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1 INTRODUCCIO

Avui en dia, el PLC ocupa un lloc molt important en el moén de I'automatitzacié industrial. Per
aquesta raé és molt important tenir eines didactiques que ajudin a familiaritzar els estudiants
amb el llenguatge de programacié de contactes o llenguatge LD (ladder diagram) per

programar PLC.

Actualment els magatzems ja no son aquella part de 'empresa que quedava apartada de la
resta, ben al contrari, els empresaris han vist que interrelacionar-los amb la resta
d’instal-lacions és molt més rendible. Aixi ho han demostrat les solucions aportades per la
informatica i I'enginyeria especialitzada, la majoria de vegades gracies a I'automatitzacio

dels magatzems.

Quan una empresa es planteja integrar totalment el funcionament del seu magatzem a
aquesta, o bé millorar-lo, pot escollir entre diferents alternatives. El primer pas és veure les
caracteristiques i les necessitats presents i futures de I'empresa, les perspectives de
creixement que té, per exemple, també les persones que hi treballen i, per descomptat, el
tipus de producte que fan. Unes instal-lacions automatitzades solen presentar molts
avantatges, minimitzen la superficie necessaria, la dependéncia de recursos humans i el risc
d’error huma, perd pot haver-hi mercaderies, espais limitats o inversions massa grans que
facin que per a una determinada empresa no sigui aconsellable l'automatitzacié. En
qualsevol cas, I'enginyeria especialitzada aporta solucions sobre com modificar I'espai fisic
del magatzem, la seva operativitat, el sistema de gestio del producte o la combinacié de més

d’'un dels factors o, fins i tot, de tots.

Un dels elements que solen incorporar molts d’aquests magatzems després de fer la
reconversié en el cas dautomatitzar-se son els elevadors, que substitueixen “toros” i
“toreros”. Els elevadors son utils per a tots els magatzems, perd sempre que el tipus
d’empresa ho requereixi. No només la naturalesa del producte a emmagatzemar o les
limitacions de superficie d'un lloc son variables importants, sin6 també el nombre de

carregues, el flux d’entrades i sortides del magatzem.

El nostre treball consistira en crear un entorn de simulaci6 amb Citect SCADA, capac¢ de
controlar diverses pantalles del magatzem automatic, que funcionara mitjangant un automat

Omron.
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Haurem de simular varies pantalles, una primera que sera la pantalla de menu, que ens
permetra fer I'eleccié de la funcié que es vol fer, és a dir, entrar caixes a les estanteries.
També ens permetra escollir la estanteria en que es vol treballar i la posicié concreta de fila i
columna. Una segona pantalla sera la simulacio de I'entrada de les caixes mitjangant una
cinta transportadora d’entrada i sortida del magatzem aixi com un elevador per distribuir les
caixes a les estanteries i posicions desitjades. Finalment també tindrem un manipulador que

sera I'encarregat de posar les caixes sobre I'elevador.

També es disposara de cinc pantalles més, que serviran per fer una ampliacié de cada
estanteria i poder veure exactament on dipositem la nostre caixa. En aquesta pantalla
tindrem dues vistes, una primera que ens permetra veure com el manipulador amb la caixa
es mou fins a la posicié que préviament li haurem marcat. Un cop I'elevador parat a la
columna correcta, la plataforma de I'elevador pujara fins a I'estanteria correcte, en aquesta
posici6 és on ens sera de bon Us la segona vista, ja que aquesta ens permetra observar com

entra la caixa dins I'estanteria.

La practica que haura de realitzar I'estudiant consistira en la realitzacié del programa en
llenguatge de contactes, de tal manera que la simulacié pugui entrar una caixa a qualsevol

de les posicions lliures que tenim en les cinc estanteries.

L'estudiant haura de realitzar el programa amb I'editor de Omron i un cop acabat, s’haura de

transferir a 'automat a través de les connexions pertinents.

Aquesta simulacié proporcionara a l'estudiant uns coneixements basics del funcionament
d’'un magatzem automatic, la gran avantatge de treballar amb una simulacid, és que I'alumne
no haura de tenir I'autdmat connectat a un procés real i tots els problemes que aixd pot

comportar, ja sigui per cablejat o instal-lacié que serien de grans proporcions.

1.1. Antecedents

Ja fa anys, que el departament de electronica, informatica i automatica ( EIA ) de la

universitat de Girona, utilitza les simulacions per fer practiques a I'alumnat.

Aquestes simulacions sén controlades per un sistema Scada, que ens permet controlar tot el

procés graficament mitjancant un PLC.



SIMULACIO D'UN MAGATZEM AUTOMATIC AMB CITEC SCADA Memoria

Les simulacions son utilitzades per poder aprendre a programa automats a través d'un
llenguatge de contactes d’'una forma més didactica i amena per I'alumne sense tenir la
necessitat de disposar d’'un procés real, que seria molt costos i d’'unes dimensions molt

grans en el nostre cas.

1.2. Objectius

L'objectiu que es busca en aquest projecte, és crear una simulacié dins I'entorn de treball
Citect, que ens permeti poder controlar d’'una forma molt facil un magatzem automatic

destinat a emmagatzemar caixes de cartro.

La simulacié consistira en realitzar mitjangant moviments senzills el control d'un magatzem
automatic. Amb tot aix0 volem aconseguir una eina de treball que pugui ser eficag, en la
realitzacié de les practigues d'automatitzacié industrial i avancada per els estudiants

d’enginyeria.

També es creara un manual pergué I'alumne pugui entendre el funcionament del magatzem
i les seves variables, aixi com els passos que haurd de seguir per la seva correcta

instal-lacidé i utilitzacio.

1.3. Especificacions i abast

La nostre simulaci6 amb Citect Scada constara de set pantalles, on es podra anar seguint
els diferents processos que tindrem. La primera consistira en la pantalla menu, a continuacio
tindrem la pantalla d’entrada de caixes al magatzem, tot seguit es disposara de cinc
pantalles més, que seran I'ampliacid6 de cada estanteria aixi com una vista lateral on es

veura entrar la caixa dins la estanteria.

La simulacié es dissenyara per funcionar a través d'un Autdmat Omron CQML1 i aquesta

s'instal-lara al laboratori de practiques de regulacié automatica.
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2 PARTS DE L’ENTORN DE TREBALL

L'entorn de treball de la nostre simulacié es trobara instal-lada a cada ordinador de treball

del laboratori de practiques de regulacié automatica.

En aquest laboratori cada ordinador disposa d’un autdomat Omron model CQM1 amb CPU

11/21, amb el seu cable d'interficie corresponent i el software adient.

2.1. Ordinador

Pel que fa l'ordinador de treball el laboratori es disposen de varis, amb la seguent

configuracié de hardware i software.

Processador Intel Celeron 2,4 GHz

Placa base Asus P4S8X-X

Disc dur ST380011A 80 Gb

Memoria Ram DDR PC-266Hz, 512 Mb
Disquetera Disquetera 3%4"

Tarja grafica ASUS V9180 SE v43.45¢c

Tarja de xarxa SIS 900 — Based PCl fast ethernet
Pantalla 15" convencional

Ratoli Estandard

Teclat Teclat estandard 101/102 tecles
Sistema operatiu Windows XP professional

Taula 1 — Caracteristiques PC
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2.2. Automats programables

Disposem d’autdmats Omron model CQM1 amb un modul de 16 entrades i un altre de 16

sortides. Les caracteristiques de l'autdmat sén les segients:

Automat CQM1
CPU CPU-21
Font d’alimentacio PA-216
Entrades ID212
Sortides 0C222

Taula 2 — Caracteristiques de I'automat

La font dalimentacié treballa a 230V AC. Tenim un modul de 16 entrades de corrent
continua a 24 V i un de 16 sortides de transistors. Es treballara amb ldgica positiva i

configuracié negatiu coma.

2.3. Cable de connexi6

Aguest ens serveix per poder connectar la CPU de I'automat amb el port série de I'ordinador,
amb la finalitat de bolcar-hi el programa realitzat previament amb el programa Syswin, i
també per comunicar la simulacio realitzada amb Citect Scada amb l'automat. Per realitzar
la comunicacié del citect i del programa syswin amb l'autdmat, haurem de configurar
préviament les comunicacions del citect i del syswin. Cal dir que mai podran estar
connectats amb l'autdmat el dos programes junts, ja qué, tots dos es connectem mitjancant

el mateix port i aixd provocaria un creuement de dades i informacio6 dels dos programes.

2.4. Programes

Per la realitzaci6é de la simulacio, hem utilitzat el Citect Scada 5.42.r. Aquest ens permetra
fer el disseny de les pantalles grafiques, aixi com la corresponent programacié amb cicode

per el correcta funcionament de totes les animacions i funcions a realitzar.
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Pel que fa el programa que I'alumne haura de fer servir per realitzar les practiques és el
Syswin 3.3, aquest programa €és el que s'utilitza pels automats Omron i el que permetra

realitzar el programa en llenguatge de contactes que controlara tot el procés del magatzem.
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3 MAGATZEM AUTOMATIC

El magatzem automatic que realitzem en aquests projecte, és un magatzem bastant senzill
que disposa de cinc estanteries de quatre columnes i tres files. Aixo vol dir que el magatzem

tindra una cabuda maxima de 60 caixes.

Aquests magatzem esta pensat per emmagatzemar caixes de cartr6 d’'un pes relativament
baix, ja que el sistema que s'utilitza per carregar-les sobre l'elevador, és un brag
manipulador on en el seu extrem disposa d’'unes ventoses que hauran de ser capaces de

succionar la caixa i aixecar-la sense cap tipus de problema.

L'element que distribuira les caixes a les diferents posicions del magatzem, sera un
elevador. Aquest podra desplacar-se horitzontalment i la plataforma que porta es podra

aixecar verticalment.

3.1. Disseny de les seves parts

El nostre magatzem el dividim en varies parts. D’aquesta manera podem explicar millor tot el

seu funcionament i procés que segueix.

L’hem dividit en quatre parts, la primera és la que ens fa el servei de comandes, és la
pantalla que ens sortird nomeés d'executar el citect. En aquesta pantalla podrem observar
varies caselles on podrem triar la funcié introduir caixes al magatzem, aixi com la estanteria
en que volem ficar la caixa i la posicié concreta en la estanteria en que es voldra introduir la
caixa, tant en fila com en columna. Agquesta pantalla també disposa d’accessos, tant a la
pantalla d’entrada de caixes com a les diferents estanteries que disposa el magatzem. La
finalitat dels accessos a les estanteries és per poder controlar I'estat en que es troben les
estanteries pel que far al nombre de caixes i posicions ocupades, d'agquesta manera
'alumne abans d’introduir una caixa a qualsevol punt de la estanteria podra observar les
posicions que estaran lliures i ocupades. De totes maneres, si I'alumne fa una seleccié d’'una
posicié que es troba ocupada, li apareixera un requadre amb una nota informativa que la

seleccid que ha realitzat és incorrecta.
La segona part és I'entrada de caixes al magatzem. Aquesta pantalla si accedeix un cop

hagim fet la seleccié de la comanda. Quan accedim aquesta pantalla podem observar-hi

dues cintes transportadores, un bra¢ manipulador i I'elevador.

10
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La cinta transportadora de I'esquerra és I'encarregada d’entrada de caixes en el magatzem,
a continuacio tenim el bra¢c manipulador, el funcionament d’aquests a priori €és molt senzill, ja
que I'tnica funci6 que realitza és I'entrada de caixes. Finalment tenim I'elevador, aquests és
'element més important de tot el magatzem, ja que la seva funcié és distribuir caixes a
qualsevol de les seixanta posicions que disposa el magatzem. Cal dir que el magatzem
només disposa de la funci6 d'entrada de caixes, perd les pantalles de citect estan
preparades per si mai es vol ampliar el projecte i es volen treure caixes del magatzem,
només ens faltaria realitzar uns petits ajustaments al citect i la construccié del programa en

llenguatge de contactes.

La tercera part son les pantalles de distribuci6 de caixes en les estanteries. Aquestes
pantalles si poden accedir de dues maneres diferents. Una primera és des de la pantalla de
comandes mitjancant els accessos que hi ha. La segona manera és des de la pantalla
d’entrada de caixes, on tindrem els accessos a les diferents pantalles en els quadres de
sobre de cada estanteria. La funcio d’aquestes pantalles és mera ment d’'informacio, ja que

I'tinica funcio que i podrem veure és I'estat de I'estanteria i I'entrada de caixes dins aquesta.

3.2. Seleccié de comanda

En aquests primer apartat, que és un dels més importants del magatzem, seleccionem en
primer lloc I'estanteria en que volem introduir la caixa, a continuacié cliqguem a I'accés de
I'estanteria que s’hagi triat i mirem les posicions lliures que tenim en aquesta estanteria, un
cop tinguem clar la posicio tornem a la pantalla de comandes i seleccionem la fila i columna
on volem introduir la caixa. Si la seleccio que s’ha realitzat és incorrecte ens apareixera una
nota informativa que ens dira que la posicié que s’ha triat ja estd ocupada per una altre
caixa. Finalment només ens quedara seleccionar la funcié entrar caixes al magatzem i

accedir a la pantalla d’entrada de caixes.

3.3. Entrada de les caixes

Un cop en aquesta pantalla, disposem d’un bot6é de marxa de pantalla,. cinta transportadora,
que funciona a través d’'un motor. Al inici d’aquesta cinta es disposa d’un detector capacitatiu
gue ens detectara quan tenim una caixa a linici de la cinta i activara el motor, quan

I'elevador es trobi aturat a la zona de carrega de caixes. Al final de la cinta hi ha un altre

11
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detector que quan detecti la caixa parara el motor de la cinta i alhora activara el

manipulador.

Quan la caixa es trobi sobre 'elevador, el detector que tenim a la plataforma detectara la
caixa i segons la estanteria que s’hagi triat anteriorment, el motor de I'elevador es ficara en
marxa cap a la dreta o esquerra fins que el final de cursa de la estanteria que s’hagi escollit
detecti i faci parar el motor. Un cop el motor parat davant la estanteria i a través d’'un bot6

accedirem a la pantalla especifica de I'estanteria.

Un cop en aquesta pantalla podrem observar el manipulador com es desplaca
horitzontalment fins a detectar el final de cursa pertinent, que correspondra a la columna
desitjada. Un cop aturat I'elevador davant la columna desitjada, s’'activara el motor de pujar
la plataforma fins a detectar el detector pertinent de la fila en que s’ha escollit anteriorment.
Per dltim s’activara la cinta transportadora de la plataforma i la de I'estanteria i la caixa
entrara dins el prestatge de I'estanteria fins que el detector detecti la caixa i faci parar els
motors. Tot seguit s’activara el motor de baixar la plataforma i I'elevador es moura
horitzontalment cap a l'esquerra. Finalment saltarem a la pantalla anterior i veurem a

retrocedir I'elevador fins a la posici6 de carrega.

3.4. Sortida de caixes

Cal dir que aquesta funcid no esta en funcionament en el projecte, perd s’ha tingut en
compte, per una futura ampliaci6 del projecte. Aixi doncs només caldria fer uns retocs i uns
ajustaments en el citect. Tot seguit tenim una explicaci6 com s’ha programat el citect,

segons un possible funcionament.

