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ANEXO IlI:

CROQUIS DE LA
MAQUINA ATADORA






ANEXO 1V:
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Programa Atadora Final / PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly]
Variables PLC

Nombre Tipo de datos Direccion Rema- Visible Accesi- Comentario
nencia en HMI ble

desde

HMI
Q) System_Byte Byte %MB1 False [True True
4 FirstScan Bool %M?1.0 False [True True
4 DiagStatusUpdate Bool %M1.1 False  |True True
< |AlwaysTRUE Bool %M1.2 False [True True
< |AlwaysFALSE Bool %M1.3 False [True True
<qq |Clock_Byte Byte %MBO False  |True True
<qq (Clock_10Hz Bool %MO0.0 False [True True
o Clock_5Hz Bool %MO0.1 False  [True True
i) Clock_2.5Hz Bool %MO0.2 False  [True True
i) Clock_2Hz Bool %MO0.3 False [True True
i) Clock_1.25Hz Bool %MO0.4 False |True True
<4 Clock_1Hz Bool %MO0.5 False  [True True
< Clock_0.625Hz Bool %MO0.6 False  |True True
<qq) Clock_0.5Hz Bool %MO0.7 False |True True
<4q Tag_1 Word %QW2 False  [True True
<4q Tag_2 Word %QW4 False  [True True
i) p_marcha(HMI) Bool %M3.0 False [True True
40 p_paro(HMI) Bool %M3.1 False  |True True
i) p_rearme(HMI) Bool %M3.2 False  [True True
i) c Bool %M3.3 False [True True
<4 Tag_11 Word %IW2 False  [True True
<4q Tag_15 Word %IW4 False  True True
<4q|s_a0 Bool %I0.0 False |True True
4qqs_al Bool %I0.1 False  [True True
4q/s_c0 Bool %I0.2 False  |True True
4qqs_cl Bool %I0.3 False |True True
i) s_do Bool %l0.4 False  [True True
0} s_d1 Bool %I0.5 False  [True True
<47 /s_e0 Bool %I0.6 False |True True
4qq/s_el Bool %I0.7 False  [True True
Q) s_pieza Bool %I1.0 False  True True
| |_Emergencia(ext) Bool %I11.1 False [True True
ol s_hilo Bool %I1.2 False  [True True
o s_torsionador1 Bool %I1.3 False  [True True
i) s_torsionador2 Bool %I1.4 False [True True

0} S_presencia Bool %I1.5 False  [True True
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Nombre

<q Motor1

4qq Motor2

<qq) |Aire_ON

<qq Torsionador1
<q Torsionador2

ol I_Emergencia(HMI)
o M_Aux_Flanco

4 Estado Secuencia Aux
0} M_Ciclo_Continuo
0} M_Vueltas

Q] Tag_3

<) |Estado de Secuencia
<qq) [Estado de Maquina
<4 | C_Emergencia

i) p_marcha(ext)

0} p_paro(ext)

0} p_rearme(ext)

0} |_CContinuo(ext)
< |_Vueltas(ext)

4qs_f1.0
4qq/s_f1.1
o s f2.0
ol s 2.1
i) s_f3.0

Tipo de datos

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
DWord
Byte
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

Direccion

%Q0.0
%Q0.1

%Q0.2
%Q0.3
%Q0.4
%Q0.5
%Q0.6
%Q0.7
%Q1.0
%Q1.1
%Q2.0
%Q2.1
%Q2.2
%Q2.4
%Q2.6
%Q3.0
%Q4.0
%Q4.2
%Q4.4
%Q4.6
%Q5.0
%M10.1
%M2.1
%M3.4
%M3.5
%M3.6
%M2.0
%MD5
%MB9
%M10.0
%I2.0
%I2.1
%12.2
%l12.3
%I2.4
%I2.5
%I2.6
%I2.7
%I3.0
%I3.1

Rema-
nencia

False
False

False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False

False

Visible Accesi- Comentario
en HMI ble

desde

HMI

True True
True True

True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True

True True
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Nombre

a s_f3.1
<4qs_f4.0
<0 s_f4.1
4qn/s_f5.0
o s_f5.1
i) s_f6.0
i) s_f6.1
i) s f7.0
i) s_f7.1
0} s_f8.0

< (s_f8.1
<0 |_CContinuo(HMI)

<47 | _Vueltas(HMI)

<4q F1+
<4 F2+
<4q F3+
4q F4+
<4q F5+
<0 F6+
< F7+
<4q F8+

Tipo de datos

Bool
Bool

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

Bool

Direccion

%I3.2
%I3.3

%I3.4
%I3.5
%I4.0
%I4.1
%I4.2
%I4.3
%l4.4
%I4.5
%I4.6
%M3.7
%M4.0
%Q2.3
%Q2.5
%Q2.7
%Q3.1
%Q4.1
%Q4.3
%Q4.5
%Q4.7

Rema-
nencia

False
False

False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False

False

Visible Accesi- Comentario
en HMI ble

desde

HMI

True True
True True

True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True

True True




ANEXO V:

ALGORITMO DE
CONTROL DEL PLC
PRINCIPAL
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Programa Atadora Final / PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Bloques de pro-

grama
Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB.ProgramCycle
Idioma KOP
Titulo "Main Program Sweep Autor Comentario
(Cycle)"
Familia Version 0.1 ID personali-
zada
Nombre Tipo de datos  Offset Comentario
Temp
Segmento 1:
%DB1
"TSEND_C_DB"
TSENDC g
EN ENO
%M0.0 DONE —i...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY —...
true =— CONT ERROR —i...
0—|LEN STATUS — -~
%DB2
"PLC_1_Send_DB" — CONNECT
%QW2
"Tag_1"— DATA
-..=—COM_RST. ~
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TSEND_C_DB" %DB1 Block_FB
"Clock_10Hz" %MO0.0 Bool
"Tag_1" %QW2 Word
"PLC_1_Send_DB" %DB2 Block_SDT

Segmento 2:
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%DB3
"TSEND_C_DB_1"
TSENDC  gig)
EN ENO
%M0.0 DONE —...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY —...
true =— CONT ERROR —...
0 STATUS
%DB4
"PLC_1_Send_
DB_1"— CONNECT
%QW4
"Tag_2" — DATA
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Clock_10Hz" %MO0.0 Bool
"TSEND_C_DB_1" %DB3 Block_FB
"Tag_2" %QW4 Word
"PLC_1_Send_DB_1" %DB4 Block_SDT
Segmento 3:
%DB5
"TRCV_C_DB"
TRCV_C IE'
EN ENO
true=—EN_R DONE —i...
true — CONT BUSY —...
0 ERROR —i...
%DBE STATUS
"PLC_1_ RCVD_LEN
Receive_DB" CONNECT
%IW2
"Tag_11" — DATA
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"TRCV_C_DB" %DB5 Block_FB
"Tag_11" %IW?2 Word
"PLC_1_Receive_DB" %DB6 Block_SDT

