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GLOSARIO

PLC: Controlador l6gico programable
Grafcet: Grafo de control de etapas de transicion
Ladder o KOP: Esquema de contactos para la programacion de PLC

[EC: International electrotechnical commission. Comisién Electrotécnica
internacional

IRIS: Herramienta de trabajo del software Automgen para realizar aplicaciones
en 2Dy 3D

Folio: Area de trabajo del software Automgen para realizar programas



INTRODUCCION

Desde los primeros sistemas automatizados se ha buscado la manera de
implementar herramientas que simulen procesos en condiciones de trabajo
reales para el desarrollo de aplicaciones con automatas.

La utilizacién de software que permita al usuario interactuar con herramientas
para la realizacion de automatismos sin la necesidad de contar con los
componentes para su aplicacién, se ha convertido en una parte importante en
la ensefianza y en aplicaciones industriales ya que modelar un sistema o un
proceso significa estar un paso adelante a la hora de tomar decisiones. Las
principales ventajas que se obtienen con la simulacién de procesos es la
creacion de un ambiente similar con condiciones aproximadas y estimar el
comportamiento del proceso en forma dinamica.

El contenido del presente documento esta estructurado por capitulos,
dispuestos de tal forma que sirva de guia para adentrarse en el software
AUTOMGEN V8, conocer su funcionamiento y manejarlo de manera eficaz,
permitiendo al usuario desarrollar sus habilidades en la creacion y simulacion
de automatismos orientados a la electroneumatica y otros procesos
industriales, todo esto de una manera gradual a medida que avanza por cada
uno de ellos.

El capitulo I, Contiene una descripcién del software, se explica sus ventajas,
sus caracteristicas técnicas y su entorno de trabajo.

En el capitulo Il, se presenta la manera de implementar mandos de
automatismos utilizando el lenguaje de programacion Ladder, ademas pretende
introducir al lector ala edicién de programas en dicho lenguaje, explicando de
una manera resumida aspectos importantes como son: El tipo de variables que
utiliza y asignacion de simbolos a las mismas, programacion basica utilizando
variables de entrada, salida, marcas, bobinas de set y reset, temporizadores y
contadores.

En el capitulo Ill, se detalla la manera de implementar mandos de
automatismos utilizando Grafcet, asi como su edicion y asignacién de
variables.

El capitulo 1V, a la creacién, simulacion y asignacion de variables de circuitos
electroneumaticos, por medio de la herramienta de trabajo Automsim, asi como
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a la adicién de elementos eléctricos que complementan dicha simulacion tales
como PLC, contactos, interruptores, solenoides y indicadores visuales
luminosos.

El capitulo V, contiene una descripcion resumida para la importacion, edicion y
asignacion de variables de partes operativas en 3D de la libreria de Automgen,
asi como su posicionamiento en el plano cartesiano para la realizacion de
simulaciones.

En el capitulo VI, se detalla la manera de realizar sistemas de supervisién en
2D, asi como la adicién de elementos tales como contactores, pulsadores y
asignacion de variables para la creacion de un panel de supervision.

En el capitulo VII, se muestra de manera detallada la forma de establecer
comunicacién y descargar programas en los PLC S7-200 y S7-300.

Finalmente, el capitulo VI, posee ejercicios propuestos, los cuales
complementan lo visto en los capitulos anteriores.

20



1. AUTOMGEN V8

AUTOMGEN V8 es un software de simulacion y supervision de parte operativas
2D y 3D que funciona en PC bajo sistema operativo Windows y posibilita de
manera agil el disefio de aplicaciones de automatizacion con PLC.

Actualmente la versién mas avanzada de este software es AUTOMGEN V8, la
cual permite la programacion de diferentes PLC en los lenguajes mas usados
como Ladder y Grafcet e incorpora una nueva herramienta de trabajo llamada
AUTOMSIM que permite la simulacion de circuitos neumdticos, hidraulicos,
eléctricos y de electronica digital.

Automgen posibilita:

Disefo de aplicaciones de automatizacién.

Generacion de programas para autématas programables especificos y
para PC (uso del PC como autémata mediante tarjetas de entradas y
salidas).

Disefno de aplicaciones de supervisién de sistemas en 2D.

Simulacién de partes operativas en 3D, generacién de animaciones de
demostracion.

Importacion de dibujos 3D (3D Studio, AUTOCAD, SOLIDWORKS,
SOLIDCONCEPTER, etc.).

Simulacién eléctrica, neumatica, hidraulica y electronica digital.

1.1 CARACTERISTICAS TECNICAS

1.1.1 Configuracioén requerida para la instalaciéon del software

Computador: PC, con PENTIUM o un mejor procesador.

Sistema operativo: Microsoft WINDOWS 98SE, ME, NT4, 2000, 2003, XP,
VISTA.

RAM: 256 MB RAM.

Video: 1024 x 768 16 Bits

Conexioén: usualmente Puerto RS232 o USB para conexién de PLC'

1Fuente: AUTOMGEN?® Technical Characteristics
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1.1.2 Lenguajes de programacion
Ladder, Flow chart, Logic, Funtion blocks, Literal, Grafcet/SFC?
1.1.3 PLC o tarjetas compatibles

SCHNEIDER (PB, SMC, TSX17-10, 17-20, 47, 07, 37, 57, ZELIO, ZELIO2,
TWIDO), SIEMENS (S5, S7), ABB (CS31, AC31), KLOCKNER-MOELLER
(PS3, PS4, PS414), GE-FANUC (90 Micro, 9030), CEGELEC (C50, C100,
8005, 8035), OMRON (C, CV, CS), MITSUBISHI (FX, Q), FESTO,
PANASONIC, LEGO RCX, LANGUAGEC, PC (l/O drivers available for I/O
driving - use a PC as a PLC).?

1.1.4 Instalacion

Introduzca el CD vy la instalacion comenzara automaticamente, en el cuadro de
dialogo “Installation options” adicione el PLC y/o la tarjeta con que va ha
trabajar, como se muestra en la figura 1, y siga los pasos que le indica el
instalador.

Figura 1. Opciones de instalacion

=
Installation options M

=

Featues T | Cumert instalation
| C] suToMGEN Mot et installed
E Examples Mot pet installed
140 PC driver Mot vet installed
Preset IRISZD objects Mot pet installed
Mot pet installed
Mot pet installed
Mot yet installed
Nat yet installed
Mot vet installed
Mot yet installed
Mot vet installed
Mot yet installed
Mot pet installed
Mot yet installed
Mot yet installed

Kt net installad

2.3 Fuente: AUTOMGEN® Technical Characteristics
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1.1.5 Ambiente de trabajo

Este software trabaja bajo un ambiente Windows y consiste de los siguientes
elementos: Barra de herramientas, espacio de trabajo, buscador, tabulador y
ventana de mensajes, tal como se muestra en la figura 2.

Figura 2. Ambiente de trabajo de AUTOMGEN V8
72 AuowGen ves -pert I

%&lchi\ro Edicion Visualizacion Programa Herramientas Ventana 2

AsE|S 2P EECu|=x|n (E|x|sne A

1R

fi Lo Mavegador | ¢ Blancos | gPalem |

X |Bienvenide a AUTOMGEN V8.8, programa iniciado a 15:55 58

[<[4] »[»]\ 1nfos /i Compilacién j, Puestaapunto [

Tabulador

El tabulador consiste de 3 elementos (Blancos, Paleta y Navegador) los cuales
ayudan al usuario a la creacion de los programas en los diferentes lenguajes,
simulacion eléctrica, neumatica, hidraulica y electronica digital, configuracion y
comunicaciéon de los compiladores ya sean el PC o PLC. La descripcion de
cada elemento se presenta a continuacion:
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a. Blancos

El tabulador Blancos esta localizado debajo de la ventana buscador y en ella
se puede acceder a los PLC o tarjetas que se configuraron en la instalacion.

Para activar el PLC o la tarjeta a utilizar solo es necesario dar clic sobre el
icono del mismo (en este caso el S7300) y aparecera una marca roja como se
muestra en la figura 3.

