Tile: SIARM - Control de servomotor

Author: Alfredo Rodriguez Magdalena

Version: 3.0

Description: Programa destinado a controlar una de las dos partes del sistema de

inyeccion de adhesivo dentro del proyecto S..AR.M.
Para leer detalles de la version, ir al programa MAIN, y leer las primeras
lineas de comentarios.




0001|PROGRAM MAIN

0002|VAR

0003|END_VAR

0001](*

0002

0003| Nombre : PROGRAMAMAESTRO DE GOBIERNO DE SERVOMOTOR

0004 | Autor  : Alfredo Rodriguez Magdalena

0005| Version :3.0

0006| Copyright : Normagrup Technology (c)

0007/ Descripcion : Implementacion de PLC como unidad intermediaria entre robot de ABB y servomotor de SMC

0008 para proyecto S.LARM

0009| Entidad : Normagrup Technology - Departamento de Ingenieria

0010

0011]*)

0012

0013|(*

0014|Se encargara de decidir el movimiento a ejecutar por el servomotor en funcion del entorno:

0015 En caso de (inicializacion), recambio de bote o situacién de emergencia -> Volver al origen -> IN<5:0>=0b000000

0016 En caso de flanco de subida en sefal de marcha -> Inyectar adhesivo -> IN<5:0>=0b000001

0017 En caso de flanco de bajada en sefial de marcha -> Retroceder bastago para detener inyeccién -> IN<5:0>=0b000010

0018

0019|Se hara una aplicacion directa de la guia GEMMA de autématas programables.

0020]*)

0021

0022|(*

0023 NOTAS DE VERSION 2.0

0024 - Implementado un mejor sistema de control de excepciones, capaz de lidiar con

0025| seta de emergencia y alarmas de la controladora del servomotor.

0026

0027] - Sustituido programa esclavo de control del servomotor en ST por uno en GRAFCET.

0028

0029| *)

0030

0031|(*

0032 NOTAS DE VERSION 3.0

0033] - Implementado control de velocidad de empuje del servomotor por control numérico.

0034

0035| - Sistema preparado para ser controlado por agente remoto externo (pyads)

0036

0037/ *)

0038

0039

0040|(* SECCION PRELIMINAR )

0041

0042|(* Inicializacién del programa *)

0043 IF Mx_Inicio THEN

0044 QxS_Output_Port.11:=TRUE; (* Se resetea el bus de comunicaciones para evitar conflictos *)

0045 QxS_Output_Port.10:=FALSE; (* El bit DRIVE se pone a 0 para evitar errores de inicializacién *)

0046 QxS_Output_Port.9:=FALSE; (* SVON en estado bajo -> Se apaga el servo para iniciar proceso de arranque *)
0047 (* A continuacion, se iniciara el proceso de arranque en condiciones de seguridad del sistema *)

0048 Mx_A6_PuestaEnCl:=TRUE;

0049 Mx_Inicio:=FALSE; (* Con esta instruccion se asegura que todo lo ejecutado en este

0050 condicional se haga al principio del programa *)

0051 END_IF;

0052

0053|(* Auxiliar *)

0054 Mx_Recambiar:=(Ix_Recambiar AND NOT Ix_LocDis) OR (IxXD_Recambiar AND Ix_LocDis);

0055 Mx_Rearme:=(Ix_Rearme AND NOT Ix_LocDis) OR (IxD_Recambiar AND Ix_LocDis);

0056 Mx_FlagEmergencia:=NOT(Ix_SetaEmer); (* Se recuerda que la seta de emergencia es NC *)

0057 (* LOS BITS IN2, IN3, IN4 E IN5 ESTARAN SIEMPRE EN ESTADO BAJO, NO SE USARAN *)

0058 QxS_Output_Port.2:=FALSE;

0059 QxS_Output_Port.3:=FALSE;

0060 QxS_Output_Port.4:=FALSE;

0061 QxS_Output_Port.5:=FALSE;

0062

0063|(* Objetos*)

0064 (* Detectores de flancos *)




0065 Ready R TRIG(CLK:=Ix_Ready);

0066 Ready F TRIG(CLK:=Ix_Ready);

0067 Recambiar_R_TRIG(CLK:=Mx_Recambiar);

0068 Rearme_R_TRIG(CLK:=Mx_Rearme);

0069 Emergencia_F_TRIG(CLK:=Mx_FlagEmergencia);

0070 Pasta_F_TRIG(CLK:=TON_TemporizaProceso.IN);

0071 (* Temporizadores *)