Segmento 4:
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%DB7
"TRCV_C_DB_1"
TRCV_C IE'
EN ENO
true=—EN_R DONE —...
true — CONT BUSY —i...
ERROR —...
STATUS
"PLC_1_ RCVD_LEN
Receive_DB_1" CONNECT
"Tag_15" — DATA
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"TRCV_C_DB_1" %DB7 Block_FB
"Tag_15" %IW4 Word
"PLC_1_Receive_DB_1" |%DB8 Block_SDT
Segmento 5: Reinicializacion de Marcas
%M1.0 %M2.0
"FirstScan" "Tag_3"
| | { RESET_BF }—
MOVE 64
EN ENQ —
0N %MD5
"Estado de
OUT1 — Secuencia”
%MB9
"Estado de
s OUT2 Maquina"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"FirstScan” %M1.0 Bool
"Tag_3" %M2.0 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 6: Condicion de Marcha
%MB9 %MB9 %MB9
%M3.0 "Estadg de "Estadg de ”Estadg de %M10.0
"p_marcha(HMI)" Maquina Maquina Magquina "C_Emergencia" MOVE
11 | < | | < | | <> | |
11 | Byte | | Byte | | Byte | 4 EN ENO —
2 3 5 T=—IN %MB9
"Estado de
3¢ OUT1 — Maquina”
%I2.0 %I2.0

"p_marcha(ext)"

"p_marcha(ext)"

11 1pl
1T 1P 1
%M2.1

"M_Aux_Flanco"
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_marcha(HMI)" %M3.0 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"p_marcha(ext)" %I2.0 Bool
"M_Aux_Flanco" %M?2.1 Bool
Segmento 7: Condicion de Ciclo Continuo
%M3.5
%I2.3 "M_Ciclo_
"|_CContinuo(ext)" Continuo"
] | {
LI | \ 7
%M3.7
"|_CContinuo(
HMI)"
] L
LI |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"M_Ciclo_Continuo” %M3.5 Bool
"|_CContinuo(ext)" %I2.3 Bool
"|_CContinuo(HMI)" %M3.7 Bool
Segmento 8: Condicion de Vueltas
%MB9
“Estado de %M3.6
Maq_Lfna "M_Vueltas" MOVE
—| B;I;e| | | EN ENO
1 AN %MB9
"Estado de
¢ OUT1 — Maquina”
%MB9
"Estad(_) d? %M3.6
Maq_Lfna "M_Vueltas" MOVE
—| B;e| /1 EN ENO ——
4 TN %MB9
"Estado de
s OUTI Maquina"
%I2.4 %M3.6
"I_Vueltas(ext)" "M_Vueltas"
] L | 1
LI} v 7
%M4.0
"I_Vueltas(HMI)"
] L
LI |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"M_Vueltas" %M3.6 Bool
"|_Vueltas(ext)" %l2.4 Bool
"I_Vueltas(HMI)" %M4.0 Bool
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Segmento 9: Condicion de Emergencia

%M10.1
"|_Emergencia( %M10.0
HMD)" "C_Emergencia"
] L | 1
LI | \ 7
%I1.1 %M0.0
"|_Emergencia( "Clock_10Hz"
ext)" { RESET_BF }—t
1 MOVE 80
EN ENO —
O— N %MD5
"Estado de
5L OUT1 Secuencia”
MOVE
EN ENO ——
5N %MB9
"Estado de
35 OUT1 Magquina"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Clock_10Hz" %MO0.0 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"|_Emergencia(HMI)" %M10.1 Bool
"|_Emergencia(ext)" %I1.1 Bool
Segmento 10: Condicion de Rearme
%MB9 %MB9
%M3.2 "Estadc_) de "Estadc_) de %M10.0
“p_rearme(HMI)" Maquina Maquina "C_Emergencia" MOVE
1 1 | <> | | <> | :/I EN ENO ‘
L | Byte | | Byte | !
1 4 27N %MB9
%12.2 "Estado de
"p_rearme(ext)" it OQUT1 — Maquina”
{ |
MOVE
EN ENO ————i
0N %MD5
"Estado Qe
w34 sk QUT1 — Secuencia”
"Estado
Secuencia Aux”
———R }——
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_rearme(HMI)" %M3.2 Bool
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool

"p_rearme(ext)" %l2.2 Bool
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Segmento 11: Fin Rearme

%MB9
"Estado de %M3.3
Maquina" " MOVE
_|B;:e| | | EN ENO
2 O— N %MB9
"Estado de
3k OUT1 — Maquina”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"c_I" %M3.3 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 12: Condiciones Iniciales
Segmento 12: Condiciones Iniciales
| %10.0 %I0.1 %I0.2 %I0.3 %I0.4 %I0.5
"s_a0" "s_al" "s_c0" "s_c1" s_do" s_d1"
|| Vi |} 7 |} N—
| %I10.6 %10.7 %I1.3 %I1.4 %I2.6 %I2.5
"s_e0" "s_el" "s_torsionador1" "s_torsionador2" s_f1.1 "s_f1.0"
ST | Vi X % X VN—_
%I13.0 %Il2.7 %I3.2 %I3.1 %I3.4 %I3.3
s_f2.1" "s_f2.0" 's_f3.1" "s_f3.0" 's_f4.1" "s_f4.0"
ST | Vi X % X N—_
%l4.0 %I3.5 %l4.2 %I4.1 %l4.4 %Il4.3
s_f5.1" "s_f5.0" s_f6.1" s_6.0" 's_f7.1 5_f7.0"
S5 | Vi X % |} N—>
%l4.6 %Il4.5 %M3.3
5_f8.1" "s_f8.0" "
ST | % ()
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"I %M3.3 Bool
"s_a0" %I0.0 Bool
"s_al" %I0.1 Bool
"s_c0" %I10.2 Bool
"s c1" %I0.3 Bool
"s_do" %I0.4 Bool
"s_d1" %I0.5 Bool
"s_e0" %I0.6 Bool
"s_e1" %I10.7 Bool
"s_torsionador1"” %I1.3 Bool
"s_torsionador2" %I1.4 Bool
"s_f1.1" %I2.6 Bool
"s f1.0" %I2.5 Bool
"s_f2.1" %13.0 Bool
"s_f2.0" %I2.7 Bool
"s_f3.1" %I3.2 Bool
"s_f3.0" %I3.1 Bool
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"s_f4.1" %I3.4 Bool
"s_f4.0" %I3.3 Bool
"s_f5.1" %l4.0 Bool
"s_f5.0" %I3.5 Bool
"s_f6.1" %l4.2 Bool
"s_f6.0" %I14.1 Bool
"s f7.1" %l4.4 Bool
"s_f7.0" %l4.3 Bool
"s_f8.1" %l4.6 Bool
"s_f8.0" %l4.5 Bool
Segmento 13: Condicion de Paro
%MB9
%M3.1 %M10.0 "Estado de
"p_paro(HMI)" "C_Emergencia" Maquina MOVE
| | o | = | EN ENO ——
1T I | Byte |
5 O—IN %MB9
%I12.1 "Estado de
"p_paro(ext)" £ OUT1 Maquina"
|
%l1.5
"s_presencia”
1 L
I
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_paro(HMI)" %M3.1 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"s_presencia” %I1.5 Bool
"p_paro(ext)" %12.1 Bool
Segmento 14: Inicio sin C_I
%MB9 %MD5
"Estado de "Estado de %M3.3
Maquina" Secuencia" "o MOVE
| = | = | y
Byte | | pWord | V: EN ENQ ————
0 0 It %MB9
"Estado de
3¢ OUT1 — Maquina”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"CI" %M3.3 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 15: Aire (Salidas)
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%MB9 %MB9 %MB9
"Estadq de "Estadp de "Estadp de %Q2.0
Maquina Maquina Maquina "Aire_ON"
== | <> | | <> | {
Byte | | Byte | | Byte | v
1 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Byte |
2
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;;e |
4
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Aire_ON" %Q2.0 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 16: A+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.0
Secuencia" Maquina" Maquina" "A+'.'
= | | < | | < | {
DWord | | Byte | | Byte | v
1 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia”" | %MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"A+" %Q0.0 Bool

