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1. MEMORIA

1. Memoria

1.1. Objecte

L’objecte d’aquest projecte és 1’automatitzacid, el disseny i el control d’una planta destinada
a I’embalatge de productes de diferents colors procedents d’una linia de produccio que seran
empaquetats i, posteriorment, paletitzats per procedir a la seva distribucio.

Tot el procés sera controlat amb un PLC de Schneider Electric, de la serie Modicon M221.

EL PLC sera programat amb I’entorn virtual de la marca Schneider Electric, en especific, el
software SoMachine Basic i gestionat mitjangant una pantalla de control dissenyada amb
I’eina Vijeo Designer. El disseny de 1’automatitzacié s’implementara emprant el model de
representacio grafica GRAFCET.

Es dissenyara 1’automatitzacio de la planta mitjancant la metodologia proposada a la Guia
GEMMA. Aquesta ens facilitara la identificacié dels diferents estats de treball i les
transicions entre els mateixos. Aquests estats podran ser visibles a traves de I’HMI (Human
Machine Interface) que, com s’ha mencionat amb anterioritat, sera 1’eina emprada per al
control de la planta i la consulta del seu estat.

1.2. Abast

En aquest projecte tractarem una de les parts finals d’una linia de produccié que és la de
I’embalatge del producte.

Aquest procés d’embalatge, en aquest treball, constara de tres estacions principals: la de
seleccid del producte, la d’empaquetat i la de paletitzacio.

Per tal d’assolir els objectius del projecte, es tractaran els segiients aspectes:

e Estudi i seleccié del material necessari perqué la planta que pretenem automatitzar
sigui capac de realitzar les funcions requerides.

e Disseny de la planta d’embalatge i distribucié dels elements per un correcte
funcionament del procés a automatitzar, assegurant-nos que la planta no presenta cap
mena de discordanga que pugui ocasionar col-lisions entre els diferents elements de
la planta.

e Disseny d’esquemes GRAFCET amb els que es definira la programacié dels
diferents processos presents a la planta d’embalatge, seguint la metodologia
proposada per la Guia GEMMA, per a una futura programacio del PLC amb el
software de Schneider Electric, SoMachine Basic.

e Desenvolupament d’'una Human Machine Interface, també coneguda com a HMI,
programada amb el Software de Schneider Electric, Vijeo Designer, per a controlar
la planta i consultar el seu estat.

e Simulacio del correcte funcionament de la planta i el control de I’HMI sobre aquesta.
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1.3. Antecedents

Aquest projecte respon a la necessitat creixent de la indUstria d’automatitzar processos per a
augmentar el rendiment de la produccio.

Aquest augment en el rendiment de la produccio, suposa un augment en els beneficis de
I’empresa i en el seu ritme de produccio.

A més, en automatitzar processos, reduim 1’esgotament fisic dels operaris i s’augmenten les
hores en que la planta pot treballar de manera continuada.

Els recursos humans que eren necessaris per als processos que s’automatitzaran poden ser
reubicats en posicions de validacio i control de la maquinaria de la planta.

1.4. Referencies
1.4.1. Webgrafia

e GoOmez Trujillo, M., Gutiérrez Gomez, M. and Alvarez Godoy, P., 2011. Grupo21
(1463-1963).Palleting - Wikifab. [en linia] Wikifab.dimf.etsii.upm.es. Disponible a:
<http://wikifab.dimf.etsii.upm.es/wikifab/index.php/Grupo21_%?281463-
1963%29.Palleting> [Consultat el 1 de marg del 2021].

e Festo.com. Técnica de automatizacion y soluciones técnicas de formacion | Festo ES.
[en linia] Disponible a: < https://www.festo.com/es/es/> [Consultat el 9 de marg del
2021].

e Rockwell Automation. Fabricacion inteligente, automatizacion industrial | Rockwell
Automation. [en linia] Disponible a: <https://www.rockwellautomation.com/es-
es.html> [Consultat el 9 de mar¢ del 2021].

e Schneider Electric. 2021. [en linia] Disponible a: <https://www.se.com/es/es/>
[Consultat el 9 de marg del 2021].

e Seiteninhaltes, A., Productos | mk Technology Group. [en linia] MKk-group.com.
Disponible a: <https://www.mk-group.com/es/productos.html> [Consultat el 9 de
marg¢ del 2021].

e Boix, O. Descripcion de la guia GEMMA. [en linia] Recursos.citcea.upc.edu.
Disponible a: <https://recursos.citcea.upc.edu/grafcet/gemma/descrip.html>
[Consultat el 15 d’abril del 2021].

1.4.2 Bibliografia

e Boix Aragones, O., Sudria Andreu, A. and Bergas Jané, J., 1998. Automatitzacio
Industrial amb GRAFCET. Barcelona: Edicions UPC [Consultat el 3 d’abril del
2021].
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1.4.2 Programes Emprats

e SoMachine Basic: Emprat per a la programacié i simulacié del PLC.

e Vijeo Designer 6.2: Emprat per a la implementacio de la pantalla HMI.

e Paint: Emprat per al disseny de vistes de la planta.

e Microsoft Word Office 2016: Emprat per a la redaccio del treball.

1.4.3. Definicions i Abreviatures

1.4.3.1. Definicions

Esquema GRAFCET: Respon a un model de representacio grafica que
permet el modelatge del procés a automatitzar, contemplant entrades, accions
a realitzar, i els processos intermedis que provoquen aguestes accions.

Guia GEMMA: Del frances, Guide d’Etudes des Modes de Marches et
d’Arréts, es tracta d’una representacio organitzada de tots els moduls o estats
de marxa i parades en que es pot trobar un proces de produccié automatitzat
i orienta sobre els salts o transicions que poden donar-se d’un estat a un altre.

Efecte Venturi: Es defineix com el fenomen en el qual un fluid en moviment
dins d’un conducte tancat disminueix la seva pressido quan augmenta la
velocitat en passar per una zona de seccid6 menor. Aquest minvament de
pressio s’utilitza per a la succio d’objectes.

1.4.3.2. Abreviatures

GRAFCET: En frances, Graphe Fonctionnel de Commande Etape Transition,
en catala, Diagrama de Control amb Etapes i Transicions.

PLC: De I’anglés, Programmable Logic Controller, Controlador Logic
Programable, en catala.

HMI: En anglés, Human-Machine Interface, Interficie Huma-Maquina en
catala.

GEMMA: En frances, Guide d’Etudes des Modes de Marches et d’Arréts,
Guia d’estudi sobre els modes de marxa i parada, en catala.

1.5. Descripcio del Procés

El sistema que volem automatitzar compta amb tres estacions principals diferenciades: el
selector de producte, I’estacio d’empaquetat i una estacio final de paletitzacio, abans de ser
disposat el producte per transportar-lo.
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1.5.1. Estaci6 del Selector del Producte

En una primera estacio de la planta d’embalatge, considerem que rebem, a través d’una cinta
transportadora, el producte que haurem d’empaquetar.