Aguest proceés és igual al d’entrada de caixes pero al contrari. El que es fa primer de tot és
donar l'ordre al manipulador perqué faci un gir de 180 graus, de tal manera que quedi
col-locat a la posici6 de descarrega. A continuacio i segons la estanteria que s’hagi triat
previament, el manipulador es ficara en marxa fins a col-locar-se davant de l'estanteria
desitjada. Un cop alla i per mitja d’un boto col-locat sobre I'estanteria, podrem accedir a la

pantalla especifica d’aquella estanteria.
Ja en aquesta pantalla, podrem observar el manipulador com es desplaca horitzontalment
fins a detectar el final de cursa de la columna seleccionada anteriorment. Un cop aturat

I'elevador davant la columna, s’activara el motor de pujar la plataforma fins a detectar el

12
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detector corresponent de la fila en que s’ha escollit anteriorment. Per Ultim s’activara la cinta
transportadora de la plataforma i la de I'estanteria i la caixa sortira de I'interior del prestatge
on estava ubicada i es ficara sobre la plataforma. Un cop sobre la plataforma sera detectada
per un detector que fara parar els motors de la cinta transportadora de la estanteria i la de la
plataforma. Tot seguit s’engegara el motor de fer baixar la plataforma fins a baix i a
continuacié s'activara el motor encarregat de fer desplacar I'elevador horitzontalment cap a
I'esquerra, al final del recorregut saltarem a la pantalla anterior on podrem veure I'elevador
parat davant de la estanteria amb caixa i es moura fins a la zona de descarrega de caixes,
un cop el fi de cursa de la zona de descarrega detecti pararem el motor i seguidament
s'activara el manipulador que agafara la caixa i la desara sobre la cinta transportadora, que
mitjancant un detector capacitatiu que la detectara, fara engegar el motor de la cinta

transportadora que traura la caixa del magatzem.

3.5. Parts del magatzem a simular

Com ja em dit anteriorment el nostre magatzem el dividim en tres parts, una primera que €s
la pantalla de comandes, que ens permet la seleccié d'estanteries i les posicions a introduir

les caixes en els prestatges d'aquestes.

La segona part, és la pantalla d’entrada de caixes, aquesta és la pantalla més grafica que
tenim i es pot observar com entra la caixa, es carrega sobre I'elevador mitjancant el brag
manipulador i finalment I'elevador que ens permet distribuir les caixes a qualsevol punt de

les cinc estanteries de que disposa el magatzem.
La tercera part, consisteix en cinc pantalles. Aquestes ens proporcionen el detall de

qualsevol estanteria, aixi com ens permetra observa I'elevador com introdueix la caixa a la

posicié que previament haurem escollit a la pantalla de comandes.
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4 CITECT SCADA

Avui en dia les industries els i és de vital importancia introduir noves tecnologies, ja que el
que es busca és tenir un gran rendiment, amb la major qualitat de producte possible aixi
com la necessitat de tenir una gran flexibilitat en la produccié. Per tant els hi és necessari la
supervisio dels processos. Els anomenats sistemes SCADA (Supervisory Control And Data

Acquisition) permeten I'accés a dades del procés i interactuar entre I'operari i el procés.

En general, el sistema Scada realitza tres funcions:

Adquisicié de dades, per reconeéixer, processar i emmagatzemar la informacio rebuda.

Supervisio, per observar des de un monitor I'evolucié de les variables del procés.

Control, per modificar I'evolucié del procés, actuant sobre els reguladors autdbnoms o

directament sobre el procés mitjancant les sortides connectades.

4.1. Justificacié de la utilitzacié del programa Citect Scada

Com ja sabem, avui en dia tots els automats del mercat disposen dels seus propis

programes, per poder programar i realitzar simulacions.

En el nostre cas, realitzem una simulacié per funcionar amb un automat de la casa Omron,

que sbn dels que disposem en el laboratori de regulacié automatica.

La gran avantatge que ens proporciona aquest programa, es que és compatible amb la gran
majoria de fabricants d’automats que podem trobar en el nostre mercat. Aquesta és una de
les grans raons del perqué s’ha escollit aquest programa a I'hora de realitzar la simulacio.
De tal manera que un dels inconvenients que ens trobariem en el laboratori, és la disposicié
d’automats Omron i Telemecanic, i de no realitzar la simulaci6 amb el citect la nostre
simulacié es veuria obligada només a poder treballar amb un dels dos autdmats, doncs bé,
una de les grans avantatges com ja em dit d’utilitzar aquest programa Citect Scada, és que
aquest amb unes petites modificacions en el programa que realitzem ens permet treballa

amb la gran majoria d’automats que tenim en el mercat. D’aquesta manera la nostre
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simulacié ens sera valida per treballar amb les dues marques Omron i Telemecanic que

tenim en el laboratori.

4.2. Configuracio del Citect Scada

El Citect disposa de sis menus diferents, que ens permeten realitzar tota la simulacié. Les

diferents carpetes de configuracio son les segients:

En aquesta carpeta hi han tots els elements grafics que serveixen per a crear

Graphics . .
les pantalles d’animacio.
Un tag és una variable de supervisié que esta lligada amb una variable real del
Tags procés. En crear un projecte s’han de definir les caracteristiques de tots els
tags.
Alarms En aquesta carpeta hi ha les diferents alarmes i la seves configuracions.
Svst Aqui hi ha la interficie entre el sistema i el programa, tipus de lletra, comandes
ystem

de teclat, etc.

Comunications

Es una part molt important del Citect, aqui se li ha de dir el tipus de

comunicacio, escollint bé el driver lligat al dispositiu de camp (PLC, /O, etc)

Cicode files

El Citect té un llenguatge propi anomenat Cicode que permet realitzar accions
més sofisticades de supervisid mitjancant petits programes amb un editor propi,

0 inserint aquest codi en els propis objectes d’animacio.

CitectVBA files

CitectVBA vol dir Citect Visulal Basic Applications. Aquest llenguatge no és res
més que un seguit d'aplicacions que podem crear dins a Citect amb Visual
Basic. Citect té totes les eines per treballar amb aquest llenguatge com és un

editor, un compilador o un debugger.

Taula 3 Carpetes de I'explorador del citect
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4.3. Comunicacions

Normalment és el primer que es configura en crear un projecte amb Citect. En obrir la

carpeta de comunicacions surten els diferents icones que es poden fer servir per a

configurar la comunicacié. A continuacié podem observar una breu explicacio de cada

element que es troba dins la carpeta de comunicacions.

I/0 Server

Aquest apartat ens serveix per posar nom al nostre servidor per les
comunicacions. Normalment aquest dispositiu sera un PLC i per tant
haurem de definir la comunicaci6 entre Citect i PLC. Encara que sovint
cal utilitzar I'ordinador, ja sigui utilitzant la memoria, com el PLC virtual
per aixi poder realitzar la simulacid sense necessitat d'una comunicacio

amb 'automat.

Boards

Ens serveix per definir els ports d’'entrada i sortida o les targetes de

comunicacié amb els automats o amb la xarxa dels automats.

Ports

Te el mateix funcionament que el Boards.

Modems

Ens serveix per tenir una comunicacié a través del modem, entre la

Scada i el procés.

I/0 Device

Aquest ens serveix per definir les caracteristiques del protocol de
comunicacio i el dispositiu d’entrada i sortida que tindrem, és a dir, la

comunicaci6 entre el Citect i el PLC.

Express I/O

device Setup

Aquest és un assistent que ens permet fer tots els apartats

gue em explicat anteriorment.

Taula 4 Variables de les comunicacions

16




SIMULACIO D'UN MAGATZEM AUTOMATIC AMB CITEC SCADA Memoria

5 DISSENY DE LA SIMULACIO

En aquest apartat el que pretenem és fer una explicacié de com s’han creat les pantalles del

CITECT, aixi com la explicacio del funcionament de tot el procés del nostre magatzem.

5.1. Introduccio ales pantalles

La nostre simulacié consta en total de set pantalles. Quan compilem la simulaci6, la primera
pantalla que ens apareix, és la de comandes. Aquesta pantalla te varis botons que s’han
creat per mitja de programacié amb cicode i amb la finalitat de tenir uns botons que al
apretar-los ens aparegui una pantalla on puguem seleccionar la estanteria desitjada, el
namero de fila, el de la columna i la funcié que es desitja realitzar, és a dir, ficar caixes al
magatzem. En aquesta pagina també em creat uns botons que ens permetran accedir a
qualsevol de les sis pantalles restants, un altre que ens permet sortir de la simulacié i un
guadre informatiu, que previament es trobara amagat, pero si I'alumne fa una seleccié d’'una
posicio que ja esta ocupada per una altre caixa, ens apareixera informant-nos de que s’ha
escollit una posicio que ja esta ocupada. Finalment cal dir que totes les pantalles disposaran
d’'un quadre on en tot moment es podra observar la funcié que s’esta realitzant, aixi com la

estanteria, fila i columna que s’haura triat anteriorment.

Una altre pantalla, és la d’'entrada de caixes en el magatzem. Aquesta pantalla entra en
funcionament un cop s’ha realitzat la comanda. La pantalla esta formada per una cinta
transportadora controlada per un motor que quan premem el botd6 de marxa de pantalla
s’activa I'elevador i es mou de la posici6 inicial que se li donat fins a la posicio de carrega de
caixes. Un cop el final de cursa de la posicié de carrega detecta I'elevador, aquest es parara
i si el detector capacitatiu que tenim a I'entrada de la cinta detecta caixa, activara el motor de
la cinta, fent moure la caixa fins que el detector que tenim al final d’aquesta cinta detecta la
caixa i donara I'ordre de parar el motor de la cinta. Un cop la caixa ha arribat al final de la
cinta, s’activara la bomba de buit, que ens permetra succionar la caixa i al cap d'un temps
petit activarem el cilindre del manipulador fent pujar el brag fins a l'alcada de I'elevador. El
recorregut maxim que tindra el cilindre ens el marcara el final de cursa que tenim adherit al
tronc central del manipulador. Quan aquest final de cursa detecti parara el recorregut del
cilindre i alhora ens parara la bomba de buit del brag manipulador, d’aquesta manera ens
guedara la caixa dipositada sobre l'elevador. Sabrem que la caixa estara sobre el
manipulador gracies a un detector capacitatiu que tindrem sobre la plataforma de I'elevador.

Tot seguit el manipulador tornara a la seva posicio6 inicial i el motor de I'elevador d’esquerra
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o dreta s'activara segons la estanteria que s’hagi triat. L'elevador estara en moviment fins
que el final de cursa de la estanteria que es vulgui anar el detecti i faci parar el motor de

I'elevador.

Un cop l'elevador estigui aturat davant de la estanteria desitjada, podrem accedir a la
pantalla especifica d'aquella estanteria, amb un accés que tenim sobre de la estanteria

desitjada.

En aquesta pantalla es pot observar la estanteria amb les seves dotze posicions plenes o
buides. Quan accedim aquesta pantalla de bon principi romandra desactivada fins que no
cliqguem l'activacié d’'aguesta. Un cop activada I'elevador es ficara en marxa i es parara
davant de la columna, que anteriorment s’hagi triat, tot seguit el motor que fa pujar la
plataforma s'engegara i no es parara fins que el detector de la fila pertinent detecti i faci
parar el motor. Un cop en aquesta posici6 només ens caldra introduir la caixa dins la
estanteria i aixd0 o farem mitjancant dues cintes transportadores. Una primera situada a la
plataforma i la segona que estara dins el prestatge de la estanteria. Finalment ens queda
tornar enrera fins a la posicio inicial, que en el nostre cas hem triat que sigui el final de cursa

de la estanteria A.

Tot i que la funcio treure caixes del magatzem no esta activada, cal dir que aquesta funcio
seria molt semblant a la funcid ficar caixes al magatzem, amb la particularitat que el
manipulador fara un gir de 180 graus en sentit antihorari, fins a col-locar-se a la posicié de
descarrega.

Com que tenim cinc estanteries, disposarem d’'una pantalla especifica per cada estanteria.

Apart de la realitzacié de totes les pantalles, també em tingut que realitzar una programacio

amb el Cicode, per poder controlar els diferents mecanismes de la nostre simulacio.

5.2. Disseny de les variables

En una automatitzacid, els elements de control reben i envien dades al procés. Aquest flux

continu de dades formen el conjunt de variables del procés.
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El sistema Scada Citect anomena a les variables d’'un procés, Tag i els diferents tipus de

variables poden ser del tipus enter, digital, BCD, long, byte, string, real i long BCD.

En el nostre procés tenim diferents variables Tags, aquestes ens permeten controlar el
procés i en podem trobar d’'internes de la propia simulacio i d’externes que es comuniquen

amb l'automat.

Per la configuracié de les variables s’han de seguir una série de passos que expliguem a

continuacio:

El primer pas que farem, consistira en la creacié del servidor d'entrades i sortides dins

I'apartat de comunicacions de I'explorador i en la carpeta de 1/O server.

/O Server [ Magatzem_Automatic | g@@
Server Mame |Maga 5
Commett |Magatzem_ﬂutumétid

Add Beplace | Delete | Help
Record: B Beginning of file w

Figura 1 Quadre de configuracio

Una vegada que tinguem configurat el servidor d’entrades i sortides, entrarem en el mateix
apartat de comunicacions dins la carpeta 1/O devices. Aquest ens serveix per definir les
caracteristiques del protocol de comunicacio i el dispositiu d’entrada i sortida que tindrem, és

a dir, la comunicacié entre el Citect i el PLC.

En el nostre cas en configurarem tres, una primera que és la propia memoria de I'ordinador
per les variables internes, una altre segona que seria per les entrades i sortides de les
alarmes de la simulacioé i la tercera i Ultima seria per 'automat programable per les variables

externes que es comuniquen amb l'automat.

Tot seguit podem veure les seglents figures, on es poden observar les segilents

configuracions dels diferents dispositius.