Segmento 17: A-
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.1
Secuencia" Maquina" Maquina" "A-".
== | | <> | | <> | {
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"A-" %Q0.1 Bool
Segmento 18: C+
%MD5 %MB9 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de "Estado de %Q0.2
Secuencia" Maquina" Maquina" Maquina" "C+'.'
= | | < | | < | | < | [ )
DWord | | Byte | | Byte | | Byte | v
2 4 0 6
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia”" | %MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C+" %Q0.2 Bool
Segmento 19: C-
%MD5 %MB9 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de "Estado de %Q0.3
Secuencia" Maquina" Maquina" Maquina" "C—".
= | | < | | < | | < | [ )
DWord | | Byte | | Byte | | Byte | v !
16 4 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
= |
Byte |
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"c-" %Q0.3 Bool
Segmento 20: Motor giro 1
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q1.0
Secuencia" Maquina" Maquina" "Motor1”
= | | <> | | < | [
DWord | | Byte | | Byte | v
3 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Motor1" %Q1.0 Bool
Segmento 21: Motor giro 2
%M3.4 . %MB9 . %MB9
"Estado Estado de Estado de %Q1.1
Secuencia Aux" Maquina Maquina "Motor2"
1 1 | <> | | <> | {
1T | Byte | | Byte | v
5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
"Motor2" %Q1.1 Bool
Segmento 22: D+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.4
Secuencia" Maquina" Maquina" "D
= | | < | | <> | [ )
DWord | | Byte | | Byte | v
4 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"D+" %Q0.4 Bool

Segmento 23: D-
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.5
Secuencia" Maquina" Maquina" "D-':
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v
16 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"D-" %Q0.5 Bool
Segmento 24: E+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de o
Secuencia" Maquina" Maquina" /?.22.'.6
= | | < | | < | {
DWord | | Byte | | Byte | v
14 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"E+" %Q0.6 Bool
Segmento 25: E-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.7
Secuencia” Maquina" Maquina" "E—".
== | | <> | | <> | { 1\
DWord | | Byte | | Byte | v !
16 0 5
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"E-" %Q0.7 Bool

Segmento 26: Torsionador Giro 1

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado Qe "Estadp de "Estadg de %Q2.1
Secuencia Maquina Maquina "Torsionador1"
== | | <> | | <> | [ \
DWord | | Byte | | Byte | v
15 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Torsionador1" %Q2.1 Bool
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 27: Torsionador giro 2

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.2
Secuencia Maquina Maquina "Torsionador2"
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Torsionador2" %Q2.2 Bool
Segmento 28: F1-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estadp df "Estadp df %Q2.4
Secuencia Maquina Maquina “Ep
= | | < | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
10 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F1-" %Q2.4 Bool

Segmento 29: F1+

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.3
Secuencia” Maquina" Maquina" "F1+."
== | | <> | | <> | [ \
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F1+" %Q2.3 Bool
Segmento 30: F2-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.6
Secuencia" Maquina" Maquina" "F2-:'
== | | <> | | <> | [ \
DWord | | Byte | | Byte | v !
1 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F2-" %Q2.6 Bool

Segmento 31: F2+
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.5
Secuencia" Maquina" Maquina" "F2+."
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F2+" %Q2.5 Bool
Segmento 32: F3-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de o
Secuencia" Maquina" Maquina" /OS;O
= | | < | | < | {
DWord | | Byte | | Byte | v
12 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F3-" %Q3.0 Bool
Segmento 33: F3+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.7
Secuencia” Maquina" Maquina" "F3
+
== | | <> | | <> | { 1\
DWord | | Byte | | Byte | v !
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F3+" %Q2.7 Bool

Segmento 34: F4-

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.0
Secuencia" Maquina" Maquina" "F4—:'
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v
13 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F4-" %Q4.0 Bool
Segmento 35: F4+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q3.1
Secuencia" Maquina" Maquina" "F4+."
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F4+" %Q3.1 Bool
Segmento 36: F5-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.2
Secuencia" Maquina" Maquina" "FS-.“
= | | < | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
6 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F5-" %Q4.2 Bool

Segmento 37: F5+

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.1
Secuencia” Maquina" Maquina" "F5+."
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F5+" %Q4.1 Bool
Segmento 38: F6-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estadt_) d? "Estad_o d? %Q4.4
Secuencia Maquina Maquina “EG-"
= | | < | | <> | [ )
DWord | | Byte | | Byte | v !
7 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F6-" %Q4.4 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 39: F6+
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.3
Secuencia" Maquina" Maquina" E6
+
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F6+" %Q4.3 Bool
Segmento 40: F7-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de
Secuencia" Maquina" Maquina" %8746
= | | < | | < | {
DWord | | Byte | | Byte | v
8 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F7-" %Q4.6 Bool
Segmento 41: F7+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.5
Secuencia” Maquina" Maquina" "F7+."
== | | <> | | <> | { 1\
DWord | | Byte | | Byte | v !
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;;el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F7+" %Q4.5 Bool
Segmento 42: F8-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q5.0
Secuencia" Maquina" Maquina" g
= | | <> | | < | [
DWord | | Byte | | Byte | v
9 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F8-" %Q5.0 Bool
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 43: F8+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.7
Secuencia" Maquina" Maquina" "F8+."
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F8+" %Q4.7 Bool

Segmento 44: Etapa 1
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%M3.0 %M3.3 %I1.0 %I1.5
"p_marcha(HMI)" " "s_pieza" "s_presencia” MOVE
{ | | { | Vi EN ENO ———1
X %MD5
%12.0 %12.0 "Estado de
"p_marcha(ext)" "p_marcha(ext)" s OUT1 Secuencia"
1} 1p |
I LI |
%M2.1
"M_Aux_Flanco"
M35 _%MDS _%MB9
"M_Ciclo_ Estado de Estadq dg
Continuo” Secuencia Maquina
|1 | = | ==
L | bword | | Byte
0 1
%MB9
"Estado de
Maquina"
| ==
| Byte |
4
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_marcha(HMI)" %M3.0 Bool
"cI" %M3.3 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"s_presencia” %I1.5 Bool
"M_Ciclo_Continuo" %M3.5 Bool
"s_pieza" %I1.0 Bool
"p_marcha(ext)" %I2.0 Bool
"M_Aux_Flanco" %M2.1 Bool
Segmento 45: Etapa 2/3
%MD5 %MB9
"Estado qe %10.1 “Estadc_) de
SecuenuaI 'S a1" Mlaqulna MOVE
| == T ==
DWord | L | Byte | EN ENO
1 1 27N %MD5
"Estado de
15 OUTT Secuencia"
%MB9
"Estado de
Maquina”
| - MOVE
—_—
| eyte | - EN ENO
4 Iy %MD5
"Estado de
15 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"s_al" %I0.1 Bool
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Segmento 46: Etapa 3 desde etapa 2

%MD5
"Estado Qe %10.3
Secuenaal s 1" MOVE
—-|D\,;;rd| | | EN ENO
2 3N %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"s_c1" %I0.3 Bool
Segmento 47: Etapa 4
%MD5
"Estado t:Je %11.2
Secuenual "s_hilo” MOVE
_-legz)rd| | | EN ENO
3 AN %MD5
"Estado de
5 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"s_hilo" %I1.2 Bool

Segmento 48: Etapa 6/10 y M_Aux del motor
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Segmento 48: Etapa 6/10 y M_Aux del motor