0072 TON_ApagaServo(IN:=((Mx_A1_ParadaEnCl OR Mx_A4_ParadaObtenida) AND IxS_Info.9=1),PT:=t#15s);

0073 TON_1s(IN:=NOT(TON_1s.Q),PT=T#1s); (* Este temporizador no debe dejar de hacer temporizaciones nunca *)

0074 TON_Force(IN:=IxS_CurrentForce>85,PT:=t#500ms);

0075 TON_TemporizaProceso(PT:=T#60s); (* Se pone un tiempo lo suficientemente grande como para que no sature *)

0076 TON_Recambio_Dist(IN:=IxD_Recambiar,PT:=#500ms);

0077 TON_Rearme_Dist(IN:=IxD_Rearme,PT=t#500ms);

0078

0079|(* Osciladores *)

0080 IF TON_1s.ET<=t#500ms THEN

0081 Mx_Oscilador_1Hz:=TRUE;
0082 ELSE

0083 Mx_Oscilador_1Hz:=FALSE;
0084 END_IF;

0085

0086 |(* Tratamiento de datos *)

0087 (* Calculo de nivel de bote + Gestion de temporizador *)

0088 IF (IXS_Info.8=1 AND Ix_Ready AND TON_Force.Q AND Mx_F1_Automatico) THEN

0089 TON_ TemporizaProceso.IN:=TRUE;
0090 ELSE

0091 TON_TemporizaProceso.IN:=FALSE;
0092 END_IF;

0093

0094 |(* Tratamiento de variables a distancia *)

0095 (* IXD_Recambiar *)

0096 IF TON_Recambio_Dist.Q THEN

0097 IXD_Recambiar:=FALSE;

0098| END_IF;

0099 (* IxXD_Rearmer *)

0100 IF TON_Rearme_Dist.Q THEN

0101 IXD_Rearme:=FALSE;

0102 END_IF;

0103|(* A1-PARADAEN CI *)
0104

0105|(* El programa asegura que no haya ningun tipo de movimiento no deseado en el servomotor *)

0106

0107|IF Mx_A1_ParadaEnCIAND TON_ApagaServo.Q THEN

0108 QxS_Output_Port.9:=FALSE; (* SVON en estado bajo -> Se apaga el servo para alargar vida util y ahorrar energia *)

0109|END_IF;

0110

0111

0112|(* F1 - PRODUCCION NORMAL *)

0113

0114|(* SECCION DE GOBIERNO DE PROGRAMA ESCLAVO *)

0115

0116|IF (Mx_A1_ParadaEnCI OR Mx_A4 ParadaObtenida) AND Ix_Ready THEN

0117 SR_BorraEstados();

0118 Mx_F1_Automatico:=TRUE;

0119 QxS_Numerical_Data.11:=TRUE; (* Se activa el bit de control numérico de la velocidad de empuje *)

0120 QxS_Numerical_Data.5:=TRUE; (* Se activa el bit de control numérico de la velocidad maxima *)

0121 QxS_Output_Port.9:=TRUE; (* Se pone en funcionamiento el servomotor *)

0122 (* Se selecciona el movimiento de retroceso de vastago IN<1:0>=1d=0b01 *)

0123 QxS_Output_Port.0:=TRUE;

0124 QxS_Output_Port.1:=FALSE;

0125/  Mx_Move_0:=TRUE;

0126|END_IF;

0127

0128|IF Mx_F1_Automatico AND Mx_Move_0 THEN

0129 (* Se envia la orden de mover el vastago al programa esclavo *)

0130 SFCInit:=FALSE;

0131 QxS_Pushing_Speed:=Mx_VelocidadEmpuje;

0132 QxS_Speed:=Mx_VelocidadEmpuije;
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END_IF:

(* Sise detecta un flanco de bajada en el estado marcha, se apagara el servo,

y se ejecutara un movimiento de retroceso de 3mm hacia atras *)

IF Mx_F1_Automatico AND NOT Ix_Ready AND Mx_Move 2 THEN
Mi_NivelBote:=(21100.0-IxS_Current_Position)/21100.0*100.0;
Mx_F1_Automatico:=FALSE;

QxS_Numerical_Data:=0;
QxS_Start_Flag.0:=FALSE;
Mx_A3_ParadaPedida:=TRUE;
QxS_Output_Port.11:=TRUE; (* Paramos el avance del vastago con el bit RESET *)
SR_ReseteaMovimiento();
SFCInit=TRUE;
END_IF;

