTOF Limite Carga 15% ELP
Segmento 11: ESTOP Limite Carga 15% ELA
Segmento 12: Consigna seta cabina

Segmento 13: Consigna sets sals electrica
Segmento 14: Conjunto de setas

Segmento 15: STOELF

Segmento 16: STOTRP

Segmento 17: STO TRC

Segmento 18: Compendic de STOs

v v v v ¥ v WY W ¥ ¥ ¥ WY W v v v v v v

Segmento 19: Solicitud en HM de rearmar gria

Figura 34 Segmentos FB Seguridad

maiind Javier Carcedo Fernandez



maiind

-

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela Politécnica de Ingenier

Acuse global de elementos de segurid

mentario

ia de Gijon

ad

Hoja 32 de 80

%DB23
"ACK_GL_DB"
ACK_GL
EN ENO
"HMI"ACK_Safety
| | ACK_GLOB
*  Segmento 2: ESTOF Sets Sala Eléctrica
Comentario
%DB7
"ESTOP1_DB_4"
ESTOP1
EN ENO
. #62.0 Y "Marcas de
512_5etas0 Paro".Q_
| | E_STOP ESTOP_Seta_
true — ACK_NEC Q __SalEle
"HM"ACK_Safety — ACK Q_DELAY ...
T#500ms — TIME_DEL ACK_REQ—..
DIAG
Segmento 10: ESTOP Limite Carga 15% ELP
Comentario
%DB12
"ESTOP1_DB_9"
ESTOP1
EN ENO
. %56'.? . "Marcas de
ELP_5_Lim15 Paro".Q_
| | E_STOP ESTOP_Lim15_
frue — ACK_NEC qQ—Ftf
"HMI"ACK_Safety — ACK Q_DELAY —...
T#500ms — TIME_DEL ACK_REQ —...
DIAG

Javier Carcedo Fernandez
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Segmento 12: Consigna seta cabina
"Marcas de
Paro".Q_ "Marcas de
ESTOP_Seta_ Paro".Setas_
Cab Cabina
1 [ )
11 1
Segmento 13: Consigna seta sala electrica
"Marcas de
Paro".Q_ "Marcas de
ESTOP_Seta_ Paro".Seta_
salEle SalaElectrica
1 [ )
11 1
Segmento 14: Conjunto de setas
"Marcas de "Marcas de
Paro".Setas_ Paro"Seta_ "Marcas de
Cabina SalaElectrica Paro”.Setas
1 1 [
1 1 \ T

Javier Carcedo Fernandez
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Segmento 17: 5TO TRC
"Marcas de
Paro".Q_
ESTOP_FC_ "Marcas de %Q362.0
Seg_Carro Paro” Setas "TRC_STO"
| 1 | 1 [
11 11 1\ 7
%DB200.DBX4.4 ?C%;S:
"I_sala_db". =
TRC_SHT_ { }
Recorrido
I I "Marcas de
Paro".Paro_TRC
[\
1/
Segmento 18: Compendic de STOs
"Marcas de "Main_Safety_
"Marcas de "Marcas de Paro".Paro_ Aux_db"STO_
Paro”.Paro_ELP Paro”.Paro_TRC TRP1 Global
| 1 | 1 | 1 [ )
11 11 11 1\ 7
Segmento 19: Sclicitud en HMI de rearmar gria
"Marcas de "Main_Safety_
Paro".Q_ Aux_db" HML_
ESTOP_Seta_T1 Sol_Rear_Grua
— T — { }
"Marcas de
Paro".Q_
ESTOFP Seta_
SalEle
|
/1
"Marcas de
Paro".Q_
ESTOP _Seta_
Cab
]
/1

Figura 35 FB Seguridad
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1.3.5. Comunicaciones

En la parte de la comunicacidn, se crea un FC para recibir los pardmetros del symeo y
guardarlos en un DB los datos de medicion y posibles fallos.

[£z] Comunicaciones
& Symeo [FC19]
@ Symeo_1[DB35]

Figura 36 Bloques Comunicaciones

Para poder recibir los datos, se crea un DB donde se guardan los valores recibidos del

telémetro.
Symeo 1
Normbre Tipo de datos Offset |
@ ¥ Static
(= » dato | Struct 0.0
< = Distancia Dint 480

Figura 37 DB Symeo

1.3.51. FC Symeo

En el FC se recibe las variables del symeo, entre las que se incluyen la distancia y si
tiene algun error.

Segmento 1: Medida de distancia del puente con gria

%DB39
"TRCV_C_DB_2"
TRCV_C
I=[%]
EN ENO
%7 5.1 %MZ0.0
"Clock_5Hz" — EN_R DONE —"Dist_G_Done"
TRUE — CONT BUSY —...
0 %M20.1
false — ERROR — "Dist_G_Error"
%DB41 VW22
* Receive STATUS — "Dist_G_Status”
Grua_DB" — cONNECT RCVD_LEN
P#DB36.0DBX0.
0 BYTE 47 DATA
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- Segmento 2: Coloca la medida de distancia (mm)en una doble palabra del DB

Comentario

MOVE
EN —
%DB36.DBD4 %DB36.DBD48

IN "Symeo_1".
3 QUT1 — Distancia

Figura 38 FC Comunicaciones

El FC TRCV_C que ofrece TIA PORTAL para la comunicacion, necesita un DB en el
que se le envia la direccion IP del dispositivo. Para ello se crea el DB como se muestra en la

imagen.
_Receive_Grua DB
Mambre Tipo de datos Valor de arrang...
<4 ~ Static
= Interfaceld | w_ANY 64
<] = ID CONN_OUC 4
4 = ConnectionType Byte 16408
< = ActiveEstablished Bool true
<l = ¥ RemoteAddress IP_V4
4 = ¥ ADDR Array[1..4] of Byte
< - ADDR[1] Byte 192
- . ADDR[2] Byte 168
< - ADDR[3] Byte 16#0
-l = ADDR[4] Byte 11
<4 = RemotePort Uint 3046
<l = LocalPort Uint 3046
Figura 39DB TRCV_C
1.3.6. Rutinas

En la carpeta de rutinas se incluyen los FC’s para el control de los movimientos de la

grda, las protecciones y alarmas.
T [£:] Rutinas

3 Alarmas [FC18]
& EL fc [FC21]
& ELA_fc [FC11]
& ELP fc [FC10]
& General [FC15]
3 Protecciones [FC25]
3 Smart Line [FC9]
& Sync_EL [FC27]
3 TRC fc [FC13]
& TRP fc [FC12]
@ Consignas [DB25]

Figura 40 Bloques Rutinas
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1.3.6.1. FC general

En este FC se hace acuse de errores, se evalla que las protecciones de los modulos de
reparto de electricidad para el control esten todas correctas, el estado del selector de shuntado

y se activan las salidas de las luces de cabina.

Segmento 1:
Segmento 2:
Segmento 3:
Segmento 4:
Segmento 5:
Segmento 6:
Segmento 7:
Segmento 8:

Segmento 9:

- T v v W v W v v v v v

Segmento 1: Acuse de errores

Segmento 10:
Segmento 11:
Segmento 12:

Acuse de errores
Evaluacidn protecciones 24Vcc
Marcas de méguina detenida
Shuntado
Acuse variadaores
Acuse modulos reparto 24Vec
Modo regenerativo
Lémpara de Contactor ON en Cabina
Lémpara de Elevacidn Principal en Sobrecarga
Baliza Contactor ON
Baliza Maguina OM

Errar en algdn variadar

Figura 41 Segmentos FC General

~  Segmento2: Evaluacién protecciones 24vee

"HMI"ACK_ %M0.4
Variadores "ACK"
| 1 [\
11 \ T
"HMI"ACK_Safety "Main_Safety_
I I Aux_db" ACK
[\
\ T
%DB202.DBX1.0 "Main_Safety_
"I_Cabina_db". Aux_db" Error_
CAB_P_Marcha Variador
| | | |
11 11
"Main_Safety_
Aux_db" HM_
Sol_Rear_Grua
| 1

%DB200.DBX1.2  %DB200.DBX1.3 %DB200.DBX1.4 %DB200.DBX1.5 %DB200.DBX1.6 %DB200.DBX1.7 %DB202.DBX0.4 %DB202.DBX0.5 %DB202.DBX0.7 %DB204.DBX0.5 %DB204.DBX0.4

"|_Sala_db"
ELE_F1_Ok ELE_F2_Ok
1 ] L : :

*|_sala_db”

"|_sala_db"
ELE_F3_Ok

"_Sala_db". "|_Sala_db" *|_sala_db" "|_Cabina_db" "LCabina_db".  "LCabina_db" "|_Carro_db'. "|_Carro_db".
ELE_F4_Ok ELE_F5_Ok ELE_F6_Ok CAB_FO_OK CAB_F1_OK CAB_G1_OK TRO_F1_OK TRO_GT_OK

Hoja 37 de 80

"Main_Safety_

Aux_db” PRT_
24_0K
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Segmento 3: Marcas de méquina detenida

"EL_MNoMov” "TRC_MNoMov” "TRP_NoMov” "NO_Mov”

] 1 ] 1 ] 1 [ )
LI | 1

‘ %M90.2 %M90.1 %M90.0 %M90.3

Segmento 4: Shuntade

%DB202.DBX2.0
"I_Cabina_db". %h40.7
CAB_Sel_Shunt "SHUNT"

] 1 !
11 L

Segmento 5: Acuse variadores

"HMI" ACK_ %Q323.7
Variadores "TR_ACK"

] | [ 1
11 L

%Q653.7
"EL_ACK"

%Q601.7
"SL_ACK"

%Q653.1
"SL_ACK 2"

[ 1\
LI

maiind Javier Carcedo Fernandez



UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela Politécnica de Ingenieria de Gijon Hoja 39 de 80

Segmento 6: Acuse madulos reparto 24Vcc

%DB205.DBX0.0

"Q_Carro_db".

