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A
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Error T® [°C]: HHEHEHHHARRE

Error Nivel [%]: 2.564103
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Contenida | [ndice | Eusquedal

= ) Unity
@ Hovedades en Unity Pra /4.0
@ Instrucciones generale: de sequridad
@ Reglaz de compatibiidad
@ Addendum
= ({2} Urity Pro software
[ 239 Referencia de lenguajes
El Informacion de segundad
(2 Presentacion general de Unity Pro
(L7 Estructura de la aplicaciin
Bl 23 Descripeidn de los datos
(2 Presentacidn general de loz datos
E £ Tipos de dates
|27 Tipos de datoz elementales [EDT) con formato Binario
|27 Tipos de datoz elementales [EDT) con formato BCD
@ Tipos de datos elementales [EDT) con farmata Real
@ Tipo de datos elementalesz [(EDT] con formato de cadena de caracteres
|21 Tipos de datos elementales [EDT) con formato de cadena de bits
[ =3 Tipos de datos derivados [DDTAODDT)
[Fe
[5] Estructuras
@ Descripcion general de la familia de tipos de datos dervados [DDT)
[£] DOT: Nomas de asignacisn
@ Descripcion general de log tipos de datos denvados de entradas/salidas [|O0DDT)
21 Tipas de datos de bloques de funcidn [DFEAEFE)
@ Tipoz de datoz genenicos [GDT)
@ Tipos de datos pertenecientes a las graficas de funciones secuenciales [SFC)
@ Compatibilidad entre los tipos de datos
(21 Instancias de datos
(L] Referencias de datos
(£ Lenguajes de programacidn
(_] Blogues de funcianes del usuana [DFE)
[ Apendice
[£] Gilasaria
(L Modalidades de servicio
(L] OsLoader
(23 Unity Loader
+ @ Crncert Converter

Matrices

Temas relacionados
|

¢ Qué es una matriz?

Es un elemento de datos que contiene un conjunto de datos del mismo tipo, como por ejemplo:
* datos elementales (EDT) como:

2 un grupo de palabras BOOL,
@ un grupo de palabras de valor entero UINT,

o etc.

* datos derivados (DDT) coma:
@ un grupo de tablas WORD,
@ un grupo de estructuras,

o etc.

Caracteristicas

Una matriz se caracteriza por dos pardmetros:
* uno que define su organizacidn (dimensiones de matriz) y
* otro que define el tipo de datos que contiene.

Nota: La organizacion mas compleja es la matriz con seis dimensiones.

La sintaxis que incluye estos dos pardmetros es la siguiente:

ARRAY [idimensi ones de mstriz>]01'- “tipo de datos=

A/ \‘A

=dimensidn 17 <dimensidn 2= <dimensidn n>

.‘/ \\“\

=limite minimea>..<limitz maxima>

=
T S VPP

Gijon, febrero 2013

http://www.isa.uniovi.es/docencia/iea 9



Y

Universidad

(& Phis de Oviedo

1 L}

INGENIERIA ELECTRONICA Y
AUTOMATICA

O5s

INCENIERIA DE SISTEMAS

Y AUTOMATICA

Tablas de variables

ic
Variables TIP'UEdE _____ D DT' Blogues de funciones I Tipos de DFB I
e I%J Mombre il |*
Mombre - Tipo - Comentario -
=14 [ tabla ARRAYT1..B]OF INT
----- & tabla[1] INT
----- & tabla]?] INT
----- & tabla[3] INT —
----- ® tabials] | INT =10l x|
""" @ tabla[5] INT Variables |T|p|::s de DDTI Blogues de funciones I Tipos de DFB I
----- & tabla[f] INT — Filtro
----- @ tzbla[7] INT Y| %5 Nombre =|F ¥ EDT I~ DDT ™ 10DDT »
----- & tabla[f) INT
----- - Mombre - Comentario ;'
o1 e
----- & Tabla_a[1] |INT
----- & Tabla_a[?] | INT
----- & Tabla_a[d] | INT
----- & Tabla_a[d] |INT
----- & Tabla_a[s] | INT
----- & Tabla_a[f] | INT
----- & Tabla_a[7] | INT
----- & Tabla_a[f] | INT
..... - =
‘| On
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La sintaxis de una instancia de datos de direccionamiento directo se define mediante el simbolo % seguido de un prefijo de localizacion de memoeoria y, en
determinados casos, de informacidn adicional.

El prefijo de localizacidn de memaoria puede ser:

* M. para las variables internas -
* K, para las constantes (Premium vy Modicon M340)

* S5, para las variables de sistema

* N, para las variables de redes

* |, para las variables de entradas

* (1, para las variables de salidas

Caso de las variables internas %M

Sintaxis de acceso:

| |Sir1taxis |Format-:- |Ej emplo |Dere~cho de acceso al programa
Bt [26M<i> 0 %MX<is |3 bits (EBOOL) |26 |LE
|Palabra [26Mw<is 16 bit= (INT) [2en10 |LE
|Bit extraido de palabra [se<is <= [1 bit (BOOLY [samr15 5 |LE
|Palabra doble [26MD<ix (1) |32 bits (DINT) |2MD8 |LE
[Real (flotante) [26MF<i> (1) [32 bits (REAL) [2emF15 |LE

|Leyendﬂ

|(1 ¥ Mo digponikle en Modicon M340.