(* Si el movimiento se termina, es decir, se acaba el bote de adhesivo, se cambia al estado de error D2 *)

IF Mx_F1_Automatico AND Mx_Move_3 THEN

(* Se resetea el GRAFCET para poder hacer otros movimientos en el futuro *)
SR_ReseteaMovimiento();
SFCInit:=TRUE;
(* Transicion al siguiente estado *)
QxS_Numerical_Data:=0;
Mx_F1_Automatico:=FALSE;
Mx_D2_TratamientoErrore s=TRUE;
Mx_D2_Error_1:=TRUE;
QxS_Start_Flag.0:=FALSE;

END_IF;

(* D1 - PARADADE EMERGENCIA

IF Mx_FlagEmergencia THEN

SR_BorraEstados();

Mx_D1_Emergencia:=TRUE;

QxS_Output_Port.9:=FALSE; (* Se apaga el servo por seguridad *)
END_IF;

IF Emergencia_F TRIG.QAND Mx_D1_Emergencia THEN

SR_BorraEstados();

Mx_AS5_PreparacionPuestaCl:=TRUE;

SR_ReseteaMovimiento();

Mx_Move_0:=TRUE;

SFCInit=TRUE;
END_IF;
(* D2 - DIAGNOSTICO Y/O TRATAMIENTO DE ERRORES
(* ERROR TIPO 1 -> BOTE VACIO *)

IF Mx_D2_TratamientoErrores AND Recambiar_R_TRIG.QAND Mx_D2_Error_1 THEN
QxS_Output_Port.9:=TRUE; (* Se pone en funcionamiento el servomotor *)
(* Se selecciona el movimiento de retorno rapido al origen IN<1:0>=0d=0b00 *)
QxS_Output_Port.0:=FALSE;
QxS_Output_Port.1:=FALSE;
Mx_Move_0:=TRUE;

END_IF;

IF Mx_D2_TratamientoErrores AND Mx_Move 0 AND Mx_D2_Error_1 THEN
SFCInit=FALSE;
END_IF;

IF Mx_D2_TratamientoErrores AND Mx_Move 3 AND Mx_D2_Error_1 THEN
(* Se resetea el GRAFCET para poder hacer otros movimientos en el futuro *)
SR_ReseteaMovimiento();
Mx_Move_0:=TRUE;
SFCInit:=TRUE;
(* Transicién de estado *)
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Mx_D2_TratamientoErrore s=FALSE;
Mx_AS5_PreparacionPuestaCl:=TRUE;
Mx_D2_Error_1:=FALSE;

END_IF;

(* ERROR TIPO 2 -> ALARMA GENERADA DESDE LA CONTROLADORA *)

IF IXS_Info.15 THEN

SR_BorraEstados();

Mx_D2_TratamientoErrore s=TRUE;

Mx_D2_Error_2:=TRUE;

QxS_Output_Port.11:=TRUE; (* El bit reset se pone en estado alto para resetear las alarmas *)
END_IF;

IF Mx_D2_TratamientoErrores AND NOT IxS_Info.15 AND Mx_D2_Error_2 THEN
Mx_D2_TratamientoErrore s=FALSE;
Mx_D2_Error_2:=FALSE;
QxS_Output_Port.11:=FALSE;
Mx_AS5_PreparacionPuestaCl:=TRUE;
END_IF;

(* A5 - PREPARACION DE PUESTAEN ClI

IF Mx_A5_PreparacionPuestaCIAND Rearme_R_TRIG.Q THEN
Mx_A6_PuestaEnCIl:=TRUE;
Mx_AS5_PreparacionPuestaCl:=FALSE;

END_IF;

* A6 - PUESTAEN CI %)

IF Mx_A6_PuestaEnCI THEN
QxS_Output_Port.11:=FALSE; (* Se apaga el bit de reseteo del bus de comunicaciones *)
END_IF;

IF Mx_A6_PuestaEnCIAND Mx_Move 0 THEN

SFCInit=FALSE;

QxS_Output_Port.9:=TRUE; (* Se pone en funcionamiento el servomotor *)
END _IF;

IF Mx_A6_PuestaEnCIAND Mx_Move_3 THEN
(* Se resetea el GRAFCET para poder hacer otros movimientos en el futuro *)
SR_ReseteaMovimiento();
Mx_Move_0:=TRUE;
SFCInit:=TRUE;
(* Transicion al siguiente estado *)
Mx_A6_PuestaEnCl:=FALSE;
Mx_A1_ParadaEnCI:=TRUE;
END_IF;