19



SIMULACIO D'UN MAGATZEM AUTOMATIC AMB CITEC SCADA

Memoria

IO Devices [ Magatzem_Automatic ]

= BX

Server Name [ i
Name IDIsk Number [
Address [IRUN] memary_F.DSK
Protocol |GENERIC »| PortName  [MEMORY -
Comment [
Add Replace | Delete | Hep |
Fecord: 1 "

Figura 2 Quadre configuracié memoria ordinador

If0 Devices [ Magatzem_Automatic ]

=1ed

Server Mame I
Mame Murber 1127
Address I
Pratocol [ALARM »| PotName  |ALARM =
Comment |
Add Replace i D elete | Help 1
Record: 2 "

Figura 3 Quadre configuracié de les alarmes

I/0 Devices [ Magatzem_Automatic ]

Server M ame |
MName I MNumber 12_
Address |
Protacol {OMRON »| PotName  |PORT1_BOARD1 =|
Comment I
Add Replace i Delete | Help |
Record: 3 “w

Figura 4 Quadre configuracié de l'automat

Per la configuracié del dispositiu d’entrades i sortides externes, tenim que definir el port de

comunicacions i la targeta. Tot seguit podem observar com s’han d’emplenar aquestes

finestres.
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Boards [ Magatzem_Automatic | | | E
Server Name | A
Board Hame | LSRN
Board Type  [COMX ~|
Address m [/0 Port I—LI | ntermpt I—LI
Special Opt |
Comment |

Add Replace Delete Help
Record: & v

Figura 5 Quadre configuracié boards

Ports [ Magatzem_Automatic ]| _ _ g
Server Name | “
PotName |PORT1_BOARDT Part Number ’47
Board Name  [BOARD 1 |

BaudRale  [9600 ~| DataBits 7 v
Stop Bit: 2 - Parity EVEN_P vl

Special Opt |

Camrment |

Add ﬂeplacel Delete | Help |

Record: 1

Figura 6 Quadre configuraci6 dels ports

Una vegada tenim tots els dispositius d’entrada i sortida i les comunicacions que hem de

tenir amb l'automat, podrem passar a la configuracié de les variables Tags. Aquestes

variables s’han de definir amb un nom que volem que sigui reconegut en el procés i el tipus

de variable que sera, és a dir, digital, enter o real. Aixi doncs si la variable que volem

configurar és interna de la simulacid, haurem de triar el dispositiu memory PC i a continuaci6

anomenar la direccié que volem que tingui de memoria del PC.
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A continuacio es pot observar dos tipus de variables configurades:

Variable Tags [ Magatzem_Automatic ] rz
Yariable Tag Mame |cu:upat Data Type DIGITAL - 5
[0 Device Mame |D|5K ﬂ Address 1705 |

Raw Zero Scale ||

Faw Full Scale

Eng £ero Scale | Eng Full Scale
Eng Unitz | ﬂ Farrnat -
Comment |"-"aria|:ule interna de posicid ocupada 'estanternia
Add Replace | Delete | Help
Record: 1 Linked: Mo

s

Figura 7 Quadre de configuracié d’'una variable interna digital

Variable Tags [ Magatzem_Automatic ] rz
Yariable Tag Mame |M|:|ure_|:ai>-:a_ent Data Tupe IMNT - 5
140 Device Mame |DISK | Address 4@

Raw Zero Scale |EI Raw Full Scale |5EIEIEI7 |
Eng £em Scale |EI Eng Full Scale |5EIEIEI7

Eng Units | ﬂ Forrnat -
Comment |M|:uviment caixa a l'entrada de la cinta

Add Replace | Delete | Help
Record: 49 Linked: Mo

s

Figura 8 Quadre de configuracié d’'una variable interna entera

Els dos exemples anteriors, corresponent a variables internes de la simulacié, és a dir, es
configuren amb un 1/0O Device Name amb el nom DISK, també es pot observar que les
variables tenen un nom que els hi em posat préviament i em triat el tipus de variable digital i
sencer. També estan definits els rangs minims i maxims de la variable amb unitats
d’enginyeria (Eng Scale) i els de la variable amb valors d’adquisicié (Raw Scale). El format

ens serviria per definir com es representaran les dades.
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Si la variable és de tipus externa que la de controlar I'automat, la variable Tag s’haura de

configurar de la seglient manera:

Variable Tags [ Magatzem_Automatic ]

Yariable Tag Mame |M|:|tu:|r_elev_esquerra Data Type Im 5
/0 Device Name  |FLC | Address HROZ214
Raw Zemo Scale | Raw Full Scale Ii
Eng £ero Scale | Eng Full Scale Ii
Eng Unitz | ﬂ Farrnat I—LI
Comrnent |M|:|tu:|r elevador esquena
&dd Beplace | Delete | Help
Record: &7 Linked: Mo "

Figura 9 Quadre de configuracié d’'una variable externa

Com es pot observar al tractar-se d’'una variable externa, tenim que triar com a dispositiu

d’entrada i sortida PLC i alhora hem triat 'adreca que tindra aquesta variable a I'automat.

5.3. Variables d’entrades i sortides

En el llistat seguient podrem observar totes les variables que el nostre magatzem automatic
simulat utilitzara per poder ser controlat a traves de l'automat. Podrem observar que en el
llistat tindrem variables d’entrada i sortida que formen part del dispositiu d’entrada i sortida
del nostre PLC Omron ( PLC).

En aquesta taula podrem observar el nom del tag que tindra la variable, un comentari de la
variable, i I'adreca que ocupara aquesta variable a la memoria de I'autdmat. Per I'adreca de
la memoria hem utilitzat bits interns de l'autdmat, ja que es tracta de una simulacié i no
necessitem que siguin entrades i sortides reals que vagin connectades en els moduls
d'entrada i sortida de l'automat, perqué com hem dit anteriorment no es tracta d’'un procés

real.
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5.3.1. Variables d’entrada de la simulaci6

A continuacié podrem observar la taula de les variables d’entrada que utilitzara I'automat.

Tags Adreces

Entrades memoria Descripci6 variable

fi_cursa est A HRO00.03 | Fi de cursa estanteria A

fi_cursa _est B HRO00.04 | Fi de cursa estanteria B

fi_cursa est C HRO00.05 | Fi de cursa estanteria C

fi_cursa _est D HR00.06 | Fi de cursa estanteria D

fi_cursa est E HRO00.07 | Fi de cursa estanteria E

fi_cursa_pos_carrega | HR00.08 |Fide cursa posicid de carrega

det cap 1 HRO00.09 | Detector capacitatiu de caixa a I'entrada de la cinta

det cap 2 HRO00.10 | Detector capacitatiu de caixa al final de la cinta d'entrada
det cap_3 HRO00.11 | Detector capacitatiu de caixa a I'entrada de la cinta de sortida
det cap 4 HRO00.12 | Detector capacitatiu de caixa al final de la cinta de sortida
det cap 5 HRO00.13 | Detector capacitatiu de caixa en I'elevador a la posicié de carrega
det ind 1 HRO00.15 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria A
det ind 2 HR01.00 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria A
det ind_3 HRO01.01 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria A
det ind 4 HRO01.02 | Detector inductiu de l'algcada de prestatge 1 estanteria B
det ind 5 HRO01.03 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria B
det ind 6 HR01.04 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria B
det ind 7 HR01.05 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria C
det ind_8 HRO01.06 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria C
det ind 9 HRO01.07 | Detector inductiu de l'algcada de prestatge 3 estanteria C
det ind_10 HRO01.08 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria D
det ind 11 HR01.09 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria D
det ind_12 HRO01.10 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria D
det ind_13 HRO01.11 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria E
det ind 14 HRO01.12 | Detector inductiu de l'algcada de prestatge 2 estanteria E
det ind_15 HRO01.13 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria E
det cap 7 HRO01.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1 _columna 1
det cap 8 HRO01.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columnal
det cap 9 HRO02.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 1
det cap 10 HRO02.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1 _columna 2
det cap 11 HRO02.02 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columna 2
det cap 12 HRO02.03 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 2
det cap 13 HRO02.04 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1_columna 3
det cap 14 HRO02.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columna 3
det cap 15 HRO02.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 3
det cap 16 HRO02.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1_columna 4
det cap 17 HRO02.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columna 4
det cap 18 HRO02.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 4
det cap 19 HRO02.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1 _columna 1
det cap 20 HRO02.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 1
det cap 21 HRO02.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 1
det cap 22 HRO03.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1_columna 2

Taula 5 variables d’entrada de l'automat de fi_cursa_est_A a det_cap_22
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Tags Adreces

Entrades memoria Descripcié variable

det cap 23 HR03.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 2
det cap 24 HR03.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 2
det cap 25 HR03.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1 _columna 3
det cap 26 HRO03.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 3
det cap 27 HRO03.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1 _columna 4
det cap 28 HR03.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 4
det cap 29 HRO03.13 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3 _columna 4
det cap 30 HRO03.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 1
det cap 31 HRO03.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 1
det cap 32 HR04.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3_columna 1
det cap 33 HR04.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 2
det cap 34 HR04.02 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 2
det cap 35 HR04.03 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3_columna 2
det cap 36 HR04.04 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 3
det cap 37 HRO04.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 3
det cap 38 HR04.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3_columna 3
det cap 39 HR04.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1 _columna 4
det cap 40 HR04.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 4
det cap 41 HR04.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3 _columna 4
det cap 42 HR04.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1_columna 1
det cap 43 HR04.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 1
det cap 44 HR04.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3 _columna 1
det cap 45 HR04.13 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1_columna 2
det cap 46 HR04.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 2
det cap 47 HR04.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3_columna 2
det cap 48 HRO05.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1 _columna 3
det cap 49 HRO05.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 3
det cap 50 HRO05.02 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3_columna 3
det cap 51 HRO05.03 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1_columna 4
det cap 52 HRO05.04 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 4
det cap 53 HRO05.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3 _columna 4
det cap 54 HRO05.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1 _columna 1
det cap 55 HRO05.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 1
det cap 56 HRO05.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 1
det cap 57 HRO05.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1_columna 2
det cap 58 HRO05.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 2
det cap 59 HRO05.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 2
det cap 60 HRO05.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1_columna 3
det cap 61 HRO05.13 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 3
det cap 62 HRO05.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 3
det cap 63 HRO05.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1 _columna 4
det cap 64 HR06.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 4
det cap 65 HR06.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3 _columna 4
det cap 66 HR03.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 3

Taula 6 variables d’entrada de I'autdmat de det_cap_23 a det_cap_66
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Memoria

Tags Adreces

Entrades memoria Descripci6 variable
fi_ cursa col 1 A HRO03.04 Final de cursa columna 1 estanteria A
fi_cursa_col_2 A HR06.03 Final de cursa columna 2 estanteria A
fi_cursa col 3 A HR06.04 Final de cursa columna 3 estanteria A
fi_ cursa col 4 A HR06.05 Final de cursa columna 4 estanteria A
fi cursa col 1 B HR06.02 Final de cursa columna 1 estanteria B
fi_ cursa col 2 B HR06.06 Final de cursa columna 2 estanteria B
fi_cursa_col_3 B HR06.07 Final de cursa columna 3 estanteria B
fi_cursa col 4 B HR06.08 Final de cursa columna 4 estanteria B
fi_ cursa col 1 C HR06.09 Final de cursa columna 1 estanteria C
fi_ cursa col 2 C HR06.10 Final de cursa columna 2 estanteria C
fi_cursa col 3 C HR06.11 Final de cursa columna 3 estanteria C
fi_cursa_col_4 C HR06.12 Final de cursa columna 4 estanteria C
fi_ cursa col 1 D HR06.13 Final de cursa columna 1 estanteria D
fi_ cursa col 2 D HRO06.14 Final de cursa columna 2 estanteria D
fi_ cursa col 3 D HR06.15 Final de cursa columna 3 estanteria D
fi_cursa_col_4 D HRO07.00 Final de cursa columna 4 estanteria D
fi_ cursa col 1 E HR07.01 Final de cursa columna 1 estanteria E
fi_cursa col 2 E HRO07.02 Final de cursa columna 2 estanteria E
fi_ cursa col 3 E HRO07.03 Final de cursa columna 3 estanteria E
fi_ cursa col 4 E HR07.04 Final de cursa columna 4 estanteria E
DI_prest 1 A HRO07.07 Detector primera fila estanteria A

DI prest 2 A HRO07.08 Detector segona fila estanteria A

DI prest 3 A HR07.09 Detector tercera fila estanteria A

DI prest 1 B HR07.10 Detector primera fila estanteria B

DI prest 2 B HR07.11 Detector segona fila estanteria B
Dl_prest 3_ B HR07.12 Detector tercera fila estanteria B

DI prest 1 C HRO07.13 Detector primera fila estanteria C

DI prest 2 C HRO07.14 Detector segona fila estanteria C

DI prest 3 C HR07.15 Detector tercera fila estanteria C

DI prest 1 D HR08.00 Detector primera fila estanteria D
DI_prest 2 D HR08.01 Detector segona fila estanteria D

DI prest 3 D HR08.02 Detector tercera fila estanteria D

DI prest 1 E HR08.03 Detector primera fila estanteria E

DI prest 2 E HR08.04 Detector segona fila estanteria E
DI_prest 3 E HR08.05 Detector tercera fila estanteria E
fc_manip_esq HR08.06 Final de cursa de gir a I'esquerra manipulador
fc_manip_dreta HR08.07 Final de cursa de gir a la dreta manipulador
fc_cil_ manip_dalt HR08.08 Final de cursa cilindre manipulador a dalt
fc_cil_manip_baix HR08.09 Final de cursa cilindre manipulador a baix
fi_cursa_pos_descarg HR12.09 Final de cursa posici6 de descarrega

bit est A HR16.00 Bit d'estanteria A

bit est B HR16.01 Bit d'estanteria B

bit est C HR16.02 Bit d'estanteria C

bit est D HR16.03 Bit d'estanteria D

bit est E HR16.04 Bit d'estanteria E

Taula 7 variables d’entrada de I'automat de fi_cursa_col_1_A a hit_est_E
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Memoria

Tags Adreces

Entrades memoria Descripci6 variable
fc_ent est A HR16.05 Final de cursa entrada estanteria A

fc_ent est B HR16.06 Final de cursa entrada estanteria B

fc_ent est C HR16.07 Final de cursa entrada estanteria C

fc_ent est D HR16.08 Final de cursa entrada estanteria D

fc_ent est E HR16.09 Final de cursa entrada estanteria E

bit ent caixes HR16.10 Bit de seleccié d'entrada de caixes
bit_treu_caixes HR16.11 Bit de selecci6 de treure caixes

Marxa HR16.12 Engegar procés

bit manip dreta 1 HR16.13 Primer pas del manipulador dreta

bit_ manip dreta 2 HR16.14 Segon pas del manipulador dreta
bit_manip_dreta 3 HR16.15 Tercer pas del manipulador dreta

bit manip _dreta p HR17.00 Bit manipulador dreta pujar

bit_ manip_dreta_baixar HR17.01 Bit manipulador dreta baixar

bit manip_esq_baixar HR17.02 Bit manipulador esquerra baixar
bit_manip_esq_p HR17.03 Bit manipulador esquerra pujar

bit fila 1 HR17.05 Bit de seleccio de la fila de les estanteries 1
bit_fila_2 HR17.06 Bit de seleccio de la fila de les estanteries 2
bit fila_3 HR17.07 Bit de seleccié de la fila de les estanteries 3
bit columna_1 HR17.08 Bit de seleccié columna 1

bit columna_2 HR17.09 Bit de seleccié columna 2

bit columna_3 HR17.10 Bit de selecci6 columna 3

bit columna 4 HR17.11 Bit de seleccié columna 4

Marxa_pan_est HR17.12 Marxa pantalles estanteries

Taula 8 variables d’entrada de l'automat de fc_ent_est_A a Marxa_pan_est

5.3.2. Variables de sortida de la simulacié

A continuaci6 podem veure la taula de les variables de sortida.