<i= representa el nimero de la instancia (empieza en 0 para Premium y en 1 para Quantum).

En Modicon M340, |a instancia de tipo doble (palabra doble) o flotante (real) debe localizarse mediante un %MYY de tipo entero. El indice <i> del %MW debe ser par.

|Huta: Los datos %M-<i= o %MX<i= detectan los flancos y gestionan el forzado.

Gijon, febrero 2013
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Instancias de datos con direccionamiento directo

Temas relacionados

A |

Organizacion de la memoria:

oL 1L TR0 | HMDO

RG] %M;D | TMD1

S N aume HIMF1

BLTW3 WMFZ | g3

9 LT N o BIF3

TS %I‘-.-'I;ﬂi -
L |
Nodisponible enModicon M 340

|Muta: La madificacion de %MW<i> conlleva las modificaciones de %MD<i> y %MF<i> correspondientes.
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Regla: de compatibibdad
@ Addendum
L];I Uraty Pro software
=l 3 Referencia de lenguajes
E] Infesmacion de seguridad
# [_] Presentacion general de Uity Pro
= {3 Estructua de la aplicacidn
|&] Descripeidn de las funciones disponibles en cada tipo de autdmata
# | apbcackin, estnactura del programa
# ] Estruchura de la memona de |a aphcaciin
# [ Modalidades de funcionamisnta
= -3 Objetos de sistema

(E] Introduccidn de bits de sistema
_‘| Descripoidn de los bits de sistema 250058 357
__] Descripcion de los bits de sistema %593 a 513
] Descripcién de los bits de sistema de %515 a %521
_‘| Descripoibn de los bits de sistema de %530 & 2553
,_] Descripcion de los bits de sistema de %560 a X573
_"| Descripcion de los bits de sistema de 2580 a X596
2] Descripeidn de los bits de sistema de %5100 a ¥5122

= = Falabras de stema
__] Descripoion de las palabras de sistema 25w a 55011
J Descrpeidn de las palabras de sstema Z5WH1 2 2 E5WH23
_‘| Degcripoibn de las palabras de sistema de Z5W3I0 a X547
,_',| Descripcion de las palabras de sistema %¥5W48 a 5W53
_"| Deschpcdn de las palabras de sisbema de ZSWITD & 55W99
5] Descripeion de las palabras de sisterna de XSW108 a X5W116
\E] Descripcién de laz palabras de sistema %5W124 a X5WN27
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Eonterdo | (e | Bisueds | Generalidades sobre el lenguaje de diagrama de contactos LD
= I:Q| ity Temas relacionados

@ Novedadss en Unity Pro 4.0 “ I » |
[

@ Instrucciones generales de segunidad
Q Feqlas de compatibiidad Introduccidn
@ Addendum
= [ Unity Pro saftware
[= 23 Referencia de lenguajes
[£] Informacisn de seguridad
(2 Presentacidn general de Unity Pra
(2] Estructura de la aplicacidn
[£3 Descripoion de los datos
E 23 Lenguajes de pragramacidn
|2 funcidn, lenguaje de blagues FED
[=] =3 Diagrama de contactos (LD)
% Generalidades sobre el lenguaje de diagrama de contactos LD
=] Contactos

[£] Bobinas Representacion de una seccion LD
% Funciones elementalzs, bloques de funcidn elemertales, bloques de funcidn derivadas b

En esta seccidn se describe el esquemna de contactos (Ladder Diagramm) LD segin CEl 61131-3.
La estructura de una seccign LD corresponde a un circuito de corriente para conmutadores de relé.

En el lado izquierdo del editor LD se encuentra el denominado "rail de alimentacion izquierdo”. Este rail de alimentacion
izquierdo corresponde a la fase (conductor L) de un circuito de corriente. Al igual que en un circuito de corriente, en la
programacion LD sdlo se "editan” los objetos LD que estén conectados a una fuente de alimentacidn, es decir, que estén
conectados al rail de alimentacion izquierdo. El rail de alimentacion derecho equivale al conductor neutro. A él se conectan
directa o indirectamente todas las bobinas y salidas de FFB, y de esta forma se establece un flujo de corriente.

Un grupo de objetos conectados entre si que no poseen ninguna conexion a otros objetos (excepto al rail de alimentacidn)
se denomina red o circuito de commiente.

=] Elementos de control
E Bloques de funcionamiento y de comparacion
=] Corexiones
E] Objeto de texto
[£] Deteccitn de flancos
% Secuencia de ejecucidn y flujo de zefial
E] Configuracion de bucles
2] Modificacitn de la secusncia de ejecucin
[Z3 SFC. lenguaje de ejecucidn secuencial
[ Lista de instrucciones [IL)
|23 Testo estructurada [S5T)
(2 Bloques de funciones del usuaria (DFE)
(L] Apéndice
[£] Glosario
(L Modalidades de servicio
[C1 DsLoader
(23 Unity Loader
= @ Concept Converter
+ @ Fitlintera: FF/FFR/IFR

[+

al

o

Representacion:

EBabina

N w){m/ConEcw norrral cerrade . Conexdn booleana horizontal W00
| |1 . I }
| [ LS
XD
CGonexdn booleana verical
\‘Gonecb normel abiero
W01 00 MEXT Jr,EhII:-
r—>
‘\Gomacm de detecsidn
T de ransddn positve T
T T
Eiqueta (desino de salo)
‘/
NET:
Envada EN Salida ENC Iversidn Expresidn ST
Conexidn de FFE
Variable EHD / CR. £ Ertart
P - Er] Erio i Er] EHC) ¥ t - Er] Eri2 —‘:‘ Yy :’—- LI
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Tipos de contactos

Estan disponibles los siguientes contactos:

|Designa{:i6n

|Ftepres entacion

|Descri pcion

Mormalmente abierto

1+

En &l caso de los contactos normalmente abiertos, €l estado de la conexion de 1a izquierda se
tranzfiere a la conexion de la derecha =i el estado del parametro booleano real correspondients
(indicado mediante »xxx) esta active. De lo contrario, el estado de la conexion derecha esta inactivo.

