__Ejemplo - Célula robotizada con Pluto

Descripcion:

la célula.
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Este ejemplo describe una rectificadora que es atendida
por un robot. El sistema de seguridad de la maquina con-
siste en un Pluto al que se han conectado todos los res-
guardos de proteccion. El robot ha sido provisto de un Plu-
to al que se han conectado los resguardos de proteccion
de la célula. El Pluto de la maquina se conecta con cable
de bus al Pluto del robot para que las funciones comunes,
como los paros de emergencia, puedan utilizarse en toda

Funcién:

El paro de emergencia es de nivel superior y detendra
la maquina y el robot. La trampilla de la maquina funciona
como divisora de zonas: cuando la puerta esta cerrada, la
maquina es una zona y el robot es otra zona. Cuando la
trampilla de la maquina esta abierta, la maquina y el robot
pertenecen a la misma zona. Si se abre la puerta cuando la
trampilla de la maquina esta abierta, la maquina y el robot
se detienen; con la trampilla de la maquina cerrada sélo
se detiene el robot.Después de que la puerta ha estado
abierta, debe hacerse un rearme con el boton reset en el
lado exterior de la puerta. Para el rearme del paro de emer-
gencia se extrae el pulsador oprimido. NOTA: el ciclo de
trabajo de la célula no debe comenzar directamente con el
rearme del paro de emergencia o la puerta.
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__Configuracién de Pluto 0
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Pluto 0
10.0=Nodstopp_kanal_1 ;Canal 1 del pulsador de paro de emergencia
10.1=Nodstopp_kanal_2 ;Canal 2 del pulsador de paro de emergencia
0.2=Dérr ;Senal del encoder en la puerta
Q0.2=Robot_Autostopp_OK ;Paro automatico del robot
Q0.3=Robot_Nd&dstopp_OK ;Paro de emergencia del robot
Q0.10= ;Salida que genera una sefal dinamica
GMO0.0=Reset_ind_mem ;Memoria colectora para indicacion en pulsador de reset
GMO0.1=Né&dstopp_OK_mem ;Memoria auxiliar para paro de emergencia OK
MO0.0=Reset_Ind_1_mem :Memoria auxiliar 1 para indicacién en el boton de reset
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Confi i6n de Pluto 1
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Pluto 1
I1.1=No&dstopp_maskin_kanal_1 ;Canal 1 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
11.2=No6dstopp_maskin_kanal_2 ;Canal 2 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
I1.11=Maskinlucka_NC ;Canal 1 del interruptor de llave.
I1.12=Maskinlucka_NO ;Canal 2 del interruptor de llave.
I1.15=Reset ;Pulsador de reset Reset.
Q1.0=Maskin_nddstopp_OK ;Paro de emergencia de la maquina.
Q1.1=Maskin_skyddstopp_OK ;Paro de proteccion de la maquina.
Q1.10= ;Salida que genera una sefal dinamica.
Q1.15=Reset_Ind ;Ldmpara de indicacion en el botén de reset.
GM1.0=Lucka_OK_mem ;iMemoria auxiliar global de la supervision bicanal del interruptor de llave en la
trampilla de la maquina.
GM1.1=No6dstopp_maskin_OK_mem ;Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia de la
maquina.
M1.0=Reset_Ind_2_mem :Memoria auxiliar 2 para indicacion en el botén de reset
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Caédigo PLC de Pluto 0

1

e

2 Supervision bicanal con rearme automatico de paro de emergencia en la puerta.

N&dstopp_kanal_1 TC1S N&dstopp_OK_mem
10.0 GMO.1

| In1 Q— < D
Nodstopp_kanal_2
10.1

[ In2

Start

GMO.1 = Nédstopp_OK_mem
/0.0 = Nédstopp_kanal_1
10.1 = Nédstopp_kanal_2

Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
Canal 1 del pulsador de paro de emergencia
Canal 2 del pulsador de paro de emergencia

3
Paro de emergencia del robot
Cuando se activa el paro de emergencia, el robot se detendra de emergencia. Para restablecer la seguridad es necesario rearmar el pulsador
de paro de emergencia.
Nodstopp_OK_mem  Nodstopp_maskin_OK_mem Robot_ NS_OK
GMO.1 GM1.1 Q0,3
|| | —
GMO.1 = Nodstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
GM1.1 = Nédstopp_maskin_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia en la maquina.
Q0.3 = Robot_NS_OK Paro de emergencia del robot
4
Paro automatico del robot
Cuando se abre la puerta de la célula, el robot se detiene de forma automatica. Para restablecer la seguridad es necesario cerrar la puerta y
después dar la senal de reset.
Puerta ResetT Robot_Autostopp_OK
10.2 Qo,2
| | In1 Q< >
Reset Reset_ind_1_mem
11.15 M0.0
| | R
| I Reset . >
IndReset
Test
10.2 = Dérr Senal del encoder en la puerta
11.15 = Reset Pulsador de rearme Reset.
MO.0 = Reset_ind_1_mem Memoria auxiliar para indicacién en el botén de reset
Q0.2 = Robot_Autostopp_OK Paro automatico del robot
5

Indicacion en el boton reset.

Reset_ind_1_mem
MO0.0

Combinacion de memorias locales que generara una sefial en la l[dmpara reset.
La memoria global se utiliza después en el Pluto donde esta la salida.