"HMI"ACK AlL_Cab_F1_
Variadores Reset
] | [ 1
11 \

%DB201.DBX2.4
"Q_Sala_db".
"AL-F1_Reset’

{ 1
L

%DB201.DBX2.5
"Q_Sala_db".
"AL-F2_Reset"

{ 1}
L

%DB201.DBX2.6

"Q_Sala_db".
"AL-F3_Reset
[ )
\ 7
Segmento 7: Modo regenerative
%DB200.DBX4.5
"I_Sala_db".

GEN_ %Q601.6
Regenerativo "SL_Regen"
| [\
|/= \ 7
%DB201.DBX4.0
"Q_Sala_db".
EL_Inh_
ModFrenado_SL
{

{/}
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Segmento 8: Lémpara de Contactor ON en Cabina

Hoja 40 de 80

Segmento 9: Lémpara de Elevacién Principal en Sobrecarga

"Main_Safety_ %DB203.DBX1.0
Aux_db" STO_ UK 00.1 "Q_Cabina_db".
Global "START" CAB_L_Marcha
1 1 1 1 [\
11 1T \ T
"Marcas de "Marcas de %7 5.5
Paro"Paro_ELP Paro"Paro_ELP "Clock_1Hz"
| 1 | 1 1
|/= 1T 1T
"Marcas de "Marcas de
Paro"Paro_ELA Paro"Paro_ELA
| 1 |
|/= 1T
"Marcas de "Marcas de
Paro".Paro_TRC Paro".Paro_TRC
| 1 |
|/= 1T
"Marcas de "Marcas de
Paro".Paro_ Paro".Paro_
TRP1 TRP1
| 1 |
|/= 1T
"Marcas de "Marcas de
Paro".Paro_ Paro".Paro_
TRP2 TRP2
| 1 |
|/= 1T
%DB202.DBX1.4
"|_Cabina_db".
CAB_ %7 5.5
PruebalLamp "Clock_1Hz"
1 1 1 |
11 1T

Javier Carcedo Fernandez

"Marcas de %DB203.DBX1.1
Paro".Q_ "Q_Cabina_db".
ESTOP_Lim15_ CAB_L_ELP_
ELP Carga
|
/1t { }
%DB200.DBX5.1
"|_Sala_db".
ELP_lim10
|
/1
%DB202.DBX1.4
"|_Cabina_db".
CAB_ %M7 5.5
Pruebalamp "Clock_1Hz"
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Segmento 10: Baliza Contactor ON

Hoja 41 de 80

%DB201.DBX4.3

%l601.2 "Q_Sala_db".
"SL_ON" BAL_Cont_ON
1 1 [\
1T \ T

Segmento 11: Baliza Méguina ON

%DB200.DBX0.3
"|_Sala_db".
ELE_QO
] 1

%DB201.DBX4.2
"Q_Sala_db".
BAL_ON

[\

Segmento 12: Erroren algun variader

%h19.1

"ELP_
ErrorVariador”

LY

"Main_5afety_
Aux_db" Error_
Variador

I \

06M19.0
"ELA_
ErrorVariador”
| |

%M19.2
"TRC_
ErrorVariador”

%M19.3

"TRP1_
ErrorVariador”

%M19.4

"TRPZ_
ErrorVariador”

Figura 42 FC General
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1.3.6.2.  Smart line module

El smart line modul se encarga de generar una tension del circuito intermedia no

regulada y tiene la capacidad de realimentacion. En este FC se arranca y para el smartline

Segmento 1: Orden de marcha

Segmento 2: Arrangue contactor CU para alimentacion

Segmento 3: Marcha del SmartLine

v v v v

Segmento 4: Paro smartline

Figura 43 Segmentos FC Smart line

Segmento 1: Orden de marcha

%NM400.1

%DB202.DBX1.0
"|_Cabina_db".
CAB_P_Marcha

"Marcas de
Paro”.Setas

U601.3
"SL_Fallo”

7| N %
%M900.5
"flanco(3)"

%l601.3
"SL_Fallo”
| |

"Marcas de
Paro”.Setas_
Cabina

/1

"Marcas de
Paro".5eta_
SalaElectrica

/1

Segmento 2: Arranque contactor CU para potencia

"START"
SR

R1

%0653.0
"SL_ACK_1"
{ 1

Segmento 3: Marcha del SmartLine

"Main_Safety_
%0Q653.0 Aux_db".STO_ %601.3
"SL_ACK_1" Global "SL_Fallo”

Ipl 11 |

1P 11T |/I
%M900.6 16#047F
"flanco(6)”

i waiind

LI

MOVE

EN —

IN %RQWe00
s: QuUT1 — "SL_Command"

Javier Carcedo Fernandez
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Segmento 4: Paro del Smartline

%0Q653.0
"SL_ACK_1" MOVE
—/———&n
16#047E IN %QWGE00

s£ QUT1 — "SL_Command”

Figura 44 FC Smart line

1.3.6.3. Protecciones

Se comprueba que las protecciones de las protecciones generales y las que se encuentran
antes del variador estan en correcto funcionamiento para poder utilizar los motores y poder

mover la grda.

Segmento 1: Protecciones traslacién

%DB200.DBX0.1  %DB200.DBX0.3  %DB200.DBX0.5 9%DB200.DBX0.6 %DB200.DBX1.1 %DB200.DBX3.3  %DB200.DBX6.2 "Main_Safety_ "Main_Safety_
"|_Sala_db". "I_Sala_db". "|_Sala_db". "|_Sala_db". "I_Sala_db". "|_Sala_db". "|_Sala_db". Aux_db".PRT_ P\UX__db“‘
ELE_QSSAA ELE_QO ELE_Frenos ELE_Mando ELE_QM2 ELE_Sirena ELE_QBaliza 24_0OK Protecciones_TR

] | | | ] | ] | | | ] | ] | | | { ,
1T 1T 1T 1T 1T 1T 1T 1T 1

Segmento 2: Frotecciones elevacién

%DB200.DBX0.7
%DB200.DBX0.1  %DB200.DBX0.3 %DB200.DBX0.5 %DB200.DBX0.6 "I_Sala_db". %DB200.DBX1.1  %DB200.DBX5.3 %DB200.DBX6.2 "Main_Safety_ "Main_Safety_

"|_Sala_db". "I_Sala_db". "|_sala_db". "|_sala_db". ELE_Vent_ "|_sala_db". "|_Sala_db". "I_Sala_db". Aux_db" PRT_ Auxl,db“
ELE_QSSAA ELE_QO ELE_Frenos ELE_Mando MOMOS ELE_QM2 EL_Fallo_Eagle ELE_QBaliza 24_0K Protecciones_EL
| | I f | | ¥} I f | | 4 I f | | { F—

Figura 45 FC Protecciones

1.3.6.4. Movimientos

Para el control de los movimientos, se envia la palabra de mando y la velocidad a los
variadores segun el movimiento que se desea realizar. Para ello se crea un FC para cada
movimiento en el cual se comprueba si el estado de la grda permite el movimiento y si el
movimiento se realiza de manera normal o ralentizada.

1.3.6.4.1. Puente

En el caso del puente, se diferencia de los demas en que se controla el movimiento con
dos variadores y se utiliza el telémetro para evitar la colision. Ademas, se activa una sirena para

avisar de que la gria se esta desplazando.
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Segmento 1:
Segmento 2:
Segmento 3:
Segmento 4:
Segmento 5:
Segmento 6:
Segmento 7:
Segmento §:
Segmento 9:

Segmento 10:
Segmento 11:
Segmento 12:
Segmento 13:
Segmento 14:
Segmento 15:
Segmento 16:
Segmento 17:
Segmento 18:
Segmento 19:
Segmento 20:
Segmento 21:
Segmento 22:
Segmento 23:
Segmento 24:
Segmento 25:
Segmento 26:

Segmento 27:

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela Politécnica de Ingenieria de Gijon

Habilitacian Movimiento Paso 1
Palabra de control variador de Traslacién Puente 1
Falabra de control variador de Traslacién Puente 2
PALABRA WELOCIDAD TP-1
PALABRA WVELOCIDAD TP-2
Marca Consigna OK TRP
FC Fin de recorride direccién gria
FC Ralentizado direccian graa
Condicicnes de movimiento Ralentizado
consigna Cabina
RALENTIZADOS | NORMAL
Filtra de consignas muy pequefias
Condicicnes de habilitacidn del MC Power
TRP Disponible para funcionar en modo regenerativo
Consigna de Movimiento LIMITADO (Movimiento prohibido)
Consigna de velocidad
COMNVERSION A WORD DE CONSIGNAS
TRAMSFEREMCIA DE CONSIGMNAS
Habilitacién del movimiento de Trazlacién del Puente
Lémpara de Traslacién del Puente OK
Sirena de traslacién
OM TRF1, OM TRP2
ALWAYS TRUE OFF2, OFF3
Acuse errore ELF
TRF en harcha
Error del variador 1

Error del variador 2

Figura 46 Segmentos FC Puente

Javier Carcedo Fernandez
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Segmento 1: Habilitacion Movimiento Paso 1

Comentario

"Main_Safety_ “Main_Safety_
%Q350.0 %60356.0 Aw_db". Aux_db"TRP_
"TRP1_STO" "TRPZ2_STO" Protecciones_TR Enable_1

| | | 1 | | [ 1
11 11 11 L

Segmento 2: FPalabra de control variador de Traslacién Puente 1

Comentario

MOVE
EN —

SehVWT7 40 YQW250
MW _TRP1 IN "QW_Control_

st QuUT1 — TRP1”

Segmento 3: Falabra de control varisdor de Traslacién Puente 2

Comentario

MOVE
EN ——

OENIWT 50 %QW268
MW_TRP2" — IN "QW_Control_

% OUT1 — TRF2"