Mormalmente cerrado

-

En &l caso de los contactos normalmente cerrados, &l estado de la conexion de la izquierda =&
tranzfiere a la conexion de la derecha si el estado del parametro booleane real correspondiente
(indicado mediante »xox) estd inactive. De lo contrario, €l estado de la conexion derecha esta inactivo.

Contacto para detectar tranziciones
pozitivas

e

En €l caso de estos contactos, la conexion derecha de un ciclo de programa esta activa sila
tranzferencia del parametro real correspondiente (indicado mediante »xoox) pasa de inactivo a activo v el
e=tado de la conexidn izquierda e=ta activo al mismo tiempo. De lo contrario, &l estado de la conexion
derecha ez 0.

Conzulte también Deteccion de flancos.

Contacto para detectar tranziciones
negativas

B

-

En €l caso de estos contactos, la conexion derecha de un ciclo de programa esta activa =ila
tran=sferencia del parametro real correspondiente (indicado mediante ) pasa de activo a inactivo v el
eztado de |a conexion izquisrda e=ta activo al mizmo tiempo. De lo contrario, el estado de la conexion
derecha ez 0.

Consulte también Deteccion de flancos.

Gijon, febrero 2013
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Tipos de bobinas

Se encuentran disponibles |as siguientes bohinas:

|Designa{:i6n

|Repres entacion

|Desc:ri pcion

Bobina

-

En el cazo de las bobinag, el estado de la conexidn de la izquierda =e transfiere al parametro booleano real correspondients
(indicado mediante xod) v la conexion de la derecha.

Bobkina negada

()

En £l cazo de eztas bobinas, el estado de la conexion de la izquierda =& copia en la conexion de la derecha. El eztado
invertido de la conexion de la izquierda =& copia al parametro booleano real correspondiente (indicado mediante o). Sila
conexion de la izquisrda esta inactiva, la conexion de la derecha tambign estara inactiva v €l parametro booleano real
correzpondiente estara activo.

Bobina para detectar
tranziciones positivaz

EXx

—-

En £l cazo de estas bobinas, &l estado de la conexion de la izguierda =& copia en la conexion de la derecha. El parametro
real correzpondients de tipo de dato EBOOL (indicado mediants xoo<) &2 1 para un ciclo de programa =i & realiza una
transicidn de la conexién de la izquierdade 0a 1.

Congulte también Deteccion de flancos.

Bobina para detectar
tranzicionez negativas

EXx

-

En £l cazo de estas bobinas, &l estado de la conexion de la izguierda =& copia en la conexion de la derecha. El parametro
boaoleano real correspondignts (indicado mediante xook) &= 1 para un ciclo de programa =i 2 realiza una transicion de la
conexion de la izquisrda de 1 a 0.

Congulte también Deteccion de flancos.

Bobina de ajuste

EXx

o

En £l cazo de estas bobinas, &l estado de la conexion de la izguierda =& copia en la conexion de la derecha. El parametro
booleano real correspondiente (indicado mediante o) e=ta active =i la conexion de la izquierda e=ta activa. Sino,
pErmanece =in cambios. El parametro booleano real correzpondiente puede restablecerse mediante la bobina de ajuste.

Congulte también Deteccion de flancos.

Bobina de restablecimiento

EXx

~-

En el caso de estas bobinaz, €l estado de la conexion de la izquierda se copia en la conexion de la derecha. El parametro
booleano real correzpondiente (indicado mediante o) £2t3 inactivo =i la conexion de la izquierda e=ta activa. Sino,
permanece =in cambios. El parametro booleano real correzpondients puede establecerse mediante la bobina de ajuste.

Conzulte también Deteccion de flancos.

Bobina de detencion EXE En el cazo de estas bobinas, =i el estado de la conexion de Ia izquierda e 1, 1a jecucion del programa =e detiene de forma
|: H :: inmediata. (En las bobinas de detencion, €l estado de la conexion de la izquierda no =& copia en la conexion de la derecha.)
Bobina de llamada Exx En el cazo de estas bobinaz, €l estado de la conexion de la izquierda se copia en la conexion de la derecha. 5i el estado de

o

la conexion de la izquierda e=ta activo, =& produce una llamada al =ubprograma correzpondiente (indicado mediante xoo).