Reset_ind_mem
GM0.0

GMO0.0 = Reset_ind_mem
MO.0 = Reset_ind_1_mem
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Memoria colectora para indicacion en el pulsador de reset
Memoria auxiliar 1 para indicacién en el pulsador de reset
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Indicacion en el display.

Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta.Para generar una alarma puede presentarse un codigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto
Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una
condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Lucka_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 203
GM1.0 SR0.11=0 SR0.10 =203

/1 - N

GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR0.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display.

Alarma 02 — Puerta abierta. Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta. Para generar una alarma puede presentarse un codigo UE (UE
= User Error) en el display de Pluto.Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Puerta SR_ErrorCode = 0 SR_PlutoDisplay = 202
10.2 SR0.11=0 SR0.10 =202

L I

10.2 = Dérr Senal del encoder en la puerta
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR0.11 = SR_Errorcode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display.

Alarma 01 — Alarma de emergencia activada Para generar una alarma puede presentarse un cédigo UE (UE = User Error) en el display de
Pluto.Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto..SR_ErrorCode = 0O se utiliza
como una condicién para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Nédstopp_OK_mem  SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 201
GMO.1 SR0.11=0 SR0.10 = 201
% o I
GMO.1 = Nédstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SRO0.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no
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Caédigo PLC de Pluto 1

1

B

2 Supervision bicanal con rearme automatico del paro de emergencia en la maquina.
N&dstopp_maskin_kanal_1 TC1S Nodstopp_OK_mem
11.1 GM1.1
| In1 —
No6dstopp_maskin_kanal_211.2
[ In2
Start
GM1.1 = Nédstopp_maskin_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia en la maquina.
10.0 = Nédstopp_maskin_kanal _1 Canal 1 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
0.1 = Nédstopp_maskin_kanal_2 Canal 2 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
3)
Supervision bicanal del interruptor de trampilla de la maquina.
El interruptor tiene conectores alternos y el nombre de la variable muestra la imagen del conector para cada sefial cuando la llave esta introducida
en el encoder.
- Lucka_NC ger signal- Lucka_NO ger signal.
Maskinlucka_NC TC1S Lucka_OK_mem
11.11 GM1.0
|| In1 Q—<C >
Maskinlucka_NOI1.12
Y4 In2
Start
GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervisién bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.
11.11 = Maskinlucka_NC Canal 1 del interruptor de llave.
11.12 = Maskinlucka_NO Canal 2 del interruptor de llave.
4 . o
Paro de emergencia de la maquina.
Cuando se activa el paro de emergencia, la maquina se detendra de emergencia. Para restablecer la seguridad es necesario un rearme del
pulsador de paro de emergencia.
Nodstopp_OK_mem  Ndédstopp_maskin_OK_mem Maskin_n&dstopp_OK
GMO.1 GM1.1 Q1,0
| | —
GMO.1 = Nédstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
GM1.1 = Nédstopp_maskin_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia en la maquina.
Q1.0 = Maskin_nédstopp_OK Paro de emergencia de la maquina.
5)

Paro de proteccion de la maquina.

Cuando se activa el paro de emergencia, la maquina se detendra de emergencia.Si se abre la puerta del robot al mismo tiempo que la trampilla
de la maquina esta cerrada, la maquina continuara el ciclo de trabajo. Para restablecer la seguridad es necesario que la puerta o la trampilla de
la maquina esté cerrada y después se da reset.

Lucka_OK_mem ResetT Maskin_skyddstopp_OK
GM1.0 Qt,1

|| In1 Q—< —
Puerta Reset_ind_2_mem
10.2 M1.0
Resgth r1 5

1o

IndReset——C )—‘

1 Reset

Test
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|
GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervisién bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.

10.2 = Dérr Senal del encoder en la puertal

1.15 = Reset Pulsador de reset Reset

M1.0 = Reset_Ind_2_mem Memoria auxiliar 2 para indicacién en el pulsador de reset
Q1.1 = Maskin_skyddstop_OK Paro de seguridad de la maquina.

Indicacion en el pulsador de reset
Combinacion de las memorias que generaran una senal en la lampara de reset.

Reset_ind_mem Reset_Ind
GM0.0 Q1.15
| >—
Reset_Ind_2_mem
M1.0
||
GMO0.0 = Reset_Ind_mem Memoria colectora para indicacién en el pulsador de reset
M1.0 = Reset_Ind_2_mem Memoria auxiliar 2 para indicacién en el pulsador de reset
Q1.15 = Reset_Ind Lampara de indicacidn en el pulsador de reset.

Indicacion en el display

Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta.

Para generar una alarma puede presentarse un codigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto.

Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Lucka_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 203
GM1.0 SR1.11=0 SR1.10 =203

% S S

GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervisién bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display

Alarma 02 — Puerta abierta.

Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta.

Para generar una alarma puede presentarse un cédigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto.

Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Puerta SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 202
10.2 SR1.11=0 SR1.10 =202

— - G I

10.1 = Dérr Senal del encoder en la puerta
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display

Alarma 01 — Alarma de emergencia activada

Para generar una alarma puede presentarse un cédigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto.

Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Noédstopp_OK_mem  SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 201
GMO.1 SR1.11=0 SR1.10 =201

% S— I

GMO.1 = Nédstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no
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