Figura 3. Tabulador Blancos

Proyecto x

Activo | Mombre | Version

PC 8.001
STEPT (57200) 8.002
STEPS 8.001
STEPT (57300) 8.000

OMRON 8.000

SLEE R

FESTO 8.000

] MNavegador < Blancos iﬁpaleta

b. Paleta

El tabulador Paleta esta localizado debajo de la ventana buscador y en ella se
puede acceder al programa de elementos gréaficos, los cuales pueden ser
seleccionados y puestos sobre la hoja de trabajo.
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Figura 4. Tabulador Paleta

Proyecto x
Bloques
Elementos de blogues funcionales
Elementos de Grafcet

Elementos de Ladder

- -
'—c»—c»—c»—c:—'

!Lq ]
Ed E 3

Elementos de Logigramme
Lista de simbolos

" Navegador | < Blancos ?Paleta

c. Navegador

El Navegador es un elemento central para aplicaciones de administracion.

Es utilizado para accesos rapidos a diferentes elementos de aplicacién: hojas
de trabajo, simbolos, configuracién, impresién, elementos 2D y 3D, etc.

Las acciones sobre el navegador son realizadas haciendo doble clic sobre el
elemento (abre el elemento) o haciendo clic sobre el boton derecho del ratén
(ahade un nuevo elemento al proyecto, especial accion sobre un elemento,
etc.)
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Figura 5. Tabulador Navegador

Proyecto x
= E Proyecto : (sin nombre)
Folios
Simbolos
+ Configuracién

+ Documentacidn

+ archivos generados
Puesta a punto
Iris
Automsim
Recursos

B Mddulos extemos

5 Mavegador | €* Blancos ?Paleta

Barra de herramientas

En esta barra se encuentran las herramientas necesarias para la compilacion,
puesta en marcha y parada de las simulaciones de los circuitos y programas
realizados, asi como las opciones de guardar y zoom.

a. Boton Go!

E8 Al hacer clic sobre este botén se puede observar de manera rapida
resultados de aplicaciones de compilacion.
La activacion de este boton activa los siguientes mecanismos:

Compilacién de la aplicacion.

Instalacion del modulo RUN

Activacion del modo RUN del PLC o la tarjeta.
Activacion del display dinamico

Clic en F para detener la simulacion.

b. Botones de Compilacion

Para compilar, se debe hacer clic sobre 5
Para detener la compilacién, se debe hacer clic sobre =
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c. Botones de Conexion

Para conectar a un procesador, se debe hacer clic sobre =
Para desconectar a un procesador, se debe hacer clic sobre =

d. Botones Run y Stop

. . |
Para colocar la tarjeta en modo Run, se debe hacer clic sobre =&
Para colocar la tarjeta en modo Stop, se debe hacer clic sobre =

e. botones de Zoom y Visualizacion dinamica

Para activar la visualizacién dinamica, se debe hacer clic sobre '

Para realizar zoom hacia delante, se debe hacer clic sobre |
Para realizar zoom hacia atras, se debe hacer clic sobre SN

Para realizar zoom sobre una zona, se debe hacer clic sobre **-
£
Para centrar el esquema del programa, se debe hacer clic sobre **
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2. CREACION DE PROYECTOS EN LENGUAJE LADDER

El lenguaje de programacion LADDER (escalera) permite representar
graficamente el circuito de control de un proceso dado mediante el uso
simbdlico de contactos N.A. y N.C., temporizadores, contadores, relés, etc.
Este tipo de lenguaje debe su nombre a su similitud con los diagramas
eléctricos de escalera.

2.1 MANDO DE UNA CINTA TRANSPORTADORA

Disenar el automatismo de mando de la cinta trasportadora de la figura 6, de
forma que se cumpla las siguientes condiciones:
e La cinta trasportadora puede activarse o desactivarse a través de los
pulsadores de marcha start y parada stop.

Figura 6. Cinta transportadora

& L

start stop

MOTOR

2.1.1 Esquema eléctrico y simbologia

En la figura 7 se observa el esquema eléctrico convencional para la
implementacién de la aplicacion.
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Figura 7. Esquema eléctrico

so F\ K1 K1

R v
"

Para la solucién del problema se utilizardn los simbolos y las variables,
mostrados en la tabla 1.

Tabla 1. Simbolos y variables

Simbolo Descripcion Variable
Start Pulsador de arranque %i0
Stop Pulsador de parada %i1
Motor Encendido cinta Transp. | %q0
Retencién Memoria de retencion %m1

2.1.2 Asignacion de simbolos a las variables

La asignacién de simbolos a las variables hace que la programacion sea mas
amigable ya que el programador puede visualizar las variables por su nombre.
Para la asignacion se realizan los siguientes pasos:

a) Abra un nuevo proyecto

b) Haga clic derecho en el icono “Simbolos” del Tabulador “Navegador” y
seleccione “Crear una tabla de simbolos”.

¢) Haga clic en el icono “Nuevo simbolos” de la barra de herramientas.
d) En el cuadro de dialogo “Propiedades de un simbolo”, en las interfases
“‘Nombre”, “Variable asociada” y “Comentarios asociados” asigne los

simbolos a las variables, correspondientes a la tabla 1.Como se muestra en
la figura 8.
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Figura 8. Asignacion de simbolos
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2.1.3 Edicidén del ejemplo en lenguaje Ladder

Para la edicion de un diagrama ladder se realizan los siguientes pasos:

a) Haga clic derecho en el icono “Folio” del Tabulador “Navegador” y
seleccione “afiadir un nuevo folio”.

b) En el cuadro de dialogo “Crear un nuevo folio”, asigne un nombre deseado
al folio y haga clic en OK.

¢) Haga clic en el Tabulador “Paleta”.
d) Haga clic en “Elementos Ladder”.

e) Seleccione el esquema Ladder que se muestra en la figura 9.
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Figura 9. Seleccion esquema Ladder
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f) Mantenga oprimido el botdn izquierdo del ratén y arrastre el esquema hasta
el area de trabajo de Folios, como se muestra en la figura 10.

Figura 10. Edicion esquema Ladder
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g) Seleccione solo un contacto como se muestra en la figura 11.

Figura 11. Seleccion de un solo contacto
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h) Mantenga oprimido el botén izquierdo del ratén y arrastre el contacto hasta
el area de trabajo de Folios y posiciénelo como se muestra en la figura 12.

i) En el cuadro de dialogo “mensaje AUTOMGEN" haga clic en ignorar.
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Figura 12. Posicionar un contacto
\
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j) Haga clic derecho en el contacto y seleccione “vacio”, como se muestra en
la figura 13.

Figura 13. Edicion de un contacto
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k) Seleccione el primer esquema Ladder y posicionelo como se muestra en la
figura 14.

Figura 14. Esquema Ladder completo
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2.1.4 Variables

Los siguientes son los tipos de variables que utiliza AUTOMGEN V8:

e Booleana: Este tipo de variable puede tener dos valores, uno verdadero
(1) y una falso (0). La tabla 2 provee una lista completa de las variables
usadas con la respectiva sintaxis de AUTOMGEN vy el estandar IEC

1131-3.

Tabla 2. Variables booleanas

TIPO Sintaxis de Sintaxis de
AUTOMGEN IEC 1131-3
Input 10 a 19999 %I0 a %19999
Output 00 a 09999 %Q0 a %Q9999
System Bits | U0 a U99 %MO0 a %M99
User Bits U100 a U9999 %M100 a %M9999
Grafcet Steps | X0 a X9999 %X0 a %X9999
Word Bits MO#0 a M9999#15 | %MWO0:X0 a %MW 9999:X15

e Numérica: este tipo de variables
diferente de los tipos existentes: 16 bits, 32 bits y punto flotante. La tabla
3 provee una lista completa de las variables usadas con la respectiva

puede tener un valor numérico,

sintaxis de AUTOMGEN vy el estandar IEC 1131-3

Tabla 3. Variables numéricas

TIPO Sintaxis de Sintaxis de
AUTOMGEN IEC 1131-3
Counter C0 a C9999 %C0 a %C9999
System words | MO a M199 %MWO0 a %MW 199
User words | M200 a M9999 %MW200 a %MW9999
Long integer | L100 a L4998 %MD100 a %MD4998
Float F100 a F4998 %MF100 a %MF4998

2.1.5 Asignacion de variables

Este procedimiento consiste en asignar las variables de entrada y salida a los
contactos y bobinas respectivamente asi como también pueden ser asignados

contadores, temporizadores, marcas, etc.