Considerem que el producte en concret es tracta de caixes de plastic amb tapa de tancament
hermétic fabricades en diferents colors, en concret, en color blanc i en color negre.

El principal objectiu d’aquesta primera estacio és la de seleccionar el producte en funcio del
seu color, de manera que les caixes blanques seran desplagades de la cinta transportadora a
una altra linia d’empaquetat, mentre que les caixes negres continuaran sobre la cinta
transportadora fins a la seguent estacio.

Considerem que, tret d’aquesta primera estacio, el producte, independentment del seu color,
sera sotmes al mateix procediment d’embalatge i paletitzacio.

Per determinar el color del producte i desplacar-lo, comptarem amb dos sensors i un
actuador.

Els sensors sdn un sensor capacitiu i un sensor fotoeléctric. EI sensor capacitiu sera
I’encarregat de determinar si hi ha una unitat de producte al seu davant, independentment
del seu color, mentre que el sensor fotoeléctric ens proporcionara la informaci6 referent a si
el producte és d’un color diferent del negre o no, per a poder discriminar-lo de la linia
d’embalatge.

Aixi doncs, la combinacio de les entrades d’aquests dos sensors, sera l’encarregada
d’accionar, o no, el cilindre lineal de simple efecte.

Si el sensor capacitiu transmet un u logic, és a dir, que davant del sensor es troba una unitat
de producte, pero el sensor fotoeléctric ens indica un zero logic, significara que el producte
gue tenim davant és una caixa de color negre.

Draltra banda, si el sensor capacitiu ens proporciona un u logic i el sensor fotoelectric ens
proporciona la mateixa entrada, significara que la caixa que es troba al davant dels sensors
és de color blanc.

Només considerarem tres combinacions possibles: 00, 10, 11, corresponent el primer digit
de la combinaci6 a I’entrada del sensor capacitiu i el segon digit a I’entrada del sensor
fotoeléctric.

La combinacié 01 la considerarem erronia, ja que no se’ns pot indicar que la caixa és de
color diferent de negre sense que el sensor capacitiu detecti que davant hi ha una caixa.

En la seglient taula es detallen les diferents combinacions que podem trobar en funcid de les
entrades dels sensors:
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Sensor capacitiu
0 1
Sensor fotoeléctric

No hi ha cap element sobre | Hi ha un element sobre la
la cinta transportadora. cinta  transportadora i
0 correspon a un producte de
color negre.

Situacio erronia. Hi ha un element sobre la
cinta  transportadora |
1 correspon a un producte de
color blanc.

Taula 1. Situaci6 en funcio de les combinacions dels sensors.

L’actuador consistira en un cilindre de simple efecte, aixo vol dir que I’émbol només es
moura cap endavant en el moment en que I’accionem i, en deixar de fer-ho, a conseqliéncia
del mecanisme de la molla interior de I’actuador, el plang6 tornara al seu estat inicial de
repos.

Aguest model ens permet proporcionar al producte un desplacament sense haver de controlar
la tornada de 1’émbol de 1’actuador.

L’actuador sera accionat quan la caixa que hi hagi a sobre de la cinta transportadora sigui de
color blanc, o cosa equivalent, quan rebem per part dels sensors la combinacio 11, provinents
del sensor capacitiu i el sensor fotoeléctric respectivament.

L’actuador desplacara la caixa fora de la cinta transportadora a una altra linia d’empaquetat
en que es tractaran les caixes de color blanc, mentre que les caixes de color negre continuaran
sobre la cinta transportadora fins a 1’estacié d’empaquetat.

A la segiient il-lustracio s’aprecien les diferents vistes d’aquesta primera estacio de seleccio
i els diferents elements que hi actuen:

g | —
L Al L |
__—_ﬁ G453

| Pisto

Cinta transportadora

Rampa

Producte

Figura 1. Vistes del selector de producte.



1. MEMORIA

1.5.2. Estacié d’Empaquetat

Un cop seleccionat el producte en funcio del seu color, aquest avanga fins a la segient
estacio, la d’empaquetat.

Les caixes, procedents de la cinta transportadora, han de ser agrupades en grups de tres
unitats de producte. Un sensor capacitiu és 1’encarregat de comptar el nombre de productes
que passen pel seu davant i, en aquest cas, un cop que el sensor detecta tres productes,
s’accionen els cilindres stopper perque no passi cap altre producte més i evitar una possible
caiguda per inércia a sobre de la cinta transportadora. A més, es para el motor de la cinta
perqueé la resta de productes romanguin a la posicio on es troben.

El que diferencia els cilindres stopper d’altres cilindres lineals de simple efecte és que el seu
estat de repos és quan 1’embol esta estirat i que el plan¢o i el casquet han sigut especificament
ampliats per garantir una resisténcia a carregues radials i xocs.

Aquesta model ens permet accionar el cilindre només quan vulguem deixar passar producte.
Un cop el sensor capacitiu hagi contat les tres unitats de producte, el cilindre stopper deixara
d’accionar-se, oposant-se al pas. Es important tindre en compte que, per tal d’evitar rotacions
del producte, s’ha de disposar un parell de cilindres stopper, enfrontats I’un amb 1’altre. En
cas contrari, en estar impedint el pas només per un costat del producte, aquest podria rotar
sobre la cinta.

El producte sera introduit en blocs de nou unitats dins de caixes de cartd. Per aconseguir
aquest bloc de nou productes, les caixes de plastic hauran de ser disposades en forma de
matriu 3x3 per a poder introduir-les en les caixes de cartd en les que seran transportades
posteriorment.

Havent assegurat 1’agrupacio de tres unitats de producte i que els cilindres stopper ens estan
evitant el pas de més unitats, un cilindre lineal de doble efecte, ja que hem de controlar les
condicions d’avangament de 1’émbol, desplaga aquesta primera fila de tres unitats al final
d’una plataforma on formarem la matriu 3x3.

La plataforma de la matriu, compta amb tres sensors capacitius encarregats d’indicar quantes
fileres de la matriu estan formades, de manera que, I’émbol s’allargara o minvara més o
menys, en funcié d’on hagi de dipositar ’agrupacio de tres unitats de producte.

Un cop la matriu 3x3 ha estat formada, la unitat elevadora descendeix fins a allongar-se a
una altura que permeti succionar el bloc 3x3.

Amb I’ajuda d’un generador de buit i unes ventoses de succid, aprofitant 1’efecte Venturi,
succionem el bloc sencer de nou unitats de producte i, un cop assegurat que la succio és
suficient per aixecar el producte, mitjangant un sensor de pressio, la unitat elevadora alca el
bloc a una altura suficient per ser desplacat, evitant aixi col-lisions amb cap altre tipus
d’element que es pugui trobar en el tram del desplagament.

Un cilindre lineal amb carro és I’actuador emprat per a moure la unitat elevadora fins a la
posicié en que es troben les caixes de cartd on sera empaquetat el bloc de nou unitats de
producte.