(* A3 - PARADA PEDIDAEN ESTADO INTERMEDIO

IF Mx_A3_ParadaPedida AND NOT IxS_Info.8 THEN
QxS_Output_Port.11:=FALSE; (* Se apaga el bit RESET para configurar el movimiento de retroceso *)
(* Se selecciona el movimiento de retroceso de vastago IN<1:0>=2d=0b10 *)
QxS_Output_Port.0:=FALSE;
QxS_Output_Port.1:=TRUE;
Mx_Move_0:=TRUE; (* Se prepara el inicio del movimiento correspondiente *)

END_IF;

IF Mx_A3 ParadaPedida AND Mx_Move 0 THEN
(* Se envia la orden de mover el vastago al programa esclavo *)
SFCInit:=FALSE;

END_IF;

(* A4 - PARADA OBTENIDA *)

IF Mx_A3 ParadaPedida AND Mx_Move_3 THEN
Mx_Move_0:=TRUE;

%)




0269 SR_ReseteaMovimiento();

0270 Mx_A3_ParadaPedida:=FALSE;
0271 Mx_A4 ParadaObtenida:=TRUE;
0272 SFCInit=TRUE;

0273 |END_IF;

0274
0275|IF Mx_A4_ParadaObtenida AND TON_ApagaServo.Q THEN

0276 QxS_Output_Port.9:=FALSE; (* SVON en estado bajo -> Se apaga el servo para alargar vida util y ahorrar energia *)
0277 |END_IF;

MOVE_SERVO (PRG-SFC)

0001|PROGRAM MOVE_SERVO
0002|VAR

0003 |END_VAR

0004
0005|(*
0006
0007| Nombre : PROGRAMA ESCLAVO DE GOBIERNO DE SERVOMOTOR

0008 SECUENCIA PARA MOVIMIENTO DE VASTAGO

0009| Autor  : Alfredo Rodriguez Magdalena

0010| Version :3.0

0011] Copyright : Normagrup Technology (c)

0012| Descripcion : Implementacion de PLC como unidad intermediaria entre robot de ABB y servomotor de SMC
0013 para proyecto S.LARM

0014| Entidad : Normagrup Technology - Departamento de Ingenieria

0015
0016] ™)
0017
0018|(* Este programa se encargara de transferir el movimiento decidido por el programa maestro *)
EO
X
—Trans0_1
E1
E]l X
—Trans1_2
E2
El x|
—Trans2_3
E3
El x|
Trans3_0
EO

MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action EO - Exit (ST)
0001 |Mx_Move_0:=FALSE;
MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action E1 - Entry (ST)

1010 1[G —— E1 - COMENZAR MOVIMIENTO -—-ereemmeeeeeme *)

0002|IF Mx_A6_PuestaEnCl THEN

0003 QxS_Output_Port.12:=TRUE; (* SETUP=1 -> Se inicia la operacién de retorno al origen para establecer el eje de coordenadas *)




0004

0005 |ELSIF Mx_F1_Automatico THEN

0006 QxS_Start_Flag.0:=TRUE; (* El bit de control de servomotor por entradas numéricas se pone en estado alto *)

0007

0008 |ELSE

0009 QxS_Output_Port.10:=TRUE; (* El bit de control DRIVE se pone en estado alto para comenzar el movimiento *)

0010|END_IF;

0011|Mx_Move_1:=TRUE;

MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action E1 - Exit (ST)
0001|Mx_Move_1:=FALSE;
MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action E2 - Entry (ST)

0001|IF Mx_A6_PuestaEnCl THEN

0002 QxS_Output_Port.12:=FALSE; (* SETUP=0 -> Por decision del fabricante, este bit debe volver a ponerse a 0 *)

0003

0004 |[ELSIF Mx_F1_Automatico THEN

0005 QxS_Start_Flag.0:=FALSE; (* El bit de control de servomotor por entradas numeéricas se pone en estado bajo *)

0006

0007 |[ELSE

0008 QxS_Output_Port.10:=FALSE; (* El bit de control DRIVE se pone en estado bajo por decision del fabricante *)

0009|END_IF;

0010|Mx_Move_2:=TRUE;

MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action E2 - Exit (ST)
0001|Mx_Move_2:=FALSE;

MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action E3 - Entry (ST)
0001|Mx_Move_3:=TRUE;