Para asignar las variables se realizan los siguientes pasos:

a) Haga clic en el contacto, como se muestra en la figura 15.
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Figura 15. Asignacion de variable
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b) Escriba la variable o haga clic en el icono de los 3 puntos suspensivos, el
cual desplegara el cuadro de dialogo “Edicién de un text”, en donde se
encuentran las opciones de asignacion “Variable CEI”, “Variables
AUTOMGEN?”y “Operadores”. Como se muestra en la figura 16.

Figura 16. Cuadro de dialogo “Edicion de un text”

Edicién de un test

+#-*,, Variables CEl

+- T Variables AUTOMGEN
sbe Simbolos

+-+.11 Operadores

Cuando se despliega el cuadro de didlogo, se puede elegir una de las
siguientes acciones:

e Asignar variables de entrada (%l), salida (%Q), bit (%M), temporizacion
(%T), contador (%C), etc.

e Asignar las mismas variables que en “Variables CEI”, pero con la
sintaxis de Automgen.

e Asignar operaciones logicas y funciones adicionales a las variables.

c) Haga clic en el contacto que se muestra en la figura 17 y asigne la variable
(/%1), la cual corresponde a una entrada normalmente cerrada. Haga clic
en “OK”.
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Figura 17. Asignacion de una entrada N.C.
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d) Haga clic en la bobina que se muestra en la figura 18 y asigne la variable
(%M100), la cual corresponde a una salida interna o marca. Haga clic en

“OK”.

Figura 18. Asignacion de una marca.
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e) Asigne el resto de variables como se muestra en la figura 19.

Figura 19. Asignacion de variables completa

{ %10

| w100

} smlio o]

{ smloo |

35

sq0 —




2.1.6 Guardar y compilar el proyecto

Para guardar y compilar un proyecto se realizan los siguientes pasos:

a) Enla barra de herramientas haga clic en Archivo > Guardar como.

b) En el cuadro de dialogo “Guardar como”, Introduzca el nombre del proyecto.
c) Haga clic en “Aceptar” para guardar el proyecto.

d) Haga clic en el Tabulador “Blancos” y seleccione PC como se muestra en la

figura 20.

Figura 20. Compilacién
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Proyecta =
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e) Haga clic en el icono “compile” del menu herramientas y verifiqgue que el
programa no presente errores.

f) Haga clic en el icono “Go!” del menu herramientas, para que la simulacion
empiece o entre a modo RUN y oprimalo nuevamente para que termine.

Como se esta simulando con el PC se debe forzar la entrada dando clic sobre
%i0 que corresponde a start y cambiara de color de verde a amarillo, lo cual
quiere decir que se ha activado, en consecuencia se activara la marca %m100,
que a su vez activara los dos contactos %m100, que tienen como propdsito
encender la salida %q0, que corresponde al MOTOR que controla la banda
transportadora. Para detener la banda transportadora dar clic en le contacto
(/i1) que corresponde a stop.

2.2 PROGRAMACION BASICA EN LADDER

Automgen permite el uso de herramientas muy Utiles en la automatizacion
como son los temporizadores, contadores, marcas, bobinas de set y reset, etc.
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2.2.1 Bobinas de set y reset

Una vez activa la bobina de SET (puesta a 1) no se puede desactivar (puesta a
0) si no es por su correspondiente bobina en RESET. Sirve para memorizar bits
y usada junto con la bobina RESET dan una enorme potencia en la
programacion. Su sintaxis es como se muestra en la figura 21.

Figura 21. Sintaxis de set y reset

———— start | <5 g0 >————

—— stop | R %q0 D>—

El esquema de la figura 21, es la solucion del ejemplo anterior (Control de una
cinta transportadora), utilizando Bobinas de set y reset.

2.2.2 Contadores

El contador es un elemento capaz de llevar el computo de las activaciones de
sus entradas, por lo que resulta adecuado para memorizar sucesos que no
tengan que ver con el tiempo pero que se necesiten realizar un determinado
numero de veces.

En la figura 22 se muestra una aplicacion con contadores el cual y cumple la
funcién de:

Inicializar el conteo de forma incremental a medida que el contacto
“sensor” con flanco ascendente es activado.

Activar la salida %qo cuando el contador es menor que 5.

Activar la salida %q1 cuando el contador es igual 5.

Activar la salida %q2 cuando el contador es mayor que 5.

Activar la entrada reset para inicializar el contador.
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Figura 22. Contadores

————] Tsensor | <+ %0 D—m—m—
————| %c0<5 | < 50
————— 5c0=5 | C %al  D>————
——— | %c0>5 | < %2 —
————— reset | <~ R %C0 >—m—

2.2.3 Temporizadores

El temporizador es un elemento que permite poner cuentas de tiempo con el fin
de activar bobinas pasado un cierto tiempo desde la activacion. En la figura 23
se muestra una aplicacién con temporizadores el cual cumple la funcién de:

e Inicializar el contador “t0 (8s)” con el contacto start.

e Transcurridos 8 segundos se activara el contacto “t0” que encendera la
salida “00”

Figura 23. Temporizador

———— start | <t0(8s5) p———
—— {to | C o0 D>—
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3. PROGRAMACION CON GRAFCET

El GRAFCET (GRAFo de Control de Etapas de Transicion) es un grafo o
diagrama funcional normalizado, que permite hacer un modelo del proceso a
automatizar, contemplando entradas, acciones a realizar, y los procesos
intermedios que provocan estas acciones. No fue concebido como un lenguaje
de programacion de automatas, sino un tipo de Grafo para elaborar el modelo
pensando en la ejecucion directa del automatismo o programa de autémata,
pero en AUTOMGEN es utilizado como lenguaje de programacién debido a que
permite programar en un solo paso y es ampliamente util en la solucién de
sistemas secuenciales.

3.1 IMPLEMENTACION DE UN AUTOMATISMO CON GRAFCET

Mediante el siguiente ejemplo, se realizara la implementacién de un
automatismo utilizando la metodologia de diseiio GRAFCET.

El ejemplo consiste en disefar el automatismo de mando de un alimentador
accionado por un cilindro neumatico de simple efecto con retroceso por muelle

(Ver figura 24). Las condiciones que debe cumplir el automatismo son las
siguientes:

e El cilindro neumatico sacara un cubo siempre y cuando el interruptor
Marcha este encendido y el sensor este activado.

e Contar el nimero de cubos que seran expulsados por el cilindro
neumatico.

e Al contar 5 piezas el proceso debe detenerse.

e Reanudar el proceso para que se inicie un nuevo conteo.
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Figura 24. Contador de piezas
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3.1.1 Simbologia y diagrama Grafcet

Para la solucion del problema se utilizan los simbolos y las variables,
mostrados en la tabla 3.

Tabla 4. Simbolos y variables del ejemplo

Simbologia Descripcion Variable
Marcha Marcha del sistema i
Sensor Sensor de piezas i2
Reanudar Reanudacién de un nuevo ciclo | i3
Cilindro Activacién del cilindro o1
Alarma Ciclo completo 02
Contador Contador de piezas ci

El la figura 25, se observa el Grafcet de primer nivel para la solucion del
problema
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Figura 25. Diagrama Grafcet

™
“*

ED Inicializacién |

- Marcha . Sensor

Eil H 2s para cambio] Cilindro
T2s
E2 | Contar piezas | Contador

_I_ Contador <5

+ Contador =5

Alarma
Contador

[ ]

3:|—{ Ciclo completo ]|
T Reanudar

3.1.2 Edicion en Grafcet

Para la edicion de un diagrama en Grafcet se realizan los siguientes pasos:
a) Abra un nuevo proyecto

b) Haga clic derecho en el icono “Folio” del Tabulador “Navegador” y
seleccione “afiadir un nuevo folio”.