La subrutina a la que =& va a llamar debe encontrarse en la mizma tarea que la seccion LD invocante. Tambigén ez posible

Gijon, febrero 2013
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Start Process
1
Start Stop Start_process
2 n ro
| o | | | | | o
Start_process Machine_running
3 (o
oo
setting Material walue to 1000 setting
4 weighing walug A to 50, setting
material walue B to 20
5
Start_process | | ' OPERATE
B I pl ev_Material_A=1000; L
7 OFERATE
ow_haterial_B:=1000; —
a OFERATE
material_a_walue =40, —
g OFERATE
— material_b walue =20, —
10

Gijon, febrero 2013 http://www.isa.uniovi.es/docencia/iea 17




universidad INGENIERIA ELECTR()NICA Yoo )4 —
e ovede AUTOMATICA e e

starting forming
manostableZ 2 Farming motar
1 4 5
TR AND hotorTwalirections
monostabled. Q— N ] hdaterial_ok— 1M1 ouT 1 EL ERROR}|—
T#S=—PT ET|— Temp_ok—]INZ running_leftk—Farming
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TF
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IM o IM2 O—lright_directian
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starting conweying seram
A Conweying motaor
G =]
3[:] AND totarTwobirections
material_ok— M1 auT 1—ED ERROR—
Temp_ok—INZ running_leftb—Conveying_scraw
Start_process—] M2 art running_rightp—
op fdbb_infoj—
& test aedback fdbk_etf—fdbk_ET_conwveyer
< - —_— 1—lleft_direction
AHD O—|right_direction
- Start_process—3 N4 auT 0 dbk_simul
40 . material_ok—A |H1 ouT M2
. Temp_ok—A N2 4
10
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l |
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Instrucciones
|
Introduccion

Vista general

En esta seccidn, se describen las instrucciones del lenguaje de programacion de texto estructurado ST,

Contenido

Esta seccidn contiene los siguientes apartados:

* |nstrucciones

* Asignacidn

* |nstruccidn de seleccidn IF.. THEM. . END _|F

* |nstruccidn de seleccidn ELSE

* |nstruccidn de seleccidn ELSIF. THEMN

* |nstruccidn de seleccidn CASE. OF  EMND CASE

* |nstruccidn de repeticion FOR.._.TO._BY_..DO. END FOR
* Hepeticidn de la instruccidn WHILE DO END _WHILE

* |nstruccidn de repeticion REPEAT. . _UNTIL. . END _REPEAT

* |nstruccion de repeticidn EXIT

* | |]amada de subrutina
* BFTUEN

® |nstruccidn vacia

* Ftiquetas v saltos

* Comentario

Gijon, febrero 2013 http://www.isa.uniovi.es/docencia/iea 19
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h* movement of arm one 1f rotation left done *)

it Fobot one.Rotation left done
and Arm 1. t>t#100ms
then
set (Robot one.iArm one);
end 1f;

(* delay time for movement arm one *)

Arm_l_Timer (IN := Robot one.Arm one,
PT := +i#ls,
2 =% Robot one.cvArm ong);

(* mowvement arm one doen *)

if Robot one.cvArm one
then
set (Robhot one.Arm one done);
reset [(Robot one.Arm one);
reset (robot one.cvArm one);
reset (Robot one.Rotation left done);
el=se
reset [(Robot one.Arm one done);
end 1f;

Gijon, febrero 2013 http://www.isa.uniovi.es/docencia/iea 20



o , . V4
universidad  INGENIERIA ELECTRONICA Y ng‘c_—-

4 de Oviedo

7 AUTOMATICA INGEWIERIA D S1sTEMAS

Y AUTOMATICA

Representacian:

I
= 5 41
G ane dan -=
it Fasa inicial
I
T ¥ Condicion de tansizion
faniable booleana)
L T Bifuwcagién simuttinea
548 %45
T Pasn
T4 2 ‘-\"‘ﬂ-\.\. . .. .
fﬂ_ﬂ.r A Bifurcacion atemativa
~1 101 #1102 ® M0 3
Cordicidn de fans ddn
fealor di retoma e una
seadion de tansicion)
543 5 4.8 S4B S5 4T
> >‘h'““~ Sty
T4 32
—— —— T
1104 %105
.- H
Gondicion de Tansicion Gonjuncion atemativa
=44 =47 fireacion topoligica booleana)
I
T Gonjungién simutinza
1
:Gnndi-:i-in de frEnsicién fiterl booleano)
]
M 41
e Pasn de macm
I
Fewturn ]| ar
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Tipos de datos pertenecientes a las graficas de funciones secuenciales (SFC)
T

Esta estructura reldne todos los datos relativos al estado de |a etapa o de la macroetapa.

Estos datos son:
* x dato elemental (EDT) de tipo BOOL que contiene el valor TRUE cuando la etapa esta activa.

* t tipo de dato elemental (EDT) TIME que contiene el tiempo de actividad del paso. Al estar inactivo, el valor del paso se mantiene hasta la siguiente

activacion.

* tminErr: dato elemental (EDT) de tipo BOOL que contiene el valor TRUE si el tiempo de actividad de |a etapa es inferior al tiempo de actividad minimo

programadao.

* tmaxErr: dato elemental (EDT) de tipo BOOL que contiene el valor TRUE si el tiempo de actividad de |a etapa es supernior al tiempo de actividad maximo

programado.

Se puede acceder a estos datos a partir de la aplicacion en solo lectura.

Definicion de la estructura de tipo SFCSTEP_TIMES
Esta estructura reline todos los datos relativos a los parametros del tiempo de ejecucidn de la etapa o de la macroetapa.

Estos datos son:

* delay: dato elemental (EDT) de tipo TIME que define el tiempo de retardo de exploracidn de |a transicion situado hacia abajo de la etapa activa.