MOVE_SERVO (PRG-SFC).Action E3 - Exit (ST)
0001]Mx_Move_3:=FALSE;

SALIDAS (PRG-ST)

0001|PROGRAM SALIDAS

0002|VAR

0003|END_VAR

0001|(*

0002

0003| Nombre  : PROGRAMADE GOBIERNO DE SALIDAS DEL PLC

0004 | Autor  : Alfredo Rodriguez Magdalena

0005| Version :2.0

0006| Copyright : Normagrup Technology (c)

0007 Descripcion : Implementacion de PLC como unidad intermediaria entre robot de ABB y servomotor de SMC

0008 para proyecto S.LARM

0009| Entidad : Normagrup Technology - Departamento de Ingenieria
0010

0011] %)

0012

0013|(* READY *)

0014|IF Mx_A1_ParadaEnCI OR Mx_F1_Automatico OR Mx_A3 ParadaPedida OR Mx_A4 ParadaObtenida THEN

0015 Qx_Ready:=TRUE;

0016|ELSE

0017 Qx_Ready:=FALSE;

0018|END_IF;

0019

0020|(* FAIL *)

0021|IF Mx_D1_Emergencia OR Mx_D2_TratamientoErrores THEN

0022 Qx_Fail:=TRUE;

0023|ELSE

0024 Qx_Fail:=FALSE;

0025|END_IF;

0026

0027|(* PASS *)

0028|IF (IxS_Info.8=1 AND Ix_Ready AND TON_Force.Q AND Mx_F1_Automatico) THEN

0029 Qx_Pass:=TRUE;

0030|ELSE

0031 Qx_Pass:=FALSE;

0032 |END_IF;

0033




0034 |(* TESTIGO LUMINOSO DE COLOR ROJO *)

0035|IF Mx_D2_TratamientoErrores AND Mx_D2_Error_2 THEN
0036 Qx_Rojo:=Mx_Oscilador_1Hz;

0037 Mi_EstadoSistema:=3;

0038 |ELSIF Mx_D1_Emergencia THEN

0039 Qx_Rojo:=TRUE;

0040 Mi_EstadoSistema:=3;

0041|ELSE

0042 Qx_Rojo:=FALSE;

0043|END_IF;

0044

0045|(* TESTIGO LUMINOSO DE COLOR AMBAR *)

0046

0047|IF Mx_D2_TratamientoErrores AND Mx_D2_Error_1 THEN

0048 Qx_Ambar=TRUE;

0049 Mi_EstadoSistema:=2;

0050|ELSE

0051 Qx_Ambar:=FALSE;

0052|END_IF;

0053

0054 |(* TESTIGO LUMINOSO DE COLOR VERDE *)

0055

0056 |IF Mx_A1_ParadaEnCl OR Mx_F1_Automatico OR Mx_A3_ParadaPedida OR Mx_A4_ParadaObtenida THEN

0057 Qx_Verde:=TRUE;

0058 Mi_EstadoSistema:=1;

0059|ELSE

0060 Qx_Verde:=FALSE;

0061|END_IF;

SR_BorraEstados (FUN-ST)

0001|FUNCTION SR _BorraEstados : BOOL

0002|VAR_INPUT

0003|END_VAR

0004|VAR

0005/END_VAR

0001|(* Subrutina encargada de desactivar todos los estados del proceso *)

0002

0003|Mx_A1_ParadaEnCI:=FALSE;

0004 |Mx_F1_Automatico:=FALSE;

0005|Mx_D1_Emergencia:=FALSE;

0006|Mx_D2_TratamientoErrores=FALSE;

0007|Mx_A5_PreparacionPuestaCl:=FALSE;

0008|Mx_A6_PuestaEnCI:=FALSE;

0009|Mx_A3_ParadaPedida:=FALSE;

0010|Mx_A4_ParadaObtenida:=FALSE;

SR_ReseteaMovimiento (FUN-ST)

0001|FUNCTION SR_ReseteaMovimiento : BOOL
0002 |VAR_INPUT

0003|END_VAR
0004]VAR

0005/END_VAR

0001|Mx_Move_0:=FALSE;

0002|Mx_Move_1:=FALSE;

0003|Mx_Move_2:=FALSE;

0004 |Mx_Move_3:=FALSE;

Transiciones (PRG-ST)

0001 |PROGRAM Transiciones

0002 VAR

0003 |END_VAR

0001|(* TRANSICION EO ->E1*)

0002

0003|Trans0_1:=xS_Info.9; (* SVRE =1 *)