Segmento 4: PALABRAVELOCIDAD TP-1

Cementario

MOVE
EN ——

SeVMW252 Qw252

"MW_Velocidad_ "QW_Velocidad_
TRP1"— N #% ouT1 — TRP1”
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Segmento 5: PALABRAVELOCIDAD TP-2
Comentario
MOVE
EN ——
YhW27 0 %BQW270
"MW _Velocidad_ "QW_Velocidad_
TRP2'— N s ouT1 — TRP2"
Segmento 6: Marca Consigna OK TRP
Comentaric
%7 0.3
"I_Joysticks_ "I_Joysticks_ "TRP_Consigna_
db".lzq_LEV db".lzq_SD1 oK'
1 | 1 | [ 1
1T 1T \ T
"I_Joysticks_
db".lzq_5D2
1 |
1T
Segmento 7: FCFin de recorrido direccién gria
Comentario
%DB36.DBD48
"symeo_1", %M290.0
Distancia "TRP_FC_74_Fin"
| < | ()
| Dint | { }
"Parametros_
db".TRP_Dist_
Fin_Grua
Segmento 8: FCRalentizado direccién gria
_omentano
%E.;B36.DBID.'?B WM290.2
ymeo_1-. "TRP_FC_74
Distancia Lento"
| <= | {0
| Dint | { }
"Parametros_
db".TRP_Dist_
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Segmento 9: Condiciones de movimiento Ralentizado
%M290.2
"TRP_FC_74_ %M290.7
Lento” "TRP_Lento"
|1 [\
11 \ T

%DB200.DBX6.0
"I_sala_db".
TRP_FC_Lento

/1

%DB200.DBX6.3
"|_Sala_db".
TRP_SHT_
Recorrido

%hi0.7
"SHUNT"
] |

Segmento 10: consigna Cabina

MOVE

EN —

"I_Joysticks_ #Consignas_
db".F_Forw_ st QU] — Forw_Back
Back N

Segmento 11: RALENTIZADOS [ NORMAL

%M290.7 MUL
"TRP_Lento" Auto (LReal)
| | EN —
#Consignas_ "Consignas”."0_
Forw_Back — y1 ouT — Forw_Back”
0.1 N2 3¢
%M290.7
"TRP_Lento" MOVE
/1 EN —— —_
#Consignas_ "Consignas”."0_
Forw_Back—y s gur] — Forw_Back”
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Segmento 12: Filtro de consignas muy pequefias

Comentario

"Consignas"."0_ "Consignas”."0_ %M90.0
Forw_Back Forw_Back “TRP_ NoMov"
| > | | < | [
| LReal | | LReal | v

"Consignas”."DB-" "Consignas"."DB+"

Segmento 13: Cendiciones de habilitacién del MC Power

Comentario

%DB48
"IEC_Timer_0_
DB_10"
%M70.3 -

%MB0.0 "TRP_Consigna_ TOF %M290.6 %N100.0
"TRP_Enable" OK” Time "TRP_Proh" "TRP_power"
| | ] | | {

11 11 IN Q /1 i T

T#3s —PT ET
Segmento 14: TRF Disponible para funcionar en maodo regenerativo
Comentario
%Q601.6 %M101.0 %M100.6 %N101.3 %l601.2 %N101.7
"SL_Regen” "TRC_On’ "ELP_On" "ELA_On" "SL_ON" "TRP_Disp”
/1 /1 /1 I/t |} { }
%Q601.6 %M101.0 %M100.6 %M101.3
"SL_Regen” "TRC_On" "ELP_On" "ELA_On"
| | /1 /1t /1
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Segmento 15: Consigna de Movimiento LIMTADO (Movimiente prohibide)

%M290.0 %407 C?Q?\Ene?asckp_ %M290.6
"TRP_FC_74_Fin" "SHUNT" - “TRP_Proh’”
I 1 I/} | > | [\

1 ' | LReal | { )

\L#0.0

%DB200.DBX6.1

"_sala_db". C;msngnﬁas k"o_
TRP_FC_Fin CI’“"”— acl
| <

'/I | LReal |
LREAL#0.0
"Marcas de %DB200.DBX6.3
Paro”.Q_ "|_Sala_db".
ESTOP_FC_ TRP_SHT_
Seg_Puente Recorrido
| |
/1 /1

%M19.3
"TRP1_
Errorvariador”

%n19.4
"TRP2_
Errorvariador”

Segmento 16: Consigna de velocidad

%M290.6
"TRP_Proh” MOVE
——f ——en
LREAL#0.0 — IN "Consignas".F_
s+ gUT1 — Forw_Back
%M290.6
"TRP_Proh" MOVE
——A——e o —
"Consignas”."0_ "Consignas".F_
Forw_Back’ — |y = gur] — Forw_Back

Segmento 17: CONVERSION AWORD DE CONSIGNAS
P FARA LECTURA DEL VARIADOR

MUL CONV
Auto (LReal) LReal to Int
EN — EN
"Consignas” F_ QUT — #Velocidad_TRP #velocidad_TRP— |N #consigna_final_
Forw_Back — 1 ourt —p
T0—IN2 s
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Segmento 18: TRANSFERENCIA DE CONSIGNAS

Comentario

Hoja 50 de 80

MOVE MOVE
EN —— EN —— _—
#consigna_final_ YNVWZ52 #consigna_final_ YNW270
p—N "MW_Velocidad_ Tp—y "MW_Velocidad_
s OUT1 — TRP1" s QUT1 — TRP2"
Segmento 19: Habilitacién del movimiento de Traslacién del Puente
%DB21
"IECJ‘lmerITDf
"Main_Safety_ %DB200.DBX5.7  %DB200.DBX1.7 DB_20
Aux_db".TRP_ %M90.0 %M290.6 %i601.2 %Q601.6 "I_sala_db". "|_sala_db". %i324.1 TON %MB0.0
Enable_1 “TRP_NoMov" “TRP_Proh” "SL_ON" *SL_Regen” SL_fallo ELE_F6_Ok *TRP_PTC" Time "TRP_Enable"
{ | 1 { | { | { | i | i | { | IN q—
T#100ms PT ET—
%07 %Q601.6
"SHUNT" "SL_Regen”
{ | 1
Segmento 20: Lémpara de Traslacién del Puente OK
Comentaric
%1269.3 Yl287.3
"TRP1_Actor_ "TRPZ_Actor_
Interface_ Interface_ %DB203.DBX0.2
"Main_Safety_ Addressin”. Addressin”. "Q_Cabina_db".
Aux_db".TRP_ %M290.6 %601.2 Z5W1. Z5W1. CAB_L_TRP_
Enable_1 "IRP Proh” 'S ON FaultPresent FaultPresent oK
| | | | | | ] [ 1
1 I/I 1 I./I I/I L
0.7
"SHUNT"
| |
1
%DB200.DBX6.3
"|_Sala_db".
TRP_SHT_
Recorrido
| |
1
%DB202.DBX1.4
"|_Cabina_db".
CAB_ %M75.5
PruebaLamp "Clock_1Hz"
] | ] |
1T 1T
"u:
maiind . p
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Segmento 21: Sirena de traslacion

Estd sonando siempre que se mueva la gria

" . " %DB201.DBX2.3
%MB0.0 C;’g;'f“;asc{— "Q_sala_db".
"TRP_Enable" - TRP_Sirena
11 | < | [\
P | LReal | VT
0.0

%DB202.DBX2.3
"|_Cabina_db".
CAB_Sirenal

Segmento 22: ONTRF1, ON TRF2

%7 41.0
%N100.0 %Q601.6 %101.5 "M_ConDes
"TRP_power" "SL_Regen” "TRC_Disp" TRP1"
| | | | | | [
11 11 1 T 1\ 7
%Q601.6 %M751.0
"SL_Regen” "M_ConDes_
| .
I/I TRP2
[\
\ T
Segmento 23: ALWAYS TRUE OFF2, OFF3
%7 41.1
"M_TRP1_OFF2"
[\
1
"Marcas de YM741.2
Paro".Setas "M_TRP1_OFF3"
| 1 [\
1 T 1\ T
%7 51.1
"M_TRPZ_OFF2"
[\
1
"Marcas de %M751.2
Paro" Setas "M_TRP2_OFF3"
| | { 1
1T \ T
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Segmento 24: Acuse errore

"LS120"ACK_
Variadores

Hoja 52 de 80

%M741.7
"M_Ack_TRP1"
| 1\

LI

%M751.7
"M_ACk_TRP2"
[ 1\

Segmento 25: TRPen Marcha

Segmento 26: Errordelvariador 1

L

%M100.7
%M100.0 %Q601.6 %M101.7 “TRP_On’
"TRP_power" "SL_Regen" "TRP_Disp" SR
| | | | | | s Q————————
%0Q601.6
"SL_Regen"
|
/1
%M90.0
"TRP_Nohov"
| R1

%M19.3
Slw252 “TRP1_
"ErrorW_TRP1" Errorvariador”
| < | [
| word | \ T
0
Segmento 27: Errordel variador 2
%19 .4
%IW270 “TRP2_
"ErrorW_TRP2" Errorvariador”
| < | [
| word | \ T
0

Figura 47 FC Puente

Para el movimiento del carro se realiza un FC igual, pero con un solo variador y
utilizando finales de carrera.

i ',"“'E'-j:
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1.3.6.4.2. Elevaciones
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Hoja 53 de 80

Para la elevacion principal y auxiliar, se crean varios FC’s para el control de los

movimientos y sincronizacion
1.3.6.4.3. FC Elevaciones

En este FC se comprueba si esta seleccionado el movimiento de elevacion principal

solamente, la elevacion auxiliar o ambos movimientos a la vez. Una vez comprobado se envia

la consigna a los variadores si no esta prohibido el movimiento.

imaiind

Segmento 1:
Segmento 2:
Segmento 3:
Segmento 4:
Segmento 5:
Segmento 6:
Segmento 7:
Segmento 8:
Segmento 9:

Segmento 10:
Segmento 11:
Segmento 12:
Segmento 13:
Segmento 14:
Segmento 15:
Segmento 16:

Movimiento de Elevacion Ralentizado
Filtro de consignas muy pequefias (ELP + ELA)
Sefial de paro de las Elevaciones (Principal y Auxiliar)
EL Disponible para funcionar en modo regenerativo
Seleccionado modo Elevacian Frincipal
Seleccionado modo Elevacion Auxiliar
Seleccionado modo Elevacion Sincronizada (ELP + ELA)
consigna Cabina
Marca ayuda ELF_FC_Cable
Marca ayuda ELA_FC _Cable
Condiciones ELP LIMITADO (Movimiento prohibido)
Condiciones ELA LIMITADO {Movimiento prohibido)
Condiciones ELPA LIMITADD (Movimiento prohibido)
Consingas de velocidad para Seleccidn ELP
Consingas de velocidad para Seleccion ELA