Havent detectat que el carro ha arribat al final del seu recorregut i que hi ha una caixa de
carto disposada en el lloc correcte, la unitat elevadora fara descendir el bloc de productes
fins a introduir-lo dins de la caixa de carto.
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Aquest proceés es repetira de manera indefinida, tenint en compte que el cilindre lineal amb
carro no es podra moure fins que hi hagi disponible una caixa de cart6 a la corresponent cinta
transportadora per a disposar un nou bloc a I’interior.

Les caixes de cartd, on sera introduit el bloc de nou unitats de producte, seran subministrades
mitjancant una cinta transportadora.

Un sensor capacitiu sera el que indiqui si hi ha una caixa disponible o no. En cas que hi hagi,
un parell de cilindres stopper, seguint el mecanisme explicat amb anterioritat, seran els que
frenaran el pas a noves caixes de carto entrants per la cinta transportadora. A més, es parara
el motor de la cinta transportadora per evitar friccions entre els productes frenats pels
cilindres stopper i la cinta.

S’ha de tindre en compte que, en un primer estat inicial de la planta, es considera que no hi
ha cap caixa disposada per omplir, i per tant, els cilindres stopper estaran activats, minvant
el seu émbol per deixar passar les caixes, i el motor de la cinta estara actiu fins que el sensor
corresponent detecti una caixa.

Finalment, havent sigut introduit el bloc de nou unitats de producte a I’interior de la caixa
de cartd, un operari sera I’encarregat de tancar-la, segellar-la i disposar-la en una cinta
transportadora que la portara a la segiient estacid, la de paletitzacio.

Es considera, en una primera engegada de la planta, que fins que 1’estacio d’empaquetat no
ha realitzat un cicle complet i, per tant, que una caixa ha sigut omplerta, la segiient estacio
de paletitzacié no comencara a estar activa, ja que considerem que, si no hi ha cap caixa a
ser paletitzada, 1’estacio de paletitzacio no ha d’entrar en funcionament.
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Es mostra en la il-lustraci6 a continuacio les diferents vistes d’aquesta estacio i els elements
que intervenen:

Unitat
elevadora

Ventosa
de succio

Cinta .

transportadora

] g

Producte
1 = | HEER
— Cilindre
| L= =— stopper

Cilindre _JH ‘ ' Caixa
stopper
PP | Pisto
Sensor

Figura 2. Vistes de la segona estacio: I’empaquetat.

1.5.3. Estaci6 de Paletitzacio
La caixa de carto, plena de producte, vindra per una cinta transportadora per a ser paletitzada.

Aquesta primera part de 1’altima estacio, se sembla a 1’estacio d’empaquetat, a diferéncia
d’uns aspectes que comentarem a continuacio.

Les caixes disposades a sobre de la cinta transportadora passen per davant d’un sensor
capacitiu i son frenades per un parell de cilindres stopper en arribar al maxim de producte
desitjat, igual que hem comentat en 1’estacio anterior, pero en aquesta estacio, a diferencia
de P’anterior, en comptes de considerar una fila de tres unitats de producte, aqui en

8
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considerarem que els cilindres stopper hauran de frenar el pas de caixes quan el sensor
capacitiu n’hagi comptat cinc unitats. Aix0 es déna perqué, en funcié de les dimensions de
la caixa i del palet, les caixes han de ser disposades a sobre del palet en fileres de cinc unitats.

El mecanisme de transport de les caixes de cart6 a sobre del palet és el mateix que el de
I’estacio anterior. Quan la fila de cinc unitats de caixes de cartd plenes de producte estan
disposades en la posicid correcta per a ser transportades, la unitat elevadora allonga el seu
embol, es col-loguen les ventoses de succid a sobre de les caixes i el generador de buit,
mitjangant 1’efecte Venturi, proporciona la subjeccidé adient per a transportar les caixes,
d’una banda a una altra.

S’ha de tindre en compte en aquesta estacid que, a diferencia de 1’anterior, en el moment
d’engegada de la planta, es considera que ja hi ha un palet disposat per a ser omplert.

Aixi doncs, el cilindre lineal amb carro, juntament amb la unitat elevadora, transportara, de
manera continuada les caixes de la cinta transportadora a sobre del palet.

Pel que fa al subministrament de palets, vindran a sobre d’una cinta transportadora.

Per a controlar la posicid en qué es dipositen les caixes a sobre del palet, comptarem amb
cinc parells de cilindres stopper i cinc sensors capacitius.

En funcio de les combinacions que donin els cinc sensors capacitius, que controlaran la
posicié del palet, es gestionara I’accionament o no dels cilindres stopper perque el palet
quedi en una posicid adient per a disposar les caixes de cart6 a sobre, una rere 1’altra sense
col-lisions ni conflictes.

Disposarem a més d’un parell extra de cilindres stopper que frenaran els palets procedents
de la cinta transportadora de subministrament mentre un palet estigui sent omplert.

Un cop el palet hagi sigut omplert, aquest parell de cilindres stopper sera accionat i
subministraran un nou palet fins a una posicio en concret on es comencara a omplir de files
de caixes de cartd.

En la seglient il-lustraci6 podem observar les vistes del procés de paletitzacio i tots els
elements que intervenen:
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Unitat
elevadora

Ventosa
de succio

Cilindre lineal
amb carro

R RPN

= —

Cinta
transportadora
I
= Palet ':l:
|
Caixa
N | L N | |l |—|

Cilindre—

stopper

j» Sensor
[}

Sl =

: NMNNN :E—ll— Cilindre stopper

Figura 3. Vistes de I'estacio de paletitzacio.

1.6. Hardware Necessari per Implementar el Projecte

1

I——F— Sensor
= ]
1
= ]

A continuacid, es detallen els diferents elements tant del controlador, com dels actuadors

que formen part de la planta automatitzada d’embalatge.

1.6.1PLC

Per a aquest projecte es considera el PLC de la marca Schneider Electric, en concret el model
TM221CE40R de la gama Modicon M221.

eNe%
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T
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et
Figura 4. PLC de la marca Schneider Electric, model TM221CE40R
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1. MEMORIA

Les caracteristiques principals que el defineixen son:

Modicon M221
Autdomat programable
Tensié d’alimentacio assignada 100...240 V C.A.

Relé normalment obert
40

Taula 2. Caracteristiques del PLC

S’escull aquest PLC de Schneider Electric per la possibilitat de poder programar en
GRAFCET el PLC amb I’entorn de programacio de la mateixa empresa, SoMachine Basic,
i pel nombre d’entrades/sortides digitals que té.

1.6.2 Modul d’Ampliacio Digital

El modul d’expansié digital és necessari per 1’elevat nombre d’entrades que disposa la
planta, per tant, al no ser-hi suficients les quaranta entrades/sortides digitals que tenim
disponibles al PLC, s’amplia amb el modul d’ampliacié digital.

S’opta pel model TM3DM24R pel fet de proporcionar setze entrades i vuit sortides digitals.