0004

0005|(* TRANSICION E1 ->E2 *)

0006

0007|Trans1_2:=xS_Info.11=0 AND IxS_Info.8=1; (*INP=0 YBUSY=1 %)

0008




0009|(* TRANSICION E2 -> E3 *)

0010

0011|(* Silos bits de control INP y BUSY estan en estado bajo y alto respectivamente se lleva a cabo la transicion al E3 *)
0012|IF Mx_A6_PuestaEnCl THEN

0013 Trans2_3:=IxS_Info.11=1 AND IxS_Info.8=0 AND IxS_Info.10; (*INP=1Y BUSY =0 YSETON =1 *)

0014 |ELSE

0015 Trans2_3:=IxS_Info.8=0; (*INP=1YBUSY=0%)

0016|(* IxS_Info.11=1 AND *)

0017|END_IF;

0018

0019|(* TRANSICION E3 ->EQ *)

0020|Trans3_0:=FALSE;

Global_Variables

0001|VAR_GLOBAL

0002 (* Variables 1/0 *)

0003 (* Variables de entrada *)

0004 Ix_Ready AT %I*: BOOL; (* No tendra pulsador asociado, es una sefial directamente conectada al robot *)
0005 (* También denominado MARCHA *)

0006 Ix_Recambiar AT %lI*: BOOL; (* Tiene pulsador asociado *)

0007 Ix_Rearme AT %l*: BOOL; (* Tiene pulsador asociado *)

0008 Ix_SetaEmer AT %I*: BOOL; (* Compartira seta de emergencia con el robot, se recuerda que es un contacto NC *)
0009

0010 Ix_LocDis AT %lI*: BOOL; (* Selector de control del sistema mediante pulsadores mecanicos o pantalla de operador *)
0011

0012 (* Variables de salida *)

0013 Qx_Ready AT %Q*: BOOL; (* Indica si el servo esta preparado para hacer el funcionamiento normal *)
0014 Qx_Fail AT %Q*: BOOL; (* Indica si el servo esta en alguna situacion de error o alarma *)

0015 Qx_Pass AT %Q*: BOOL; (* Indica si el servomotor esta funcionando *)

0016 Qx_Rojo AT %Q*: BOOL; (* Indicador de emergencia *)

0017 Qx_Ambar AT %Q*: BOOL; (* Indicador de fin de vida de bote de adhesivo *)

0018 Qx_Verde AT %Q*: BOOL:=TRUE; (* Indicador de funcionamiento correcto del sistema *)

0019

0020 (* Variables de entrada a distancia *)

0021 IXD_Recambiar: BOOL; (* Botén virtual de recambio de bote *)

0022 IxXD_Rearme: BOOL; (* Botén virtual de rearme del sistema *)

0023

0024 (* Variables de memoria *)

0025 (* Eventos *)

0026 Mx_Recambiar: BOOL; (* Variable de memoria que almacena el boton recambiar fisico y virtual *)
0027 Mx_Rearme: BOOL; (* Variable de memoria que almacena el boton rearme fisico y virtual *)

0028

0029 (* Estados *)

0030 Mx_A1_ParadaEnCl: BOOL:=FALSE; (* Estado en el que el servomotor esta listo para usarse,

0031 estando a la espera de érdenes.*)

0032 Mx_F1_Automatico: BOOL:=FALSE; (* Estado en el que el servomotor debe estar inyectando el adhesivo *)
0033 Mx_D1_Emergencia: BOOL:=FALSE; (* Estado de emergencia *)

0034 Mx_D2_TratamientoErrores: BOOL:=FALSE; (* Estado que indica al sistema la falta de material adhesivo
0035 y otros tipos de errores *)

0036 Mx_AS5_PreparacionPuestaCl: BOOL:=FALSE; (* Estado en el que se espera al rearme del sistema *)
0037 Mx_A6_PuestaEnCl: BOOL:=FALSE; (* Estado que indica que el sistema esta en Cl *)

0038 Mx_A3_ParadaPedida: BOOL:=FALSE; (* Estado que prepara el sistema para ser parado *)

0039 Mx_A4 ParadaObtenida: BOOL:=FALSE; (* Estado que indica que el sistema esta parado *)

0040

0041 Mx_Move_0: BOOL:=TRUE; (* Indica si la etapa EO del GRAFCET esta activa *)

0042 Mx_Move_1: BOOL:=FALSE; (* Indica si la etapa E1 del GRAFCET esta activa *)

0043 Mx_Move_2: BOOL:=FALSE; (* Indica si la etapa E2 del GRAFCET esta activa *)

0044 Mx_Move_3: BOOL:=FALSE; (* Indica si la etapa E3 del GRAFCET esta activa *)

0045

0046 (* Errores *)