Tags Adreces

Sortides memaoria Descripci6 variable
Motor_elev dreta HR02.13 Motor elevador dreta

Motor_elev_esquerra HR02.14 Motor elevador esquerra

motor_cinta_ent HR02.15 Motor cinta entrada de caixes

motor_cinta_sort HR03.00 Motor cinta sortida de caixes

bomba_buit HR03.01 Bomba de buit

Mt elev_hor drt HR03.02 Motor elevador dreta a pantalles especifiques
Mt_elev_hor_esq HRO03.03 Motor elevador esquerra a pantalles especifigues
Motor_pujar_plataforma HRO07.05 Motor de pujar plataforma de I'elevador
Motor_baixar plataforma HRO07.06 Motor de baixar plataforma de I'elevador
motor_plat empeny caixa| HR12.05 Motor plataforma que empeny caixa a l'estanteria
motor_plat_recull caixa HR12.06 motor plataforma que recull caixa d I'estanteria

Taula 9 variables de sortida de Motor_elev_dreta a motor_plat_recull_caixa
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Memoria

Tags

Sortides

Adreces
memoria

Descripci6 variable

motor_est A F1 C1

HRO08.10

motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 1

motor_est A F2 C1

HRO08,11

motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 1

motor _est A F3 C1

HRO08,12

motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 1

motor_est A F1 C2

HRO08,13

motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 2

motor_est A F2 C2

HR08,14

motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 2

motor_est A F3 C2

HRO08,15

motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 2

motor est A F1 C3

HR09.00

motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 3

motor_est A F2 C3

HR09.01

motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 3

motor_est A F3 C3

HR17.13

motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 3

motor_est A F1 C4

HR09.02

motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 4

motor_est A F2 C4

HR09.03

motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 4

motor _est A F3 C4

HR09.04

motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 4

motor est B F1 C1

HR09.05

motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 1

motor est B F2 C1

HR09.06

motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 1

motor_est B F3 C1

HR09.07

motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 1

motor_est B F1 C2

HR09.08

motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 2

motor_est B F2 C2

HR09.09

motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 2

motor_est B F3 C2

HR09.10

motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 2

motor est B F1 C3

HR09.11

motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 3

motor_est B F2 C3

HR09.12

motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 3

motor_est B F3 C3

HR09.13

motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 3

motor est B F1 C4

HR09.14

motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 4

motor_est B F2 C4

HR09.15

motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 4

motor_est B F3 C4

HR10.00

motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 4

motor est C F1 C1

HR10.01

motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 1

motor_est C F2 C1

HR10.02

motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 1

motor est C F3 C1

HR10.03

motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 1

motor_est C F1 C2

HR10.04

motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 2

motor_est C F2 C2

HR10.05

motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 2

motor_est C F3 C2

HR10.06

motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 2

motor est C F1 C3

HR10.07

motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 3

motor est C F2 C3

HR10.08

motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 3

motor_est C F3 C3

HR10.09

motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 3

motor_est C F1 C4

HR10.10

motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 4

motor_est C F2 C4

HR10.11

motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 4

motor est C F3 C4

HR10.12

motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 4

motor est D F1 C1

HR10.13

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 1

motor _est D F2 C1

HR10.14

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 1

motor_est D F3 C1

HR10.15

motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 1

motor_est D F1 C2

HR11.00

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 2

motor _est D F2 C2

HR11.01

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 2

motor_est D F3 C2

HR11.02

motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 2

motor est D F1 C3

HR11.03

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 3

motor_est D F2 C3

HR11.04

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 3

Taula 10 variables de sortida de motor_est A_F1_C1 a motor_est D_F2_C3
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Memoria

Tags Adreces

Sortides memaoria Descripci6 variable

motor est D F3 C3 HR11.05 | motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 3
motor est D F1 C4 HR11.06 | motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 4
motor est D F2 C4 HR11.07 | motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 4
motor _est D F3 C4 HR11.08 | motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 4
motor est E F1 C1 HR11.09 | motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 1
motor est E F2 C1 HR11.10 | motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 1
motor est E F3 C1 HR11.11 | motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 1
motor est E F1 C2 HR11.12 | motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 2
motor est E F2 C2 HR11.13 | motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 2
motor _est E F3 C2 HR11.14 | motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 2
motor est E F1 C3 HR11.15 | motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 3
motor est E F2 C3 HR12.00 | motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 3
motor est E F3 C3 HR12.01 | motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 3
motor est E F1 C4 HR12.02 | motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 4
motor est E F2 C4 HR12.03 | motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 4
motor est E F3 C4 HR12.04 | motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 4

Taula 11 variables de sortida de motor_est D_F3 C3 a motor_est_E_F3_C4

5.4. Variables de simulacié

Aquestes variables ens son Utils per la simulacié, ja que al no tractar-se d’un procés real no

disposem de molts valors d’elements que tindriem en un procés real. Per aquest motiu

creem variables que continguin aquests valors per poder controlar la nostre simulacio.

Tot seguit podem veure el llistat de les variables que utilitzem en el nostre magatzem

juntament amb un comentari de la seva funcié.

Cal dir que les variables seran del tipus interna i per tant formaran part del dispositiu

d’entrada i sortida de memory_PC.

Les adreces pel mateix motiu que les variables seran adreces de memoria del PC.

Variable interna Tag |Adreca T'pl.Js Comentari

Variable
plataforma i155 INT Variable que serveix per el moviment elevador
elev_pos_carrega i132 INT Moviment elevador posicié de carrega
Moure 1032 INT Serveix per les diferents posicions de I'elevador
Moure caixa_ent i148 INT Moviment de la caixa cinta entrada
Moure caixa_sort i152 INT Moviment de la caixa cinta sortida

Taula 12 Variables de simulacié de plataforma a Moure_caixa_sort
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Memoria

Variable interna

Tipus

Tag Adreca Variable Comentari

agafa_caixa i153 INT Moviment per agafar caixa I'elevador

Moure A i158 INT Moviment elevador dins estanteria A
empeny_caixa i160 INT Moviment de la caixa entrant dins estanteria
caixa i161 INT Moviment vertical de la caixa

Moure B 1162 INT Moviment elevador dins estanteria B

Moure C i163 INT Moviment elevador dins estanteria C

Moure D 1164 INT Moviment elevador dins estanteria D

Moure E i165 INT Moviment elevador dins estanteria E
Programa s000 STRING | Variable que ens serveix per escollir estanteria
funcio s001 STRING | Variable que serveix per escollir funcié entrar caixes
selecciona s002 STRING | Variable que ens serveix per escollir estanteria
columna s003 STRING | Variable que ens serveix per escollir columna
fila s004 STRING | Variable que ens serveix per escollir fila
ocupat d1705 DIGITAL |Variable de posicié ocupada

Taula 13 Variables de simulacié de agafa_caixa a ocupat

5.5. Elements i simbols de les pantalles

Com es pot veure en les pantalles de simulacid, tenim uns botons, que ens permeten

realitzar diferents funcions dins la nostre simulacio.

Figura 10 Pannell amb diferents botons

El primer simbol ens permet sortir de la simulacio. Aquesta funcié I'hem realitzat programant

amb cicode i I'hnem implementat amb aquest simbol.

El segon simbol ens permet retornar a la pantalla anterior que hem estat. Per la realitzacié

d'aquesta funcié s’ha recorregut a una funcié predeterminada “Pagelast();” del citect.

Aquest bot6 ens sera de molta utilitat, ja que ens permetra un cop estiguem dins de

qualsevol pantalla especifica de les diverses estanteries retornar a la pantalla d’entrada de

caixes.

El seglient boté ens dona accés a la pantalla d’alarmes de hardware. Aquesta pantalla ja ve

predeterminada en el citect, i ens servira per saber qualsevol falla que puguem tenir en la

nostre simulacio i que sigui de caire hardware. Un exemple d'aquestes falles podria ser la
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falta de comunicacié citect amb l'automat. Per la realitzacid d’aquest simbol, també s’ha

optat per una funcié predeterminada “PageAlarm(0);” del citect.

Finalment I'dltim simbol al accionar-lo, ens apareixera un pannell desplegable, on podrem
triar 'accés a qualsevol de les pantalles de tota la simulaci6. Per la realitzacié d’aquest

simbol, també s’ha optat per una funci6 predeterminada “PageSelect();” del citect.

Un altre element que podrem trobar a qualsevol pantalla, és el cartell d'informacié. La gran
utilitat que dona aquest cartell informatiu, és que en tot moment podrem observar la seleccié

que haurem realitzat a la pantalla de comandes.

SELECCIO FETA

Estanteria Fila Columna Funcio

Estanteria A Segona Fila Tercera Columna Entrar caixes

Figura 11 Pannell informatiu de seleccio

5.6. Pantalles de la simulacio

La nostre simulaci6 disposa de varies pantalles, a continuacié anirem explicant les pantalles

de que disposa la nostre simulacié.

5.6.1. Pantalla de comandes o de startup

Aquesta és la pantalla de realitzaci6 de comandes de la nostre simulacié. Aquesta ens
permetra realitzar les comandes d’entrada de caixes a linterior del magatzem, aixi com

accedir a qualsevol de les altres pantalles de la simulacio.
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. EntradaSortida

SELECCIO FETA

Estanteria Fila Columna io

Estanteria A Segona Fila Tercera Columna Entrar caixes

ACCES A PANTALLES
ENTRADA | SORTIDA,

Figura 12 Pantalla de comandes o startup

En primer lloc, podem veure que es tracte d’'una pantalla amb uns requadres i un pannell
informatiu. Al prémer el quadre que diu estanteries, se'ns obre una finestra on podrem
escollir gualsevol de les cinc estanteries de que disposa el magatzem. Un cop seleccionada

premem acceptar i ens quedara reflectit en el pannell informatiu I'estanteria que s’ha escollit.

Selecciona una estanteria x|

Escull una de les cinc estanteries:

Estanteria A B
Estanteria B
Estanteria C
Estanteria D
Estanteria E

[

ACCEPTAR | CANCELAR |

Figura 13 Finestra de seleccié d’estanteria
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El quadre que diu files, també és desplegable i aquest ens permetra poder triar una de les
tres files de les qué disposen les estanteries. Un cop seleccionada premem acceptar i ens

quedara reflectit en el pannell informatiu la fila que s’ha escollit.

Selecciona una fila x|

Escull una de les tres files:

Primera Fila

Segona Fila
Tercera Fila

[

ACCEPTAR I CANCELAR |

Figura 14 Finestra de seleccio de les files

Tot seguit passem al quadre que ens diu columnes, Aquest te un funcionament igual que els
dos anteriors, també s’obrira un pannell on haurem de seleccionar la columna on volem

introduir la caixa.

Selecciona una columna X|

Escull una de les quatre columnes:

Primera Columna

Segona Columna
Tercera Columna
Quarte Columna =l

ACCEPTAR I CANCELAR |

Figura 15 Finestra de seleccio6 de les columnes

Amb aquesta ultima seleccio, tindrem una posicio concreta en una de les seixanta posicions
que té el magatzem. Com que el magatzem des de bon principi ja disposara d'algunes
posicions ocupades, ens podriem trobar que intentéssim ficar una caixa en una posicié que
ja en te una. Si es dona aquest cas, ens apareixera a la pantalla un pannell informatiu que

ens advertira que la seleccio que s’ha fet és incorrecte.

Per altim trobarem el quadre d’entrada de caixes, el funcionament d’aquest no te molt de
sentit, ja que si només podem entrar caixes al magatzem, perd s’ha realitzat per si mai es fa
una ampliacio i es vol introduir la funcié treure caixes, només s’hauria de fer un petit retoc al
cicode, i al obrir aquests quadre tindriem les dues funcions entrar i treure caixes del

magatzem. En el nostre cas només tenim entrar caixes.
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Selecciona la funcio |

Escull la funcio:

Entrar caixes

[

ACCEPTAR I CANCELAR |

Figura 16 Finestra de seleccié de funcié

Si observem el pannell informatiu podrem observar que totes les seleccions que s’han
realitzat sortiran reflectides en ell. Aquests pannell sera visible en qualsevol de les set

pantalles de que disposa la simulacio.

SELECCIO FETA

Estanteria Fila Columna Funcié

Estanteria A Segona Fila Tercera Columna Entrar caixes

Figura 17 Pannell informatiu de la seleccié realitzada

Els quadres que tenim a sota de la pantalla, s6n els quadres que ens donaran accés a

qualsevol de les pantalles de que disposa la simulacio.

ACCES A PANTALLES

EMTRADSA =
S GATZEM ESTAMTERLS A ESTANTERIA B ESTAMNTERIA C ESTAMTERIA D ESTANTERIA E

Figura 18 Accessos a les diferents pantalles

5.6.2. Explicaci6 de les diferents parts de la pantalla entrada de caixes

Aquesta pantalla si accedeix un cop hagim fet la seleccié de la comanda. Quan accedim
aquesta pantalla podem observar-hi dues cintes transportadores, una que s’encarrega per
'entrada de caixes cap a linterior del magatzem i I'altre per la sortida de les caixes cap a
I'exterior. També es disposa d'un bra¢ manipulador que sera I'encarregat de posar i treure

les caixes a l'elevador , quan aquest estigui en la posicié de carrega i descarrega. L'Ultim
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element d'importancia que trobarem en aquesta pantalla és I'elevador. Aquest sera
I'encarregat de distribuir les caixes a les diferents estanteries que tenim en el nostre

magatzem.

Al | | E]

FRAEIL FRAGIL FREAGI. FRAGIL

FRAGI. FEAEGIL FRAGIL FRAGIL

FRAGIL | FRAGI. FRAGIL

N 7%,

{E=  fe_pos_ ==n: est_BE= Hifc_est_ cF= B=tc_pos des E=fc_estD

det cap 4

Estanteria A Segona Fila Primera Columna Entrar caixes

Figura 19 Pantalla d’entrada de caixes

En primer lloc parlarem de la zona de les cintes transportadores.

FRAGIL
\= o pos ey oot B e _est GRS E=fe_pos_des E=fe_est D

det_cap 2

det_cap 2 det cap 4

Figura 20 Zona cintes transportadores
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Com es pot observar en la figura 20, en el magatzem podem trobar dues cintes
transportadores. La primera ens serveix per I'entrada de caixes i la segona ens serviria en el
cas que es fes una ampliacié de projecte i es volgués treure caixes de linterior del

magatzem.

El funcionament de la cinta d’entrada de caixes, te un funcionament molt senzill. Per qué
entri en funcionament aquesta cinta, es tenen que complir dues condicions. La primera és
que l'elevador s’hagi aturat correctament a la zona de carrega i la segona €s que el detector
capacitatiu “det_cap_1", que tenim a I'entrada de la cinta detecti caixa. Quan es compleixin
aquestes dues condicions es posara en marxa el motor de la cinta transportadora
“motor_cinta_ent”, el qual romandra activat fins que el detector capacitatiu “det_cap_2", que
tenim al final d’aquesta cinta detecti la caixa. Aquests detector també activara la bomba de

buit, que permetra agafar la caixa.

Un altre element important que en aquesta pantalla es tracta del bra¢ manipulador.

FRAGIL

Figura 21 Bra¢ manipulador

Un cop la caixa ha arribat al final de la cinta, s’activara la bomba de buit, que ens permetra
succionar la caixa i al cap d’'un temps petit activarem el cilindre del manipulador fent pujar el
brag fins a I'algada de I'elevador. El recorregut maxim que tindra el cilindre ens el marcara el
final de cursa “fc_cil_manip_dalt”, que tenim adherit al tronc central del manipulador. Quan
aquest final de cursa detecti parara el recorregut del cilindre i alhora ens parara la bomba de
buit del bra¢ manipulador, d’aquesta manera ens quedara la caixa dipositada sobre
l'elevador. Sabrem que la caixa estara sobre el manipulador gracies a un detector
capacitatiu “Det_cap_5", que tindrem sobre la plataforma de I'elevador.
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FRAGIL

FRA G

fc_pos_c  rc_est B

Figura 22 Caixa sobre elevador

L’dltim element que podrem trobar en aquesta pantalla sera I'elevador.