Figura 5. Modul d'ampliaci6 digital de la marca Schneider Electric, model TM3DM24R

Algunes de les seves caracteristiques principals son:

Modicon TM3

Modul E/S discreta

Modicon M221, entre d’altres
24V

Relé normalment obert

24

Taula 3. Caracteristiques del modul d'ampliacié digital
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1. MEMORIA

1.6.3 Modul d’Ampliacié de Sortides de Relé

La planta és molt gran i requereix molts actuadors, per tant, com no sén suficients les sortides
disponibles al PLC i al modul d’ampliacié digital, s’escull un modul d’ampliacié de sortides
de relé, també de la marca Schenider Electric, en concret, el model TM3DQ16R, que ens
proporciona 16 sortides digitals addicionals.

Figura 6. Modul d'ampliacié de sortides de relé de la marca Schneider Electric, model TM3DQ16R

Algunes de les seves caracteristiques principals son:

Modicon TM3

Modul de sortida discreta

Modicon M221, entre d’altres

240V CA /30 V CC per a sortida de relé
Relé normalment obert

16

Taula 4. Caracteristiques del modul d’ampliacid de sortides de relé

1.6.4 HMI

L’HMI, tal com s’ha comentat amb anterioritat, s’empra per al control de la planta i per a
visualitzar I’estat d’aquesta.

S’escull una HMI de la marca Schneider Electric per a poder programar-la amb I’entorn de
programacio Vijeo Designer, en concret, el model XBTGT4330.
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1. MEMORIA

Figura 7. HMI de la marca Schneider Electric, model XBTGT4330

Algunes de les caracteristiques generals de ’HMI escollit son:

Magelis XBTGT
Panell tactil

640 x 480 pixels VGA
7,5 polsades

65.536 colors

Vijeo Designer

Taula 5. Caracteristiques de la pantalla HMI

1.6.5 Hardware de I’Estacio del Selector de Producte

Es detalla a continuacio, el Hardware necessari per implementar el selector de producte,
indicant una breu descripcio del producte, la referéncia i el fabricant.

1.6.5.1 Cinta Transportadora

Figura 8. Cinta transportadora de producte
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1. MEMORIA

Fabricant Unitats Descripcio

Mk TECHNOLOGY GROUP 1 GUF-P 2000 AC 300x5000 mm, AC-
Standard head Drive, 2 53 mm, Belt GU-
T0105-003BL

Taula 6. Caracteristiques de la cinta transportadora

1.6.5.2 Sensor Capacitiu

Figura 9. Sensor capacitiu emprat per a la detecci6 de producte

Referéncia Fabricant Unitats Descripcid
875C- Rockwell 1 Proximity Sensor, 2-Wire AC Plastic
F10C30-A2  Automation Face/Threaded Nickel Plated Brass Barrel,

30mm Diameter:Threaded, 2mm to 10mm
Sensing Distance, Shielded, N.C. Output, PVC
Cable

Taula 7. Caracteristiques del sensor capacitiu

1.6.5.3 Sensor Fotoeléctric

Figura 10. Sensor fotoelectric emprat per a la detecci6 de peces de color

Referencia Fabricant Unitats Descripcio

42CF- Rockwell 1 PHOTOSWITCH  Photoelectric ~ Sensor,

D1LNA1-A2 Automation 100mm, Standard Diffuse, 10-30VDC, 2 m
(6.5ft) cable

Taula 8. Caracteristiques del sensor fotoelectric
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1. MEMORIA

1.6.5.4 Cilindre de Simple Efecte

Figura 11. Cilindre de simple efecte que destria les peces blanques de les negres

Referéncia Fabricant Unitats Descripcid

19255 FESTO 1 Cilindre rodé de simple efecte ESNU. Cilindre
basat en ISO 6432 amb esmorteiment de final
de recorregut autoregulable i una amplia gama

d’accessoris
Taula 9. Caracteristiques del cilindre de simple efecte

1.6.5.5 Valvula de Distribucié 3/2

Figura 12. Valvula de distribucié 3/2 per a controlar el cilindre de simple efecte

Referéncia Fabricant Unitats Descripcié

9964 FESTO 1 Electrovalvula MFH-3-1/4

Taula 10. Caracteristiques de la valvula de distribuci6 3/2
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1. MEMORIA

1.6.5.6 Sensor de Proximitat Magnétic

Els sensors de proximitat magnétics son emprats per a detectar la posicié de 1’émbol del
cilindre de simple efecte.

Figura 13. Sensor de proximitat magnetic

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

574338 FESTO 2 Sensor cilindric magneto resistiu SMT-8M-A per a

ranura en T, insertable des de dalt
Taula 11. Caracteristiques del sensor de proximitat magnétic

1.6.6 Hardware de I’Estacio d’Empaquetat

1.6.6.1 Cinta Transportadora

Figura 14. Cinta transportadora de producte

Mk TECHNOLOGY 1 GUF-P 2000 AC 300x5000 mm, AC-Standard head
GROUP Drive, g 53 mm, Belt GU-T0105-003BL

Taula 12. Caracteristiques de la cinta transportadora

1.6.6.2 Sensor Capacitiu

Figura 15. Sensor capacitiu emprat per a la deteccié de producte
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Referéncia Fabricant Unitats Descripcid
875C- Rockwell 5 Proximity Sensor, 2-Wire AC Plastic
F10C30-A2  Automation Face/Threaded Nickel Plated Brass

Barrel, 30mm Diameter:Threaded,
2mm to 10mm Sensing Distance,
Shielded, N.C. Output, PVC Cable

Taula 13. Caracteristiques del sensor capacitiu

1.6.6.3 Cilindre de Doble Efecte
El cilindre de doble efecte serveix per a desplacar les agrupacions de tres productes en les
diferents files de la plataforma de la matriu 3x3.

-
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2

Figura 16. Cilindre de doble efecte de la matriu 3x3

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

19177 FESTO 1 Cilindre normalitzat de doble efecte DSNU.
Cilindre basat en ISO 6432 amb esmorteiment de

final de recorregut autoregulable
Taula 14. Caracteristiques del cilindre de doble efecte

1.6.6.4 Valvula de Distribucié 5/3

La valvula de distribucid 5/3 s’empra per a controlar el recorregut de 1’émbol dels cilindres
de doble efecte.

Figura 17. Valvula de distribuci6 5/3 per a regular el moviment dels diferents cilindres

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

150982 FESTO 4 Electrovalvula MFH-5/3G-D-1-C tancada amb
superposici6 positiva, accionament eléctric, amplada

42 mm i cabal nominal de 1200 I/min
Taula 15. Caracteristiques de la valvula de distribucio6 5/3
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1.6.6.5 Cilindre Stopper

Els cilindre stopper consisteixen en cilindres de simple efecte, perd amb la caracteristica que
en comptes de tindre la molla de retrocés localitzada a la part de davant de 1’¢mbol, la tenen
a la part del darrere. Aixo provoca que el cilindre estigui allongat sempre que no s’accioni
la valvula que alimenta d’aire al cilindre.