0047 Mx_D2_Error_1: BOOL:=FALSE; (* Error referente a bote vacio *)

0048 Mx_D2_Error_2: BOOL:=FALSE; (* Error referente a activacién de alguna alarma del servomotor *)
0049

0050 (* Transiciones *)

0051 TransO_1: BOOL;

0052 Trans1_2:BOOL;

0053 Trans2_3:BOOL;

0054 Trans3_0:BOOL;

0055




0056

0057

0058

0059

0060

0061

0062

0063

0064

0065

0066

0067

0068

0069

0070

0071

0072

0073

0074

0075

0076

0077

0078

0079

0080

0081

0082

0083

0084

0085

0086

0087

0088

0089

0090

0091

0092

0093

0094

0095

0096

0097

0098

0099

0100

0101

0102

0103

0104

0105

0106

0107

0108

0109

0110

0111

0112

(* Auxiliar *)

Mx_FlagEmergencia: BOOL; (* Flag que usa el sistema para saber si hay una emergencia *)

Mx_Inicio: BOOL:=TRUE; (* Variable que se pone a 1 sélo en el inicio del programa *)

Mx_VelocidadEmpuje: UINT:=12; (* Variable auxliar donde se almacena la velocidad de empuje a asignar

cada vez que se invoca el estado F1 *)
(* Se pretende que el valor asignado a esta variable se cambie mediante pyads *)

(* Objetos *)
(* Detectores de flancos *)
Ready R TRIG: R_TRIG; (* Se encarga de detectar flancos de subida en la sefial de marcha *)
Ready F TRIG: F_TRIG; (* Se encarga de detectar flancos de bajada en la sefial de marcha *)
Recambiar_R_TRIG: R_TRIG; (* Se encarga de detectar flancos de subida en la sefial de recambiar *)
Rearme_R_TRIG: R_TRIG; (* Se encarga de detectar flancos de subida en la sefial de rearme *)
Emergencia_F_TRIG: F_TRIG; (* Se encarga de detectar flancos de bajada en la sefial de emergencia *)
Pasta_F_TRIG: F_TRIG; (* Detecta cuando se deja de echar pasta *)

(* Temporizadores *)
TON_ApagaServo: TON; (* Sise esta en estado de parada durante X segundos,
el temporizador apagara el servomotor *)
TON_1s: TON; (* Temporizador destinado a crear infinitas temporizaciones de 1 s de duracién *)
TON_Force: TON; (* Temporizador destinado a evitar ruido en deteccion de bote *)
TON_TemporizaProceso: TON; (* Temporizador encargado de cakulr el iempo
que tarda en inyectarse una linea de adhesivo *)

TON_Recambio_Dist: TON; (* Temporizador para pone variable IxD_Recabiar

en estado bajo por software *)
TON_Rearme_Dist: TON; (* Temporizador para pone variable IXD_Rearme

en estado bajo por software *)

(* Osciladores *)
Mx_Oscilador_1Hz: BOOL; (* Booleano que oscila entre TRUE y FALSE a 1 Hz simétricamente *)

(* Flags de SFC *)
SFCinit: BOOL:=TRUE; (* Variable interna del PLC para resetear y poner un SFC en el estado inicial *)

(* Variables del servomotor *)
(* Entradas *)
IxXS_Current_Position AT %lI*: DINT; (* Devuelve la posicién instantanea que tiene el servomotor *)
IxS_CurrentSpeed AT %I*: UINT; (* Devuelve la velocidad instantanea que tiene el servomotor *)
IXS_Info AT %lI*: UINT; (* Bits de control por parte del servomotor - SOLO LECTURA*)
IxXS_CurrentForce AT %I*:UINT; (* Devuelve la fuerza instantanea ejercida por el vastago del servimotor *)

(* Salidas *)
QxS_Start_Flag AT %Q*: USINT:=0; (* Este bit interesa tenerlo a 0 todo el programa, no se va a usar *)
QxS_Numerical_Data AT %Q*: UINT:=0; (* Se va a emplear step data, no habra configuracién numérica de parametros *)
QxS_Output_Port AT %Q*: UINT:=0; (* Desde aqui se accede a los bits de contro por parte del PLC

y alos de seleccion (IN) - SOLO ESCRITURA™)
QxS_Pushing_Speed AT %Q*: UINT; (* Variable donde se va a cargar la velocidad del vastago del servomotor

en operacion de empuije *)
QxS_Speed AT %Q*: UINT; (* Variable donde se va a cargar la velocidad maxima del vastago del servomotor *)