¢) En el cuadro de dialogo “Crear un nuevo folio”, asigne un nombre deseado
al folio y haga clic en OK.

d) Para realizar esquemas en Grafcet, haga clic en el Tabulador “Paleta”, y
haga clic en “Elementos Grafcet”, o si lo prefiere haga clic derecho sobre el
entorno de trabajo de Folios y seleccione “asistente”.

e) En el cuadro de dialogo “Asistente”, haga clic en “Grafcet”, para crear
esquemas en este lenguaje. En las interfaces “en linea”, “divergencia en O”,
“divergencia en Y” seleccione la secuencia a utilizar y en “etapas” adicione
etapas al esquema, como se muestra en al figura 26.
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Figura 26. Cuadro de dialogo “Asistente” para esquemas Grafcet
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f) Haga clic en “Aceptar”.
g) Posicione el esquema Grafcet en el area deseada, borre y adicione los
elementos que sean necesarios.

3.1.3 Asignacioén de simbolos y variables

Asigne los simbolos a las variables para una mayor facilidad en la
programacion. Como se muestra en la figura 27.

Figura 27. Asignacion de simbolos a las variables

Simbolos Vanables Comentanios

Para realizar la asignacion de variables de entrada, temporizadores,
condiciones de los contadores, etc. Haga clic en la transicién, como se muestra
en la figura 28.
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Figura 28. Asignacion de variable a las transiciones

Para realizar la asignacion de variables de salida, marcas, contadores, etc.
Haga clic en la accion de la etapa, como se muestra en la figura 29.

Figura 29. Asignacion de variable a las acciones

|
e
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En la figura 30 se observan todas las variables asignadas en donde cave

destacar:

e Elpunto (.) entre sensor y Marcha significa “y”.

e 2s/x10 significa que la etapa 10 realiza la transicién después de 2
segundos

e El signo mas (+) significa incremento del contador.
e Los signos (=5) y (<5) significan condiciones para la transicion.

e El signo (R) resetea el contador.
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Figura 30. Esquema completo en Grafcet
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d. Por ultimo guarde, compile en el PC y simule.
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4. CIRCUITOS NEUMATICOS

Las aplicaciones que trabajan con aire comprimido (neumatica y
electroneumatica), son la base de multiples accionamientos industriales. Dentro
de estas dos técnicas, la electroneumatica a evolucionado de tal manera que
hoy en dia es muy utilizada en la industria e incluso en todo tipo de transporte,
aéreo, maritimo y terrestre, debido principalmente a su simplicidad de mando y
sus multiples posibilidades de combinacion con otras técnicas de mando
(eléctrica, electrénica, PLC's, etc.).

4.1 CREACION DE UN CIRCUITO ELECTRONEUMATICO

AUTOMGEN V8 por medio de la herramienta de trabajo AUTOMSIM, permite la
creacién y simulacion de circuitos neumaticos.

Este software permite que el estudiante por medio de elementos graficos como
PLC, contactores, pulsadores, sensores, cilindros neumaticos, valvulas
neumaticas, etc., Pueda simular procesos sin la necesidad de contar con
dichos dispositivos. Siendo asi una herramienta de simulacion muy didactica.
En este capitulo se realizara el circuito electroneumatico interconectado con el

PLC del ejemplo del capitulo anterior (implementacion de un automatismo con
Grafcet).

4.1.1 Adicion de un cilindro neumatico

Para adicionar un cilindro neumatico a un circuito se realizan los siguientes

pasos:

a) Con el Programa en lenguaje Grafcet del capitulo anterior terminado prosiga
entonces a hacer clic derecho en el icono “Automsim” del Tabulador
“Navegador” y seleccionar “Anadir AUTOMSIM”.

b) Haga clic en el Tabulador “Paleta” y seleccione “Neumatico-actuadores”.

c) Haga clic sostenido sobre el cilindro de simple efecto y arrastrelo hasta el
area de trabajo de Automsim, como se muestra en la figura 31.
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Figura 31. Edicion de un cilindro neumético
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4.1.2. Adicion y configuracion de una electrovalvula neumatica

Para adicionar y configurar una valvula neumatico a un circuito se realizan los
siguientes pasos:

a) En el Tabulador “Paleta”, haga clic en “Neumatico-valvulas”.

b) Haga clic sostenido en la valvula 3/2 y arrastrela hasta el entorno de trabajo

de Automsim. Como se observa en la figura 32.

Figura 32. Adicion de una vélvula neumatica

Provyecta =

Electrique - motores

Eléchico - contactos

Eléctrico - zalidas -
Eléctrico LA N W
Hidraulico - actuatodores A \/ \/ \/ \/ |

Hidraulico - walvulas

Hidraulico

Meumnatico - actuadores

E Meumatico - walvulas S

c) Haga clic en “Neumético”.
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d) Haga clic sostenido sobre la alimentacibn neumatica y el escape.
Arrastrelos hasta el entorno de trabajo de trabajo de Automsim vy
posicionelos como se muestra en la figura 33.

Figura 33. Adicién de alimentacion y escape
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e) Para unir la valvula con el cilindro, tan solo es necesario colocar el puntero
del raton sobre los puntos de union de la linea neumética y hacerlos
coincidir. Como se muestra en la figura 34.

Figura 34. Union de los elementos
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f) Haga doble clic sobre la vélvula 3/2.
g) En el cuadro de dialogo “Properties” podra configurar los tipos de

accionamientos de las valvulas y en la interfaz “Symbol A #1” asignar las
variables que activan los accionamientos. Como se muestra en la figura 35.
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Figura 35. Asignacion de accionamientos y variables a las valvulas.
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4.1.3 Adicion de objetos

Para adicionar objetos se realizan los siguientes pasos:

a) Haga clic derecho sobre el area de trabajo de Automsim y seleccione
“Anadir un Objeto”.

b) En el cuadro de dialogo “Asistente objeto AUTOMSIM”, haga clic en
“Objetos predefinidos”, en donde se desplegaran todos los objetos que
contiene la libreria de Automsim para la creacion de circuitos.

c) Haga clic en otros y seleccione “16 E and 16 S API”, el cual corresponde al
dibujo de un PLC. Como se muestra en la figura 36.

Figura 36. Adicion de objetos
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d) Arrastre el objeto hasta el lugar deseado.

e) En el Tabulador “Paleta”, haga clic en “Eléctrico-contactos”.
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f) Seleccione, posicione y conecte los 3 contactos como se muestran en la
figura 37.

Figura 37. Contactos eléctricos
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g) Para la asignacion de las variables a los contactos tan solo es necesario
hacer doble clic en el contacto y en la interfaz “Symbol” del cuadro de
dialogo “Properties” asignar la variable correspondiente. Como se muestra

en la figura 38.

Figura 38. Asignacion de variables a contactos
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h) En el Tabulador “Paleta”, haga clic en “Eléctrico-salidas”.
i) Seleccione, posicione y conecte la salida luminosa y el solenoide como se

muestran en la figura 39.

Figura 39. Edicién de elementos eléctricos de salida
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j) En el Tabulador “Paleta”, haga clic en “Eléctrico”.

k) Seleccione, posicione y conecte las fuentes y la salida del PLC como se
muestra en la figura 40.

Figura 40. Conexién de la fuente a la salida del PLC

.
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l) Haga doble clic en la figura del solenoide y asignele la variable
correspondiente. Como se muestra en la figura 41.

Figura 41. Asignacion de variable al solenoide
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m) Guarde, compile en el PC y simule. Como se observa en la figura 42.

Figura 42. Simulacion del circuito electroneumatico
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5. SIMULACION DE AUTOMATISMOS EN 3D

Automgen permite la simulacion de partes operativas en 3D y permite
importarlas desde su libreria o de otros programas tales como solidege, solids
work, etc.

5.1 IMPORTACION Y SIMULACION DE PARTES OPERATIVAS EN 3D

Este capitulo va dirigido a la importacion de partes operativas en 3D de la
libreria de Automgen V8, asi como la asignacién de variables vy
posicionamiento en el plano cartesiano de las mismas, para la realizacion de
simulaciones de automatismos neumaticos.

Se realizard el esquema en 3D del ejemplo de los capitulos anteriores
(implementacién de un automatismo con Grafcet y circuito electroneumatico).
En el cual es necesario utilizar un cilindro neumatico, un alimentador de piezas
y uUn sensor.

5.1.1 Importacion de elementos en 3D
Con el Programa en Grafcet y el circuito electroneumatica terminado, prosiga

entonces a importar elementos en 3D.