Figura 18. Esquema del cilindre stopper

Figura 19. Cilindre stopper emprat per a regular el moviment dels productes

576094 FESTO 4 Cilindre stopper DFSP-Q-20-15-PR-PA.
Carrera de 15mm, émbol de 20 mm de diametre i
esmorteiment per topalls elastics en ambdds costats
Taula 16. Caracteristiques del cilindre stopper

1.6.6.6 Sensor de Pressi6

El sensor de pressio sera I’encarregat d’indicar si I’efecte Venturi s’esta aplicant de manera
correcta i que, consequientment, el producte esta ben succionat.

Figura 20. Sensor de pressio que detecta si I'efecte Venturi s'aplica correctament
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Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

527460 FESTO 1 Sensor de pressid piezoresistiu SDE5-V1-0-Q4E-P-
M8 per aire comprimit segons ISO 8573-1:2010
[7:4:4]

Taula 17. Caracteristiques del sensor de pressio

1.6.6.7 Cilindre Twin

El cilindre Twin correspon al cilindre elevador.

Figura 21. Cilindre Twin elevador

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

162066 FESTO 2 Cilindre Twin DPZ-20-100-P-A-KF amb carrera de
100 mm diametre de I’¢mbol de 20 mm i

esmorteiment per topalls elastics en ambdos costats
Taula 18. Caracteristiques del cilindre Twin

1.6.6.8 Ventosa de Succi6

Figura 22. Ventosa de succi6 que subjectara el producte

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

36143 FESTO 9 Ventosa de succié VAS-40-1/4-NBR. Diametre
nominal de 4 mm, diametre de la ventosa de 40 mm
i diametre d’aspiraci6 efica¢ de 32 mm. Forga de
subjeccio a pressio nominal de funcionament de 56
N

Taula 19. Caracteristiques de la ventosa de succi6
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1.6.6.9 Generador de Buit

Figura 23. Generador de buit

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

9394 FESTO 1 Generador de buit VAD-1/4. Diametre nominal de la

tovera Laval de 1 mm. Pressi6 de funcionament
Taula 20. Caracteristiques del generador de buit

1.6.6.10 Valvula de Retenci6 de Buit

Figura 24. Valvula de retenci6 de buit

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

33970 FESTO 9 Valvula de retencié de buit 1ISV-1/4 amb fixacio

enroscable
Taula 21. Caracteristiques de la valvula de retencio de buit

1.6.6.11 Compensador d Altura

Figura 25. Compensador d'altura

Referencia Fabricant Unitats Descripcid

151211 FESTO 1 Compensador d’altura de 1’element de fixaci6 de la
ventosa de 20 mm. VAL-1/4-20

Taula 22. Caracteristiques del compensador d'altura
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1.6.6.12 Cilindre Lineal amb Carro

El cilindre lineal amb carro sera I’encarregat de transportar els productes des de la plataforma
de producte fins a I’interior de la caixa.

Figura 26. Cilindre lineal amb carro

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

175134 FESTO 1 Cilindre lineal amb carro DGP-25. Carrera d’entre

10 mm i 3000 mm. Diametre de I’émbol de 25 mm
Taula 23. Caracteristiques del cilindre lineal amb carro

1.6.6.13 Sensor de Proximitat Magneétic

Els sensors de proximitat magnétics son emprats per a detectar la posicio de 1’émbol dels

diferents cilindres utilitzats.

”

Figura 27. Sensor de proximitat magneétic

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

574338 FESTO 8 Sensor cilindric magneto resistiu SMT-8M-A per a

ranura en T, insertable des de dalt
Taula 24. Caracteristiques del sensor de proximitat magnétic
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1.6.7 Hardware per a I’Estacio de Paletitzacio

1.6.7.1 Cinta Transportadora

Per I’estacio de paletitzacid necessitarem dues cintes transportadores, una per a transportar
les caixes i una altra per al transport de palets.

o

Figura 28. Cinta transportadora per a caixes i palets

Mk TECHNOLOGY 2 GUF-P 2000 AC 500x3000 mm, AC-Standard head
GROUP Drive, g 53 mm, Belt GU-T0105-003BL.

GUF-P 2000 AC 900x10000 mm, AC-Standard head
Drive, g 53 mm, Belt GU-T0105-003BL

Taula 25. Caracteristiques de la cinta transportadora

1.6.7.2 Sensor Capacitiu

S’empren tant per a la deteccio de caixes com per a la deteccid del palet i els nivells per a
disposar les caixes a sobre.

Figura 29. Sensor capacitiu

875C- Rockwell 7 Proximity Sensor, 2-Wire AC Plastic

F10C30-A2  Automation Face/Threaded Nickel Plated Brass Barrel,
30mm Diameter:Threaded, 2mm to 10mm
Sensing Distance, Shielded, N.C. Output, PVC
Cable

Taula 26. Caracteristiques del sensor capacitiu
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1.6.7.3 Cilindres Stopper per al Frenat de Caixes

Utilitzat pel frenat de caixes.

Figura 30. Cilindre stopper per al frenat de caixes

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

576094 FESTO 2 Cilindre stopper DFSP-Q-20-15-PR-PA.
Carrera de 15mm, émbol de 20 mm de diametre i
esmorteiment per topalls elastics en ambdds costats.
Forca admissible d’impacte sobre el plangé estes de
840N

Taula 27. Caracteristiques del cilindre stopper per al frenat de caixes

1.6.7.4 Cilindres Stopper per al Frenat de Palets

Utilitzat per al frenat dels palets en els seus diferents nivells.
Aquests cilindres son diferents dels emprats per al frenat de caixes a causa que les
dimensions i el pes dels palets son molt més grans que les de les caixes.

Figura 31. Cilindres stopper per al frenat de palets

Referencia Fabricant Unitats Descripcid

576094 FESTO 12 Cilindre stopper DFSP-Q-32-20-PR-PA.
Carrera de 20mm, embol de 32 mm de diametre i
esmorteiment per topalls elastics en ambdos costats.
Forga admissible d’impacte sobre el plangé estés de
2670 N

Taula 28. Caracteristiques del cilindre stopper per al frenat de palets
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1.6.7.5 Cilindre Twin

Sera el cilindre elevador que utilitzarem per al transport de les caixes.

Figura 32. Cilindre Twin elevador

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

162066 FESTO 2 Cilindre Twin DPZ-20-100-P-A-KF amb carrera de
100 mm diametre de 1’¢émbol de 20 mm 1

esmorteiment per topalls elastics en ambdos costats
Taula 29. Caracteristiques del cilindre Twin

1.6.7.6 Valvula de Distribucié 5/3

Valvula emprada per al control de carrera dels diferents cilindres que actuen en I’estacio de
paletitzacio.