* tmin: tipo de dato elemental (EDT) TIME que contiene el valor minimo durante el que se debe gjecutar el paso. Si no se respeta este valor, el tmin Err de

datos pasa al valor TRUE.

* tmax: tipo de dato elemental (EDT) TIME que contiene el valor maximo durante el que se debe ejecutar el paso. Si no se respeta este valor, el tmax Ermr

de datos pasa al valor TRUE.

S50lo se puede acceder a estos datos a partir del editor del SFC.

Sintaxis de acceso a un dato de la estructura SFCSTEP_STATE

Los nombres de instancias de esta estructura corresponden a los nombres de las etapas o macroetapas del diagrama funcional en secuencia

|5int&xis |Comentario

|Numbre_Etﬂ|:|ﬂ.x |Permite cenocer €l estado de la etapa (activadinactiva)

|Numbre_Etﬂ|:|a.t |Permite conocer el tiempo de activacion en curzo o total de |a etapa

|Numbre_Eta|:|a.1minErr |Permite conocer si el tiempo minimo de activacion de la etapa es inferior al tiempao programado en Hombre-Etapa.tmin

|Numbre_Etapa.tmﬂxErr |Permite conocer si el tiempo maximo de activacidn de la etapa es superior al tiempo programado en Mombre-Etapa.tmax I—

Gijon, febrero 2013 http://www.isa.uniovi.es/docencia/iea
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Fobot_gne Arm_one_d
. . T o8 TEROmn e
_."r Arm_2
Raobot ne.padc_aging_ﬁ _Ru:-b-:-t_ ne.padc_aging_'ﬂ:l
step for padkaging five pieces N step for packaging ten pieces
9 f t
10 | — Z Z
Fobot_gne.rotation_right_five_done Robot_gne.rotatfon_right_ten_done
! . ; . . .
T step for padkaging and T
11 - | Packaging maovement right
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Esquema tedrico de potencia |

" * ..#. f *7 Esquema tedrico de mando
R j“ 2y F';
T \j
o5
b 21
z |4 |6 |8 P H?‘
12 13 53 53
R
H » KhI.E\ u I{hl1\ y I{MB\ »
13
KK ]14
1= 28
KA (_?:c K24 ey )
E2 62
kI3 M1
L [
a1 a1 Al a1 X X1
1 1 [CJ = L1
N .L."--I.Erw"' 1 [E E_Pf- |22 %2 %2
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Gijon, febrero 2013 http://www.isa.uniovi.es/docencia/iea 24



f : : \ 4
y, Universiiad  INGENIERIA ELECTRONICA'Y qg.
i, de Oviedo AUTOMATICA ﬁz':ﬁ%mz:ﬂ"‘_ﬂ_:

4
(R \?cc) |TM1 |KM1|KM2|KM3| 1 | P1M2) . Descripcion de Entradas y salidas
+
y 1 1 1 1 1 L%LD %I11.0 TMA1 Termicolauxiliar
9% 14 14 |14 AT [ 22 %I1.1 KM1 Km1iaux_est
%I1.2 KM2 Km2aux_con
o %I1.3 KM3 Km3aux_tri
7ol1. 01 2 3 45 6 7 %l1.4 M1 Marcha
PL C %I1.5 P1 (M2) Paro (usando M2)
%I1.6 PO Paro_emergencia
%Q2. ? -! ? ? ZII ? ? ? %Q2.1 KM1 Km1_est
/7 /7 /77 /7 /7 /7 /7 /7 %Q2.2 KM2 Km2_con
! i b 1 .0 ' %Q2.3 KM3 Km3_tri
%Q2.4 L2 Luz_estrella
(GND) 5 g EQEAz Y 2 aP %Q2.5 L1 Luz_triangulo
N
o KM1 KM2 KM3 L2 L1
NOTAS: Parametrizacion del temporizador
1- La seguridad es mayor si los contactos a las entradas TM1, KMx, y
P1 son normalmente cerrados. (No funciona el automatismo si %TMO KM2-A Temporizador
alguno de esos cables esta cortado o sin conectar) Deberian ademas MODO: TON
enclavarse por cableado los contactores estrella-triangulo (KM1 y TB: 100 ms (base de tiempos)
KM3) y el relé térmico (TM1). (No se describe en el esquema) TM.P: 50 (5 segundos)
2- La alimentacion puede ser en alterna R-N (en el panel 230V), %TM0.Q  -—----- Temporizador.Q
continua Vcc-GND (24V) u otras tensiones segun la instalacion. (salida del temporizador)

Segun el caso se seleccionaran adecuadamente los modulos de
entradas y salidas. En el panel de practicas esta adaptado a 230V.
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_|I:I|
%10 I %l1.5 %l1.4 Y ThAO. 2 %I1.3 W21
] = 1 (
%ll.2 %111 Y2 2
= (