(* Variables de almacenaje de informacion *)

(* EIPLC tendra la doble funcién de ejecutar el proceso de inyeccion, y de recoger informacion del mismo

para enviarla a la pantalla de operador de streamlit *)

Mt_Temp:TIME; (* Variable donde se almacena el tiempo de duracién del proceso de inyeccion de plastico por tirada *)

Mi_EstadoSistema: INT; (* Variable donde se almacenara de forma numérica el estado del sistema,

para ser interpretada en Python *)

Mi_NivelBote: REAL; (* Variable donde se almacenara el resultado del calculo del nivel de adhesivo restante en el bote *)

END_VAR

TwinCAT_Configuration

0001

0002

0003

0004

0005

0006

0007

0008

0009

(* Generated automatically by TwinCAT - (read only) *)

VAR_CONFIG
Ix_ReadyAT %IX8.0 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 1 (EtherCAT)*Terminal 1 (EK1200)"Terminal 2 (EL1809)"Channel 1/
Ix_Recambiar AT %1X8.1 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 2 (EL1809)*Chann
Ix_Rearme AT %IX8.2 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TIID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 2 (EL1809)*Chann
Ix_SetaEmer AT %IX8.3: BOOL; (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 2 (EL1809)*Chann
Ix_LocDis AT %1X14.0 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TIID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 2 (EL1809)*Chann
.Qx_Ready AT %QX6.0 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 3 (EL2809-0015)X
.Qx_FailAT %QX6.1 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TlIID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 3 (EL2809-0015)"Char




nput} *)
iel 2°Input}
iel 3MInput}
iel 9Mnput} *)

iel 16Mnput} *)
~hannel 1*Output} *)
inel 2*Output} *)

%)
%)




0010

0011

0012

0013

0014

0015

0016

0017

0018

0019

0020

0021

0022

0023

.Qx_Pass AT %QX6.2 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TIID*Dispositivo 1 (EtherCAT)*Terminal 1 (EK1200)"Terminal 3 (EL2809-0015)"Char
.Qx_Rojo AT %QX6.3 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TIID*Dispositivo 1 (EtherCAT)*Terminal 1 (EK1200)"Terminal 3 (EL2809-0015)"Char
.Qx_Ambar AT %QX6.4 : BOOL; (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 3 (EL2809-0015)(
.Qx_Verde AT %QX6.5 :BOOL;  (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 1 (EtherCAT)"Terminal 1 (EK1200)"Terminal 3 (EL2809-0015)X
IxS_Current_Position AT %IBO : DINT; (* ~{LinkedWith:TIID"Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)"Transmit PDO1 Mapping"Cu
IxS_CurrentSpeed AT %IB16 : UINT,  (* ~{LinkedWith:TIID"Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)"Transmit PDO1 Mapping"Cu
IxS_Info AT %IB4 : UINT; (* ~ {LinkedWith:TIID"Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)"Transmit PDO1 Mapping”Signal allocated
IxS_CurrentForce AT %IB6 : UINT; (* ~{LinkedWith:TlID*Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)*Transmit PDO1 Mapping”Current
.QxS_Start_Flag AT %QBO : USINT;(* ~ {LinkedWith:TIID*Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)"Receive PDO1 Mapping”Start flag
.QxS_Numerical_Data AT %QB2 : UINT;(* ~ {LinkedWith:TIID"Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)"Receive PDO1 Mapping"Cor
.QxS_Output_PortAT %QB4 : UINT,  (* ~{LinkedWith:TIID"Dispositivo 3 (EtherCAT)"Box 5 (JXCE1)"Receive PDO1 Mapping"Oult
.QxS_Pushing_Speed AT %QB8 : UINT;

.QxS_Speed AT %QB12 : UINT;

END_VAR
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Variable_Configuration

0001]VAR_CONFIG
0002|END_VAR

Global Variables 0

0001]VAR_GLOBAL
0002|END_VAR
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Alarm classes
System
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Sampling Trace

No trace loaded
Task configuration
=] Task configuration

= Standard (PRIORITY := 0, INTERVAL := T#10ms)
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MAIN
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