Figura 33. Valvula de distribuci6 5/3

Referencia Fabricant Unitats Descripcid

150982 FESTO 4 Electrovalvula MFH-5/3G-D-1-C tancada amb
superposicid positiva, accionament eléctric, amplada
42 mm i cabal nominal de 1200 I/min
Taula 30. Caracteristiques de la valvula de distribuci6 5/3

24



1. MEMORIA

1.6.7.7 Ventosa de Succio

Figura 34. VVentosa de succi6 per assegurar I'efecte Venturi

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

36143 FESTO 5 Ventosa de succi6 VAS-40-1/4-NBR. Diametre
nominal de 4 mm, diametre de la ventosa de 40 mm
i diametre d’aspiracié efica¢ de 32 mm. Forga de
subjeccio a pressio nominal de funcionament de 56
N

Taula 31. Caracteristiques de la ventosa de succi

1.6.7.8 Generador de Buit

Figura 35. Generador de buit

Referencia Fabricant Unitats Descripcid

9394 FESTO 1 Generador de buit VAD-1/4. Diametre nominal de la

tovera Laval d’1 mm. Pressi6 de funcionament
Taula 32. Caracteristiques del generador de buit

1.6.7.9 Valvula de Retenci6 del Buit

Figura 36. Valvula de retenci6 del buit

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

33970 FESTO 5 Valvula de retencié de buit 1ISV-1/4 amb fixacio

enroscable
Taula 33. Caracteristiques de la valvula de retenci6 de buit
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1.6.7.10 Compensador d’Altura

Figura 37. Compensador d'altura

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

151211 FESTO 1 Compensador d’altura de 1’element de fixacié de la
ventosa de 20 mm. VAL-1/4-20

Taula 34. Caracteristiques del compensador d'altura

1.6.7.11 Cilindre Lineal amb Carro

Figura 38. Cilindre lineal amb carro

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

175134 FESTO 1 Cilindre lineal amb carro DGP-25. Carrera d’entre

10 mm i 3000 mm. Diametre de I’émbol de 25 mm
Taula 35. Caracteristiques del cilindre lineal amb carro

1.6.7.12 Sensor de Proximitat Magnétic

Figura 39. Sensor de proximitat magnétic

Referencia Fabricant Unitats Descripcid

574338 FESTO 4 Sensor cilindric magneto resistiu SMT-8M-A per a

ranura en T, insertable des de dalt
Taula 36. Caracteristiques del sensor de proximitat magnétic
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1.6.7.13 Sensor de Pressi6

Figura 40. Sensor de pressio per a detectar que I'efecte Venturi s'aplica de manera correcta

527460 FESTO 1 Sensor de pressié piezoresistiu SDE5-V1-O-Q4E-P-
M8 per aire comprimit segons ISO 8573-1:2010
[7:4:4]

Taula 37. Caracteristiques del sensor de pressio

1.6.8 Botonera d’Emergéncia

Aguest polsador sera emprat per a portar la planta a estat d’emergencia.

Figura 41. Polsador d'emergéncia

XALEK1702 Schneider 1 Estacio de control, plastic, groc, 1 polsador
Electric vermell caputxdé amb diametre de 40 mm, parada
d’emergencia, NO
Taula 38. Caracteristiques de la botonera d'emergéncia

1.6.9 Polsador de Parada

Aquest polsador portara la planta a una parada. En el moment en el qual el polsador deixi
d’estar accionat, la planta torna a I’estat en que es trobava abans de la parada.
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Figura 42. Polsador de parada

Referéncia Fabricant Unitats Descripcio

XB4BP21  Schneider 1 Polsador amb caputxd de goma 1 NO, negre
Electric

Taula 39. Caracteristiques del polsador de parada

1.6.10 Polsador de Rearmament i Polsador de Marxa

Figura 43. Polsador de rearmament i posador de marxa

Referencia Fabricant Unitats Descripcid

XB4BP31  Schneider 2 Polsador amb caputxd de goma 1 NO, verd

Electric
Taula 40. Caracteristiques del polsador de rearmament i el polsador de marxa

1.7. Assignacié de Variables als Periféerics d’Entrada / Sortida

1.7.1. Estacio del Selector de Producte

Simbol Variable a Condicié Aplicacié
SoMachine Basic

S1 %I0.1 Sensor fotoelectric Indica quan el producte és
de color diferent de negre

S2 %I10.2 Sensor capacitiu Identifica 1’existéncia de
producte sobre la cinta

S3 %I10.3 Sensor de proximitat | Elongaci6 maxima del

magnetic cilindre lineal de simple

efecte
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S4 %I10.4 Sensor de proximitat | Elongaci6 minima  del
magneétic cilindre lineal de simple

efecte
%Q0.5 Cilindre lineal de simple
Al Actuador  lineal de efecte emprat per al
simple efecte desplacament de les peces

de color negre
Taula 41. Assignacio de variables als periférics d’entrada/sortida de 1’estaci6 de seleccio del producte.

1.7.2. Estacio d’Empaquetat

Simbol Variable a Condicio Aplicacio
SoMachine
Basic
S5 %I0.5 Sensor capacitiu. Detecta la preséncia d’una

unitat de producte sobre la
cinta transportadora

S6 %I10.6 Sensor capacitiu Detecta la preséncia de la
primera agrupacié de tres
caixes disposada sobre la
plataforma de la matriu

3x3
S7 %I0.7 Sensor de proximitat | Elongaci6 maxima del
magnétic cilindre lineal de doble
efecte
S8 %I10.8 Sensor de proximitat Elongacié intermedia del
magnetic cilindre lineal de doble
efecte
S9 %I10.9 Sensor de proximitat | Elongaci6 minima del
magneétic cilindre lineal de doble
efecte
S10 %10.10 Sensor de proximitat Detecta quan el cilindre no
magnetic ha patit cap mena
d’elongacié
S11 %I10.11 Sensor de pressio Detecta quan 1’efecte
Venturi s’aplica
correctament
S12 %I10.12 Sensor de proximitat  Elongaci6 maxima del
magnetic cilindre lineal elevador
S13 %10.13 Sensor de proximitat | Elongaci6 minima del
magnétic cilindre lineal elevador
S14 %10.14 Sensor de proximitat | Posicid del cilindre lineal
magnétic amb carro sobre la
plataforma de producte
S15 %I10.15 Sensor de proximitat @ Posicio del cilindre lineal
magnetic amb carro sobre la cinta
transportadora de caixes
S16 %10.16 Sensor capacitiu Detecta la preséncia d’una
caixa disposada per a ser
omplerta
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Sensor capacitiu

Sensor capacitiu

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Actuador de
desplacament del
cilindre lineal de doble
efecte

Actuador de
desplacament del
cilindre lineal de doble
efecte

Actuador de
desplacament del
cilindre  lineal amb
carro amb direccio a la
dreta

30

Detecta la preséncia de la
segona agrupacio de tres
caixes disposada sobre la
plataforma de la matriu
3x3

Detecta la preséncia de la
tercera i Ultima agrupacié
de tres caixes disposada
sobre la plataforma de la
matriu 3x3

Cilindre stopper emprat

per frenar el
subministrament de
productes sobre la cinta
transportadora

Cilindre stopper emprat
per frenar el
subministrament de

productes sobre la cinta
transportadora encarat al
C1 per evitar rotacions

Cilindre stopper emprat

per frenar el
subministrament de caixes
sobre la cinta
transportadora

Cilindre stopper emprat
per frenar el
subministrament de caixes
sobre la cinta

transportadora encarat al
C3 per evitar rotacions
Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal de doble efecte
perque realitzi una
elongaci6 de I’émbol, és a
dir, que disposa els
productes sobre la
plataforma en blocs de 3x3
Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal de doble efecte
perque realitzi una
recollida de I’émbol
Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal amb carro perque
realitzi un desplagament
d’esquerra a dreta, és a dir,
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de la posicio dels
productes a la posicio de la
caixa.