Figura 23 Elevador

Aquests és un dels elements més complicats que tenim a la simulacié ja que haura de ser
capac de deixar les caixes en qualsevol posicio del magatzem, cosa que ens comportara
una gran programacié degut a les 60 posicions d’estanteria diferents que tindrem en el
magatzem. Aquest elevador disposa de cinc motors per realitzar tots els moviments

necessaris que pot necessitar al llarg de la simulacio.
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[Pl =L

FRAGIL

\[B= fc_pos_c ¢ est B

Figura 24 Elevador posici6 carrega

El funcionament de I'elevador en aquesta pantalla sera senzill, només s’haura de moure des
de la posici6 inicial fins a la posicio de carrega. Un cop tingui la caixa a sobre, es desplacara

a dretes o esquerres, segons I'estanteria que s’hagi triat préviament.

FRAGIL

FRAGIL

fc_est D

Figura 25 Posici6 davant estanteria D
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Un cop l'elevador s’hagi parat davant I'estanteria pertinent, és a dir que el final de cursa de
I'estanteria I'hagi detectat, saltarem a una altre pantalla mitjancant el boté d’accés que es
troba sobre I'estanteria. En aquesta pantalla veurem amb més detall com s’introdueix la

caixa dins I'estanteria.

5.6.3. Pantalles secundaries

Aguestes pantalles ens seran molt utils alhora de poder tenir un control de I'ocupacié dels
prestatges de les estanteries, ja que podrem veure cada estanteria i mirar quina posicio esta

ocupada per una caixa 0 no.

izl

DI_prasti_a

[}

| o [l Marxa &

SELECCIO FETA

Estanteria Fila Celumna Funcie

Estanteria D Segona Fila Quarte Columna  Entrar caixes

Figura 26 Pantalla secundaria

Aquesta pantalla també sera molt Gtil per I'alumne, ja que podra veure si realment la caixa

és dipositada en el lloc que haura programat.

39



SIMULACIO D'UN MAGATZEM AUTOMATIC AMB CITEC SCADA Memoria

5.6.4. Explicacions de les diferents parts de les pantalles secundaries

En primer lloc farem referéncia a I'elevador que es mou horitzontalment:

Figura 27 Elevador pantalla secundaria

En aquesta part I'elevador es mou horitzontalment d'una punta de I'estanteria fins a I'altre.
Un cop programada la posicié en que es vol guardar la caixa a l'estanteria, I'elevador es
mou horitzontalment fins a la columna exacte en que es vol deixar la caixa, davant de cada
columna hi ha un final de cursa que és el que ens detectara que I'elevador passa per aquella

columna.

Un cop l'elevador es para davant la columna desitjada, se’'ns activa el motor de pujar la
plataforma en el cas que es vulgui deixar la caixa a la segona o tercera fila. En el cas que
vulguem deixar la caixa a una de les quatre posicions de la primera fila, el motor de pujar la
plataforma no s’activara, ja que la posicié de la caixa es troba al mateix nivell que la primera
fila. Quan els detectors de cada fila detecten que €s la posicié correcta, ens pararan el motor
de pujar la plataforma i alhora, ens activaran el motor de la cinta transportadora de la
plataforma del elevador i la cinta transportadora pertinent al prestatge escollit de I'estanteria.
Un cop la caixa és introduida dins el prestatge de I'estanteria, un detector que hi haura a
l'interior del prestatge ens fara parar els motors de la cinta transportadora de la plataforma i

la cinta que hi ha dins el prestatge.
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En aquesta pantalla també trobarem una vista que ens permetra veure més clarament com
la plataforma puja fins la fila escollida i com s’introdueix la caixa dins el prestatge.

Figura 28 Entrada de caixes dins el prestatge

Un cop la caixa s’ha ficat dins el prestatge, els motors de les cintes transportadores es
paren, tot seguit s'activa el motor de baixar la plataforma com es pot veure a la segient

figura.

Figura 29 Plataforma de I'elevador baixant
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Finalment quan la plataforma hagi arribat a baix de tot, I'elevador tornara enrera fins que el
detecti el final de cursa de I'entrada de I'estanteria. Un cop alla podrem saltar a la pantalla

d’entrada de caixes i veurem com I'elevador torna cap a la seva posicio inicial.

5.7. Alarmes

El Citect scada, disposa d'una gestié d’alarmes, que s’encarrega constantment de vigilar el
comportament dels equipaments per avisar a I'operari del seu mal funcionament si es déna

el cas.

El Citect té dos tipus d’alarmes:

La Hardware Alarms, te un funcionament en que el Citect executa continuament unes
rutines de diagnostic per verificar I'equipament periféric (I/O devices). Les falles sén
mostrades automaticament cap a I'operador. Aquesta utilitat esta ja integrada en el Citect,

no cal per tant la seva configuracio.

La Configured alarms, ens sén necessaries de configurar per detectar condicions anomales
en el procés que es supervisa, com per exemple quan el nivell d'un tanc és massa alt o quan

la temperatura d’un forn supera un valor maxim de seguretat, etc.

En la nostre simulacid, s’ha desestimat la creacié d'alarmes del tipus de supervisio, ja que
com es tracte d’'una simulacié per aprenentatge dels alumnes d’automatitzacid, aquests
podriem realitzar moltes falles que seria impossible poder-les tenir en compte. Per tant s’ha
desestimat la configuracio d’aquestes, ja que I'alumne podria realitzar falles que no s’haurien

tingut en compte a la simulacio.

5.8. Programacio amb cicode

S’ha construit un codi font de programa amb el llenguatge de programacié de Citect, el
Cicode, per controlar els diversos elements de la simulacié. En els punts segients

explicarem a grans trets la tasca de programacio realitzada.
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5.8.1. Necessitats de programacié amb cicode

En una industria real tenim tot un conjunt de senyals que el mateix procés crea, com poden
ser els detectors, els finals de cursa, etc. i que en la simulacié no tenim. Nosaltres, al simular
aguest magatzem automatic, tenim la necessitat de crear aquests senyals per intentar imitar

el comportament real del procés.

Per exemple, si tenim en el nostre magatzem un elevador, aquest al simular els diferents

moviments activara diferents detectors i finals de cursa.

5.8.2. Objectius d’aquest llenguatge de programacié

Els objectius de la programacio és la de simular totes aguestes magnituds que tenen lloc en
un magatzem automatic real i crear els senyals que aquest genera, a través de la

programacio amb el llenguatge Cicode de Citect.

5.8.3. Explicacio del llenguatge de programacio realitzat

En primer lloc parlarem sobre la programacié que s’ha realitzat per el moviment de la caixa a

la cinta d’entrada de caixes al magatzem.

// Moviment caixa de l"entrada de la cinta entrada fins al final
daquesta

FUNCTION
Mou_caixa_entrada()

INT av;

IF motor_cinta_ent=1 THEN
FOR av=0 TO 17 DO
IF final_cinta=0 THEN
IF Moure_caixa_ent>=1700 THEN
det_cap_2=1;
SleepMS(50);
END
IF motor_cinta _ent=1 THEN
SleepMS(100);
Moure_caixa_ent= Moure_caixa_ent+100;

END
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END
END
IF Moure_caixa_ent>=1700 AND det_cap_2=1 AND det_cap_5=1
THEN
Moure_ caixa_ent=666;
det_cap_2=0;
END
END

END

Com es pot observar en el llenguatge, primer de tot es crea una funcié amb el nom Mou
caixa entrada. Tot seguit es crea una variable entera que ens servira per activar el bucle que
ens permetra fer petites rutines. En el nostre cas fem un bucle que repetira una rutina disset
vegades, aixi que un cop s’hagi realitzat disset vegades sortirem del bucle, cada vegada que
es realitza aquesta rutina la caixa avanga cent pixels. El recorregut maxim que tindra la
caixa sera de mil set-cents, s’ha ficat aquesta ordre perqué encara que el bucle surti al
haver-se realitzat set vegades, és una manera d’assegurar-nos que si falles el bucle la caixa
no passara més de la seva posici0 maxima. Finalment realitzem una ordre que si es
compleixen que la caixa és a la posicid6 mil set-cents, que el detector det cap_2 estigui
activat i el det_cap_5 també, la caixa ens salti fins a la posici6 sis-cents seixanta-sis, que és
més 0 menys a la meitat de la cinta transportadora. Es realitza aguest moviment de la caixa
perqué el detector det_cap_2 que és el que tenim situat al final de la cinta deixi de estar

activat.

Un altre dels moviments que es realitzen amb cicode és el moviment i la memoritzacié de les

posicions dels finals de cursa.

// Moviment horitzontal a dretes de I1"elevador

FUNCTION
Mou_elev_dreta()

INT a;

IF Motor_elev_dreta=1 THEN
FOR a=0 TO 316 DO
IF Motor _elev dreta=1 THEN
Moure= Moure+111;
SleepMS (310);
END
END
END

END
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// Moviment horitzontal a esquerres de l"elevador

FUNCTION
Mou_elev_esquerra()

INT ax;

IF Motor_elev_esquerra=1 THEN
FOR ax=0 TO 316 DO
IF Motor_elev_esquerra=1 THEN
Moure= Moure-111;
SleepMS (320);
END
END
END
END

El funcionament d’aquestes funcions és molt similar al del moviment de la caixa, la primera
funcié, ens servira per moure I'elevador cap a la dreta i la segona pel moviment cap a
'esquerra. La primera anirem sumant a la variable Moure cent i al segona funcié la del
moviment a I'esquerra i degut a que fem servir la mateixa variable moure li restarem la

mateixa quantitat. D’aquesta manera I'elevador tornara sempre a la seva posicio inicial.

Per la memoritzacid de les diferents posicions ens que l'elevador s’haura d’aturar s’ha
calculat en que dins un interval concret sera la posicié per exemple del final de cursa en la

posicié de carrega. Es pot observar tot seguit en el segiient llenguatge.

IF Moure>5880 AND Moure<=6880 THEN
fi_cursa _pos _carrega=1;
ELSE
fi_cursa_pos_carrega=0;
END

Aquestes ordres de programacio és realitzaran per tots els moviments que I'elevador hagi de
realitzar, és a dir, per qualsevol posicié dels finals de cursa en els moviments horitzontals,

aixi com els detectors que tenim a les estanteries en els moviments verticals.

Perqué les funcions entrin en funcionament automaticament hem creat unes tasques que

seran les que ens cridaran les funcions quan toquin.
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FUNCTION

Startup(Q

INT taskl=0;

IF Motor_elev_dreta=1 AND taskl1=0 THEN
taskl=1;
Elev_dreta=TaskNew("'Mou_elev_dreta™,"",0);
SleepMS(100);

END
IF Motor_elev _dreta=0 THEN
TaskSuspend(Elev_dreta);
END
END

Quan compilem la simulacid, per qué el citect fiqui a zero totes les variables, tenim que ficar

totes les variables igual a zero a la pantalla del startup del cicode.

IF 1 = 0 THEN

elev_pos_carrega=0; //1Inicialitzaci6 variables internes
Moure=0;

Moure caixa _ent=0;

Moure caixa_sort=0;

agafa_caixa=0;

fi_cursa _est A=0; //Inicialitzaci6 variables del PLC
fi_cursa_est_B=0;

fi_cursa _est C=0;

fi_cursa_est D=0;

fi_cursa _est E=0;

fc_ent_est_A=0;

fc_ent_est _B=0;

fc_ent_est _C=0;

fc_ent_est D=0;

fc_ent_est E=0;

fi_cursa_pos_carrega=0;

Finalment per la creacio de les caselles desplegades de la pantalla de les comandes s’ha

realitzat la seglient programacio.

FUNCTION

seleccio_estanteries()

STRING selecciona;

selecciona=programa;

FormNew(''Selecciona una estanteria",28,7,16);
FormListBox(4 ,1, 20, 4, selecciona, 1);

FormAddList('Estanteria A™);
FormAddList("'Estanteria B'");
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FormAddList("'Estanteria C");
FormAddList('Estanteria D');
FormAddList('Estanteria E");

FormPrompt(0,0,"Escull una de les cinc estanteries:™);

FormButton(1,6," ACCEPTAR ',0,1);

FormButton(16,6,"” CANCELAR *,0,2);

FormRead(0);
Programa= selecciona;

IF Programa=""Estanteria A"
bit est A=1;

END

IF Programa="Estanteria B"
bit est B=1;

END

IF Programa="Estanteria C"
bit est C=1;

END

IF Programa="Estanteria D"
bit est D=1;

END

IF Programa=""Estanteria E"
bit est E=1;

END

THEN

THEN

THEN

THEN

THEN
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6 CONFIGURACIO DE LA SIMULACIO

Si volem fer funcionar la nostre simulacié per primera vegada en un ordinador que no hi ha
funcionat mai, tenim que seguir els seglents passos per qué la simulacié pugui tenir un

correcte funcionament.

Un cop tenim obert el programa citect, tenim que carregar la nostre simulacié en I'explorador

que aquest disposa.

5| Magatzem_Automatic - Citect Explorer
File ‘iew Tools Help

|Hagalzem_ﬁ\utnmétic j ﬂ @ ﬁ‘ﬂﬁﬁ :’1|£‘:| |"“| J

Project List Contents of Magatzem_Aukomatic

Q My Projects

+1-[_] Example I I I I I
+-( Include Tags Alarms Syshem Communications

+-53) Magatzem_Aukométic

Cicode Files CitectVEn Files

Ready

Figura 30 Explorador del citect amb la simulacio

Un cop tenim carregada la simulacié, tenim que prémer la icona Citect Computer Setup

Wizard, que és un assistent per la configuraci6 del nostre projecte.

|| (.

L]}
— A

Figura 31 Icona Computer Setup Wizard

Al prémer aquest icona entrem dins l'assistent, en aquests tindrem que anar omplint les

diferents pantalles que anirem trobant.
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La primera que trobarem haurem de triar I'opcié6 Custom Setup, com podem observar a la

seguent figura.

Citect Computer, Setup Wizard

CitectSCADA
CitectHMI

Thiz wizard will azzist you in zetting up and customizing your
computer for uze with Citect.

Select the type of zetup vou require.
" Express Setup

* Customn Setup

| Siguiente » | Cancelar Ayuda

Figura 32 Finestra de I'assistent de configuracié

A continuacié anirem passant per diferents pantalles, que no haurem de tocar, sind deixar
els valors que te per defecte fins arribar a la segient pantalla, on tindrem que seleccionar el

nom del nostre projecte.

Project Setup E“:

Select the project that this computer will run,

Project Mame: | EREEE N E

< Atraz | Siguiente > | Cancelar Ayuda

Figura 33 Pantalla de seleccio de projecte
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Tot seguit passarem per diferents pantalles de l'assistent i haurem de deixar els valors per

defecte que ens surten, fins arribar a la segtient pantalla on haurem de desactivar la opci6

Display Title Bar.

Security Setup - Control Menu :”:,E|

Theze optiohz allow you to change the menu items that
appear on the contral menu of Citect and whether the
contral menu and title bar are visible.

Citect cantral menu

[v Citect configuration environment on rmenu
[ Display Title Bar
[+ Shutdown on menu

[v Kermel on menu

< Atraz | Siguiente > | Cancelar Ayuda

Figura 34 Pantalla Control Menu de I'assistent

| ja per acabar amb l'assistent, anem endavant deixant les opcions per defecte fins a arribar

a l'ultima finestra en que seleccionarem la pantalla que s'obre inicialment al entrar a la

simulacié. Com podem veure en la figura que ve a continuacid, la pantalla inicial sera la M1.