Para importar elementos en 3D desde la libreria de Automgen se realizan los
siguientes pasos:

a) Haga clic derecho en el icono “lris” del Tabulador “Navegador” y seleccione
“Anadir un escritorio IRIS 3D”.

b) En el cuadro de dialogo “Propiedades del objeto IRIS 3D” configure la
posicion del alumbrado, color del fondo, etc.

c) En el cuadro de dialogo “IRIS 3D” haga clic en “Opciones” y seleccione
“Abrir la ventana de configuracion”.

d) En la ventana de configuracion IRIS 3D, podra importar elementos de la
libreria de Automgen, asignar las variables (ver figura 43), escribir las
coordenadas de los elementos en el plano cartesiano, etc., Para iniciar haga
clic en “Importar”.
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Figura 43. Ventana de configuracion IRIS 3D.
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FO’E:I“lObi?tO: " Cuadio {0 Estera {7 Cipsul: 2 autematicamente
direccion de programa (C:)/Archivos de

programa/IRAI/AUTOMENS/i3d, encontrara todas las partes operativas de

la libreria de AUTOMGEN V8.

Para iniciar seleccione “store with cubes.I3D ”

y haga clic en Abrir. Como se muestra en la figura 44.

Figura 44. Importacion de partes operativas
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Mis sitios de red ~ Nombre: lstore with cubes.13D

Tipo: | iis 3d Object ("i3d)
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f) En el cuadro de dialogo “Parameters”. Por defecto tiene las variables
asignadas (ver figura 45). Las modificaciones se pueden hacer directamente
0 mas adelante como se mostrara mas adelante. Haga clic en OK.

Figura 45. Cuadro de dialogo “Parameters”

Parameters list

Parameter | Variable
rod exit %01
position min rod %el1
position max rod 9Ll2

5.1.2. Edicién y asignacion de variables de elementos en 3D

Para la edicion y asignacion de variables se realizan los siguientes pasos:

a) para asignar coordenadas cartesianas a elementos en 3D y asi cambiar su
posicion, dirijase a la interfaz “Posicion” del cuadro de dialogo “IRIS 3D” y
configurare la posicién x: -10 (desplazamiento en x), como se observa en la
figura 46.

Figura 46. Posicionamiento de las partes operativas
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Automgen cuenta con sensores de colores, lo cual hace necesario para el
ejemplo, cambiar los colores de los cubos a amarillo y utilizar un sensor de
elementos amarillo, el cual simulara un sensor capacitivo o de final de carrera.

b) Cambie el color de todos los cubos a amarillo, como se muestra en la figura

47.

Figura 47. Cambio de color a los cubos.
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c) Hagaclic en “verin”y borre “capter: 3” y “capter: 4” los cuales corresponden
a los sensores tipo Reed que no son necesarios en el ejemplo. Como se

muestra en la figura 48.
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Figura 48. Borrar un elemento

Objetas 20 .. v Display as tree J A
-
Afiadir una traslacién
+ rail: 44 Afiadir una rotacidn
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Impaortar Actualizar
e —
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d) Para asignar la variable de salida al cilindro de simple efecto haga clic en
“verin”, haga clic en “tige”, haga doble clic en “monoestable....”, como se
muestra en la figura 49.

Figura 49. Asignacion de variable a un elemento 3D
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e) En el cuadro de dialogo “Traslacién”, podra asignar la variable al cilindro.
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f) En la interfase “Posicion” seleccione “Pilotaje monoestable” y asigne la
variable, Como se muestra en la figura 50. Para terminar haga clic en OK

Figura 50. Cuadro de dialogo “Traslacion”
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I
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[0.0000 [0.0000
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Una vez terminada la edicién y asignacion de variables del primer elemento se
procedera a importar una nueva pieza, para ello se realizan los siguientes
pasos:

a) Haga clic en importar.

b) Seleccione “sensor for yellow objects.I3D”.

c) En el cuadro de dialogo “Parameters” asigne la variable del sensor, como se
muestra en la figura 51.
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Figura 51. Asignacion de la variable al sensor

Parameters

Parameters list

Parameter | Variable
vellow sensor i2

d) En lainterfaz “Posicion” del cuadro de dialogo “IRIS 3D”, configure la
posicion x:-11.5, y: 0.8, z:-1.2. Como se muestra en la figura 52.

Figura 52. Posicionamiento del sensor
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e) Cierre el cuadro de dialogo “IRIS 3D”

f) Guarde, compile en el PC y simule.

En la figura 53 y 54, se muestra la simulacién del ejemplo.
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Figura 53. Simulacion en 3D y Grafcet
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6. SUPERVISION DE SISTEMAS AUTOMATIZADOS EN 2D

Automgen permite la creacion de sistemas de supervision, los cuales
proporcionan comunicacién con los dispositivos de campo (controladores
autbnomos, autématas programables, etc.) y controla el proceso de forma
automética desde la pantalla del computador.

6.1 CREACION DE SISTEMAS DE SUPERVISION

Para la creacién de un sistema de supervision es necesario realizar
inicialmente un escritorio de trabajo, en el cual se adicionan todos los
elementos para la interfaz hombre maquina por medio de pulsadores,
interruptores, indicadores y supervisorios graficos como tanques, valvulas,
motores, etc.

En este capitulo se creara el sistema de supervision en 2D del ejemplo de los
capitulos anteriores (implementacion de un automatismo con Grafcet vy
simulacién en 3D). En el cual se disefara un panel de control que contenga los
siguientes elementos:

Interruptor de Marcha

Pulsador para Reanudar un nuevo ciclo
Indicador de Ciclo completado
Visualizador del Numero de piezas

6.1.1 Creacion de un escritorio de trabajo

Con el Programa en lenguaje Grafcet, el circuito electroneumatico y el sistema
neumatico en 3D terminado, prosiga entonces a realizar el escritorio de trabajo
en 2D, el cual es el primer escalén para crear sistemas de supervisién. Siga los
siguientes pasos para su creacion:

a) haga clic derecho en el icono “Iris” del Tabulador “Navegador” y seleccione
“Anadir un objeto IRIS 2D”.

b) En el cuadro de dialogo “Asistente objeto IRIS 2D”, haga clic en “Objetos de

base” y seleccione “Escritorio” (Ver figura 55). Por ultimo haga clic en “Abrir
el objeto”.
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Figura 55.Creacion de un escritorio
Asistente objeto IRIS 20

- Objetos de I:ua&e)

Botdn indicador
Cuadro de didlogo

Objeto
Programa
Sonido

Yalor analdgico
L Walor digital
E]"% Objetos predefinidos

—4¢ ' Archivacidn de datos

6.1.2 Adicion y asignacion de variables de elementos de entrada

Los pulsadores y contactores son algunos de los elementos de entrada que
permiten acciones directas sobre los automatismos tales como arranque,
parada, etc., para su configuracion siga los siguientes pasos:

a) Haga clic en el botdn “Men0” del escritorio de trabajo y seleccione “Anadir

un objeto”, como se muestra en la figura 56.

Figura 56. Escritorio de trabajo

- *| W X

b Enih

b) En el cuadro de dialogo “Asistente objeto IRIS 2D”, haga clic en “Objetos
predefinidos”, haga clic en “Botones pulsadores”, seleccione y asigne la
variable correspondiente al botén deseado. Como se observa en la figura

57.
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Figura 57. Adicion de botones pulsadores

Asistente objeto IRIS 2D
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[

c) Haga clic derecho sobre el pulsador y arrastrelo al lugar deseado. Haga clic
en el icono rojo para finalizar, como se muestra en la figura 58.

Figura 58. Posicionamiento de una figura

-+ X

)

d) Repita el punto a.

e) En el cuadro de dialogo “Asistente objeto IRIS 2D”, haga clic en “Objetos
predefinidos”, haga clic en “Interruptores”, seleccione y asigne la variable
correspondiente al interruptor deseado.
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f)

Arrastre el interruptor al lugar deseado.

6.1.3 Adicion de visualizadores

Los visualizadores son elementos que permiten indicar estados del sistema
tales como encendido de motores, valvulas, alarmas, etc., Para su
configuracién siga los siguientes pasos:

a)

b)

Haga clic en el boton “Menu” del escritorio de trabajo y seleccione “Anadir
un objeto”.