I NO Y ThAO. 2 %111 Y2 3
| ) -
|| d (

% TRAD %m0
I Thd (] <
WODE: TOM
TB: 100ms
Thd. P: &0
MODIF: Y
%011 Yt 4
4
.
%113 Y2 5
4
.
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0] Tablas de animacién
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i [m]|
Termicolaux [ Paro Marcha Termporizadors. Km3aux_tri Kl _est
% I I | | ] ¢
dnpmd dmmd C -
: KmZaux_con  Kmlaux_est KmZ_con
(O
b
Marcha Kmlaux_est Temparizador Kmlaux_est Kim3_tri
| /] 4
I Th Q
L
KmZaux_con MODE: TON
TE: 100ms
Th.F: B0
MODIF: Y
kmlaux_est Luzestrella
(-
.
Km3aux_tri Luztriangulo
(-
b
kI i
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Fichero Edicidn  Wer Servicios Herramientas Generar PLC Debug Yentana Avuda
IEELE [mi@loa|wjeand|s| |[|[cosenEe||=m D (e @H||aem|ee
[Flhrunewlovesevawo|- | olmels we H2B - <45
]
%ﬂ Wista estruckural A EtenldE o] =loi x|
£y EXEMET 1 2 a3 i 5 8] 7 5 g 10 N = Wariables | Tipos de DDT | Blogues de funcionesl Tipos de [
. Filtra
7] configuracién |_ o
Mamb I
|Z] Tipos de datos derivado: 1 —rl %J omhre
el Tipos de FB derivados . - - - i —
a P Termicol .. Paro Marcha Temporizador. Km3aux_tri Kmi _est Mombre h L Direccidn
2 "I M I I I; I M { }_ @ Temicol aux EBOOL #I0.1.0
- - - - % Kmlaus_est EEOOL 21011
3 Km2aux con Kin T'“"Pe%’ Hm2_cgn & KmZaus_can EEOOL 01,2
[0 variables e instancias FB A — . ) ) L & Km3au_ti EBOOL | 013
= MDU’II‘I‘II-EntI-J' Tempotizador - Marcha EBOOL *10.1.4
&3 Comunicacién 4 % Pan EBOOL | 015
@i Programa LT 1 4 Paro_emergencia EBOOL 016
g & R 0
. . . . 4% En_marcha Zh1
B Marcha  Kmlaux_gst Kmlaux_est  Km3_tri % Kml_gst #00.21
|| || @ [ & Km2_con %0022
WmZae con ) A% Km3_ti X00.2.3
K T‘ XI’ 4% Luzestrella %00.2.4
(] Tablas de animacid o A% Luztriangula %0025
. ablas de animacion
o
|7] Pantallas de operador a
[ & Documentacion . .
g K aulx_esi Luzl}estrella
[ ] o }_
Km3aw:_tri Luztriangulo
10 _{ [
[ S

| 0 E ditor de datoslj Etenld :

Lista

[Modatidad Her e [oFFLINE ||
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24 ST: MAST - Etenst - O] x|

(* La wariable booleana *M1 "En_ Marcha” -
representa que 2]l dispositivo esta
gn funcionamiento *)
IF %I1.4 AHD HOT %I1.5 AND HOT %I1.0 THEH
SET %M1
EHD TIF;(#*® S= activa al pul=zar Marcha=)

IF %I1.5 OR %I1.0 THEH
RESET %M1 :
END TF:(#*® S= detiene al pul=ar Paro*)

IF EE *M1 THEH
START *THO;
EHD TF;(#*® S= arranca =] temporizador#*)

IF FE *M1 THEH
DOWH XTHO
EHD TF:(#*® S= para =]l temporizador *)

| (*® S2 activan lo= contactores =1 == cumplen la=
condiciones correspondientes #®)
H2Q2 2. =XM1 AND NHOT XxI1.0;
202 1:=%M1 AHND HOT XI1.0 AHD HOT XxI1.3 AND HOT XTHO. Q)
22 3:=xM1 AND NOT XI1.0 AND HOT ¥I1.1 AND XTHOD . Q)

| (#® Luces de =sefializacicn *)
22 4:.=XT1.1;
22 5=XI1.3;

< | v
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(#* La wariable booleana M1 "En_Marcha® -
representa que 2]l dispositivo esta —
gn funcionamiento #*)

IF Marcha AND HOT Paro AND HOT Termicolaux THEH

SET En_marcha;

EHD TF:(#*® S= activa al pul=zar MHarcha=)

IF Paro OR Termicolaux THEH
FESET En_marcha:
EHND TF:(#*® S= detiense al pulsar Paro®)

IF FE En_marcha THEH
START Temporizador:
EHD TF:(#*® S= arranca =] temporizador#)

IF FE En_marcha THEH
DOWH Temporizador;
EHD TF:(#*® S= para =]l temporizador #*)

| (#® S2 activan lo= contactores =1 =2 cunplen las
condiciones correspondientes *)
Em? con:=En_marcha AHD HOT Termicolaux;
Eml_e=t:=En_marcha AND NHOT Termicolaux AHD HOT Em3daux_tri AND NOT Temporizador. ()
Em3_tri:=En_marcha AHD HOT Termicolaux AHD HOT Emlaux e=t AHD Temporizador .o

| (#® Luces de =sefializacicon *)
Luze=strel la: =Enlaux_es=t
Luztriangulo: =EKm3iaux_tri;

< | v
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=21 x|
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L b= tily e e

Ay

@ B s R |

5 |

E|

wplorador de pro

%a Wista estruckural

-3 EJEM-E-T

~[Z] Configuracién

-[(Z] Tipos de datos derivados
@ Tipos de FB derivados

[ ﬁk PL7_TCF

@ ¥ariables e instancias FB
Variables elementales
Vatiables derivadas
Wariables de EJS derivadas
Instancias FB elementales
Instancias FB derivadas
[:| Movimiento
5 Comunicacién