A5 %0Q0.9 Actuador de = Accionament de la valvula
desplacament del | que controla el cilindre
cilindre lineal amb | lineal amb carro perqué
carro amb direccié a | realitzi un desplacament de
I’esquerra dreta a esquerra, és a dir,

de la posicio de la caixa a
la posicio dels productes.

A6 %Q0.10 Actuador de | Accionament de la valvula
desplacament del | que controla el cilindre
cilindre lineal elevador | lineal elevador perque
amb direccio | realitzi un desplacament
descendent descendent

A7 %0Q0.11 Actuador de = Accionament de la valvula
desplacament del | que controla el cilindre
cilindre lineal elevador | lineal elevador perque
amb direcci0 ascendent | realitzi un desplacament

ascendent

A8 %Q0.12 Generador de buit Generador de buit que

desencadena I’efecte
Venturi sobre les ventoses
de succid

M1 %0Q0.0 Motor de cinta Motor de la cinta
transportador transportador dels

productes

M2 %Q0.13 Motor de cinta . Motor de la cinta
transportadora transportadora de  les

caixes
Taula 42. Assignacio de variables als periférics d’entrada/sortida de 1’estacié d’empaquetat.
1.7.3. Estaci6 de Paletitzacio
Simbol Variable a Condicio Aplicacio
SoMachine
Basic
S17 %I10.17 Sensor capacitiu Detecta la preséncia d’una
unitat de palet sobre la
cinta transportadora

S18 %10.18 Sensor capacitiu Detecta la preséncia d’un

palet en posicié 1 per a
dipositar la primera fila de
caixes sobre el palet

S19 %10.19 Sensor capacitiu Detecta la preséncia d’un

palet en posicié 2 per a
dipositar la segona fila de
caixes sobre el palet

S20 %10.20 Sensor capacitiu Detecta la preséncia d’un

31

palet en posicié 3 per a



S21

S22

S23

S24

S25

S26

S27

S28

C5

C6

C7

C8

%10.21

%10.22

%10.23

%I1.0

%I1.1
%I1.2

%I1.3

%l1.4

%Q0.14

%Q0.15

%Q1.0

%Q1.1

1. MEMORIA

Sensor capacitiu

Sensor capacitiu

Sensor de proximitat
magnétic

Sensor de proximitat
magneétic

Sensor de proximitat
magneétic

Sensor de proximitat
magneétic

Sensor de pressid

Sensor capacitiu

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper
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dipositar la tercera fila de
caixes sobre el palet
Detecta la preséncia d’un
palet en posicié 4 per a
dipositar la quarta fila de
caixes sobre el palet
Detecta la preséncia d’un
palet en posicié 5 per a
dipositar la cinquena i
ualtima fila de caixes sobre
el palet

Posicié del cilindre lineal
amb carro sobre la cinta
transportadora de caixes
Posici¢ del cilindre lineal
amb carro sobre la cinta
transportadora de palets
Elongaci6 maxima del
cilindre lineal elevador
Elongaci6 minima del
cilindre lineal elevador
Detecta quan ’efecte
Venturi s’aplica
correctament

Detecta la preséncia d’una
unitat de caixa sobre la
cinta transportadora
Cilindre stopper emprat

per frenar el
subministrament de caixes
sobre la cinta
transportadora

Cilindre stopper emprat
per frenar el
subministrament de caixes
sobre la cinta

transportadora encarat al
C5 per evitar rotacions
Cilindre stopper emprat

per frenar el
subministrament de palets
sobre la cinta
transportadora

Cilindre stopper emprat
per frenar el
subministrament de palets
sobre la cinta

transportadora encarat al
C7 per evitar rotacions



C9

C10

Cl1

C12

C13

Cl4

C15

Cl6

%Q1.2

%Q1.3

%Q1.4

%Q1.5

%Q1.6

%Q1.7

%Q2.0

%Q2.1

1. MEMORIA

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Cilindre stopper
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Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicid 1 per a dipositar la
primera fila de caixes sobre
el palet

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicid 1 per a dipositar la
primera fila de caixes sobre
el palet, encarat al C9 per
evitar rotacions

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicio 2 per a dipositar la
segona fila de caixes sobre
el palet

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicio 2 per a dipositar la
segona fila de caixes sobre
el palet, encarat al C11 per
evitar rotacions

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicié 3 per a dipositar la
tercera fila de caixes sobre
el palet

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicié 3 per a dipositar la
tercera fila de caixes sobre
el palet, encarat al C13 per
evitar rotacions

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicid 4 per a dipositar la
quarta fila de caixes sobre
el palet

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicid 4 per a dipositar la
quarta fila de caixes sobre



C17

C18

A9

Al10

All

Al2

Al3

M3

M4

%Q2.2

%Q2.3

%Q2.4

9%Q2.5

%Q2.6

%Q2.7

%Q2.8

%Q2.9

%Q2.10

1. MEMORIA

Cilindre stopper

Cilindre stopper

Actuador de
desplacament del
cilindre lineal amb
carro amb direcci6 a la
dreta

Actuador de
desplacament del
cilindre lineal amb

carro amb direccié a
I’esquerra

Actuador de
desplacament del
cilindre lineal elevador
amb direccid
descendent

Actuador de
desplacament del

cilindre lineal elevador
amb direccio ascendent

Generador de buit

Motor de cinta
transportador
Motor de cinta
transportador

el palet, encarat al C15 per
evitar rotacions

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicid 5 per a dipositar la
cinquena fila de caixes
sobre el palet

Cilindre stopper emprat
per frenar el palet sobre la
cinta transportadora en
posicid 5 per a dipositar la
cinquena fila de caixes
sobre el palet, encarat al
C17 per evitar rotacions
Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal amb carro perque
realitzi un desplagament
d’esquerra a dreta, és a dir,
de la posici6 de les caixes a
la posicio dels palets
Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal amb carro perque
realitzi un desplacament de
dreta a esquerra, és a dir, de
la posicio dels palets a la
posicio de les caixes
Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal elevador perquée
realitzi un desplacament
descendent

Accionament de la valvula
que controla el cilindre
lineal elevador perque
realitzi un desplagament
ascendent

Generador de buit que
desencadena I’efecte
Venturi sobre les ventoses
de succid

Motor de la cinta
transportadora de les
caixes

Motor de la cinta
transportadora dels palets

Taula 43. Assignacio de variables als periférics d’entrada/sortida de 1’estaci6 de paletitzacio.
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1.8. GRAFCET

La funcionalitat del GRAFCET consisteix a modelitzar el procés a automatitzar, tenint en
compte, les entrades, les accions a realitzar a cada estacio, i els processos intermedis que
desencadenen aquestes accions.