En el cuadro de dialogo “Asistente objeto IRIS 2D”, haga clic en “Objetos
predefinidos”, haga clic en “Visualizadores”, seleccione y asigne la variable
de salida al indicador deseado.

Haga clic derecho sobre el indicador y arrastrelo al lugar deseado. Haga clic
en el icono rojo para finalizar.

Para adicionar un visualizador de valores digitales repita el punto a.

En el cuadro de dialogo “Asistente objeto IRIS 2D”, haga clic en “Objetos
base” y haga doble clic en “Valor digital”.

Haga clic en el icono propiedades, como se muestra en la figura 59.

Figura 59. Adicion de un visualizador de valor digital

9)

En el cuadro de dialogo “Propiedades del objeto VALDIGI”, seleccione
“Enlaces”, y en la interfaz “Variable o simbolo”, asigne la variable o el
simbolo deseado. Como se muestra en la figura 60.
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Figura 60. Asignacion de variable a un visualizador
- Propiedades del objeto VALDIGI - V¢

gspectul Textos ][Enlaces I

Yariable o zimbolo W

|c1 J

[ Elestado de la variable pued

6.1.4 Adicion de texto al escritorio de trabajo

Los textos en los sistemas de supervisibn son empleados para indicar el
nombre de los elementos que se encuentran en el. Para su realizacion siga los
siguientes pasos:

a) Haga clic en el botén “Menu” del escritorio de trabajo y seleccione “Anadir
un objeto”.

b) En el cuadro de dialogo “Asistente objeto IRIS 2D”, haga clic en “Objetos
predefinidos”, seleccione “Texto a colocar en un escritorio” y escriba un
texto. Como se muestra en la figura 61.

Figura 61. Adicion de un texto
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¢) Haga clic derecho sobre el texto y arrastrelo al lugar deseado. Haga clic en
el icono rojo para finalizar, como se muestra en la figura 62.

Figura 62. Posicionamiento de un texto

o @
bl P
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Una vez terminado el sistema de supervisién en 2D, guarde, Compile en el PC
y simule.

El resultado final es como se muestra en la figura 63.

Figura 63. Sistema de supervision
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7. COMUNICACION CON EL PLC

Automgen V8 permite la compilacion y simulacion de programas en una amplia
variedad de PLC, tales como SCHNEIDER (PB, SMC, TSX17-10, 17-20, 47,
07, 37, 57, ZELIO, ZELIO2, TWIDO), SIEMENS (S5, S7), ABB (CS31, AC31),
KLOCKNER-MOELLER (PS3, PS4, PS414), GE-FANUC (90 Micro, 9030),
CEGELEC (C50, C100, 8005, 8035), OMRON (C, CV, CS), MITSUBISHI (FX,
Q), FESTO, PANASONIC, LEGO RCX, LANGUAGEC, PC (I/O drivers available
for 1/0 driving - use a PC as a PLC).

La Universidad Tecnologica de Bolivar cuenta en su laboratorio de
automatizacién industrial con PLC de marca Siemens y por ende este capitulo
va dirigido a la configuracion del S7-200 y S7-300 para la simulacién vy
compilacién de programas.

7.1 CONFIGURACION DEL SIEMENS S7-200

AUTOMGEN V8 permite programar facilmente el PLC SIEMENS S7-200.
Utilizando un ejemplo aprendera a conectar, programar, seleccionar la CPU del
PLC, comunicar y compilar el programa el S7-200. Lo Unico que necesita para
este ejemplo es un cable USB/PPI, un PLC S7-200 y un computador con el
software AUTOMGEN V8.

7.1.1 Conexion del S7-200

La figura 64 muestra un cable multimaestro USB/PPI que conecta el S7-200
con la programadora. Ademas asegurese de conectar el PLC a la fuente de
alimentacion.

Figura 64. Conexién del PLC a la programadora

Cable USB/PPI
Fuente: Manual del sistema de automatizacion S7-200

66



7.1.2 Seleccion de la CPU
Una vez terminado el ejemplo del capitulo anterior, se realizan los siguientes
pasos para seleccionar la CPU requerida:

a) En le tabulador “Navegador”, haga doble clic en el icono “Configuracion”, o
bien haga clic sobre el signo mas (+).

b) Haga doble clic en el icono “Post-procesadores”.
¢) Haga doble clic en el icono “STEP7 (S7200)”.

d) Haga doble clic en el icono “Sistema”. Se desplegara una hoja de
Elementos en el area de trabajo (Ver figura 65).

e) Haga doble clic en “Hardware setup”.
f) Haga doble clic en “PLC model”, para configurar el tipo de CPU del PLC
S7-200.

Figura 65. Seleccion CPU

Proyecto x
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- ﬁ Configuracian
- ‘ Post-procesadores
+ [ PC
--JJj_STEF7 {(57200)
8l Comespondencia de
O

g) En el cuadro de dialogo “PLC model”, seleccione la CPU requerida. Como
se muestra en la figura 66.

Figura 66. PLC model

PLC model

224 -
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7.1.3 Parametros de comunicacion
Para establecer comunicacién con el PLC SIEMENS S7-200 se realizan los
siguientes pasos:

a) En le tabulador “Navegador”, haga doble clic en el icono “Configuracion”, o
bien haga clic sobre el signo mas (+).

b) Haga doble clic en el icono “Post-procesadores”, en donde se desplegaran
los iconos de los PLC con los cuales AUTOMGEN V8 se puede comunicar.

¢) Haga doble clic en el icono “STEP7 (S7200)”.
d) Haga doble clic en el icono “Médulo de comunicacién”.

e) En el cuadro de dialogo “Comunicacién S7 series 200 V8.004”, asegurese
que la interfaz del Puerto de comunicacion este configurada para USB.

f) Haga clic en Hacer una prueba de conexion. Como se muestra en la Figura
67.

Figura 67. Prueba de conexion

Comunicacién S7 200 V8.004 | S
Puerto de comunicacion Preferenciaz Ezclavo
[ 1]
IP address
0o.0o

Welocidad
Definir como parametros predeterminadu:u$|

tilizar loz parametros predeterminados | Arwlar |

( Hacer una prueba de conesxion D | (] 4 |

7.1.4 Cargar el programa al PLC

Para cargar el Programa al PLC SIEMENS S7-200 se realizan los siguientes
pasos:
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a) Haga clic en el Tabulador “Blancos” y seleccionar STEP7 (S7200). Como se
muestra en al figura 68.

Figura 68. Compilacion en el S7-200

Proyecto »
Activo | MNombre | Version
g PC 8.001

# STEP7 (S7200)  8.002
g3, STEPS 8.001

STEPT (57300) 8,000

b) Haga clic en el icono “Compile”.
c) Haga clic en el icono “Go!”.
d) En el cuadro de dialogo “Opciones de conexion”, seleccione la opcion

Conectar y telecargar (ver figura 69), haga clic en OK,

Figura 69. Opciones de conexion

l | Conectar y telecargar _:J

[ Mo abrir més este cuadia de dislogo, utiizar siempre |a opeidn elegida anteriomente

@ | Parémetros de comunicaciénl Predeterminar Cerrar Anular | l QK I

7.2 CONFIGURACION DEL SIEMENS S7-300

AUTOMGEN V8 permite programar facilmente el PLC SIEMENS S7-300.
Utilizando un ejemplo aprendera a conectar, programar y compilar el programa
el S7-300.

Lo unico que necesita para este ejemplo es un cable PC/MPI, un PLC S7-300 y
un computador con el software AUTOMGEN V8.
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7.2.1 Conexion del S7-300

Primero que todo es preciso conectar el S7-300 a una fuente de alimentacion y
posteriormente conectar el cable de comunicacion PC/MPI entre el PLC vy el
computador como se muestra en la figura 70.

Figura 70. Conexion entre el PLC y el PC

Fuente: S7-300 primeros pasos
7.2.2 Parametros de comunicacion
Una vez terminado el ejemplo del capitulo anterior se realizan los siguientes

pasos para establecer comunicacion:

a) En le tabulador “Navegador”, haga doble clic en el icono “Configuracion”, o
bien haga clic sobre el signo mas (+).

b) Haga doble clic en el icono “Post-procesadores”, en donde se desplegaran
los iconos de los PLC con los cuales AUTOMGEN V8 se puede comunicar.