Consingas de velocidad para Seleccién ELPA

Figura 48 Segmentos FC Elevaciones
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r

Segmento 1: Movimiento de Elevacién Ralentizado

%9 1.1 %\ 0.0 %9 1.4
"ELP_Lento" "Se| ELP" "EL_Lento"
| 1 11 [\
11 11T 1\ F

%9 1.3 S\40.1
"ELA_Lento” "Sel_ELA"
| 1 11
11 11T
%Mo 1.1 %A 0.2
"ELP_Lento" "Sel_ELPA"
| 1 11
11 11T

%M91.3

"ELA_Lento”
| 1
11

Segmento 2: Filtro de consignas muy pequefias (ELP + ELA}

"Consignas™."0 "Consignas”.'0 MO
Up %own" B up. gDown" B 0-2
- - "EL_Nohov”
| > | | < | [
| LReal | | LReal | v
"Consignas"."DB-" "Consignas"."DB+"
Segmento 3: Sefial de paro de las Elevaciones (Principal y Auxiliar)
%DB57
"IEC_Timer_0_
DB_16"
%6M90.2 TON %M100.5
"EL_NoMov" Time "EL_Halt"
L —n Q { }
T#ls —PT ET
Segmento 4: EL Disponible para funcicnar en modo regenerativo
%Q601.6 %M100.7 %M101.0 %M 0.0 %M101.3 %I601.2 %M101.1
"SL_Regen" "TRP_On" "TRC_On" "Sel_ELP" "ELA_On" "SL_ON" "EL_Disp"
Y1 1 Y1 [ | V1 [ | { }
%01 %M100.6
"sel ELA" "ELP_On"
{ | 4
%Q601.6 %M100.7 %M101.0 %M 0.2
"SL_Regen" "TRP_On" "TRC_On" "Sel_ELPA"
{1 1 Y1 [ |
%MA0.0
"sel ELP"
] L
LI |
%01
"sel_ELA"
] |
LI |
o
Javier Carcedo Fernandez

i 1iaiind



i waiind

UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela Politécnica de Ingenieria de Gijon

Segmento 5: Seleccionado modo Elevacion Principal

%DB202.DBX1.5
"|_Cabina_db".
CAB_Sel_ELP

%ehi40.0
"Sel_ELP"

%Q623.0
"ELP_Actor_
Interface_
AddressOut”.
STW2.
DriveDataSetSelec
tionBit0

Segmento 6: Seleccionado modo Elevacién Auliar

%DB202.DBX1.7
"|_Cabina_db".
CAB_Sel_ELA

1
v

%eh4.0.1
"sel_ELA"

%Q641.0
"ELA_Actor_
Interface_
Addressout”.
STW2.
DriveDataSetSelec
tionBito

Javier Carcedo Fernandez
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Segmento 7: Seleccionado modo Elevacion Sincro

nizada (ELP + ELA)

Hoja 56 de 80

%DB202.DBX1.6
"|_Cabina_db". %VI40.2
CAB_Sel_ELPA "Sel_ELPA"
] | |
1T L
%Q623.0
"ELP_Actor_
Interface_
AddressOut".
STW2.
DriveDataSetSelec
tionBit0
{ }
]
%Q641.0
"ELA_Actor_
Interface_
AddressOut’.
STW2.
DriveDataSetSelec
tionBitD
{ }
L
Segmento B: consigna Cabina
MOVE
EN —
"I_Joysticks_ "Consignas”."0_
db"F_Up_ # OuTl Up_Down
Down__ 1y
Segmento 9: Marca syuda ELP_FC_Cable
%M104.0
%DB204.DBX1.6 "M_ELP_FC_
%E0.0 "I_Carro_db". Cable
"sel_ELP" ELP_FC_Cable SR
{ | Vi s Q—
%DB42
"EC_Timer_0_
— %DB204.DBX1.6 DB_21
%M40.0 C%"S'%"as -0- "|_carro_db". TON
"Sel_ELP" p_bown ELP_FC_Cable Time
<
{ | | tReat | { | IN Q R1
LREAL#0.0 T#35 —FT ET
Segmento 10: Marca ayuda ELA_FC_Cable
%1041
%DB204.DBX1.7 "M_ELA_FC_
%eni40.1 "I_Carro_db". Cable
"Sel_ELA" ELA_FC_Cable A
| /1 s Q—
%DB43
"EC_Timer_0_
e %DB204.DBX1.7 DB_22
HVKO.T consignas 0- "1 camro_dv. TON
"Sel_ELA" lp— OWT ELA_FC_Cable Time
<
{ | | treat | { | IN Q R1
LREAL#0.0 TH3S—PT ET
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Segmento 9: Condiciones ELP LIMITADO (Movimiento prohibida)
%DB204.DBX2.1
"I_Carro_db". . . -
M40 0 ELP_FC_Sup_ Consignas : 0_ YMA0 3
. . Fi Up_Down . .
Sel_ELP in ELF_Prch
|1 | = [\
I l/‘l | LHeaI' L
LREALZ0.0
,;ﬂ:ﬂ:?_f,, “Marcas de
el_ELFA Faro" Q_ %DB200 .DEX4.2
| | ESTOP_Lim15_ "I_Sala_db".
ELP ELP_SHT_Carga
1./ | /1
V1 /1
“Marcas de ¥WDB200.DBEX4.0
Paro®.Q_ "I_Sala_db".
ESTOP_FC_ ELF_SHT_
Seg_ELP Recorrido
/1 /1

“DB204.DBX2.2

"I_Carro_db". . . .
ELF_FC_Inf_ Consignas : 0_
Fin Up_Down
| | =
'-/} | LHeaIl
LREAL#0.0
“Marcas de ¥DB200.DBEXA.0
Paro®.Q_ "I_Sala_db".
ESTOP_FC_ ELP_SHT_
Seg_ELF Recorrido
1 ] /Al
/1 /1
“Marcas de
Paro®.Q_ WDB200 DBMX4.2
ESTOF_Lim15_ "|_Sala_db".
ELF ELP_SHT_Carga
| | #]
/1 /1
191
"ELF_

Errorvariador”
1|
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Segmento 10: Condiciones ELA LIMITADO (Movimiento prohibide}
%DB204.DBX2.5
"I_Carro_db". . . v
%NM0.1 ELA_FC_Sup_ C%“S'%"as -0 WM0.5
"sel_ELA" Fin Ip— OWT "ELA_Proh"
-
I I VI I LReal | { }
LREAL#0D.0
m&i "Marcas de %DB200.DBX4.1
e Paro”.Q_ "_Sala_db".
| | ESTOP_FC_ ELA_SHT_
Seg_ELA Recaorrido
/1 /1
%DB204.DBX2.6
"|_Carro_db". . . -
ELA FC Inf Con5|gnas L0_
“Ein Up_Down”
| | < |
'/I | LReal |
LREAL#0.0
"Marcas de %DB200.DBX4.1
Paro”.Q_ "I_Sala_db".
ESTOP_FC_ ELA_SHT_
Seqg_ELA Recorrido
| |
/1 /1
"Marcas de %DB200.DBX4.1
Paro".Q_ "l Sala_db".
ESTOP_FC_ ELA_SHT_
Cont_ELA Recorrido
| |
/1 /1
%M19.0
"ELA_
Errorvariador”
I 1
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Segmento 11: Condiciones ELPA LIMTADO (Movimiente prohibido)
Comentario
%Mi40.2 %M40.3 %0 .2
"Sel ELPA" "ELP_Proh" "ELPA_Proh”
| | | | { \
1T 1T L
%M0.5
"ELA_Proh"
| |
1T
Segmento 12: Consingas de velocidad para Seleccion ELP
Comentario
%M40.0 %M40.3
"Sel ELP" "ELP_Proh" MOVE
| | | |
1T 1T EN
LREAL#0.0 —IN "Consignas" F_
% OUT1 Up_Down
%M40.3
"ELP_Proh" MOVE
e o—
"Consignas”."0_ "Consignas”F_
Up_Down" — |y = ouTl — Up_Down
Segmento 13: Consingas de velocidad para Seleccion ELA
Cornentario
%M40.1 %M40.5
"Sel_ELA" "ELA_Proh" MOVE
] | ] |
1T 1T EN
LREAL#0.0 — IN "Consignas” F_
s OUT1 Up_Down
%M40.5
"ELA_Proh” MOVE
e —
"Consignas"."0_ "Consignas" F_
Up_Down’—y s ouTl — Up_Down
Segmento 14: Consingas de velocidad para Seleccion ELPA
Comentario
%6M40.2 %NM40.3
"Sel_ELPA" "ELP_Proh” MOVE
] | ] |
1T 1T EN —
LREAL#0.0 — IN "Consignas”F_
%05 s guT1 — Yp_Down
"ELA_Proh’
] |
1T
%NM40.3 %N40.5
"ELP_Proh” "ELA_Proh" MOVE
1/} 1/} EN — o
"Consignas"."0_ "Consignas"F_
Up_Down’ — |y = our1 — Up_Down

maiind
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1.3.6.44. FCELP

Este FC se crea para realizar el control del movimiento, es igual al de los deméas
movimientos de traslacién. Se envia la palabra de control y velocidad al variador, después de
comprobar si se puede realizar el movimiento o no y si el movimiento es ralentizado o normal.
También se tiene en cuenta si esta seleccionado el movimiento de ambas elevaciones a la vez

para enviar la misma velocidad.

imaiind

Segmento 1:
Segmento 2:
Segmento 3:
Segmento 4:
Segmento 5:
Segmento 6:
Segmento 7:
Segmento 8:

Segmento 9:

Segmento 10:
Segmento 11:
Segmento 12:
Segmento 13:
Segmento 14:
Segmento 15:
Segmento 16:
Segmento 17:
Segmento 18:
Segmento 19:
Segmento 20:
Segmento 21:

Habilitacién Movimiento Paso 1
Falabra de control variador de Elevacian Principal
Palabra Velocidad Variadar
Marca Consigna OK ELP
Condiciones de Movimiento Ralentizado
consigna Cabina
RALEMTIZADOS [ NORMAL
Consigna de velocidad
COMVERSION A WORD DE CONSIGMAS
TRANSFEREMCIA DE COMSIGMAS
Habilitacién del movimiento de Elevacign Principal
Habilitacion del movimiento de Elevacion
Lémpara de Elevacion Principal OK
Condiciones de habilitacién del MC Power
Acuse errore ELP
ELP en Marcha
ELPA Prohibido
OM ELP
ALWAYS TRUE OFF2, OFF3
Consigna de velocidad en Sincronizado

Error del variadaor

Figura 50 Segmentos Elevacion Principal
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Segmento 1: Habilitacion Movimiento Paso 1
"Main_Safety_ "Main_safety_
%0Q700.0 Auwx_db". Aux_db"ELP_
"ELP_STO" Protecciones_EL Enable_1
] | ] | [ }
11 11 T
Segmento 2: Palabra de control variador de Elevacién Principal
MOVE
- N
%NW7 00 %QW616
"MW_ELP" — |N i OUT1 "QW_Control_ELP"
Segmento 3: Palabra Velocidad Variador
MOVE
EN —
%MWE 18 %QW618
"MW _Velocidad_ "QW_Velocidad_
ELP"— N 4 OUT1 ELP"
Segmento 4: Marca Consigna OKELP
%eM70.1
"I_Joysticks_ "|_Joysticks_ "ELP_Consigna_
db".Der_LEV db" Der_SD5 oK'
] | ] | [ 1
1T 1T \ T
"|_Joysticks_
db"Der_sSD6
] |
1T
Segmento 5: Condiciones de Movimiento Ralentizado
Pendiente revisar sentido de giro
%DB204.DBX2.0
"I_Carro_db". . . -
ELP_FC_SUD_ Con5|gnas ."O_ 911
Lento Up_Down "ELP_Lento’
| | < | [\
'/I | LReal | L

LREAL#0.0

%DB200.DBX4.0
"|_Sala_db".
ELP_SHT_
Recorrido

%DB200.DBX4.2
"I_Sala_db".
ELP_SHT_Carga

|
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Segmento 6: consigna Cabina

%vi40.0
"SEI_ELP" MOVE
K n
"I Joysticks_ #Consignas_Up_
%olvi40.2 db".F_Up_ s QuUT1 — Down
"Sel_ELPA" Down__ |y
] |

Segmento 7: RALENTIZADOS | NORMAL

%9 1.1 %M40.0 MUL
"ELP_Lento" "sel_ELP" Auto (LReal)
] 1 11
11 11 EN
#Consignas_Up_ "Consignas"."0_
UNMO.2 Down — N1 out — Up_Down"
"Sel_ELPA" 01— N2 s
11
11T
%oV9 1.1 %i40.0
"ELP_Lento" "Sel_ELP" MOVE
V1 | | EN —— ENO —
#Consignas_Up_ "Consignas"."0_
YMA0.2 Down—y = ourl — Yp_Down"
"Sel_ELPA"
11
11T

Segmento 8: Consigna de velocidad

%h40.3 %NM40.0
"ELP_Proh" "sel_ELP" MOVE
1 L ] 1
1T 1T EN -
LREAL#0.0 —IN "Consignas" F_
YNHO0.2 s+ guT1 — Forw_Back
"Se|_ELPA"
] 1
1T
%M 0.3 %NM40.0
"ELP_Proh" "sel_ELP" MOVE
4 !} EN — ENO —
"Consignas”."0_ "Consignas".F_
YNHO0.2 Up_Down"— |y s ouT1 — Yp_Down
"Se|_ELPA"
11
1T
Segmento 9: CONVERSION AWORD DE CONSIGNAS
¥ PARA LECTURA DEL VARIADOR
%M40.0 MUL CONV
"sel_ELP" LReal LReal to Int
{ | EN — EN
"Consignas”F_ ouT — #Velocidad_ELP #Velocidad_ELP— IN #consigna_final_
%402 Up_Down — |y out — elp
"Sel_ELPA" 10— N2 3¢
1 L
1T
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Segmento 10: TRANSFERENCIA DE CONSIGNAS

Comentaric

%M40.0
"Sel_ELP" MOVE
e L
#consigna_final_ %VIWG 18
elp— N “MW_Velocidad_
s outt —ELF’

Segmento 11: Habilitacién del mevimiento de Elevacion Principal

Comentario
%DB20
"IEC_Timer_0_
g DB_7"
Main_Safety_ %DB200.DBX5.7
Auwc_db"ELP_ %M90.2 %Q601.6 "|_Sala_db". %601.2 %1654.3 %I654.0 TON %M80.2
Enable_1 "EL_Nolov" "SL_Regen" SL_fallo "SL_ON" "ELP_QF3" "ELP_PTC" Time "ELP_En"
] | ] ] | ] | ] | ] | ] |
11 1/t 1T 1T 1T 1T 11 IN o——
T#100ms PT ET—
%Q601.6
"SL_Regen"
]
A

Segmento 12: Habilitacién del movimiento de Elevacion

Comentaric

%NMH0.0 %MB0.2 %MB0.4
"Sel_ELP" "ELP_En" "ELP_Enable”
| | | | { —
%\VH0.2 %MB0.2 %MB0.3
"Sel_ELPA" "ELP_En" "ELA_En"
] | ] L ] L
1T 1T 1T
%6173
"ELP_Actor_
Interface_ %DB203.DBX0.0
Addressin’. "Q_Cabina_db".
%M80.2 %NM0.3 %601.2 Z5W1. CAB_L_ELP_
FaultPresent oK

"ELP_En" "ELP_Proh’

!} V/t !} Yt { }

%DB200.DBX4.2
"I_Sala_db".
ELP_SHT_Carga

%DB202.DBX1.4

"|_Cabina_db".
CAB_ %M7 5.5
Pruebalamp "Clock_1Hz"

Segmento 14: Condiciones de habilitacion del MC Power

Comentario

%DB50
"IEC_Timer_0_
o1 DB_12
%MB0.4 "ELP_Consigna_ TOF %V40.3 %M100.2
"ELP_Enable” oK' Time "ELP_Proh” "ELP_power”
| | N Q Yt { }
T#3s PT ET — ..
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Segmento 15: Acuse errore ELP

"HMI"ACK_

‘ Variadores

Hoja 64 de 80

%M701.7
"M_Ack_ELP"

Segmento 16: ELPen Marcha

%M100.6
%M100.2 %Q601.6 %M101.1 “ELP_On’
"ELP_power" "SL_Regen’ "EL_Disp” SR
] 1 ] | ] 1 5
1T 1T 1T
%0601.6
"SL_Regen’
/1
%9 0.2
"EL_NoMov”
| | R1
Segmento 17: ELPAProhibide
%ivi0.2 %MI0.2
"Sel_ELPA" "ELPA_Proh” MOVE
| 1 | 1
11 11 EN
0.0—IN "Consignas".F_
s= QUT1 — Yp_Down

{ 1
L
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Segmento 18: ONELP
%M100.2 %Q601.6 %oM101.1 %M701.0
"ELP_power" "sL_Regen" "EL_Disp” "M_ConDes_ELF"
] | | | | | [ \
11 110 1T \ T
%Q601.6
"SL_Regen"
|
/1
Segmento 19: ALWAYS TRUE OFF2, OFF3
%M701.1
"M_ELP_OFF2"
[\
\ T
"Marcas de %M701.2
Paro”.5etas "M_ELP_OFF3"
] | [
11 v\ T
Segmento 20: Consigna de velocidad en Sincronizado
%eh40.2
"Sel_ELPA" MOVE
| | EN —
#consigna_final_ YNMWE 00
elp— N "WMW_Velocidad_
s OUT1 — Sync”
Segmento 21: Errordelvariadar
%191
“ %IW6 18 " “ELP.
Erroni_ELP ErrorVariador”
| <= | [
| word | v !
0

Figura 51 FC Elevacion Principal

1.3.6.4.5. FCsync

Este FC se crea para enviar la misma consigna de velocidad a los variadores de la

elevacion principal y auxiliar en caso de que el selector de cabina este en posicion de ambos

movimientos.
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Segmento 1: Consigna de velocidad Elevacion principal

Comentario

"Consignas"."0_

Segmento 2: Consigna de velocidad Elevacion Awaliar

Comentario

maiind

%olvi40.2 "I_Joysticks_ Up_Down’
"Sel_ELPA" db"Der_SD6 -
| | I 1 | <= |
L P | LReal |
-10463.0 10463
"Consignas”."0_
Up_Down’
| > |
| LReal |
-10463.0 YEMWB00
"MW _Velocidad_
sync”
"I Joysticks "Consignas".:o_
db" .Dye [_SD5 Up_Down
I 1 | >= |
P | LReal |
10463.0 10463
"Consignas"."0_
Up_Down’
| < |
| LReal |
10463.0 Y%MWEOD
"MW _Velocidad_
Sync”

Hoja 66 de 80
MOVE
EN — e
IN %IWG18
"MW _Velocidad_
# oUT1 —ELF’
MOVE
EN — —_—
%MWE18
"MW _Velocidad_
IN = QuTl —ELF
MOVE
EN — e
IN WG 18
"MW _Velocidad_
1 OUT1 ELP"
MOVE
EN — e
%MWE18
"MW _Velocidad_
IN s ouTl —ELP

%oV 0.2
"Sel ELPA" MOVE
| | EN
Nahvivwe 18 JahWe 36
"MW _Velocidad_ "MW _Velocidad_
ELP' N 3 OQUTI ELA"

Figura 52 FC sincronizacion elevaciones
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1.3.7. Alarmas

Tras realizar los movimientos, se pasa a realizar el FC Alarmas, para comprobar si hay
algun error en algtin componente de la instalacion y mostrarlo por pantalla en el HMI. Para ello
se eligen las variables que nos interesa enviar al HMI y se crean marcas de tipo word, ya que

es el modo de gestionar las alarmas en el HMI, donde se guardara el valor.