%DB9
%MD5 %MB9 "IEC_Timer_0_DB"
"SEstado de %10.5 "E/lstadp dg TON
IecuenC|aI 57d1" Iaquma Tlme
== = ==
| oword | 1T | Byte | IN Q >
4 4 T#3000ms PT ET
%DB10
"IEC_Timer_0_
%MB9 bB_1"
"Estado de TON
Maquina" T
= |
| Byte | IN Q >
1 T#3000ms PT ET
%M3.4
"Estado
Secuencia Aux"
{s}
MOVE
EN ENO
6N %MD5
"Estado de
s: OUT1 Secuencia"
MOVE
EN ENO ——
10—IN %MD5
"Estado de
55 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
"s_d1" %I0.5 Bool
"[EC_Timer_0_DB" %DB9 IEC_Timer
"[EC_Timer_0_DB_1" %DB10 IEC_Timer

Segmento 49: Etapa 7
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%DB11
"IEC_Timer_0_
%MD5 bB_2"
fudde s Ton
—- 's_f5.0" Time MOVE
—-|D‘A_,;rd| | | IN Q EN ENO ——i
6 T#3000ms PT ET 7 IN %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"I[EC_Timer_0_DB_2" %DB11 [EC_Timer
"s_f5.0" %I3.5 Bool
Segmento 50: Etapa 8
%DB12
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_3"
‘Estado de %l4.1 TON
Secu_e_nual 'S £6.0" Time IOz
|Dv;;rd| | (Y Q EN ENQ ——
7 T#3000ms PT ET 8 IN %MD5
"Estado de
5 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"[EC_Timer_0_DB_3" %DB12 IEC_Timer
"s_f6.0" %l4.1 Bool
Segmento 51: Etapa 9
%DB13
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_4"
Secoenci 4.3 ToN
- s_f7.0" Time MOVE
|DV;;rd| | Y Q EN ENO —
8 T#3000ms PT ET 9 IN %MD5
"Estado de
5 OUTY Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"IEC_Timer_0_DB_4" %DB13 [EC_Timer
"s_f7.0" %l4.3 Bool

Segmento 52: Etapa 10 desde etapa 9
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%DB14
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_5"
"SEstado de %l4.5 TON
ecu_ejual 's_f8.0" Time MOVE
—-|D‘A_,;rd| | | IN Q EN ENO ——i
9 T#3000ms PT ET 10 IN %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"I[EC_Timer_0_DB_5" %DB14 [EC_Timer
"s_f8.0" %l4.5 Bool
Segmento 53: Etapa 11
%DB15
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_6"
.'SEstadO qe.. %I12.5 TON
ecu_e_nual s £1.0" T oV
|Dv;;rd| | (Y Q EN ENQ ——
10 T#3000ms PT ET 11 IN %MD5
"Estado de
5L OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"[EC_Timer_0_DB_6" %DB15 IEC_Timer
"s_f1.0" %I2.5 Bool
Segmento 54: Etapa 12
%DB16
"IEC_Timer_0_
%MD5 bB_7"
.-SEstadO c_ie" %I2.7 TON
ecu_e_nmal s_f2.0" Time MOVE
|DV;;rd| | Y Q EN ENO —
1 T#3000ms PT ET 12 IN %MD5
"Estado de
5 OUTY Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"IEC_Timer_0_DB_7" %DB16 [EC_Timer
"s_f2.0" %l2.7 Bool

Segmento 55: Etapa 13
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%DB17
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_8"
.‘SEstadO de“ %I3.1 TON
ecu_ejual 's_f3.0" Time MOVE
|DWord| | IN Q EN ENO —
12 T#3000ms PT ET 13 IN %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"I[EC_Timer_0_DB_8" %DB17 [EC_Timer
"s_f3.0" %I13.1 Bool
Segmento 56: Etapa 14
%DB18
"IEC_Timer_0_
%MD5 pB_9"
"SEstado de %I13.3 TON
ecu_e_nual 's_f4.0" Time MOVE
|DWord| | IN Q EN ENO —i
13 T#3000ms PT ET 14 IN %MD5
"Estado de
3.4 5L OUT1 Secuencia"
"Estado
Secuencia Aux"
L (R}——
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
"I[EC_Timer_0_DB_9" %DB18 [EC_Timer
"s_f4.0" %I3.3 Bool
Segmento 57: Etapa 15
%MD5
"Estado de %10.7
Secuenual "5 e1" MOVE
_-IDV;t_)rd| { | EN ENO
14 15N %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"s_e1" %I0.7 Bool

Segmento 58: Etapa 16
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Segmento 60: Fin de programa

%MD5
"Estado QE %11.4
Secuenaal "s_torsionador2" MOVE
—|DV;;rd| | | EN ENO
15 16— 1IN %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”

Simbolo Direccion Tipo Comentario

"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"s_torsionador2" %I1.4 Bool

Segmento 59: Etapa 17

%MD5
"SEStado de %I0.4 %l0.6 %10.2
ecuenual "S_dO" "s_eO" S_CO" MOVE
_|D‘;:'d| | | | EN  ENO—
16 17N %MD5
"Estado de
ik QUT] — Secuencia”

Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"s_c0" %I0.2 Bool
"s_d0" %l0.4 Bool
"s_e0" %I0.6 Bool
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Segmento 60: Fin de programa

%MD5
SESC‘LBJS;’C‘;‘; %10.0 %I1.3 %12.6 %13.0 %I3.2
| | "s_a0" "s_torsionador1" "s_f1.1" "s_f2.1" "s_f3.1"
| owera| | | | | | | | | | | >

17
%M3.5
%I3.4 %14.0 %14.2 %l4.4 %I14.6 "M_Ciclo_
s_f4.1" 5_f5.1" "s_f6.1" "s_7.1" "s_f8.1" Continuo"
> 11 { | { | { | { | { | { | 2>
%M3.5
"M_Ciclo_
Continuo"
MOVE
EN ENO
0N %MD5
"Estado de
5% OUT1 Secuencia”
MOVE
>3 1——-: ENO —
O—N %MD5
"Estado de
OUT1 — Secuencia”
%MB9
"Estado de
3& OUT2 — Maguina"

Simbolo Direccién Tipo Comentario

"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte

"s_a0" %I0.0 Bool

"s_torsionador1" %I1.3 Bool

"M_Ciclo_Continuo” %M3.5 Bool

"s_f1.1" %I2.6 Bool

"s_f2.1" %I3.0 Bool

"s_f3.1" %I3.2 Bool

"s_f4.1" %I3.4 Bool

"s_f5.1" %l4.0 Bool

"s_f6.1" %l4.2 Bool

"s_f7.1" %l4.4 Bool

"s_f8.1" %l4.6 Bool
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Programa Atadora Final / PLC_2 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Bloques de pro-

grama
Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB.ProgramCycle
Idioma KOP
Titulo "Main Program Sweep Autor Comentario
(Cycle)"
Familia Version 0.1 ID personali-
zada
Nombre Tipo de datos  Offset Comentario
Temp
Segmento 1:
%DB1
"TRCV_C_DB"
TRCV_C @
EN ENO
true=—EN_R DONE —i...
true — CONT BUSY —...
0—LEN ERROR —I....
%DB2 STATUS — ..
"PLC_2_ RCVD_LEN — -
Receive_DB" — CONNECT
%QWO
"Tag_1"— DATA
<o == COM_RST a
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TRCV_C_DB" %DB1 Block_FB
"Tag_1" %QWO0 Word
"PLC_2_Receive_DB" %DB2 Block_SDT
Segmento 2:
%DB3
'TSEND_C_DB"
TSEND.C gy
EN ENO
%MO0.0 DONE —...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY =—i...
true =— CONT ERROR —i...
0— LEN STATUS — ..
%DB4
"PLC_2_Send_DB" — CONNECT
%IWO0
"Tag_2" — DATA
<o == COM_RST a
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Simbolo
"TSEND_C_DB"
"Clock_10HZ"
"Tag_2"
"PLC_2_Send_DB"