¢) Haga doble clic en el icono “STEP7 (S7300)”.

d) Haga doble clic en el icono “Médulo de comunicacion”. Como se muestra en
la figura 71.
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Figura 71. Comunicacion con el S7-300

e) En el cuadro de dialogo “Comunicacién S7 series 300 V8.00”, asegurese
que la interfaz del Puerto de comunicacién este configurada para el COM 1
y la velocidad de transferencia este ajustada a 19200 bit/s.

f) Haga clic en Hacer una prueba de conexion. Como se muestra en la Figura

72.
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Figura 72. Prueba de conexion
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7.2.3 Configuracion de variables de entrada y salida del S7-300

Para configurar las variables del PLC S7-300 se realizan los siguientes pasos:

a) En le tabulador “Navegador”, haga doble clic en el icono “Configuracién”, o
bien haga clic sobre el signo mas (+).

b) Haga doble clic en el icono “Post-procesadores”.
¢) Haga doble clic en el icono “STEP7 (S7300)”.

d) Haga doble clic en el icono “Correspondencia de variables”. Se desplegara
una hoja de Declaracién de variables en el area de trabajo (Ver figura 73).

e) Haga doble clic en “Declaracién de de variables”.
f) Haga doble clic en “asignacion lineal”, para configurar las entradas y salidas

del PLC S7-300.

Figura 73. Asignacion de variables
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Simbolos AUTOMGEN a una varable autémata)
Corfiguracion Asignacion lineal (una tabla de \njariables
as ‘ e - AUTDI'I-I'IGEN a una tabla de variables
‘ o automatas)
i <16 hid e124.0
+ [ STEP7 (S7200) <1600 a124.0
+ [l STEPS o . o
Asignacion automatica (uno o varios tipos de
- [l STEP7(S7300) +)- variables AUTOMGEN a una tabla de
B Sistema varables autématas)
‘ Comespondencia de
varables

‘ Codigo constructor  ——

g) Haga doble clic en “<-16->bi0”.

h) En el cuadro de dialogo “Asignacion lineal”, configure el canal de entrada
como e0.0 (ver figura 74), y haga clic en OK.
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Figura 74. Asignacion de variables de entrada

Asignacion lineal

|I:-iIZI
Esta zona contiene el nombre de la primera wariable AL TOMGEM [en sintasis
AUTOMGEM]. Utilice bi para las entradaz, o para laz zalidas.

|eu.n

E sta zona contiene el nombre de la primera varable AUTOMATA. La sintaxis a
utiizar ez la definida por el constructar del autdmata.

—

Ezta zona contiene la longitud de la tabla en ndmero de variables.

i) Haga doble clic en “<-16->00".

j) En el cuadro de dialogo “Asignacion lineal”, configure el canal de salida
como a0.0 (ver figura 75) y oprima OK.

Figura 75. Asignacion de variables de salida

||:|EI

Esta zona cortiene el nombre de la primera variable AUTOMGEN [en sintasis
AUTOMGEM). Utlice bi para laz entradaz, o para las salidas.

|aEIEI

E sta zona contiene el nombre de la primera variable AUTOMATA. La sintasis a
utilizar ez la definida por el congtructar del autdmata.

o—

Ezta zona contiene la longitud de la tabla en nimero de variables.

7.2.4 Cargar el programa al PLC

Para cargar el Programa al PLC SIEMENS S7-300 se realizan los siguientes
pasos:
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a) Coloque el S7-300 en modo STOP

b) Haga clic en el Tabulador “Blancos” y seleccionar STEP7 (S7300). Como se
muestra en al figura 76.

Figura 76. Compilacion en el S7-300

Provyecto b3

Activo | Mombre | Versidn

PC 8.001

STEP7 (57200) 8.002

i
o
oo um)
i
i

OMROM 8,000

FESTO 8.000

c) Haga clic en el icono “Compile”.
d) Haga clic en el icono “Go!”.
e) En el cuadro de dialogo “Opciones de conexion”, seleccione la opcion

Conectar y telecargar (ver figura 77), haga clic en OK,

Figura 77. Opciones de conexion

l |Conectar v telecargar i j

[ Ma abiir mas este cuadio de didlogo. utiizar siempre la opcion elegida anteriomente

‘Q | Parametros de comunicaciénl Predeterminar Cerrar Anular | l Ok I

Esperar unos segundos mientras el programa es descargado en el PLC
Siemens.

f) Coloque el S7-300 en modo RUN.
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8. EJERCICIOS PROPUESTOS

8.1 MANDO DE UN CILINDRO DE DOBLE EFECTO.

Disefiar un programa que permita controlar automaticamente la entrada vy
salida del vastago del cilindro de doble efecto activado por una electrovélvula
5/2 biestable. (Ver figura 78).

e Configure El esquema Grafcet de manera tal que las dos salidas %q1 y
%Qq2, correspondan a los accionamientos magnéticos y las 2 entradas
%i1 y %i2, correspondan a los sensores de proximidad. Como se
muestra en la figura 78.

e Realice el esquema completo con las conexiones al PLC grafico de la
libreria de Automsim.

e Asigne las variables al cilindro de doble efecto en 3D.(Ver figura 79)

e Descargue el programa en el PLC Siemens S7-200 y S7-300.

Figura 78. Control de un Cilindro de doble efecto

r_ Ty

%i1 %l2

0 Hz gl

——  siz

M| 10 Haz

——  %il
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Figura 79. Simulacion en 3D

& | # 3

Vista Opciones Camera

D€Vt =AYy

Figura 80. Configuracion interna del Cilindro en 3D.

tige : 0 I
— Posicién Eje
[
" Mo hay pilataje =
iz

* Pilotsje biestable  [sq1 |32

i Filataje monoestable

" Pilotaje numérico I I

7 AUTOMSIM [ |
Mini {5 3000
Masi |2 3000
Tiempao parala carrera en ms IZDDD.EIIZIDIII IIZI.IJIZIIZIIZI
— Dieteceidn

Captadar mini

In \
v Captadaor masi _‘_..IE‘/

[ Otro captador I IIII.IZIIZIEIIZI
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8.2 SELECCIONADOR Y CONTADOR DE PIEZAS

Disefar un mando de automatismos utilizando:

dos cintas transportadoras.
un alimentador de piezas
un sensor de piezas rojas.

Un cilindro de simple efecto con retroceso por muelle activado por una
electrovalvula monoestable 3/2.

Un cilindro de doble efecto con sensores de proximidad tipo Reed, activado
por una electrovalvula biestable 5/2

Realice el circuito electroneumatico y asigne las variables como se muestra en
la figura 81 y 82.

El circuito debe hacer las siguientes acciones:

a)

b)

El proceso se pondra en Marcha con la entrada i0. Encendiendo las cintas
transportadoras.

El cilindro de doble efecto debe alimentar de piezas de diferentes colores
una cinta transportadora. (ver figura 86).

El cilindro de simple efecto debe dejar pasar solo las piezas rojas a la
siguiente cinta transportadora, cuando detecte piezas de dicho color por
medio del sensor i4. (ver figura 87).

El proceso debe detenerse cuando hayan 5 piezas rojas en la caja por
medio de c1. (Ver figura 88).

Adicionalmente debera contar durante el proceso con un indicador que
sefnale que el ciclo ha sido completado por medio de 00.

El proceso debe poder reanudar un nuevo conteo por medio de i3.
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Figura 81. Variables

Simbolos Variables Comentarios

Figura 82. Cilindros neumaticos en Automsim

2B IR Q E .
12 il
AL § <g>|1
T 0, " i I e
ey , ——
=
o] Fi WY I
A o ZNTL A ot

Av g

Realice el programa mediante una combinacion Ladder y Grafcet, como se
muestra en la figura 83, 84, 85.