@ Error_HMI_I_0_O Beol %M200.0
& Error_HMI_I_0_1 Beol %M200.1
@ Error_HMI_I_0_2 Bool %M200.2
@l  Error_HMI_I_0_3 Ecol %M200.3
@ Error_HMI_I_O_4 Beol %M200.4
& Error_HMI_I0_5 Beol %M200.5
@ Error_HMI_I_O_6 Bool %M200.6
@ Error_HMI_IO_7 Bool %M200.7
@ Error_HMI_I_1_0 Bool 5%M201.0
& Error_HMI_I_1_1 Beol %M201.1
@ Error_HMI_I_1_2 Bool %M201.2
@ Error_HMI_I_1_3 Bool %M201.3
@ Error_HMI_I_1_4 Bool %M201.4
& Error_HMI_I_1_5 Beol %M201.5
@ Error_HMI_I_1_6 Bool %M201.6
@ Error_ HMI_I1_7 Bool %M201.7
@  MEmorHMI_202 Word %MW202
@ Error_HMI_I_2_0 Beol %M202.0

Figura 53 Creacion de marcas para alarmas

1.3.7.1. FEC Alarmas

Para la asignacion de variables se utiliza el lenguaje IL igual que en el FC de entradas y
salidas y se asigna a la marca creado un booleano.
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Segmento 1:
Segmento 2:
Segmento 3:
Segmento 4:
Segmento 5:
Segmento 6:
Segmento 7:
Segmento 8:
Segmento 9:

Segmento 10:
Segmento 11:
Segmento 12:
Segmento 13:
Segmento 14:
Segmento 15:
Segmento 16:
Segmento 17:
Segmento 18:
Segmento 19:
Segmento 20:
Segmento 21:
Segmento 22:
Segmento 23:
Segmento 24:

Alarmas (102
Alarmas (112
Alarmas {1229
Alarmas (13x)
Alarmas (14x)
Alarmas {152
Alarmas (162
Alarmas (17 %)
Alarmas (18x)
Alarmas (1504
Alarmas {156}
Alarmas (162.x)
Alarmas (1202)
Alarmas (121}

Alarmas (122 )

Alarmas (1110x)

Alarmas (1116.)

Alarmas (1102

Alarmas (1112

Alarmas (112.x)

Alarmasz (113 x)
Alarmas (1802
Alarmas symeo

Error variadores
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Segmento 25: Alarmas 5TO Safety

Figura 54 Segmentos FC Alarmas

Segmento 24: Errorvariadores

Comentario

"ELL ErrorVariador” %M15.0
"Error HMI_ELZ ErrorVariador” EM223.2
"ELP_ErrorVariador" &M15.1
"Error HMI_ELP ErrorVariador” ®M223.3
"TRC ErrorVariador” $M15.2
"Error_ HMI_TRC_ErrorVariador" FM223.4
"TREPl ErrorVariador” $M15.3
"Error HMI_TRP1l ErrorVariador” ®M223.5
"TRPZ_ErrorVariador" FM15. 4
"Error HMI_TREPZ ErrorVariador” EM223.6

ST, Y BT S PR S

L = [ O T = B | I

(=BT

[
]

Figura 55 FC Alarmas
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1.3.8. Bloque de organizacion

Por ultimo, se crean los bloques de organizacién que se muestran.

& Main [OB1]
& ProDiagOB [0B250]
& Startup [OB100]

Figura 56 Bloques de organizacion

1.3.8.1. OB Main

Este bloque de organizacién es el bloque principal, donde se llaman a todos los FC’s
creados anteriormente para que se ejecuten de manera ciclica.

Segmento 1: FC Protecciones (FC25)

Segmento 2: Lectura Dis remota Sala (FC1)

Segmento 3: Lectura Dis remota Cabina (FC3)

Segmento 4: Lectura Dls remota Carro (FC5)

Segmento 5: Lectura de pardmetros del Joystick Derecho (FC16)
Segmento 6: Lectura de pardmetros del Joystick lzquierdo (FC17)
Segmento 7: Lectura Symeo (FC22)

Segmento 8: Lectura 5120 (FC20)

Segmento 9: Rutina de arranque del smartLine (FCI)
Segmento 10: Rutina General (FC15)

Segmento 11: Rutina Elevacian (FC21)

Segmento 12: Rutina de Elevacién Principal (FC10)

Segmento 13: Rutina de Elevacién Auxiliar (FC11)

Segmento 14: Sincronizacion Elevaciones

Segmento 15: Rutina de Traslacién del Puente (FC12)
Segmento 16: Rutina de Traslacién del Carro (FC13)
Segmento 17: Escritura de DOs enremota Sala (FC2)
Segmento 18: Escritura de DOs enremota Cabina (FC4)
Segmento 19: Escritura de DOs enremota Carro (FCE)

Segmento 20: Alarmas (FC18)

Figura 57 Segmentos OB Main

Segmento 1: FC Protecciones (FC25)

%FC25
"Protecciones”

Figura 58 OB Main

1.3.8.2. OB ProDiag

Este bloque de organizacion se afiade al programa y es interno del PLC. Aunque no se
modifica ni aflade nada, se utiliza para saber en caso de fallo de la CPU, el error que se ha
producido.
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1.3.8.3. OB Startup

Este bloque de organizacién al contrario que el main, solamente se ejecuta 1 vez al
encender el PLC. En este bloque se utiliza para poner a ready los variadores pasandoles el valor
16#047E.

Segmento 1: Habilitacién SmartLine

Segmento 2: Habilitaciones iniciales para variador Elevacién Frincipial (ELF) ready
Segmento 3: Habilitaciones iniciales para variador Elevacidn Auxliar (ELA) ready
Segmento 4: Habilitaciones iniciales para variador Traslacién Carro (TRC) ready
Segmento 5: Habilitaciones iniciales para variador Traslacidn Puente 1 (TRF1) ready

Segmento 6: Habilitaciones iniciales para variador Traslacidn Puente 2 (TRPZ) ready

Figura 59 Segmentos OB Startup

Segmento 1: Habilitacién Smartline

MOVE

%RQWeD0
= EN _%T;OU-H "5L_Command”
164#047E — IN —

Segmento 2: Habilitaciones iniciales para variador Elevacion Frincipial (ELF) ready
Segmento 3: Habilitaciones iniciales para variador Elevacion Auxdliar (ELA) ready
Segmento 4: Habilitaciones iniciales para variader Traslacion Carro (TRC) ready
Segmento 5: Habilitaciones iniciales para variador Traslacion Puente 1 (TRF1) ready

Segmento 6: Habilitaciones iniciales para variador Traslacién Puente 2 (TRP2) ready

Figura 60 OB Startup

maiind Javier Carcedo Fernandez



UNIVERSIDAD DE OVIEDO
Escuela Politécnica de Ingenieria de Gijon Hoja 71 de 80

1.4. PANTALLA HMI

En este apartado se procede a explicar la manera de crear un HMI en el programa TIA
PORTAL v15. Para ver el funcionamiento final de la pantalla, se puede consultar Anexo lI:

Manual del operador.

1.4.1. Creacion de variables

Lo primero es crear las variables que se van a usar en la pantalla como entradas y salidas,
asi como las alarmas. Para ello se crean en el apartado, “variables HMI” afiadiendo el nombre
y vinculandola con la variable correspondiente en el PLC.

Tabla de variables estandar

Nombre a Tipo de datos Conexién Variable PLC D
< Marcas de Paro_Paro_ELA Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro”.Paro_EL
< Marcas de Paro_Paro_ELP Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Paro_ELI
< Marcas de Paro_Paro_TRC Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Faro_TR
< Marcas de Paro_Paro_TRP1 Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro”.Paro_TR
< Marcas de Paro_Paro_TRPZ Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Paro_TR
< Marcas de Paro_Q_ESTOP_FC_Seg_Carro Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< Marcas de Paro_Q_ESTOP_FC_Seg_ELA Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< Marcas de Paro_Q_ESTOP_FC_Seq_ELP Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< Marcas de Paro_Q_ESTOP_FC_Seg_Puente Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< Marcas de Paro_Q_ESTOP_Lim15_ELP Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< Marcas de Paro_Q_ESTOP Seta_Cab Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< Marcas de Paro_Q_ESTOP _Seta_SalEle Bool HMI_Conexién_2 "Marcas de Paro".Q_ESTO
< MErrorHMI_200 Word HMI_Conexién_2 MErrorHMI_200
< MErrorHMI_202 Word HMI_Conexién_2 MErrorHMI_202
< MErrorHMI_204 Word HMI_Conexién_2 MErrorHMI_204

Figura 61 Tabla de variables HMI

Una vez vinculadas las variables que nos interesan, se procede a crear una plantilla. La
plantilla se crea para que los botones y acciones creados aqui se afiadan cada vez que se crea
una nueva imagen. Se selecciona “Administracion de imagenes” y “plantillas”. Ahi
seleccionamos la que nos interesa en caso de tener varias plantillas, y se procede a modificar
segun los requisitos de cliente.