General Options Setup ZII:.[E

These optionz allow wou to further customize Citect,
Conszult the help for a detailed description on what
theze options do.

Data directony: |E:'\Eitect'\D ata

Backup project path: |

Startup page: | STARTUP ﬂ

Page scan time:  |250

Startup Cicode function: |

¢ Alras | Siguiente » | Cancelar | Ayuda

Figura 35 Pantalla d’opcions del setup
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Un cop fet tot aixd, hem de triar amb quin dels ports série de I'ordinador treballem. Haurem

de seleccionar el port a on esta connectat I'automat en questié per poder-nos-hi comunicar.

Dins l'apartat de comunicacions de I'explorador del citect, seleccionarem la opcio ports i

s'obrira la finestra seguent:

Ports [ Magatzem_Automatic ]

Server Name |

PotName |PORT1_BOARDT
Board Name  [BOARD1 e
BaudRate (3600 | DataBits

Stop Bite 2 - Farity

Special Opt |

Comment |

Add ﬂeplacel Delete | Help |

Record: 1

» IE3

Fort Nurmber |4

T vl
EVEN_F vl

Figura 36 Selecci6 del port série

A dins el camp Port Number escriurem el numero de port série que tenim.
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7 RESUM DEL PRESSUPOST

El disseny i la programacié de la simulaci6, a més del programa que s’ha realitzat per
'alumnat, aixi com el desenvolupament de les tasques diverses exposades en el present
projecte, per a realitzar la simulacié d’'un magatzem automatitzat, ascendeix, segons el
pressupost a la quantitat de quatre mil cent vuitanta-cinc euros amb vint-i-un céntims, amb

'I'VA no inclos.
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8 CONCLUSIONS

Hem dissenyat la simulacié, per funcionar amb els automats Omron del Laboratori de
Regulacié de la Universitat de Girona. A més, aquest treball s’ha realitzat de tal forma que
sempre podra fer-se extensible a qualsevol altre marca d’automats amb unes petites

modificacions, d’aqui la seva gran flexibilitat.

El desenvolupament del projecte ha estat satisfactori, obtenint finalment una aplicacié que
cobreix la totalitat de les especificacions requerides. Hem aconseguit crear un sistema de
simulacié d'un magatzem automatic amb I'scada Citect, simple i flexible, de manera que els
alumnes puguin realitzar practiques senzilles amb els automats del Laboratori de Regulacio

per aprendre a programar-los.
S’ha simulat la part d’entrada de caixes al magatzem, aixi com la distribucié de les caixes a
les estanteries pertinents. Les pantalles simplificades fins al punt de poder ser tractades amb

variables digitals.

També hem realitzat un programa per I'alumne, per qué pugui fer el control de la simulacié

de citect al igual que un manual d'usuari de la simulacio.

Per acabar, podem dir que tots els objectius proposats al inici del present projecte han estat

assolits.

Albert Bosch Martin

Enginyer tecnic industrial Electronic

Girona, 11 de Gener del 2006
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9 RELACIO DE DOCUMENTS

Aquest projecte s’estructura en cinc documents principals.
Una memoria que considerara les necessitats a satisfer i els factors de caracter general a
tenir en compte, aixi com les explicacions, les solucions i descripcions necessaries per la

realitzacié del present projecte.

El plec de condicions que contindra el conjunt d’especificacions técniques, economiques i

administratives.

L'estat d’'amidaments que ens allistara les diferents unitats del projecte.

El pressupost on queda reflectit el cost total del projecte, aixi com els costos parcials de

cadascuna de les seves parts.
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A  ANNEX MANUAL DE L’USUARI

A.1l. Introducci6

En aquest manual volem descriure el funcionament de la simulacié del magatzem automatic
i les diferents parts que hi intervenen. D’aquesta manera, I'estudiant ha de poder realitzar-hi

el treball de practiques.

En el laboratori on s’ha de desenvolupar les practiques trobem ordinadors PC connectats

cadascun amb un automat Omron CQML1.

La simulacio del magatzem realitzat amb Citect roda sobre un PC que alhora esta connectat

amb I'automat.
Per crear el programa que ha de controlar la simulacié disposem del programa Syswin

d’Omron. L'estudiant haura de crear aquest programa amb llenguatge de contactes,

connectar amb l'autdmat i enviar-li perqué controli la simulacio.

A.2. Descripci6 general de les parts fisiques

La simulacié funciona a través de diferents parts que descriurem breument. Tot seguit

podem veure I'esquema general de les connexions d’aquestes parts:

Senal Board or
l_ COM Part

| | Rs-232

FLC

Figura 37 Esquema del Hardware
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A.2.1. Ordinador PC

Disposem d'un ordinador PC a on trobem instal-lat el programari necessari per realitzar el
nostre treball i crear el programa de l'automat. També sera el suport que ens servira per

executar la simulacio.

Aquest ordinador té totes les parts usuals d’'un PC i a més també disposa de dos ports serie

que utilitzarem per connectar-nos als automats.

A.2.2. Automats Programables

Per cada ordinador tenim dos automats, un és I'automat Modicon TSX micro i I'altre, 'Omron
CQML1, nosaltres farem servir 'Omron. Aquest automat disposa de les seva CPU, font
d’alimentaci6 i moduls dentrades i sortides corresponents, a més els ports de
comunicacions per connectar-nos amb [l'ordinador PC a través dels cables de

comunicacions.

A.2.3. Cable de connexi6é PC-Automat

Aquest cable permet poder comunicar el PC amb els autdmats programables a través del
port série de l'ordinador i els ports de comunicacions dels automats. Amb ell es podra
descarregar el programa de control a l'automat i el que és més important, comunicar la

simulacié del magatzem amb el PLC.
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A.3. Programari utilitzat

Tot seguit farem referéncia als programes utilitzats per la realitzacié del projecte, tant en la

realitzacio del llenguatge en contactes i per el funcionament de la simulacié.

A.3.1. Syswin

Aquest programa serveix per realitzar la programacio en llenguatge de contactes. Cal dir,

que aquest programa només sera Util per automats de la casa Omron.

Quan s’entra en el programa, s’ha de crear un setup del projecte, en aquesta finestra
s’haura de triar les diferents opcions que es voldra que el projecte tingui. En el nostre cas

triarem el seglent:

Setup del nuevo proyecto E
Serie: Editor: Tipo de proyecto:
@ C @ Ladder (® Programa
O ¥ I Diagrama lagico (I Libreria
I Plantilla
Tipo de PLC
Modelo CPU
COM1 ~| | ~|
Interface: Opcion de puente [Bridge]:
(8 Comunicaciones serie 8 Ditecto
O S SsAL LR O Popnie £
O Sy SMal NEY O BPoggmie O
1 Eantender Link
) Bihpnet
Opcion de Modem: Opcion codificando:
® Local ® SYSMAC-WAY
" Modem 1 Y ey Cenredkn

Figura 38 Creacio6 del nou Setup

Com podem observar a la figura triarem el tipus d’autdomat i la seva CPU, en aquest cas es
tractara del CQM1 d’Omron, amb una CPU11/21.

Un cop creat el setup, s’ha de donar nom al projecte, amb 'opcié guardar com i configurar la

comunicacié de l'automat amb I'ordinador. Per la configuracié de la comunicacié s’ha de
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clicar sobre el menu projecte i tot seguit comunicacions. En la pantalla que s’obrira es
demanara el port serie en que tenim lI'automat connectat. En els ordinadors del laboratori es
solen connectar en el port COM 1. Un cop triat el port es podra realitzar un test del PLC,
amb aquest test podra veure si 'automat s’ha connectat amb 'ordinador o no. Si dona error

en la comunicacié el que s’haura de fer és canviar el port i provar amb algun altre.

Parametros de comunicacion serie

Puerto: B audios: Umdad:
[EiCiE ] [9s00 ~] [ 00]  TestdelPLC |
Protocolo:

[ASCIHI 7 bits paridad Par 2 stop ]| Protocolos. . |

E stado: Restablecer
| |

Figura 39 Configuracié del port de comunicacio série

Finalment i abans de ficar-nos en la programacio en llenguatge de contactes, s’haura de
crear les etiquetes. Les etiguetes sdn necessaries perqué aixi es pot tenir tot el llenguatge
de contactes molt més ordenat i clar. Cal tenir em compte que per la realitzaci6 del
programa es faran servir bits interns de l'autdmat, aquests es poden crear a partir del
116.00, a partir d’aquesta posicié l'autbmat Omron et deixa crear bits interns. També
s’hauran de crear contactes, aguests contactes sén els que es fan servir per els elements
del citect, com per exemple el motor que fa moure la cinta transportadora d’entrada de
caixes. Aquests contactes es poden crear des del numero 000.00, aix0 si, hauran de portar

un HR al seu davant de tal manera que ens quedara HR000.00.

Per la creacié d’'aquestes etiquetes s’hauran de seguir els segiients passos:

En primer lloc anar a editor i tot seguit anar editor d’etiquetes direccié. Al prémer aquest

s’obrira un finestra, on es podra observar com s’han anat creant les etiquetes.

Per crear les etiquetes, s’haura d’omplir primer de tot la direccié de la variable, és a dir, la
posicio de memoria a l'automat que tindra la variable. Cal recordar que per introduir la
direccié de les variables s’haura de comencar a partir de la posicié 116.00 i com que
'autdmat disposa de moduls de setze entrades només podrem arribar fins a la posicié

116.15, a continuacié d’aquesta posicié continuara per la 117.00 i aixi successivament. Un
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cop omplerta la casella de direccié, s’emplenara la casella d’etiqueta. En aquesta casella
haura de ficar el nom que es volgui que tingui la variable, aixi quan es realitzi el llenguatge
de contactes, es podra anomenar el contacte pel nom de l'etiqueta o per la seva posicidé en
memoria. Finalment es podra ficar un comentari per tal de reconéixer la variable i tenir més

informacio sobre ella.

Editor etiquetas de direcciones E

Direccion Ehiqueta Comentano
116.03 bhit_eley_dret_C Bit del motor elevador a la dreta fins estanteria C -
116.04 hit_eley_dret_D Bit del motor elevador a la dreta fins estanteria D
116.05 bit_elev_dret_E Bit del motor elevador a la dreta fins estantena E J
116.06 bit_zort_caixa Bit de sortida de caixes del magatzem
116.07 bat_1 Bit entrada caixes estantena A
116.08 bit_mt_hor_drt4 Bit motor horitzontal a la dreta columna 4
116.09 bit_mt_hor_drt3 Bit motor horitzontal a la dreta columna 3
11610  bat_mt_hor_drtl Bit motor horitzontal a la dreta columna 1
116.11  bit_ mt_hor_dit2 Bit motor horitzontal a la dieta columna 2
i bit motor cinta Bit motor cinta d'entrada caixes
116.13 bit_bomba_buit Bit bomba de buit -

Ordenar por:

Nuevo Em::nntrar:l | Revisar | Euardal._.l ® Direccién (" Eliqueta

B orrar | E ditar | Filtrar | Eargar.._l Cerrar

Direcciin: |11E.12 | Etiqueta: |hit_mutul_-::inta | [ Auto

Comentario: |Bit motor cinta d'entrada caixes |

Figura 40 Editor d’etiquetes de direccid

Finalment cal dir que cada cop que es compila la simulacié, abans s’ha de esborrar la
memoria de l'autdmat, per queé sind tindrem bits interns de I'autdmat que no es ficaran a zero

i la simulacié no funcionara correctament.
El que s’haura de fer, és anar al syswin i connectar la comunicacio (PC-PLC), tot seguit anar
a borrar memodria i clicar-hi. S’obrira una finestra on premerem totes les opcions i

acceptarem.

Per que la simulacié funcioni haurem de tenir 'automat en mode Monitor.
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A.3.2. Citect

Es el programa que s’ha triat per realitzar la simulacié scada. Aquest programa és molt util,

per que és apta per a la gran majoria d’automats que es poden trobar en el mercat.

Amb aquests programa i amb l'ajut del seu editor grafic, s’han realitzat tots els dibuixos i
simbols de que disposa la simulaci6. També permet programar en cicode, cosa molt
necessaria ja que es tracte d’'una simulacié i no pas un magatzem automatic real. Degut
aix0, s'ha de realitzar programacié cicode per simular els moviments de tots els simbols i

grafics de la simulacio.

Per poder engegar la simulaci6 amb el citect s’hauran de seguir una série de passos a

través de I'explorador del citect.

Un cop executat el citect, anirem a parar a la pantalla de I'explorador. Per carregar la

simulacié s’hauran de fer varis passos.

E Magatzem_Automatic - Citect Explorer,

File ‘iew Tools Help
| gl | T e ™ e e
Project Lisk Caontents of Magatzem_Automatic
=} My Projects .
+-[_] Example @I @I @I I
Tags Alarrms Syskem Zarmmunications
| |
Cicode Files CikeckYBA Files
Ready

Figura 41 Pantalla de I'explorador del Citect
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Primer de tot s’haura d’anar a la pestanya Tools i clicar. Tot seguit clicar sobre Restore.

E Magatzem Automatic - Citect Explorer

File  View BEEN Help

e ErEREE 2l
Reskore. .. E

Praoject List F Magatzem_Automatic

Irpotk Tags. ..

Q My Proje
Expork Tags... o @ @
|1E I I I I
* *3 Refresh Linked Tags... [I

c5 Tags Alarms Systerm Carnmunications
Graphics Builder
Project Editor
Cicode Editor
Computer Setup
Cicode Files CitectwBA Files

Restores an archived project

Figura 42 Pestanya Tools de I'explorador del Citect

Aquesta funcié permetra recuperar lI'arxiu de la simulacié. Al prémer Restore s’obrira un
guadre que demanara que se li digui l'ubicacié de I'arxiu de la simulacié. Si es tracta dels
ordinadors del laboratori de regulacié, segurament s’haura de buscar I'arxiu a la D: ja que les

altres extensions queden esborrades quan es para 'ordinador.

Restore Project

Restore fram

B ackup file:
|D:'\D ocuments and SettingshE soritario\b agatzem_Automatid Browse. ..
To

" Current project Mame:

_ |Magatzern_Automtic
{* Mew project )
Location:

|E:'\Eitect"~Ll zer M agatzern_sutomatic Browse. ..
k. | Catricel | Help |

Figura 43 Finestra del Restore project

Un cop estigui la finestra emplenada, premeu OK i tornareu a la pantalla de I'explorador del

citect, pero si observeu a I'explorador ara i tindrem el nostre projecte.
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i Magatzem_Automatic - Citect Explorer |Z||E|E|

File View Tools Help
| ol el e R s €

|Hagalzem_Autumélic j ﬂ @ ﬁ"*ﬂ r]|£"| i "

Project List Contents of Magatzem_Aukomatic

E My Projects =

+-[_] Example “bl @I E‘?I n‘§| I
+-( Include iGraphics! Tags Alarms Syskem Communications

+-45 Magatzem_Automatc |

@ =

Cicode Files CitectWBA Files

Ready

Figura 44 Pantalla explorador amb el projecte carregat

Ara només falta un petit pas per poder compilar la simulacié. La simulacio necessita que es
caregi la pantalla del Startup inicialment. Per fer aixd s’haura d'anar a la pantalla de

I'explorador i prémer sobre View i a continuacié sobre configuration file.

i Magatzem_Automatic - Citect Explorer

File BUEEN Tools Help

v Large Icons ﬂ E LlE E ] s J ool o e, |- J
5 v L @) m| dllns) slwl o sl @l e
Proje  Lisk Yiew nkents of Magatzem_Automatic
g Show Include Project o I = cE_? ﬁ
90 Configuration File _ :

X Tags Alarms Swskem Communications
+ a Magatzem_Aukomakic

@ (=

Cicode Files CitectVEA Files

Figura 45 Pantalla explorador amb selecci6 de configuration file
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Per fer-ho, s’haura d’'anar a la opcié View de I'explorador de Citect i obrir el Configuration
file. L’arxiu que s’obrira sera un .txt, en aquests arxiu s’haura d’anar fins al final de tot i
apuntar la paraula startup.ci, d’'aquesta manera només de compilar la simulacié s’activara

aquesta pantalla.