Direccion
%DB3
%M0.0
%IWO0
%DB4

Tipo
Block_FB
Bool

Word
Block_SDT

Comentario




ANEXO VII:

ALGORITMO DE
CONTROL DEL PLC 3



Totally Integrated
Automation Portal

Programa Atadora Final / PLC_3 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Bloques de pro-

grama
Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB.ProgramCycle
Idioma KOP
Titulo "Main Program Sweep Autor Comentario
(Cycle)"
Familia Version 0.1 ID personali-
zada
Nombre Tipo de datos  Offset Comentario
Temp
Segmento 1:
%DB1
"TRCV_C_DB"
TRCV_C @
EN ENO
true=—EN_R DONE —i...
true — CONT BUSY —...
0—LEN ERROR —I....
%DB2 STATUS — ..
"PLC_3_ RCVD_LEN — -
Receive_DB" — CONNECT
%QWO
"Tag_1"— DATA
<o == COM_RST a
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TRCV_C_DB" %DB1 Block_FB
"Tag_1" %QWO0 Word
"PLC_3_Receive_DB" %DB2 Block_SDT
Segmento 2:
%DB3
'TSEND_C_DB"
TSEND.C gy
EN ENO
%MO0.0 DONE —...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY =—i...
true =— CONT ERROR —i...
0— LEN STATUS — ..
%DB4
"PLC_3_Send_DB" — CONNECT
%IWO0
"Tag_2" — DATA
<o == COM_RST a
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Simbolo
"TSEND_C_DB"
"Clock_10HZ"
"Tag_2"
"PLC_3_Send_DB"

Direccion
%DB3
%M0.0
%IWO0
%DB4

Tipo
Block_FB
Bool

Word
Block_SDT

Comentario




ANEXO VIII:

VARIABLES DEL
ALGORITMO PRINCIPAL
DE SIMULACION
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Programa Atadora Final (Simulacion) / PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIly]

Variables PLC

Nombre

Q) System_Byte
4 FirstScan

4 DiagStatusUpdate
< |AlwaysTRUE
< |AlwaysFALSE
<qq |Clock_Byte
<qq (Clock_10Hz
i) Clock_5Hz
i) Clock_2.5Hz
0} Clock_2Hz
0} Clock_1.25Hz
<4 Clock_1Hz
< Clock_0.625Hz
<qq) Clock_0.5Hz
<0 Tag_1

| Tag_2

i) p_marcha
4 [p_paro

<) p_rearme
4 ¢

< Tag_10

<4 Tag_11

< (Tag_1 2

| Tag_14

| Tag_15

ol Tag_16

ol Tag_17

i) Tag_18
<4q/s_a0

<4 s_al
<4q/s_c0
4qq/s_cl

ol s_do

| s_d1

ol s_e0

i) s_el

Tipo de datos

Byte
Bool
Bool
Bool
Bool
Byte
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Word
Word
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Word
Bool
Bool
Word
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

Direccion

%MB1
%M1.0
%M1.1
%M1.2
%M1.3
%MBO
%MO0.0
%MO.1
%M0.2
%MO0.3
%MO0.4
%MO0.5
%MO0.6
%MO0.7
%QW2
%QW4
%M3.0
%M3.1
%M3.2
%M3.3
%Q5.0
%IW2
%I12.1
%I2.2
%IW4
%I3.0
%I14.0
%I5.0
%I0.0
%I0.1
%I0.2
%I0.3
%I0.4
%I0.5
%I0.6
%I0.7

Rema- \Visible Accesi- Comentario
nencia en HMI ble

desde

HMI

False [True True
False  [True True
False  [True True
False [True True
False  [True True
False  [True True
False [True True
False [True True
False [True True
False [True True
False  [True True
False  [True True
False  |True True
False [True True
False [True True
False  [True True
False [True True
False  [True True
False  |True True
False [True True
False  [True True
False  |True True
False [True True
False  [True True
False  |True True
False  [True True
False  [True True
False  [True True
False  [True True
False [True True
False  |True True
False [True True
False  [True True
False  |True True
False [True True

False |True True
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Nombre

- |S_pieza
<4 ||_Emergencia(ext)

<q s_hilo
Q) |s_torsionador1
o s_torsionador2

i) s_presencia

< A+

ah

qq C+

a

<q D+

<@ D-

<7 E+

<a-

<4 Motor1

<qq) Motor2

< Aire_ON

4 Torsionador1
<qq) | Torsionador2

< ||_Emergencia(HMI)
<0 M_Aux_Flanco

<q Estado Secuencia Aux
i) M_Ciclo_Continuo
i) M_Vueltas

ol Tag_3

4 Estado de Secuencia
4 Estado de Maquina
<4Q C_Emergencia

Tipo de datos

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
DWord
Byte

Bool

Direccion

%I1.0
%I1.1

%I1.2
%I1.3
%I1.4
%I1.5
%Q0.0
%Q0.1
%Q0.2
%Q0.3
%Q0.4
%Q0.5
%Q0.6
%Q0.7
%Q1.0
%Q1.1
%Q2.0
%Q2.1
%Q2.2
%Q2.3
%Q2.4
%Q2.5
%Q2.6
%Q2.7
%Q3.0
%Q3.1
%Q4.0
%M10.1
%M2.1
%M3.4
%M3.5
%M3.6
%M2.0
%MD5
%MB9
%M10.0

Rema-
nencia

False
False

False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False
False

False

Visible Accesi- Comentario
en HMI ble

desde

HMI

True True
True True

True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True
True True

True True
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Programa Atadora Final (Simulacion) / PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] /
Blogues de programa

Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB.ProgramCycle
Idioma KOP
Titulo "Main Program Sweep Autor Comentario
(Cycle)"
Familia Version 0.1 ID personali-
zada
Nombre Tipo de datos  Offset Comentario
Temp
Segmento 1:
%DB1
"TSEND_C_DB"
TSENDC g
EN ENO
%M0.0 DONE —i...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY —...
true =— CONT ERROR —i...
0—|LEN STATUS — -~
%DB2
"PLC_1_Send_DB" — CONNECT
%QW2
"Tag_1"— DATA
-..=—COM_RST. ~
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TSEND_C_DB" %DB1 Block_FB
"Clock_10Hz" %MO0.0 Bool
"Tag_1" %QW2 Word
"PLC_1_Send_DB" %DB2 Block_SDT

Segmento 2:
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%DB3
"TSEND_C_DB_1"
TSENDC  gig)
EN ENO
%M0.0 DONE —...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY —...
true =— CONT ERROR —...
0 STATUS
%DB4
"PLC_1_Send_
DB_1"— CONNECT
%QW4
"Tag_2" — DATA
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Clock_10Hz" %MO0.0 Bool
"TSEND_C_DB_1" %DB3 Block_FB
"Tag_2" %QW4 Word
"PLC_1_Send_DB_1" %DB4 Block_SDT
Segmento 3:
%DB5
"TRCV_C_DB"
TRCV_C IE'
EN ENO
true=—EN_R DONE —i...
true — CONT BUSY —...
0 ERROR —i...
%DBE STATUS
"PLC_1_ RCVD_LEN
Receive_DB" CONNECT
%IW2
"Tag_11" — DATA
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"TRCV_C_DB" %DB5 Block_FB
"Tag_11" %IW?2 Word
"PLC_1_Receive_DB" %DB6 Block_SDT