1.4.2. Afadir elementos a las imagenes.

Para afadir los diferentes elementos que se utilizardn para modificar variables o
visualizar datos como los botones y campos de entrada/salida, se utilizan los objetos que se

encuentran en la parte derecha en la pestafia de herramientas.
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Opciones D
[FIBIUSAN:tE: Arpsge =+ —s Be:Mellls 2 $122 3 & 2 2t B [Oscuro Valores edv] |E
A ‘ Objetos basicos S
AN ) O WAL

Gria Semi-pértico

v[e
e oy ] o5 [ A B

=50

UopeiuaseIday ] SeusmewinY 5]

jgmlmles

il
o=

SeucIONNSU H]

il N B "
A | " 1 config. Setas
F Sistema Emergendia VARIAD(R

B
= =
v ‘ Grdficos H
5 b 2

¥ g Carpetas de graficos de WinCC

. § Carpetas de graficos propias
a
......

|4 propiedades [% informacion &% Diaanéstico | v

Figura 62 Creacion plantilla

Para configurar los objetos, se selecciona el elemento deseado y se modifican en la
pestafia de propiedades.

a) Se afiade un evento para realizar cambio de imagen

2 R B 1 USA:

~ Config. Setas
! sistema [ Emergenda

o
JBPmplEdades %, Informacin 3| % Diagnéstico
Propiedades | Animaciones | Eventos ‘Tems |
13 BEX

Hacer dic

Pulsar v Aciivarimagen
faisoltar} i Nombre de imagen nico

Activar f Nimero de objeto o

Desactivar I <Agregar funcidn>

Cambio i

< u >

Figura 63 Afiadir Evento a los objetos

b) Se aflade un evento para modificar una variable en el PLC
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2 D0000000000000000OO | ¢
A L L] 6 . Config. |. Setas {
“ [ i F I| Sistema || Emergencia ||

‘QPmpie
| Propiedades || Animaciones ‘| Eventos || Textos ‘
_—
13 BEX

Hacer clic
I8 Pulsar ~ ActivarBit
ﬂ Soltar ! Variable (Entradalsalida) HMI_ACK_Safety

Activar <Agregar funcion>

Desactivar 4

Cambio

Figura 64 Modificar Variable en PLC

c) Se selecciona un elemento para que sea solamente visible en ciertas circunstancias.

Sl 0)000000000000000000 | <

A : ] G ' Config. Setas |
“ i ] F L. Sistema Emergencia | !

J§\ Propiedades ”:

Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos

Visibilidad
Vista general —
¥ <@ Conexiones de variabl...| | M Visibilidad
~ B Visualizacién 4 Variable: @ Visible
I Agregar animacién [ |Mim_Safety_i-.ux_dh_Hl\.ll_SnI_Rear_Grua |j O Invisible
k- YVisibilidac i
H pe:
b & Movimientos ® Rango £
T w  thill | Oeitindividual [o [Z]

Figura 65 Afiadir Animaciones a los objetos

d) Se modifica el color del elemento en funcion del valor de una variable del PLC.

00000000000000000000 <<« 2o it et

A ) a . Config. Setas
[ o | F Sistema || Emergencia

jg Propiedades ”2

Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos

Variable Tipo
Vista general Nombre: ‘Nain_SafEty_»‘-.ux_db_Error_Va riador |jJ_| (® Rango
» 4@ Conexiones de variabl... | Direccién: () Varios bits
~ ® Visualizacion f Bt indiv
B Agregaranimacion |
B Apariencia L Rango a Color de fondo Color de primer pl__. Parpadeo
v & Movimientos 0 [+ 150;150;.. [~ ]Il o:0:0  [=lne [+
1 [[J2s5;2040 [Wo;0;0 Si
(7] T

Figura 66 Modificar apariencia de los objetos
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e) Parapoder modificar el idioma de manera automatica, se crea un evento en un botén.

00000000000000000000 | -

Emergencla

100%
Jﬁ Propiedades Hé

Propiedades H Animaciones || Eventos H Textos

1T BHE X

Hacer clic
Pulsar ~ Estableceridioma

ﬂ Idioma Conmutar
H

Activar <Agregar funcién>
Desactivar
Cambio

Figura 67 Cambiar idioma

Para que el cambio de idioma se realice de manera automatica, se afiade el texto

en la pestafia de “texto” en “propiedades.

Il]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l]l] R

Config. | Setas |
Sistema Emergem:la :

|_ds Propiedades |E1

Propiedades H Animaciones || Eventos || Textos

?
@ Espafiol (Espafia) Inglés (EEUU} Referencia
Idioma Language IdiomalTexto ON
Idioma Language IdiomalTexto OFF

Figura 68 Afadir texto a los objetos

1.4.3. Crear Iméagenes

Una vez que tenemos la plantilla, creamos las diferentes imégenes que formarén parte

de la pantalla seleccionado “afiadir imagenes”. De esta manera nos afiade una imagen nueva

con la plantilla creada anteriormente.

Una vez creada la imagen, se procedera a afiadir los objetos y campos entradas y salida

necesarias. Estos objetos se vinculan con las variables creadas y se procede a la configuracion

de apariencia y eventos dependiente de las necesidades y lo que se desee mostrar en cada
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54171_V15 + 54171_hmi_cabina [TP900 Comfort] » Imagenes * Inicio
Dispositivos

~ |2} 54171_hmi_cabina [TP900 Comfort]
IIY configuracién de dispositivos
1%/ Online y diagnéstico o ot imosee
1 Configuracion de runtime = = Grua Semi-portico
~ [ Imégenes i i 1 1 1 1
B Agregarimagen

] Administracién de usuarios

Bypass PRy s P
[ Configuracién de Parametros Puente 1 Elevacién Principal
[C] Diagnéstice de sistema SIMATIC PLC Elevation; ;| Recomido | Traskicidn ||~ o ‘B ‘B :
Dean Principal Carga caro
Clee Flevadion: g ocomdo || Meeacon [ Recornido |
[] Finales Carrera Auxiliar Puente
¥ Inicio ; s s
[ Setas Emergencia i i i ﬂ
EJTRC11
E1TRP1_1 Traslacion Puente 2 Elevacién Auxiliar
) TRP2_1 Smart Line ON ‘B ‘B
~ [ Administracién de imdgenes Smart Line Listo

~ & Plantillas
I Agregar plantilla
s Plantilla_1
» [H Imégenes emergentes 2z
» I Imagenes deslizables = i
o

Fallo Smart Line

L
> i -
‘ Proyecios de referencia . fmninicy Corifig. Satae
~ | vista 0= Sistehia | | Enefgericia
Nombre

Figura 69 Afiadir imagenes

1.4.4. Administracion usuarios

Para evitar que se pueda acceder a los parametros de configuracion, se crean cuentas de
usuario que permiten o restringen el acceso a ciertas zonas del HMI.
Para ello, se crean los diferentes usuarios que tendran acceso a la pantalla en el apartado

“administrador de usuarios” y se le asigna al grupo al que pertenece.

Dispositivos § Usuarios |## Grupos de usuarios

=] =
Usuarios
CIELP1 Nombre Contrasefia Cierre de sesién autom.. Tiempo de cierre de sesié | Nimero Comentario
[[] Finales Carrera [ EERRERRE =] 5 1
F Inicio § Opeador  wwwwesss =] =] 5 iz =
[ setas Emergencia <Agregar>
] TRC_1
I TRPIY
_ ETRe2 S
» () adminisuacisn de imdg.. Grupos
D || Ul s (YT Miembrode | Nombre Nimero Nombre de visualizacion Caducidad del.. | Comentario
E i:t;:i;;f i @] Grupo de administradores 1 |2/ Grupo de usuarios El grupo Administradores” fi..
— (] @® Grupo de usuarios 2 Grupo de usuarios El grupo ' Usuarios’ tiene inici..
J Recetas P
W Ficheros

» [a) Scripts
3 Planificador de tareas
) ciclos

» [£] Informes
13 Listas de textos y gréficos

[ o]

Figura 70 Creacion de Usuario
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Luego se le asigna el nivel de permiso que tiene cada grupo en la pestana “grupo de

usuarios”

§ Usuarios Hm Grupos de usuarios [

=
Grupos
Nombre Nimero Nambre de visualizacién Caducidad del..  Comentario
## Grupo de administradores 1 Grupo de usuarios
## Grupo de usuarios 2 2] Grupo de usuarios
<Agregar>
Permisos
Activo Nombre Nermbre de visualizacién Ndmero Comentario
0 Administracién de usuarios User administration 1
&= D Monitorizacién Monitor 2
=] Operacién Operate 3 I
<Agregar>

Figura 71 Administracion de permisos

Una vez creado los usuarios y los permisos, se selecciona el boton que se quiere bloquear

y se selecciona “seguridad” en el apartado “propiedades”, asignando el nivel de permiso.

maiind

00000000000000000000

.| Emergencia |

100%

Jﬂ Propiedades H

J Propiedades ” Animaciones || Eventos ” Textos

é’ Lista de propiedades.

Seguridad
Apariencia ~ - o
= . Seguridad en runtime
Patrén de relleno
Aspecto Permiso: |Jdministracion de usuarios

Representacion
Formato de texto

Papadeo Operacion
Estilos/disefios [ Permitir operacion
Misceldneo

Seguridad

Figura 72 Asignar seguridad a elementos
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2.Simulacion

En este apartado se explicara, como se ha realizado la simulacion del programa para
comprobar el correcto funcionamiento del programa creado. Para la realizacion de la parte de

simulacion, se ha utilizado PLCSIM, que forma parte del software TIA PORTAL v15.