-0 Redes

a Secciones
Ekenst
[0 secciones sk
[0 FasT

[:| Eventos

(2] Tablas de animacién
-[[7] Pantallas de operador
m Documentacion

<

i Etenst : [MAST]

=10 x

{* La wariable booleana %M1 "En Marcha" Variable&lTipgsdeDDTl E|0quesdefuncignes| TipgsdeDFBI
representa gque el dispositivo esta Filtra
en funcionamiento *) [ T |%J Mambre I” Iv EDT |+ DDT v 10DDT |
IF Marcha AND NOT Paro AND NOT Termicolaux THEN - - -
SET (En marcha ) ; M arnbire Tipo - Direc... - Walor Camentario - I
iy , - " o z s s
END IF; (* Se activa al pulsar Marcha®) 4% En_marcha EBOOL M1 El dizpositivo estd en funcionamiento
- ol Kl _est EEOOL 00,21 Contactor KM1 estrella
. ol Kl au_est EEOCOL 1011 Contacto auxiliar MO de KM1 estrella
IF Paro OR Termicolaux THEN K.rid_con EBOOL x00.2.2 Contactar KM2 contacta
RESET (En_marcha :f; K.m2aus_con EBOOL 1012 Contacto auxiliar MO de KM2 contacto
END_IF; (* #e detisne al pulsar Paro®) @ Km3ti EBOOL 20023 Contactor KM3 tiangulo
% Km3aus_tri EEOOL Z101.3 Contacto ausiiar MO de K3 tidngulo
IF RE(En_marcha ) THEN % Luzestella EEOOL #00.2.4 Lampara sefializacion estrella
Temporizador (3:=TRUE) ; (* HTART *) % Luztiangulo EBOOL %0025 Lérmpara sefializacion idngulo
END TIF; (* He arranca el temporizador*) % M0 EEOOL M0
% Marcha EEOOL Z101.4 Pulsadar de marcha MO
IF FE(En_marcha ) THEN - Pan EBOOL %1015 Pulzador de paro MO
Temporizador (3:=FALZE); (* DOWN *) - 4% Paro_emergencia EBCOOL 1016 Pulzador de paro de emergencia [zeta) ...
END IF; (* Se para el temporizador *) Teimicol aux * il i =Imi
{* 8e actiwvan los contactores si se cumplen las
condiciones correspondientes *)
EmZ <on := En marchas AND NOT Termicolaux
Temporizador () ;
Eml est := En _marcha AND NOT Termicolaux AND HOT Em3aux_tri AND NOT Temporizador.Q ;
Templ:lrlzadur () :
Em3 tri := En marcha AND NOT Termicolaux AND NOT Emlaux est AND Temporizador.Q ;

(* Luces de sefializacidn *)
Frmlaux est ;
1= Fm3aux tri ;

Iuzestrella
Luztriangula

M 4

ﬂ Etenst: [M... m Editor de dalosl
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E B

1T N EEEE R

B *Parado®)
|:| [m]
e B
B *Estrelia®)
,1 [m]
—t
O+ i *
g Triangulo®)
2 O
e B

o e

o

ST: MAST - SectionGRY - Posk

.2 =HOT X0
L1 =%E1 AND NOT *%I1.3;

CA=EEZ2 AND NOT #I1.1;
4 =REL
C=RRL
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=& x|

e oE

5 | &% MR B e R | an A |

I |
I = R
0 EEMET 1 5 5 4ﬂ Yariables I Tipos de DDT | Bloques de Funcionesl WSS BN T_chart_1 <Transicion= : [ 1ol x|
Filtres . =
) @ Dlz];nf“guracmn Faqnan ’7 T |%J Nambre I— Paro OR Termicolaux -
0 Bus PLC 1 L] | | 3
Tipos de datos derivados Marbre - Tipo - Direceic : - —
Tipos de FB derivados 1 |- 8@ SectionGR? SFCCHAR... 1| T_Chart_2 <Transicién= T =10l x|
¥ariables e instancias FB 2 : : | - &% T_Chat_1 BOOL Marchas AND NOT Faro AND NOT Termicol auxﬁ
Movimiento I e & % T_Chat 2 EOOL
| = — 1 4
Comunicacion (W1 ST [ramm | - 8@ T_Chart_3 BOOL _I_I Z
Programa 3 : ﬁ | 8% T _Chart_4 BOOL &1 T_Chart_3 <Transiciéns 101 x|
. R L _[-]"'B,ax‘-ﬂt ?FREETEP--- TIME_TO_TNT(¥_1.T) = 5000 =
£ Sﬁfciones 4 i Rl """ g® = BOOL 4] | L
SectionGR7 || e 8 & tminEn BOOL — .
Chaet ALt N || & & tmaxEn EOOL Wil T_Charts 4 =100 x|
["_‘| Macros no utilizadas 5 X1 | - a8 <1 SFCSTEF... Paro OR Termicolaux =
[ Accones EX-YT EW SFCSTEP... KN — M 4
53 Transiciones 1 — ] @& Termicaolaux EEOOL Z01.0 LContacto aushiar MO del mtermuptor bEmmico
T_Chart_1 g e TeEE - e @ Emlausest EBOOL #1011 Contacto awliar MO de EM1 estrella
Tchat2 Q0+ - 0 - 1 L @ Km2aux_con EBOOL ZI01.2 Contacto ausiliar MO de KMZ contacto
T Chats (VM T B R & Km3aus_ti EBCOOL %101.3 Contacto ausiiar MO de EM 3 tidngula
5 7 : . ||| S @& Marcha EBOOL 01.4 Pulzador de marcha NO
Post - Eie - & Pano EBOOL ZI01.5 Pulzador de paro MO
-3 secdiomessr AW o L [rregre | e & Paro_emergencia EBOOL ZI01.6 Pulsador de paro de emergencia [seta) NC
g [z :‘ ..... & MN FRAMI EOI
----- ® En_marcha EBOOL | o1 =101.x]
|7 Eventosdetemporizador [V A o s | e & kml_est EBOOL #00.21 800.2.2:=NOT X 0.x; =
[ Eventos de E/5 g i & Km2_con EEOOL | %0022 $00.2.1:=X l.x AND NOT $I0.1.3;
Tablas de animacion {1 40 ¢+ -+ - - 4 | & Em3 ti EBOOL ZO023 $Q0.2.3:=X Z.x AND NOT %I0.1.1;
Pantallas de operader V00 V0 | "0 ] & Luzestiella EBOOL Z00.2.4 $00.2.4:=%_1.x;
Documentacion 10 L & Luztiangulo EBOOL #00.25 $00.2.5:=X _2 L x:
|| = -
1| R [ T KN — A
B Editor de d... | %] Chart: [MA... Sy Post: [MAST]| S| T_Chart 1...| 5| T_Chait 2| 5| T_Chait 3...| 5| T_Chart 4 .. |