Canimator]
Fullscreen=0
[Debun]
chutdown=1
Menu=0

(Pane]
startupCancel=1
startup=
ScanTime=250
[(Code]
StartUup=startup. ol

Figura 46 Detall de la configuracio file

A.4. Descripci6 de la simulacio

A continuacié, s’explica les diferents pantalles que es poden trobar a la simulacio, ja sigui la

pantalla de les comandes, la principal entrada de caixes i les secundaries.

A.4.1. Pantallade comandes o startup

Aguesta és la pantalla principal de la simulacio. Aquesta permetra realitzar les comandes
d’entrada de caixes a l'interior del magatzem, aixi com accedir a qualsevol de les altres
pantalles de la simulacié. Quan es compila la simulacid, la primera pantalla que apareix és la
de comandes o startup. En aquesta pantalla es pot observar diferents quadres que al clicar-
los es desplegara una finestra on es podra triar les diferents estanteries, les files, les
columnes i la funcié entrar caixes. Un cop s’ha fet la seleccid d’alguna de les tres files o de
les quatre columnes i s’ha acceptat, ja no es pot canviar la seleccié per una altre, ja que la

seleccié queda guardada en memoaria, per tant, s’haura de parar la simulaci6 i tornar-la a

compilar.
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] Entrada’Seortida
“ ‘

SELECCIO FETA

Est ria Fila Columna Funcio
Estanteria A Segona Fila Tercera Columna Entrar caixes

ACCES A PANTALLES
ENTRADA | SORTIDA

Figura 47 Pantalla de startup

El magatzem des de bon principi ja disposa de caixes en el seu interior. Degut aquest
inconvenient, quan es faci una seleccié d’'una de les seixanta posicions i estigui ocupada
apareixera un quadre informatiu que dira que la posicié seleccionada ja es troba ocupada

per una altre caixa. Quan succeeixi aixo s’haura de parar la simulacié i tornar-la a compilar.

Per no tenir que estar pendent de si la seleccio feta estara ocupada o no, s’han realitzat uns
accessos a les diferents estanteries a la part inferior de la pantalla, que permetra observar

gualsevol de les estanteries aixi com les posicions lliures de cada una.

ACCES A PANTALLES

EMNTRADA
IS GATIEM ESTAMTERIL A ESTANTERIS B ESTAMTERIA ESTAMTERIA D ESTANTERLAL E

Figura 48 Accés a pantalles

Un cop la selecci6 s’hagi realitzat correctament, s’haura de prémer I'enllag cap a la pantalla

d’entrada al magatzem, que ens portara a la pantalla principal de la simulacio6.
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A.4.2. Pantalla principal o d’entrada de caixes

Aquesta pantalla si accedeix un cop s’hagi fet la seleccié de la comanda. Quan s’accedeix
aquesta pantalla si pot observar dues cintes transportadores, una que S’encarrega per
I'entrada de caixes cap a l'interior del magatzem i l'altre per la sortida de les caixes cap a
I'exterior. També es disposa d’'un bra¢ manipulador que és I'encarregat de posar i treure les
caixes a l'elevador quan aquest estigui en la posici6 de carrega. L'Ultim element
d'importancia que es pot trobar en aquesta pantalla és I'elevador. Aquest és I'encarregat de

distribuir les caixes a les diferents estanteries que tenim en el nostre magatzem.

FRAGI

v=  foopos o By gqr B e _est GRS E=fe_pos_des B=fe est D

det cap 2 det_cap 3 det_cap 4

Figura 49 Zona cintes transportadores

Com es pot observar en la figura 49, en el magatzem si poden trobar dues cintes
transportadores. La primera serveix per I'entrada de caixes al magatzem i la segona serviria
per treure les caixes de linterior del magatzem, aquesta ultima no funciona, ja que el

funcionament que s’ha previst pel magatzem només és entrar caixes.

El funcionament de la cinta d’entrada de caixes, te un funcionament molt senzill. Per qué
entri en funcionament aquesta cinta, es tenen que complir dues condicions. La primera és
gue I'elevador s’hagi aturat correctament a la zona de carrega i la segona és que el detector
capacitatiu “det_cap_1", que tenim a l'entrada de la cinta ens detecti caixa. Quan es
compleixin aquestes dues condicions es posara en marxa el motor de la cinta transportadora
“motor_cinta_ent”, el qual romandra activat fins que el detector capacitatiu “det_cap_2", que

tenim al final d’aquesta cinta detecti la caixa.

66



SIMULACIO D'UN MAGATZEM AUTOMATIC AMB CITEC SCADA Memoria

Figura 50 Motor engegat de la cinta transportadora
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Un cop la caixa ha sigut detectada pel det_cap_2, aquest fara parar el motor de la cinta
transportadora i alhora activara la bomba de buit que permetra que el bra¢c manipulador
pugui agafar la caixa. Un cop activada la bomba de buit, també s’activa el cilindre del brag
manipulador, de tal manera que pujarem la caixa sobre I'elevador. El recorregut maxim del
cilindre vindra donat pels finals de cursa que tenim col-locats al tronc del manipulador. La
bomba de buit es desconnectara quan el detector “det_cap_5" que tenim sobre la plataforma

de I'elevador detecti la caixa.

FRAGIL

FRAGIL

Tty

FRAEIL

e

fc_pos_c  fc_est B

Figura 51 Caixa sobre elevador

Un cop la caixa esta damunt de I'elevador, la funcioé que realitzara I'elevador dependra de la
estanteria que s’hagi escollit previament, és a dir, si s’ha escollit la estanteria A, s’activara el
motor d’esquerres de I'elevador, perd si s’ha escollit qualsevol de les altres estanteries
s’activara el motor cap a dretes de I'elevador i no es parara fins que el final de cursa de la

estanteria que s’ha escollit detecti I'elevador.
Cal dir que s’ha escollit com a posici6 inicial de I'elevador la estanteria A. Aixi sempre que

iniciem la simulacié I'elevador es moura cap a la posici6 de carrega de caixes des de

|'estanteria A.
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FREAGIL

4

ﬂ..
@

== Tc_est D

Figura 52 Elevador parat davant estanteria D

A.4.3. Pantalles secundaries

La pantalla secundaria es tracta d’una pantalla que serveix per informar i poder visualitzar
d’'una forma més real com s'’introdueixen les caixes dins els prestatges de les estanteries.
Quan diem que aquesta pantalla també serveix per informar, ens referim alhora de fer la
comanda podem visualitzar cada estanteria per veure les posicions que estan lliures o

ocupades.

Aquesta pantalla esta formada per dos elevadors, un que és mobil en sentit horitzontal amb
la plataforma que també és mou en sentit vertical i el segon elevador que és fix en moviment
horitzontal, pero la plataforma te un moviment vertical. Cal dir que les dues plataformes en

aquesta pantalles tenen el mateix moviment vertical i és simultani.
Aguestes pantalles ens seran molt utils alhora de poder tenir un control de I'ocupacié dels

prestatges de les estanteries, ja que podrem veure cada estanteria i mirar quina posicio esta

ocupada per una caixa o no.
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FRAGI PR

FRE AL

DI_prasti_a

[
o ] o [l Marxa |16

SELECCIO FETA

Estanteria Fila Celumna Fu

Estanteria D Segona Fila Quarte Columna  Entrar caixes

Figura 53 Pantalla secundaria

En primer lloc farem referéncia a I'elevador que es mou horitzontalment:

Figura 54 Elevador pantalla secundaria

En aquesta part I'elevador es mou horitzontalment d'una punta de I'estanteria fins a I'altre.
Un cop programada la posicié en que es vol guardar la caixa a l'estanteria, I'elevador es

mou horitzontalment fins a la columna exacte en que es vol deixar la caixa, davant de cada
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columna hi ha un final de cursa que ens detectara que I'elevador passa per aquella columna.
Cal dir que el motor que mou l'elevador en aquesta pantalla no és el mateix que el de la

pantalla d’entrada de caixes, ja que és un moviment diferent que el de 'altre pantalla.

Un cop l'elevador es para davant la columna desitjada, se’'ns activa el motor de pujar la
plataforma en el cas que es vulgui deixar la caixa a la segona o tercera fila. En el cas que
vulguem deixar la caixa a una de les quatre posicions de la primera fila, el motor de pujar la
plataforma no s’activara, ja que la posicié de la caixa es troba al mateix nivell que la primera
fila. A cada fila de I'estanteria i tenim un detector, la funcié d'aquests ens permetran poder
parar el motor de pujar la plataforma, quan la plataforma es trobi a la fila que préviament
s’hagi escollit. Aquests detectors també activaran el motor de la cinta transportadora de la

plataforma del elevador i la cinta transportadora pertinent al prestatge escollit de I'estanteria.

Un cop la caixa és introduida dins el prestatge de I'estanteria, un detector que hi haura a
l'interior del prestatge ens fara parar els motors de la cinta transportadora de la plataforma i
la cinta que hi ha dins el prestatge.

Figura 55 Entrada de caixes dins el prestatge

Un cop la caixa s’ha ficat dins el prestatge, els motors de les cintes transportadores es
paren, tot seguit s'activa el motor de baixar la plataforma com es pot veure a la segient

figura.
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Figura 56 Plataforma de I'elevador baixant

Finalment quan la plataforma arriba a baix de tot, I'elevador torna enrera fins que el detecti el
final de cursa de I'entrada de I'estanteria. Un cop alla podrem saltar a la pantalla d’entrada
de caixes i veurem com |'elevador torna cap a la seva posicié inicial que és la de I'estanteria
A.

A.4.4. Alarmes

El Citect scada, disposa d’'una gestié d’alarmes, que s’encarrega constantment de vigilar el
comportament dels equipaments per avisar a I'operari del seu mal funcionament si es déna

el cas.

El Citect té dos tipus d’alarmes:

La Hardware Alarms, te un funcionament en que el Citect executa continuament unes
rutines de diagnostic per verificar I'equipament periferic (1/O devices). Les falles son

mostrades automaticament cap a I'operador. Aquesta utilitat esta ja integrada en el Citect,

no cal per tant la seva configuracié.
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La Configured alarms, ens sén necessaries de configurar per detectar condicions anomales
en el procés que es supervisa, com per exemple quan el nivell d’'un tanc és massa alt o quan

la temperatura d’un forn supera un valor maxim de seguretat, etc.

En la nostre simulacié, s’ha desestimat la creacié d’alarmes del tipus de supervisio, ja que
com es tracte d'una simulacié per aprenentatge dels alumnes d’automatitzacié, aquests
podriem realitzar moltes falles que seria impossible poder-les tenir en compte. Per tant s’ha
desestimat la configuracio d’aquestes, ja que I'alumne podria realitzar falles que no s’haurien

tingut en compte a la simulacié.

A.5. Variables d’'entrada i sortida

En el llistat seglent podrem observar totes les variables que el nostre magatzem automatic
simulat utilitzara per poder ser controlat a traves de I'automat. Podrem observar que en el
llistat tindrem variables d’entrada i sortida que formen part del dispositiu d’entrada i sortida
del nostre PLC Omron ( Omron_PLC).

En aquesta taula podrem observar el nom del tag que tindra la variable, un comentari de la
variable, i 'adreca que ocupara aquesta variable a la memoria de I'automat. Per I'adreca de
la memoria hem utilitzat bits interns de l'automat, ja que es tracta de una simulacié i no
necessitem que siguin entrades i sortides reals que vagin connectades en els moduls
d’entrada i sortida de I'automat, perqué com hem dit anteriorment no es tracta d’'un procés

real.

A.5.1. Variables d’entrada

Tags Adreces

Entrades memoria Descripci6 variable

fi_cursa est A HRO00.03 | Fi de cursa estanteria A

fi_cursa est B HR00.04 | Fi de cursa estanteria B

fi_cursa_est C HR00.05 | Fi de cursa estanteria C

fi_cursa est D HRO00.06 | Fi de cursa estanteria D

fi_cursa est E HRO00.07 | Fi de cursa estanteria E

fi_cursa_pos carrega | HR00.08 | Fi de cursa posici6 de carrega

det cap 1 HRO00.09 | Detector capacitatiu de caixa a I'entrada de la cinta

det cap 2 HRO00.10 | Detector capacitatiu de caixa al final de la cinta d'entrada
det cap 5 HRO00.13 | Detector capacitatiu de caixa en I'elevador a la posicié de carrega

Taula 14 Variables d’entrada de fi_cursa_est_A a det_cap_5
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Tags Adreces

Entrades memaoria Descripci6 variable

det ind 1 HRO00.15 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria A
det ind 2 HR01.00 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria A
det ind_3 HRO01.01 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria A
det ind 4 HRO01.02 | Detector inductiu de l'algcada de prestatge 1 estanteria B
det ind 5 HR01.03 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria B
det ind 6 HRO01.04 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria B
det ind 7 HR01.05 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria C
det ind_8 HRO01.06 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria C
det ind 9 HRO01.07 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria C
det ind_10 HRO01.08 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria D
det ind 11 HR01.09 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 2 estanteria D
det ind 12 HRO01.10 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria D
det ind_13 HRO01.11 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 1 estanteria E
det ind 14 HRO01.12 | Detector inductiu de l'algcada de prestatge 2 estanteria E
det ind_15 HRO01.13 | Detector inductiu de l'alcada de prestatge 3 estanteria E
det cap 7 HRO01.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1 _columna 1
det cap 8 HRO01.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columnal
det cap 9 HRO02.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 1
det cap 10 HRO02.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1 _columna 2
det cap 11 HRO02.02 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columna 2
det cap 12 HRO02.03 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 2
det cap 13 HRO02.04 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1_columna 3
det cap 14 HRO02.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columna 3
det cap 15 HRO02.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 3
det cap 16 HRO02.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 1_columna 4
det cap 17 HRO02.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 2_columna 4
det cap 18 HRO02.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria A fila 3_columna 4
det cap 19 HRO02.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1 _columna 1
det cap 20 HRO02.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2 _columna 1
det cap 21 HRO02.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 1
det cap 22 HRO03.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1 _columna 2
det cap 23 HRO03.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 2
det cap 24 HRO03.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 2
det cap 25 HRO03.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1_columna 3
det cap 26 HRO03.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 3
det cap 27 HRO03.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 1_columna 4
det cap 28 HRO03.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 4
det cap 29 HRO03.13 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 3_columna 4
det cap 30 HRO03.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 1
det cap 31 HRO03.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 1
det cap 32 HRO04.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3_columna 1
det cap 33 HRO04.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 2
det cap 34 HR04.02 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 2
det cap 35 HRO04.03 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3 _columna 2
det cap 36 HRO04.04 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 3
det cap 37 HRO04.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 3
det cap 38 HRO04.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3 _columna 3