Productos [ Hombre Version Revisién
Instalacién de Support Packages Automation License Manager V6.0 +5P1 06.00.01.00_02.01.00.02
Componentes CFC V9.0 +5P2 + Up.. 09.00.02.01_01.13.00.01
Sisterna operativo 57 F ConfigurationPack V5.5 +5P12 K5.5.12.0_13.1.0.1
S7-GRAPH Professional 2010 SR4 V5.3 +5F7 K53.7.0_1.2.01
S7-PCT Professional 2010 SR4 V3.2 V03.02.00.00_01.22.00.11
S57-PLCSIM V5.4 +5P8 V05.04.08.00_08.03.00.01
S7-PLCSIM Advanced V2.0 V02.00.00.00_26.01.00.02
S7-5CL Professional 2010 SR4 V5.3 +5P6 + Up.. K05.03.06.02_01.05.00.01
SIMATIC OPC-XML-Gateway V13.0 V13.0.0.0_1.1.0.8
SIMATIC FroSave V15.0 V15.00.00.00_26.01.00.01
SIMATIC S7-Block Privacy Professional 2010 SR4 V1.0 +5P3 K1.03.0 12101
SIMATIC 57-PLCSIM V150 V15.00.00.00_26.00.05.01
SIMATIC S7-Web2PLC Professional 2010 SR4 V1.0 +5P2 + HF1 K1.0.2.1_2.3.0.1
: SIMATIC STEP 7 Professional V13.0 SP2 Upd2 V13.00.02.02_01.01.00.01
| SIMATIC STEP 7 Professional - WinCC Advanced V15.0 Upd4 V15.00.00.04_04.01.00.01
V| SIMATIC STEP7 Safety V15.0 V15.00.00.00_26.01.00.01
['| SIMATIC WinCC ComfortiAdvanced V13.0 SP2 Upd2 V13.00.02.02_01.01.00.01
SIMATIC WinCC flexible 2008 5P3 V1.4.0.0_1.16.0.16
SIMATIC WinCC flexible Runtime 2008 5P3 V1.4.0.0_1.16.0.7
SIMATIC WinCC Runtime Advanced Simulation V15.0 Upd4 V15.00.00.04_04.01.00.01
SIMATIC WinCClAudit Viewer 2008 5p2 V07.02.00.00_01.05.00.02
SINAMICS G110M, G120, G120C, G120D, G120P V15.0 Upd3 V15.00.00.03_17.07.00.01
SINAMICS G130, G150, 5120, 5150, SINAMICS MV V15.0 Upd3 V15.00.00.03_17.07.00.01
SINAMICS Startdrive V13.0 SP2 Upd2 V13.00.02.02_58.03.00.01
STARTER V5.3.0.1 V05.03.00.01_05.30.13.05
STEP 7 Professional 2010 SR4 V5.5 +5P4 K5.5.4.0_31.1.0.1
TIA Administrator V1.0 V01.00.00.00_01.00.00.01
TIA Portal Cloud Connector V1.1+5P1 01.01.01.00_01.12.00.01
TIA Portal Multiuser Server V15.0 Upd4 V15.00.00.04_04.01.00.01
User Management Component x64 via V01.09.00.00_04.12.00.03

Figura 73 Versién PLCSIM

Una vez creado el programa que se desea simular, se procede a iniciar la simulacion con

el TIA PORTAL. Se selecciona el icono de simulacién = _en la parte superior de la barra de
herramientas. Esto abre el PLCSIM que simula el PLC fisico y permite conectarse a él y cargar
el programa que se ha creado.
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e arga
PLC sin configurar [SIM-1500] g Nodos de acceso configurados de "PLC_1
Dispositivo Tipo de dispositivo  Slot Tipo deinterfs | Direccién subred
PLC_1 CPUTSTIF-1PN  1X1 PNIIE 192.168.0.1 PNJIE_1
op
OP
2 Tipo de interfaz PGIPC:  [WLPRIE [~]
Interfaz PGIPC: [l PLCSIM -] ®©
Conexio [Directo a slot"1 x1* @
Primer gateway: | -] ®
<Ningtn proyecto>
Seleccionar dispositivo de destino: Mostrar dispositivos con direcciones idé] =
Dispositivo Tipo de dispositivo | Tipo deinterfaz | Direccion Dispositivo de de...
CPUcommon CPU-1500 Simula.. PN/IE 192.168.0.1 CPUcommon
L - — PN/IE Direccién de acceso
[ Parpadear LED
Iniciar bisqueda | |
General
Infarmacién de estado enline: ["] Mestrar solo mensajes de error
@ Bisqueda finalizada. 1 dispositivos compatibles encontrados de 1 dispositivos accesibles.
No hay 'propiedades’ disponit| £ Recopilando informacién de dispositivos... =
AT B e 4 scanning y consulta de informacién concluidos. -
v

Figura 74 Carga programa en PLC

Una vez que se ha cargado el programa, se selecciona el botdn RUN en el PLCSIM y se

procede a abrir los FC, DB y tabla de variables para ver el estado de las variables y de la

secuencia dentro del programa presionando el icono *  en la parte superior.

G, =B E ()8 Gy

T6a 1z ' 61 & &) G

!
No se ha definido ninguna condicion.
AR Ak o= -

¥ Titulo del bloque:

Comentario

v Segmento 1: Acuse de errares

S Siemens

54171 [CPU 1511F-1 PN]

Comentario

x1

"LS120"ACK_ %M0.4 SIEMENS
Varllad:)rss acx .
— T SR =
M RUNISTOP sior
"1.S120"ACK_ B ERROR
sofe W MAINT MRES

192.168.0.1

<Ningun proyecto>

%DB202.DBX1.0 “"Main_safety_
“|_Cabina_db". Aux_db"Error_
CAB_P_Marcha Variador

e { poeeed

"Main_safety_
Aux_db"HM_
ol_Rear_Grua

Figura 75 Visualizacion programa de control FC

@  ELP_FC_lento Bool %I22.0 =] =]
@  ELP_FC_sup Boal %1221 =l [
@  ELP FC_Inf Bool %122.2 =] =]
4 RIN(IS) Bool %1223 =] =]
@ ELA_FC_lento Eool %I122.4 =] =]
4@  ELA FC_Sup Boal %I22.5 =l =l
@  ELA_FC_Inf Bool %I22.6 =] =]
@@ RIN(19) Bool %I22.7 =] =)
@  TRP.S12_SetaTl Bool %I50.0 =] =]
4@  TRP_S12_SetaT2 Bool %I50.1 =] =]
@  TRP_S12_SetaT3 Bool %I50.2 =] =)
@  TRP_S12_SetaT4 Eool %I50.3 =} =]
4@  TRP_S22_SetaTd Bool %I50.4 =] =]
@  TRP_S22_SetaT2 Bool %I50.5 =] =)
@ TRP_S22_SetaT3 Eool %I50.6 =} =]
@  TRP S22 SetaT4 Bool %I50.7 =] =]

@ FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE
[E FALSE

A LA LAY A A E AN AL A NE A LR LG

Figura 76 Visualizacion tabla de variables PLC
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Una vez que se estd conectado al PLC simulado, para realizar la simulacion del
programa sera necesario forzar alguna variable de entrada y salida para ver la evolucion del
programa de control o hacer que falle para ver si salta la seguridad. En ese caso, se crea una
tabla de variables donde se fuerzan las variables de entrada, ya que las demas si se escriben
dentro del programa, se sobrescriben. Para ello se accede al apartado “Tablas de observacion y
forzado permanente” en la parte izquierda y se crea una nueva tabla. En esta tabla se afiade la

variable deseada escribiendo el nombre o la direccion y para forzar se escribe el valor deseado.

"CAB_G1_OK" %110.7 BOOL [0 FALSE
"CAB_P_Marcha" %111.0 BOOL [0 FALSE
"CAB_P_LampTest" %1114 BOOL [0 FALSE
"CAB_Sel_ELP" %1115 BOOL [0 FALSE
"CAB_Sel_ELPA” = %nis BOOL ~ | [@ FALSE TRUE [ 1
"CAB_Sel_ELA" %I11.7 BOOL [0 FALSE
"CAB_Sel_Shunt” %112.0 BOOL [0 FALSE
"TRP_FC_Lento" %I16.0 BOOL [0 FALSE
"TRP FC Fin" %I16.1 BOOL M FALSE

Figura 77 Forzado de variables

: : 4 : :
Una vez escrito, se presiona el boton para realizar el forzado de un clico.

Para realizar la simulacion del HMI y comprobar si la pantalla se visualiza y cambia

entre pantallas, se selecciona en la parte izquierda el blogue de la pantalla y se selecciona el

botén de simulacion ——_. Esta simulacion, se realiza junto con la simulacion del programa
cargado en el PLC simulado para ver que, al modificar las variables del programa, se modifican
los valores en el HMI y viceversa.

En la siguiente imagen se ve, como seria el estado inicial sin ningun fallo.

07/07/2020

Grua Semi-portico
03:45:18 p.m.

Selectores Bypass. } Traslacion Puente 1 Elevacion Principal

Elevacin | Recorrido | Traslacién (s
Principal Carro Recorrido [ | [ . [ | [ .

Carga

Elevacién = Traslacién :
Auxiliar Recorrido Puente Recorrido

Traslacion Carro Traslacion Puente 2 Elevacién Auxiliar

usuario

"
Config. Setas ' RESET

Sistema Emergendcia VARIADOR

Figura 78 Estado inicial
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En la siguiente imagen, se puede observar que el variador de la traslacién tiene un fallo.
En ese caso se ilumina la luz roja para indicarlo y se muestra el boton “resest varaidor” en

amarillo para que una vez solucionado el problema se pulse.

09/07/2020
11:02:45 p.m.

Grua Semi-portico

Selectores Bypass 1 Traslacién Puente 1 Elevacion Principal

Elevacién |_Recorrido | Traslacién : — ‘W SR
Principal Carga Carro i [ | 1] A, [ | [} .

Elevacién - Traslacio| ﬁ
Auxiliar Recorrido Puente Recorrido

Traslacién Carro Traslacién Puente 2 Elevacion Auxiliar

Smart Line ON
Smart Line Listo
Fallo Smart Line

Modo
Regenerativo

—
A Sistema Emergencia

Figura 79 Error variador

A continuacién, muestra otro ejemplo. En este caso se produce un error en un final de
carrera de seguridad, por lo que hay que reiniciar la tarjeta de entradas segura. Por ello, se
muestra el icono “FC” en rojo. Para repararlo, debe acceder una persona que tenga acceso
autorizado para que se muestre el boton “reset safety”. Se realiza de esta manera para que Se

analice el motivo por el cual se activo ese final de carrea de seguridad

09/07/2020

Grua Semi-portico ST o

SEEMNLES 0TS I Traslacion Puente 1 Elevacion Principal

Elevacién |_Recorrido | Traslacién [ Recomdo | = { | m
Principal Carga Carro Recorrido 3 .

Recorrido

Auxiliar Puente

Traslacion Carro Traslacion Puente 2 Elevacion Auxiliar

usuario
"

Config. Setas
Sistema Emergencia

Figura 80 Error final de carrera de seguridad

De esta manera, modificando variables en el programa y visualizando la pantalla, se
puede comprobar que el programa funciona correctamente y en la pantalla estan bien vinculadas

las variables a los indicadores y botones y funcionan acorde a los establecido.
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