Segmento 4:
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%DB7
"TRCV_C_DB_1"
TRCV_C IE'
EN ENO
true=—EN_R DONE —...
true =—— CONT BUSY —...
0 ERROR —1...
%DBS STATUS
"PLC_1_ RCVD_LEN
Receive_DB_1" CONNECT
%IW4
"Tag_15" — DATA
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"TRCV_C_DB_1" %DB7 Block_FB
"Tag_15" %IW4 Word
"PLC_1_Receive_DB_1" |%DB8 Block_SDT
Segmento 5: Reinicializacion de Marcas
%M1.0 %M2.0
"FirstScan" "Tag_3"
| | { RESET_BF }—
MOVE 64
EN ENO —
0—IN %MD5
"Estado de
OUT1 Secuencia”
%MB9
"Estado de
s OUT2 Magquina"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"FirstScan" %M?1.0 Bool
"Tag_3" %M2.0 Bool
"Estado de Secuencia”" | %MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 6: Condicion de Marcha
%MB9 %MB9 %MB9
%M3.0 "Estadg de "Estadg de ”Estadg de %M10.0
"p_marcha” Maquina Maquina Maquina "C_Emergencia” MOVE
11 | < | | < | | <> | |
11 | Byte | | Byte | | Byte | Vi EN BN —
2 3 5 T—N %MB9
"Estado de
53¢ OUT1 — Maquina”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_marcha" %M3.0 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

"C_Emergencia” %M10.0 Bool
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Segmento 7: Condicion de Ciclo Continuo

La marca de ciclo continuo se activa directamente utilizando la M_Ciclo_Continuo

Simbolo Direccién Tipo Comentario
Segmento 8: Condicion de Vueltas
%MB9
"Estadq de %M3.6
Maqu'”i "M_Vueltas" MOVE
_| Byte — | | EN ENO
1 4— N o
%MB9
"Estado de
3¢ OUT1 — Maquina®
%MB9
“Estado de %M3.6
Maqﬂ"a "M_Vueltas" MOVE
—| B;e| /I EN ENO ——
4 T—N %MB9
"Estado de
& OUT1 — Maquina”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"M_Vueltas" %M3.6 Bool
Segmento 9: Condicion de Emergencia
%M10.1
"|_Emergencia( %M10.0
HMID)" "C_Emergencia"
—— — { }
%I1.1 %MO0.0
"|_Emergencia( "Clock_10Hz"
ext)" { RESET_BF }—
V: MOVE 80
EN ENO —
0—IN %MD5
"Estado de
s OUTT Secuencia”
MOVE
EN ENO —
>IN %MB9
"Estado de
5 OUTH Maquina"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Clock_10HZ" %MO0.0 Bool
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"|_Emergencia(HMI)" %M10.1 Bool
"|_Emergencia(ext)" %I1.1 Bool
Segmento 10: Condicion de Rearme
%MB9 %MB9
%M3.2 Estado de ‘Estado de %M10.0
"p_rearme” Maquina Maquina "C_Emergencia" MOVE
1 1 | <> | | <> | :/I EN EN
1T | Byte | | Byte | f © —
1 4 2—N %MB9
"Estado de
sk OUT1 — Maquina®
MOVE
EN ENO ——
0N %MD5
"Estado Qe
3.4 s OUT1 Secuencia
"Estado
Secuencia Aux"
———R }——
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"p_rearme" %M3.2 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
Segmento 11: Fin Rearme
%MB9
"Estadq de %M3.3
Maq_‘f”i o MOVE
—| B;e| | | EN ENO
2 0= N %MB9
"Estado de
5 OUT1 Maquina”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"c_I" %M3.3 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 12: Condiciones Iniciales
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Segmento 12: Condiciones Iniciales

%10.0 %I0.1 %I0.2 %I0.3 %I0.4 %I0.5
"s_a0" "s_al" "s_c0" "s_c1" s_do" "s_d1"
{ | 4 { | 4 | 1 >
| %10.6 %10.7 %I1.3 %I1.4 %M3.3
"s_e0" "s_el" "s_torsionador1” "s_torsionador2" "cI"
>ST1— | % | % ()
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"cI" %M3.3 Bool
"s_a0" %I0.0 Bool
"s_al" %I0.1 Bool
"s_c0" %I0.2 Bool
"s_c1" %I0.3 Bool
"s_d0" %l0.4 Bool
"s_d1" %I0.5 Bool
"s_e0" %I0.6 Bool
"s_el" %I0.7 Bool
"s_torsionador1" %I1.3 Bool
"s_torsionador2" %I1.4 Bool
Segmento 13: Condicion de Paro
%MB9
%M3.1 %M10.0 "Estado de
"p_paro" "C_Emergencia" Maquina MOVE
| | I/} | < | EN ENO ——
1T I | Byte |
5 O IN %MB9
%I1.5 "Estado de
"s_presencia" 5 OUTT Magquina"
{ |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_paro" %M3.1 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C_Emergencia" %M10.0 Bool
"s_presencia” %11.5 Bool
Segmento 14: Inicio sin C_|
%MB9 %MD5
"Estado de "Estado de %M3.3
Magquina" Secuencia” "c I:‘ RGE
| = | - -
Byte | |DWord | V: EN ENO
0 0 It %MB9
"Estado de
sk OUTT Maquina”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"cI" %M3.3 Bool
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 15: Aire (Salidas)
%MB9 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.0
Maquina" Maquina" Maquina" "Aire ON
== | < | | < | [ )
Byte | | Byte | | Byte | 1
1 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
2
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
4
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Aire_ON" %Q2.0 Bool
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 16: A+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de
Secuencia" Maquina" Maquina" %230
= | | < | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
1 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"A+" %Q0.0 Bool

Segmento 17: A-
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.1
Secuencia" Maquina" Maquina" "A-".
== | | <> | | <> | {
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"A-" %Q0.1 Bool
Segmento 18: C+
%MD5 %MB9 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de "Estado de %Q0.2
Secuencia" Maquina" Maquina" Maquina" "C+'.'
= | | < | | < | | < | [ )
DWord | | Byte | | Byte | | Byte | v
2 4 0 6
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia”" | %MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"C+" %Q0.2 Bool
Segmento 19: C-
%MD5 %MB9 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de "Estado de %Q0.3
Secuencia" Maquina" Maquina" Maquina" "C—".
= | | < | | < | | < | [ )
DWord | | Byte | | Byte | | Byte | v !
16 4 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
= |
Byte |
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"c-" %Q0.3 Bool
Segmento 20: Motor giro 1
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q1.0
Secuencia" Maquina" Maquina" "Motor1”
= | | <> | | < | [
DWord | | Byte | | Byte | v
3 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Motor1" %Q1.0 Bool
Segmento 21: Motor giro 2
%M3.4 . %MB9 . %MB9
"Estado Estado de Estado de %Q1.1
Secuencia Aux" Maquina Maquina "Motor2"
1 1 | <> | | <> | {
1T | Byte | | Byte | v
5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
"Motor2" %Q1.1 Bool
Segmento 22: D+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.4
Secuencia" Maquina" Maquina" "D
= | | < | | <> | [ )
DWord | | Byte | | Byte | v
4 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"D+" %Q0.4 Bool