Taula 15 Variables d’entrada de det_ind_1 a det_cap_38
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Tags Adreces

Entrades memaoria Descripci6 variable

det cap 39 HRO04.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 1_columna 4
det cap 40 HRO04.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 2_columna 4
det cap 41 HRO04.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria C fila 3_columna 4
det cap 42 HRO04.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1 _columna 1
det cap 43 HRO04.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2 _columna 1
det cap 44 HRO04.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3 _columna 1
det cap 45 HRO04.13 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1_columna 2
det cap 46 HRO04.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 2
det cap 47 HRO04.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3_columna 2
det cap 48 HRO05.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1_columna 3
det cap 49 HRO05.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 3
det cap 50 HRO05.02 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3 _columna 3
det cap 51 HRO05.03 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 1_columna 4
det cap 52 HRO05.04 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 2_columna 4
det cap 53 HRO05.05 | Detector capacitatiu de caixa estanteria D fila 3 _columna 4
det cap 54 HRO05.06 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1 _columna 1
det cap 55 HRO05.07 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 1
det cap 56 HRO05.08 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 1
det cap 57 HRO05.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1 _columna 2
det cap 58 HRO05.10 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 2
det cap 59 HRO05.11 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 2
det cap 60 HRO05.12 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1_columna 3
det cap 61 HRO05.13 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 3
det cap 62 HRO05.14 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 3
det cap 63 HRO05.15 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 1_columna 4
det cap 64 HRO06.00 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 2_columna 4
det cap 65 HRO06.01 | Detector capacitatiu de caixa estanteria E fila 3_columna 4
det cap 66 HRO03.09 | Detector capacitatiu de caixa estanteria B fila 2_columna 3
fi_ cursa col 1 A HRO03.04 | Final de cursa columna 1 estanteria A

fi_ cursa col 2 A HRO06.03 | Final de cursa columna 2 estanteria A

fi_ cursa col 3 A HRO06.04 | Final de cursa columna 3 estanteria A

fi_ cursa col 4 A HRO06.05 | Final de cursa columna 4 estanteria A

fi_cursa_col_1 B HR06.02 | Final de cursa columna 1 estanteria B

fi_cursa col 2 B HRO06.06 | Final de cursa columna 2 estanteria B

fi_cursa col 3 B HRO06.07 | Final de cursa columna 3 estanteria B

fi_cursa col 4 B HRO06.08 | Final de cursa columna 4 estanteria B

fi cursa col 1 C HR06.09 | Final de cursa columna 1 estanteria C

fi_cursa_col_2_C HR06.10 | Final de cursa columna 2 estanteria C

fi_ cursa col 3 C HRO06.11 | Final de cursa columna 3 estanteria C

fi_ cursa col 4 C HRO06.12 | Final de cursa columna 4 estanteria C

fi cursa col 1 D HRO06.13 | Final de cursa columna 1 estanteria D

fi_ cursa col 2 D HRO06.14 | Final de cursa columna 2 estanteria D

fi_cursa_col_3 D HR06.15 | Final de cursa columna 3 estanteria D

fi_ cursa col 4 D HRO07.00 | Final de cursa columna 4 estanteria D

fi_ cursa col 1 E HRO07.01 | Final de cursa columna 1 estanteria E

fi_ cursa col 2 E HR07.02 | Final de cursa columna 2 estanteria E

fi_cursa col 3 E HRO07.03 | Final de cursa columna 3 estanteria E

fi_cursa_col_4 E HRO07.04 | Final de cursa columna 4 estanteria E

Taula 16 Variables d’entrada de det_cap_39 a fi_cursa_col_4 E
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Tags Adreces

Entrades memaoria Descripci6 variable
DI prest 1 A HROQ07.07 | Detector primera fila estanteria A

DI prest 2 A HRO07.08 | Detector segona fila estanteria A

DI _prest 3 A HRO07.09 | Detector tercera fila estanteria A

DI_prest 1 B HRO07.10 | Detector primera fila estanteria B

DI prest 2 B HRO07.11 | Detector segona fila estanteria B

DI prest 3 B HR07.12 | Detector tercera fila estanteria B

DI prest 1 C HRO07.13 | Detector primera fila estanteria C

DI prest 2 C HRO07.14 | Detector segona fila estanteria C

DI_prest 3 C HRO07.15 | Detector tercera fila estanteria C

DI prest 1 D HR08.00 | Detector primera fila estanteria D

DI prest 2 D HR08.01 | Detector segona fila estanteria D

DI prest 3 D HR08.02 | Detector tercera fila estanteria D

DI prest 1 E HRO08.03 | Detector primera fila estanteria E

DI_prest 2 E HR08.04 | Detector segona fila estanteria E

DI prest 3 E HRO08.05 | Detector tercera fila estanteria E
fc_manip_esq HR08.06 | Final de cursa de gir a I'esquerra manipulador
fc_manip_dreta HRO08.07 | Final de cursa de gir a la dreta manipulador
fc_cil_manip_dalt HRO08.08 | Final de cursa cilindre manipulador a dalt
fc_cil_manip_baix HRO08.09 | Final de cursa cilindre manipulador a baix
fi_cursa_pos descarg | HR12.09 | Final de cursa posici6é de descarrega

bit est A HR16.00 | Bit d'estanteria A

bit est B HR16.01 | Bit d'estanteria B

bit_est_ C HR16.02 | Bit d'estanteria C

bit est D HR16.03 | Bit d'estanteria D

bit est E HR16.04 | Bit d'estanteria E

fc_ent est A HR16.05 | Final de cursa entrada estanteria A

fc_ent est B HR16.06 | Final de cursa entrada estanteria B
fc_ent_est C HR16.07 | Final de cursa entrada estanteria C

fc_ent est D HR16.08 | Final de cursa entrada estanteria D

fc_ent est E HR16.09 | Final de cursa entrada estanteria E

bit_ent caixes HR16.10 | Bit de seleccié d'entrada de caixes

bit treu_caixes HR16.11 | Bit de selecci6 de treure caixes

Marxa HR16.12 | Engegar procés

bit manip _dreta 1 HR16.13 | Primer pas del manipulador dreta

bit manip _dreta 2 HR16.14 | Segon pas del manipulador dreta

bit manip _dreta 3 HR16.15 | Tercer pas del manipulador dreta
bit_manip_dreta p HR17.00 | Bit manipulador dreta pujar
bit_manip_dreta_baixar | HR17.01 | Bit manipulador dreta baixar

bit manip_esq_baixar | HR17.02 | Bit manipulador esquerra baixar

bit_ manip_esq_p HR17.03 | Bit manipulador esquerra pujar

bit fila 1 HR17.05 | Bit de selecci6 de la fila de les estanteries 1
bit fila 2 HR17.06 | Bit de selecci6 de la fila de les estanteries 2
bit_fila_3 HR17.07 | Bit de selecci6 de la fila de les estanteries 3
bit columna_1 HR17.08 | Bit de seleccié columna 1

bit columna_2 HR17.09 |Bit de seleccié columna 2

bit columna_3 HR17.10 | Bit de seleccié columna 3

bit columna 4 HR17.11 | Bit de selecci6 columna 4

Marxa_pan_est HR17.12 | Marxa pantalles estanteries

Taula 17 Variables d’entrada de DI_prest_1_A a Marxa_pan_est
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A.5.2.

Variables de sortida

A continuacié podem veure les variables de sortida de la simulacié.

Tags Adreces

Sortides memoria Descripcié variable
Motor_elev_dreta HR02.13 Motor elevador dreta

Motor_elev_esquerra HR02.14 Motor elevador esquerra

motor_cinta_ent HR02.15 Motor cinta entrada de caixes

motor_cinta_sort HR03.00 Motor cinta sortida de caixes

bomba_buit HR03.01 Bomba de buit

Mt_elev_hor_drt HR03.02 Motor elevador dreta a pantalles especifiques

Mt elev_hor esq HR03.03 Motor elevador esquerra a pantalles especifiques
Motor_pujar_plataforma HRO07.05 Motor de pujar plataforma de I'elevador
Motor_baixar_plataforma HRO07.06 Motor de baixar plataforma de I'elevador
motor_plat_empeny _caixa| HR12.05 Motor plataforma que empeny caixa a l'estanteria
motor plat recull caixa HR12.06 motor plataforma que recull caixa d I'estanteria

motor est A F1 C1 HR08.10 motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 1
motor est A F2 C1 HRO08,11 motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 1
motor est A F3 C1 HR08,12 motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 1
motor est A F1 C2 HRO08,13 motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 2
motor_est A F2 C2 HRO08,14 motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 2
motor _est A F3 C2 HRO08,15 motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 2
motor est A F1 C3 HR09.00 motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 3
motor est A F2 C3 HR09.01 motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 3
motor _est A F3 C3 HR17.13 motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 3
motor est A F1 C4 HR09.02 motor cinta transportadora estanteria A fila 1 columna 4
motor est A F2 C4 HR09.03 motor cinta transportadora estanteria A fila 2 columna 4
motor est A F3 C4 HR09.04 motor cinta transportadora estanteria A fila 3 columna 4
motor est B F1 C1 HR09.05 motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 1
motor est B F2 C1 HR09.06 motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 1
motor est B F3 C1 HR09.07 motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 1
motor est B F1 C2 HR09.08 motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 2
motor est B F2 C2 HR09.09 motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 2
motor est B F3 C2 HR09.10 motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 2
motor est B F1 C3 HR09.11 motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 3
motor _est B F2 C3 HR09.12 motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 3
motor est B F3 C3 HR09.13 motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 3
motor est B F1 C4 HR09.14 motor cinta transportadora estanteria B fila 1 columna 4
motor est B F2 C4 HR09.15 motor cinta transportadora estanteria B fila 2 columna 4
motor est B F3 C4 HR10.00 motor cinta transportadora estanteria B fila 3 columna 4
motor est C F1 C1 HR10.01 motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 1
motor est C F2 C1 HR10.02 motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 1
motor est C F3 C1 HR10.03 motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 1
motor est C F1 C2 HR10.04 motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 2
motor est C F2 C2 HR10.05 motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 2
motor est C F3 C2 HR10.06 motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 2
motor est C F1 C3 HR10.07 motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 3

Taula 18 Variables de sortida de Motor_elev_dreta a motor_est_ C_F1_C3
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Memoria

Tags

Sortides

Adreces
memoria

Descripci6 variable

motor_est C F2 C3

HR10.08

motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 3

motor_est C F3 C3

HR10.09

motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 3

motor est C F1 C4

HR10.10

motor cinta transportadora estanteria C fila 1 columna 4

motor_est C F2 C4

HR10.11

motor cinta transportadora estanteria C fila 2 columna 4

motor_est C F3 C4

HR10.12

motor cinta transportadora estanteria C fila 3 columna 4

motor_est D F1 C1

HR10.13

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 1

motor est D F2 C1

HR10.14

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 1

motor est D F3 C1

HR10.15

motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 1

motor_est D F1 C2

HR11.00

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 2

motor_est D F2 C2

HR11.01

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 2

motor_est D F3 C2

HR11.02

motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 2

motor est D F1 C3

HR11.03

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 3

motor est D F2 C3

HR11.04

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 3

motor_est D F3 C3

HR11.05

motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 3

motor_est D F1 C4

HR11.06

motor cinta transportadora estanteria D fila 1 columna 4

motor_est D F2 C4

HR11.07

motor cinta transportadora estanteria D fila 2 columna 4

motor est D F3 C4

HR11.08

motor cinta transportadora estanteria D fila 3 columna 4

motor est E F1 C1

HR11.09

motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 1

motor est E F2 C1

HR11.10

motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 1

motor_est E F3 C1

HR11.11

motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 1

motor_est E F1 C2

HR11.12

motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 2

motor_est E F2 C2

HR11.13

motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 2

motor_est E F3 C2

HR11.14

motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 2

motor_est E F1 C3

HR11.15

motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 3

motor_est E F2 C3

HR12.00

motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 3

motor_est E F3 C3

HR12.01

motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 3

motor est E F1 C4

HR12.02

motor cinta transportadora estanteria E fila 1 columna 4

motor_est E F2 C4

HR12.03

motor cinta transportadora estanteria E fila 2 columna 4

motor_est E F3 C4

HR12.04

motor cinta transportadora estanteria E fila 3 columna 4

Taula 19 Variables de sortida de motor_est C_ F2 C3 a motor_est E F3 C4

78



SIMULACIO D'UN MAGATZEM AUTOMATIC AMB CITEC SCADA Memoria

A.6. Creaci6 del programa de control

Es disposa de l'editor Syswin per crear el programa de control. Com ja em dit anteriorment

aquests editor només servira per els automats de la marca Omron.

Amb el programa haurem de definir les variables creant les etiquetes de direccié amb les
especificacions donades en punts anteriors. Tot seguit haurem de crear el programa seguint

els requeriments que fa el manual d’usuari sobre el control de la simulacié del magatzem.

A.7. Transferéncia del programa a I'automat

L'dltim pas abans de engegar la simulaci6 és la descarrega del programa de control a
lautomat. Per fer aquesta descarrega s'utilitza el mateix programa que per crear el

programa de control.

Amb el Syswin, abans de bolcar el programa, triarem els parametres de connexié amb

'autdomat dins el punt Proyecto, Comunicaciones.

Un cop fet aix0, dins el punt Online, primer farem la connexié amb I'autdomat triant la opcio
Conectar i tot seguit amb el punt Tranferencia (PC-PLC) descarreguem el programa a

'automat. Després tancarem la connexié amb 'autdmat seleccionant la opcio desconectar.

Es molt important fer la desconnexié perqué la simulacié de Citect es comunica amb

'automat també a través del port serie i tindriem problemes de col-lisié de dades.

Finalment cal dir que cada cop que es compila la simulacié, abans s’ha de esborrar la
memoria de l'autdmat, per queé sind tindrem bits interns de I'autdmat que no es ficaran a zero

i la simulacié no funcionara correctament.
El que s’haura de fer, és anar al syswin i connectar la comunicacio (PC-PLC), tot seguit anar
a borrar memoria i clicar-hi. S’obrira una finestra on premerem totes les opcions i

acceptarem.

Per qué la simulacié funcioni haurem de tenir I'autdbmat en mode Monitor.
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A.8. Posada en marxa de la simulaci6

Per engegar la simulacié tenim que entrar dins el programa Cietct i entra dins la pantalla de
'explorador. Des de aquesta pantalla tenim que activar el boté Run i la nostre simulacio

primer es compilara per mirar si tenim algun error i si és correcte s’obrira la simulacio.

] Magatzem_automatic - Citect Explorer,

File ‘Wiew Tools Help

A=
|Hagatzem_autumétic: ﬂ =] ﬂl|af| "]|5‘|| v I|x‘| J & IE_E =
Projeck List Conkents of Magatzerm_automatic

o ) cern B =2 @ B =

+ a Magatzem_auktomatic

-
4

Graphics Tags Alarms Syskem Communica. ..

@ (@

Cicode Files  CitectvEa Files

Ready

Figura 57 Pantalla explorador amb el boté Run
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B ANNEX CODI INFORMATIC

En el seglent disc podem trobar el codis informatics de la simulaci6 del magatzem
automatic per un automat Omron, aixi com també el programa solucid que controla la

simulacio.
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