Figura 83.Programa primer folio

marcha | { c1<5 f a2 —
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Figura 84.Programa segundo folio

—T— Marcha
[ 10 Ho3
salida bastago cil
—1T— il
20 Hod
entra bastago cil
— cl=b_.iZ —1 cl<b_.iZ
20 Heiclo completo
—T— reanudar
40 HE contador
- 1
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Figura 85.Programa tercer folio

50

—T— id

&0 Hol
—1— 1a/x&0
70 H+cl

Figura 86. Alimentador de piezas

| =
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Figura 87. Cilindro simple efecto y sensor de piezas rojas

Figura 88. Segunda banda transportadora y caja de deposito
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Desarrolle el esquema en 3D para simular el proceso, como se muestra en la
figura 89.

Figura 89.Esquema completo
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8.3 CONTADOR Y DISTRIBUIDOR DE PIEZAS

Disefar un mando de automatismos utilizando:

a) Un cilindro de doble efecto con sensores de proximidad tipo Reed,
activado por una electrovalvula biestable 5/2.

b) Un cilindro de doble efecto, activado por una electrovalvula biestable 5/2.

C) uno cilindro de simple efecto con retroceso por muelle activado por una
electrovalvula monoestable 3/2.

d) Tres valvulas estranguladoras.
e) 2 sensores capacitivos.

f) 2 contactos N.A. y un contactor
Q) Un alimentador de piezas

Realice el circuito electroneumatico y asigne las variables como se muestra en
la figura 90.

El circuito debe hacer las siguientes acciones:

g) Al detectarse una pieza con el sensor i2, el cilindro 3, se accionara y
desplazara la pieza hasta ser detectada por el sensor i3, que causara que el
cilindro 2 se active y deposite la pieza en una caja.

h) El cilindro 1 se activa para cerciorarse que no se encuentran piezas en la
posicion del sensor i3, en caso que la haya se debe accionar el cilindro 2 y
el ciclo se repite nuevamente.

i) El programa debera contar n veces el nimero de piezas y el proceso se
detendra cuando llegue al numero especificado.

j) Adicionalmente debera contar durante el proceso con alarmas que sefalen
que el ciclo ha sido completado y que en caso de acabarse las piezas lo
indique.

k) El pulsador i4, permite reanudar un ciclo

[) El pulsador i5, permite reanudar el proceso después de haberse encendido

la alarma de faltante de piezas. Esto se implementa para medidas de
seguridad.
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Figura 90. Circuito electroneumatico

Cilindro 1

Cilindro 2

Cilindro 3

Realice el programa en Grafcet, como se muestra en la figura 91
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Figura 91. Grafcet.
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Figura 92. Continuacion de Grafcet

Desarrolle el esquema en 3D para simular el proceso, como se muestra en la
figura 93.
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Figura 93. Esquema en 3D

Desarrolle un panel de control en 2D, como se muestra en la figura 94.
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Figura 94. Panel de control en 2D

Esta aplicacién fue implementada con elementos reales y un PLC OMRON
CPM1A-10CDR-A-V1. Ver anexo B. Si usted desea puede realizar el mismo

control con los PLC SIEMENS.

Figura 95. Simulacion completa

QuIdElalersl X
[0 quideiztersix
- [B bouchonx
[0 store with cubes1x

x|[Go! - soli
GO! : a
llsc! : apii

88



9. CONCLUSIONES

La creacion de circuitos electroneumaticos, con la ayuda elementos
graficos como PLC, pulsadores, contactores, solenoides, sensores y
otros elementos de mando que posee el software AUTOMGEN, posibilta
la simulacién de automatismos sin necesidad de contar con los
elementos fisicos, lo que permite al disefiador conocer con anterioridad
como se desempefara el proceso real.

La simulacién de sistemas de mando electroneumédticos en 3D en
AUTOMGEN incluye: cilindros de doble efecto con o sin sensores de
proximidad, cilindros de simple efecto, cintas transportadoras de
diferentes tamanos, alimentadores de piezas, sensores para piezas de
colores, cajas, piezas redondas y cuadradas y brazo con pinzas de
pilotaje numérico. Todo esto se logra con las librerias que trae el
software incluidas en el directorio de trabajo.

El software no permite la creacién de elementos en 3D, pero es posible
realizarlos en otro software (solidege, solid Works y muchos mas que se
pueden encontrar en el mercado) e importarlos a Automgen como un
archivo .3DS ampliando asi las aplicaciones de este software.

La creacién de sistemas de supervision en 2D permite visualizar
estados pertinentes en las simulaciones, al mismo tiempo que permite
accionar elementos de entrada como botones pulsadores e
interruptores, para realizar mandos de automatismos, tales como, start,
stop, marcha, etc. Adicionalmente cuenta con objetos de supervision
predeterminados como: tanques, valvulas, motores, tuberias y muchos
mas.

Para cargar programas en el PLC SIEMENS S7-200 no es necesario
contar con el software STEP7 MicroWin instalado en el computador ya
que Automgen V8 contiene los drivers necesarios para cargar
programas en el.
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Se comprobd en el laboratorio la comunicacién con el SIEMENS S7-200
la CPU 224 mediante el cable USB/PPI y la carga de los programas de
ejemplo.

Para cargar programas en el PLC SIEMENS S7-300 no es necesario
contar con el software STEP 7 instalado en el computador ya que
Automgen V8 contiene los drivers necesarios para cargar programas en
dicho PLC.
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ANEXO A

SIMBOLOGIA NEUMATICA

Simbologia cilindros

T— 1 . , . .
_I_I Cilindro accionado automaticamente que cierra
el aire.
1 Cilindro simple no regulable, actia en un solo
I: T ' sentido.

Cilindro simple no regulable, con dos sentidos.

1

™

Cilindro simple regulable, con un solo sentido.

]:.::
T

-

Cilindro simple regulable, con dos sentidos.

Cilindro de simple efecto con un solo sentido,
sin fuerza determinada en el retroceso.

Cilindro con efecto en los dos sentidos.

| T Cilindro de doble efecto y doble vastago.

T Cilindro de simple efecto con retroceso de
AN muelle.

o=

92



Cilindro de simple efecto con retroceso de
muelle.
Cilindro diferencial.

Cilindro simple, telescépico.

Cilindro doble efecto telescépico.
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Simbologia valvulas

o
-+

-

5/2

Valvula distribuidora
normalmente cerrada.

Valvula distribuidora
normalmente abierta.

Valvula distribuidora
normalmente cerrada.

Valvula distribuidora
normalmente abierta.

vias, 2 posiciones,

vias, 2 posiciones,

vias, 2 posiciones

vias, 2 posiciones

Valvula distribuidora 4 vias, 2 posiciones.

Valvula distribuidora 5 vias, 2 posiciones.

Valvula distribuidora 4 vias, 3 posiciones, posicién

central de bloqueo.

Valvula distribuidora 4 vias, 3 posiciones, posicién

central de desbloqueo.
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Simbologia Accionamientos

Accionamiento muscular en general

Accionamiento por pulsador

Accionamiento con palanca manual

Accionamiento con pedal

Accionamiento con rodillo (final de carrera)

Accionamiento con rodillo escamoteable

Accionamiento con leva

Accionamiento con muelle

Accionamiento por presion de aire comprimido

Accionamiento por depresion

Accionamiento servo-comando por presion

Accionamiento servo-comando por depresion

Accionamiento con electroiman

Accionamiento con enclavamiento

Accionamiento con emisor de pulso

il aalalt) &) 2 0@ mma)
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Simbologia de lineas de conexién y conexiones

Conducto de trabajo
T Conducto flexible
(o) | y
~— Origen de presién
L Conduccioén eléctrica
of
T T T T T Conducto de mando
_______ Conducto de escape
[ Conexiones fijas
_ Cruce de conexiones
T Situacién de escape
en linea
—" P Silenciador
I—V—l Escape no
recuperable
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Escape recuperable

Conexion ciega

4
\.‘
\

N

Conexion de presion

Acoplamiento rapido

Acoplamiento rapido
con 2 antirretornos

Acoplamiento rapido
conducto abierto

>

|

(n:

Acoplamiento rapido
conducto cerrado

Acoplamiento
rotativo de una via

b

Acoplamiento
rotativo de 3 vias
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Simbologia valvulas de bloqueo o antirretorno

Funcion OR

—O——>

Funcion AND

Regulador de velocidad
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ANEXO B

VIDEO Y PROGRAMAS

CD con video de aplicacion y ejemplos de programas
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