Segmento 23: D-
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.5
Secuencia" Maquina" Maquina" "D-':
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v
16 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"D-" %Q0.5 Bool
Segmento 24: E+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de o
Secuencia" Maquina" Maquina" /?.22.'.6
= | | < | | < | {
DWord | | Byte | | Byte | v
14 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"E+" %Q0.6 Bool
Segmento 25: E-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q0.7
Secuencia” Maquina" Maquina" "E—".
== | | <> | | <> | { 1\
DWord | | Byte | | Byte | v !
16 0 5
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"E-" %Q0.7 Bool

Segmento 26: Torsionador Giro 1

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado Qe "Estadp de "Estadg de %Q2.1
Secuencia Maquina Maquina "Torsionador1"
== | | <> | | <> | [ \
DWord | | Byte | | Byte | v
15 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Torsionador1" %Q2.1 Bool
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 27: Torsionador giro 2

%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.2
Secuencia Maquina Maquina "Torsionador2"
== | | <> | | <> | { )
DWord | | Byte | | Byte | v !
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Torsionador2" %Q2.2 Bool
Segmento 28: F1-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.3
Secuencia" Maquina" Maquina" "F1-:'
= | | < | | < | {s}
DWord | | Byte | | Byte | L
10 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F1-" %Q2.3 Bool
Segmento 29: F1+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.3
Secuencia" Maquina" Maquina" "Ep
= | | < | | < | (R)
DWord | | Byte | | Byte | Ve
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F1-" %Q2.3 Bool
Segmento 30: F2-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.4
Secuencia" Maquina" Maquina" "F2-:'
= | | < | | < | {s)
DWord | | Byte | | Byte | L
11 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F2-" %Q2.4 Bool

Segmento 31: F2+
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.4
Secuencia" Maquina" Maquina" “F2-:'
== | | <> | | <> | (R}
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F2-" %Q2.4 Bool
Segmento 32: F3-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de o
Secuencia" Maquina" Maquina" /:(332_:'5
= | | < | | < | {s}
DWord | | Byte | | Byte | Vo
12 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F3-" %Q2.5 Bool
Segmento 33: F3+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.5
Secuencia" Maquina" Maquina" "F3—:'
== | | <> | | <> | (R}
DWord | | Byte | | Byte | L
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F3-" %Q2.5 Bool
Segmento 34: F4-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.6
Secuencia" Maquina" Maquina" "E4
= | | < | | < | {s)
DWord | | Byte | | Byte | Vo
13 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F4-" %Q2.6 Bool
Segmento 35: F4+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.6
Secuencia" Maquina" Maquina" "E4
== | | <> | | <> | (R}
DWord | | Byte | | Byte | L
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F4-" %Q2.6 Bool
Segmento 36: F5-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.7
Secuencia" Maquina" Maquina" "FS-.“
= | | < | | < | {s}
DWord | | Byte | | Byte | L
6 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F5-" %Q2.7 Bool
Segmento 37: F5+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q2.7
Secuencia" Maquina" Maquina" "F5
== | | <> | | <> | (R}
DWord | | Byte | | Byte | Ve
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F5-" %Q2.7 Bool
Segmento 38: F6-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q3.0
Secuencia" Maquina" Maquina" "F6-.“
= | | < | | < | {s)
DWord | | Byte | | Byte | L
7 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F6-" %Q3.0 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 39: F6+
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%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q3.0
Secuencia" Maquina" Maquina" “F6-."
== | | <> | | <> | (R}
DWord | | Byte | | Byte | v
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| Bytel
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F6-" %Q3.0 Bool
"Estado de Secuencia”" | %MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 40: F7-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de
Secuencia" Maquina" Maquina" 0/3373_:.1
= | | < | | < | (s}
DWord | | Byte | | Byte | Vo
8 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia”" | %MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"F7-" %Q3.1 Bool
Segmento 41: F7+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q3.1
Secuencia" Maquina" Maquina" "F7—:'
= | | < | | < | (R}
DWord | | Byte | | Byte | L
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;;el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord

"Estado de Maquina" %MB9 Byte
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F7-" %Q3.1 Bool
Segmento 42: F8-
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.0
Secuencia" Maquina" Maquina" g
== | | <> | | <> | (s}
DWord | | Byte | | Byte | Vo
9 5 0
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F8-" %Q4.0 Bool
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
Segmento 43: F8+
%MD5 %MB9 %MB9
"Estado de "Estado de "Estado de %Q4.0
Secuencia" Maquina" Maquina" “F8-:'
= | | < | | < | (R)
DWord | | Byte | | Byte | L
17 5 0
%MB9
"Estado de
Maquina"
| B;:el
2
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"F8-" %Q4.0 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte

Segmento 44: Etapa 1




Totally Integrated
Automation Portal

%M3.0 %M3.3 %I11.0 %I1.5
"p_marcha" "c" "s_pieza" "s_presencia” MOVE
{ | { | { | Vi EN ENO ——
TN %MD5
"Estado gie
M35 _%MDS _%MB9 3¢ QUT1 — Secuencia”
"M_Ciclo_ Estado de Estad(_) d?
Continuo” Secuencia Magquina
Ly | - | | =
L | DWord | | Byte
0 1
%MB9
"Estado de
Maquina"
| =
| Byte |
4
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"p_marcha" %M3.0 Bool
"cI" %M3.3 Bool
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"s_presencia” %I1.5 Bool
"M_Ciclo_Continuo" %M3.5 Bool
"s_pieza" %I1.0 Bool
Segmento 45: Etapa 2
%MD5 %MB9
"Estado de %10.1 "Estado de
Secuenual "5 a1” Mlaquma MOVE
== T ==
_|DWord| 1T | Byte | El Y0
1 1 2N %MD5
"Estado de
:5 OUT1 Secuencia"
%MB9
"Estado de
Maquina"
| - MOVE
| Byte | EN ENQ ——i
4 3N %MD5
"Estado de
5 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"s_al" %I0.1 Bool

Segmento 46: Etapa 3 desde etapa 2
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%MD5
"Estado QE %I10.3
Secuenaal " 1" MOVE
—|DV;;rd| | | EN ENO
2 3N %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”

Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord

"s c1" %I0.3 Bool

Segmento 47: Etapa 4

%MD5
"Estado de %11.2
Secuencia" P
o | s_hilo MOVE
—|DW0rd| { | EN ENO
3 AN %MD5
"Estado de
1k QUTY — Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
%I1.2 Bool

"s_hilo"

Segmento 48: Etapa 6/10 y M_Aux del motor
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Segmento 48: Etapa 6/10 y M_Aux del motor

%DB9
%MD5 %MB9 "IEC_Timer_0_DB"
"SEstado de %10.5 "E/lstadp dg TON
IecuenC|aI 57d1" Iaquma Tlme
== = ==
| oword | 1T | Byte | IN Q >
4 4 T#3000ms PT ET
%DB10
"IEC_Timer_0_
%MB9 bB_1"
"Estado de TON
Maquina" T
= |
| Byte | IN Q >
1 T#3000ms PT ET
%M3.4
"Estado
Secuencia Aux"
{s}
MOVE
EN ENO
6N %MD5
"Estado de
s: OUT1 Secuencia"
MOVE
EN ENO ——
10—IN %MD5
"Estado de
55 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
"s_d1" %I0.5 Bool
"[EC_Timer_0_DB" %DB9 IEC_Timer
"[EC_Timer_0_DB_1" %DB10 IEC_Timer