Modalidad HML Rjw [oFFLINE | |

[reprrirzznon [ | [ne, cal1 [
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i [m] P [ 8T: MAST - SectiohGR - 1ol =|

ﬁ Programacion
7| sin POST

P [I11.4 AND HOT %T1.5 AWD HOT %I1.0

L |

X
d P

Al = 5T: MAST - SectionGRT - Chart - PAGED o ]
IF HOT %I1.3 THEN SET Q2 . 1:END_IF:

A

| [ZEL1.T:50 <]
1 _'Ij

4

=% 5T: MAST - SectionGR7Y - Chart - PAGED % = IDIﬂ
| [IF NOT %11.1 THEN SET %Q2.3,END_IF, <]
g

1

4

TE 5T: MAST - Sectioney =] 5|
I [RESET =02 .3; B
EESET %02 .5:

-

M 4
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Fichero Edicidn Yer Servicios Hetramientas Generar

PLC Debug Wentana Avuda

=21 x|

lazma et @|cazlean a|] lepeEnEe||m=mne 2w oE||sen||ee]| [zmala-|
x
CE—— 1 0_PL <Accion>
EJEM-E-T - 1 7 3 4 ﬂ RESET (FmZ_con ) ; Wariables | Tipos d= DDT I Blogues de funcionesl Tipos de [
- = ‘ i
Configuracion Pag i : i i _I_I |'F|Itrc- l d |%J MNambre I”
Tipos de datos derivados 1 gl X_0_P0 < Accionz : [MAST -
Tipos de FB derivados . Nombre - Tipo = Direc...
¥ariables e instancias,r6 |||l /[ —T—™——1 AET (KuZ_con ) ; - @@ X0 SFCSTEPR,
abl - q I E d
MDU’II‘I‘II-Enti-J' 3 : : - &@ <1 SFCSTEP..
Comunicacién . B X_1_P1 <Accionz : [MAS -1 SFCSTEP..
[;_—l Redes WAt SO [ramm SET (Luzestrella ); | @ Termicolaux EBOOL #10.1.0
rograma o S
5 Ej Kl aus_est EBOOL | %011
{3 Tareas e —I—I Kmaus_con EBOOL X022
3 mast N Kmi3aws_ti EBOOL 2013
. SECCIDI'IEET 4 <t U —— M archa EBCOL %1014
B CtanGR? .......... - Para EBOOL #1015
Iii.:’llhart " : Ertrelia 4 | | Paro_emmergencia EBOOL *10.1.6
lacros no utilizadas T E
5 : [] e MO EBOOL | MO
Acciones : WXL <A En_marcha EBOOL ZM1
5_0_F1 o R RESET (Fml_est }; Kml_est EBOOL Z00.2.1
] %0F0 B el ER RESET (Luzestrella }; Km2_can EBOOL | %0022
K_1_P1 I | Km3_tri EBOOL 300.2.3
# 1N : ER % 2 P1 <Accion® : [MAS Luzestrella EBOOL %00.2.4
% 1 PO 7 - L == ~_ Luztriangulo E *
n_z_Pl . F
IE T |1} B | e IR ERNR g
% 7 PO 5 %z j
[l{Zy  Transiciones
g T_Chart_l .......... -
T_Chart_2 g ToE
T_Chart_3
: T chat s IV @ =" "-""-" : <
------------- (3 secciones SR _Plll RESET (Fm3 tri );
-] FAST RESET (Luztriangulao };
[[2] Tablas de animacién | 4|
- 2] Pantallas de operador
E-|§ Documentacién || el Chart: e | 5ol s 0 P <a. | =e 20 0 PO s, | 5ol 1_PT ca ] ml 1 M che. | Sal w1 POca.| 5e 2 2 P1ch. ] Sel 2 2 N e | B4 2 PO o, B Editor de datosl
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