Segmento 49: Etapa 7
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%DB11
"IEC_Timer_0_
%MD5 bB_2"
"Estado de TON
S ia" =
ecu_ejual Time MOVE
—-|DW°rd| IN Q EN ENO ——i
6 T#3000ms PT ET 7 IN %MD5
"Estado de
5L OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"[EC_Timer_0_DB_2" %DB11 IEC_Timer
Segmento 50: Etapa 8
%DB12
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_3"
"Estado de TON
S ia" =
ecu_ejual Time MOVE
—-|DW°rd| IN Q EN ENO —
7 T#3000ms PT ET 8 IN %MD5
"Estado de
35 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"[EC_Timer_0_DB_3" %DB12 IEC_Timer
Segmento 51: Etapa 9
%DB13
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_4"
“Estado de TON
Secu_e_nual Time IOz
—-|DW0rd| IN Q EN ENO —
8 T#3000ms PT ET 9 IN %MD5
"Estado de
5 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
IEC_Timer

"IEC_Timer_0_DB_4" %DB13

Segmento 52: Etapa 10 desde etapa 9
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%DB14
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_5"
"Estado de TON
Secu_ejual Time TN
—-|D‘A_,;rd| IN Q EN ENQ =i
9 T#3000ms PT ET 10 IN %MD5
"Estado de
5L OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"I[EC_Timer_0_DB_5" %DB14 [EC_Timer
Segmento 53: Etapa 11
%DB15
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_6"
"SEstado de TON
ecu_ejual Tlme MOVE
_-lov;;rd| IN Q EN ENO ———i
10 T#3000ms PT ET 11 IN %MD5
"Estado de
35 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"I[EC_Timer_0_DB_6" %DB15 [EC_Timer
Segmento 54: Etapa 12
%DB16
"IEC_Timer_0_
%MD5 be_7"
"SEstado de TON
ecu_e_nual Time MOVE
_-le;c_erl IN Q EN ENO ———i
1 T#3000ms PT ET 12 IN %MD5
"Estado de
5 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
IEC_Timer

"IEC_Timer_0_DB_7" %DB16

Segmento 55: Etapa 13
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%DB17
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_8"
"Estado de TON
Secu_ejual Time TN
_-|DWOrd| IN Q EN ENQ =
12 T#3000ms PT ET 13 IN %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"I[EC_Timer_0_DB_8" %DB17 [EC_Timer
Segmento 56: Etapa 14
%DB18
"IEC_Timer_0_
%MD5 DB_9"
“Estado de TON
Secu_ejual Time TN
—-|DW°rd| IN Q EN ENO ———i
13 T#3000ms PT ET 14 IN %MD5
"Estado Qe
%M3.4 s OUT Secuencia
"Estado
Secuencia Aux"
L (R}——
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia"  |%MD5 DWord
"Estado Secuencia Aux" |%M3.4 Bool
"IEC_Timer_0_DB_9" %DB18 [EC_Timer
Segmento 57: Etapa 15
%MD5
"Estado QE %10.7
Secuenaal "5 1" MOVE
——|Dv;;rd| | | EN ENO
14 5N %MD5
"Estado de
5L OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"s e1" %I0.7 Bool

Segmento 58: Etapa 16
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%MD5
"Estado QE %11.4
Secuenaal "s_torsionador2" MOVE
—|DV;;rd| | | EN ENO
15 16N %MD5
"Estado de
s OUT1 Secuencia”
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"s_torsionador2" %I1.4 Bool
Segmento 59: Etapa 17
%MD5
"SEStado de %I0.4 %l0.6 %10.2
ecuenual "S_dO" "s_eO" "S_CO" MOVE
|DV;:rd| { | { | | | EN ENO ——
16 17N %MD5
"Estado de
15 OUT1 Secuencia"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"s_c0" %I0.2 Bool
"s_d0o" %l0.4 Bool
"s_e0" %I0.6 Bool
Segmento 60: Fin de programa
%MD5 M35
"SEStado de %0.0 %I1.3 "M_Ciclo_
ecuenual "s_a0" "s_torsionador1" Continuo" MOVE
|DvG;rd| { | { | | | EN ENO ——
17 0N %MD5
"Estado de
35 OUT1 Secuencia"
%M3.5
"M_Ciclo_
Continuo" MOVE
——/}———=&n ENO —
0N %MD5
"Estado de
ouT1 Secuencia"
%MB9
"Estado de
sk OUT2 Maquina"
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Estado de Secuencia" |%MD5 DWord
"Estado de Maquina" %MB9 Byte
"s_a0" %I0.0 Bool
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Simbolo
"s_torsionador1"
"M_Ciclo_Continuo"

Direccion
%I1.3
%M3.5

Tipo
Bool
Bool

Comentario




ANEXO X:

ALGORITMO DE
CONTROL DEL PLC 2 DE
SIMULACION
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Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB.ProgramCycle
Idioma KOP
Titulo "Main Program Sweep Autor Comentario
(Cycle)"
Familia Version 0.1 ID personali-
zada
Nombre Tipo de datos  Offset Comentario
Temp
Segmento 1:
%DB1
"TRCV_C_DB"
TRCV_C
EN ENO
true — EN_R DONE =—i...
true — CONT BUSY —...
0— LEN ERROR —...
%DB2 STATUS — ..
"PLC_2_ RCVD_LEN — ...
Receive_DB" — cONNECT
%QWO
"Tag_1"— DATA
«. == COM_RST -
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TRCV_C_DB" %DB1 Block_FB
"Tag_1" %QWO0 Word
"PLC_2_Receive_DB" %DB2 Block_SDT
Segmento 2:
%DB3
"TSEND_C_DB"
TSEND_C @
EN ENO
%M0.0 DONE —-..
"Clock_10Hz" — REQ BUSY —...
true =— CONT ERROR —1...
0—LEN STATUS — .-
%DB4
"PLC_2_Send_DB" — CONNECT
%IWO0
"Tag_2" — DATA
... == COM_RST -
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TSEND_C_DB" %DB3 Block_FB
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Simbolo
"Clock_10HZz"
"Tag_2"
"PLC_2_Send_DB"

Direccion
%MO0.0
%IW0
%DB4

Tipo

Bool

Word
Block_SDT

Comentario




ANEXO XI:

ALGORITMO DE
CONTROL DEL PLC 3DE
SIMULACION
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Programa Atadora Final (Simulacion) / PLC_3 [CPU 1214C AC/DC/Rly] /
Blogues de programa

Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB.ProgramCycle
Idioma KOP
Titulo "Main Program Sweep Autor Comentario
(Cycle)"
Familia Version 0.1 ID personali-
zada
Nombre Tipo de datos  Offset Comentario
Temp
Segmento 1:
%DB1
"TRCV_C_DB"
TRCV_C @
EN ENO
true=—EN_R DONE —i...
true — CONT BUSY —...
0—LEN ERROR —I....
%DB2 STATUS — ..
"PLC_3_ RCVD_LEN — -
Receive_DB" — CONNECT
%QWO
"Tag_1"— DATA
<o == COM_RST a
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"TRCV_C_DB" %DB1 Block_FB
"Tag_1" %QWO0 Word
"PLC_3_Receive_DB" %DB2 Block_SDT
Segmento 2:
%DB3
'TSEND_C_DB"
TSEND.C gy
EN ENO
%MO0.0 DONE —...
"Clock_10Hz" — REQ BUSY =—i...
true =— CONT ERROR —i...
0— LEN STATUS — ..
%DB4
"PLC_3_Send_DB" — CONNECT
%IWO0
"Tag_2" — DATA
<o == COM_RST a
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Simbolo
"TSEND_C_DB"
"Clock_10HZ"
"Tag_2"
"PLC_3_Send_DB"

Direccion
%DB3
%M0.0
%IWO0
%DB4

Tipo
Block_FB
Bool

Word
Block_SDT

Comentario
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