Aquest metode grafic d’esquematitzar la programacié d’un procés és molt 1til per tal de
visualitzar la cronologia del procés, la sincronitzacio dels diferents processos i I’aportacio
de les entrades i sortides i com el sistema reacciona a les diferents variables.

Aquest métode de modelitzacio del procés és un primer pas a I’hora de programar el sistema.
Hi ha fabricants que ofereixen la possibilitat de programar directament el procés mitjangant
aquest metode com, per exemple, la companyia Schneider Electric, mitjancant el software
SoMachine Basic, permet la programacié mitjancant GRAFCET, pero el software de la
companyia Siemens, per exemple, no compta amb aquesta possibilitat, per tant, per tal de
poder automatitzar el procés, tenint la possibilitat amb Schneider Electric, es dissenyara la
programacio en GRAFCET.

Abans de presentar la proposta de GRAFCET per a les diferents estacions del sistema, s’han
de presentar els elements disponibles per a la modelitzacié en GRAFCET.

1.8.1. Elements de Modelitzacié en GRAFCET

1.8.1.1. Etapa Inicial

L’etapa inicial indica el comengament de 1’esquema GRAFCET, és a dir, en quina etapa
comencara el procés a executar el codi.

En aquest tipus de modelitzacio, és comu parlar de ‘sensibilitzacio’ de les etapes.
Es diu que una etapa esta sensibilitzada quan aquesta esta activa.
El fet que una etapa estigui activa implica que s’executa el codi referent a la mateixa.

Tenint en compte aquesta nomenclatura, 1’etapa inicial seria I’etapa que se sensibilitza en un
primer moment en posar en RUN I’automat.

Aquesta etapa es veu representada per un quadrat doble, que indica que 1’etapa en qiiestio és
una etapa inicial, tal com es pot apreciar en la figura a continuacio:

Figura 44. Representacio grafica de I’etapa inicial.

1.8.1.2. Etapa

La seva activacio o sensibilitzacid comporta la gesti6 de les sortides o 1’espera, en cas que
no hi hagin sortides a gestionar assignades a 1’etapa en concret.

La representacio d’una etapa es limita a un quadrat que, tal com és d’esperar i, per tal de
poder distingir entre etapes, porten a I’interior un nimero que les identifica.
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1
Figura 45. Representacio grafica d’una etapa.

1.8.1.3. Uni6

La seva finalitat és la d’unir dues etapes.

Figura 46. Representacio grafica d’una unio.

1.8.1.4. Transicio

Aquest element ens permet condicionar el pas d’una etapa a una altra de manera que la
transicié es donara quan es compleixin les condicions que es determinin.

El seu funcionament es basa en la desactivacid de 1’etapa en curs per a activar la seguent
etapa.

Figura 47. Representacio grafica d’una transicio.

1.8.1.5. Bifurcacié

Indica I’activacié d’una etapa o d’una altra en funcié de la condicid o condicions que es
compleixin.

Es molt important en aquest element que les condicions que poden donar lloc a 1’activacid
d’una etapa o d’una altra siguin matuament exclusives, de manera que no pugui donar lloc
a confusions.

Figura 48. Representacio grafica d’una bifurcacio.

1.8.1.6. Paral-lelisme Simultani

Ens permet activar o desactivar dues o més etapes de manera simultania.

Figura 49. Representacio grafica d’un paral-lelisme simultani.
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1.8.2. Nivells de GRAFCET

El GRAFCET pot emprar-se per a descriure els tres nivells d’especificacions d’un
automatisme. Aquests tres nivells son:

1.8.2.1 GRAFCET de Nivell 1

En aquest primer nivell, es dissenya el GRAFCET fent una descripcid global de
I’automatisme que permeti entendre amb facilitat la funcio.

Aquest tipus de llenguatge seria el que li presentariem al programador perqué entengués com
hauria de ser el funcionament de 1’automatisme. Inclou etapes i les seves accions associades,
i quines condicions s’han de donar perque es produeixi la transicio entre etapes.

Aquesta descripci6 esta lliure d’especificacid tecnologica, és a dir, que no s’explica quin
mecanisme sera utilitzat per a executar 1’acci6 descrita.

1.8.2.2 GRAFCET de Nivell 2

En aquest segon nivell es fa una descripcio a nivell tecnologica i operativa de 1I’automatisme.
Queden definides les diferents tecnologies emprades per a cada funcio.
El GRAFCET descriu les tasques que han de realitzar els elements escollits.

1.8.2.3 GRAFCET de Nivell 3

En aquest nivell s’implementa 1’automatisme. EL GRAFCET definira la seqiiencia
d’actuacions que realitzara 1’automatisme.

Es en aquest nivell on s’identifiquen les variables utilitzades en el nivell 2 amb les variables
d’entrada 1 sortida assignades al programa.

Aquest sera el nivell que utilitzarem per al disseny dels GRAFCET que regiran el nostre
sistema.

1.9 Guia GEMMA

La Guia GEMMA es defineix com una guia grafica que ens permet analitzar els diferents
estats 1 metodes de funcionament d’un sistema.

En aquest projecte, I’objectiu és implementar un sistema en que es pugui treballar en
diferents modes i que tinguem metodes per posar la planta en parada o emergencia, per tant,
per tal d’implementar aquestes especificacions, es fara Us de la Guia GEMMA per facilitar
I’analisi de les transicions entre etapes i metodes.

1.9.1 Metodes de Funcionament de la Guia GEMMA

El sistema de produccio pot trobar-se en tres situacions en funcio de les circumstancies en
les quals es trobi.

Aquestes situacions es defineixen en tres grans blocs: procés en parada, en funcionament o
en defecte.

La situacio de defecte, és la situacidé donada quan el producte derivat no és aprofitable o ho
és, si es manipula adequadament posteriorment.

A continuacio es poden veure els tres grans blocs en qué la Guia GEMMA diferencia els
estats del sistema.
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A~-PROCESD EN PARADA |Marchal F. PROCESO EN
FUNCIONAMIENTO

Conex.

Parp

Desco.

L ]

PRODUCCHIN

Contral sin alimentacitn

Diefecto

D - PROCESD EN DEFECTO

-

Figura 50. Tres situacions considerades a la Guia GEMMA

Cadascun d’aquests blocs se subdivideixen de manera que al final la Guia GEMMA presenta
17 estats de funcionament possibles.

1.9.1.1 Grup F: Procediments de Funcionament

En el bloc F, és a dir, en el que es considera la planta en funcionament, es distingeixen els
seguents blocs:

e F1: Producci6 normal. Estat en qué el sistema produeix normalment. Es 1’estat més
important i en ell s’han d’executar les tasques per les quals el sistema s’ha concebut.

e F2: Marxa de preparaci6. Correspon a la preparacio de la planta per al seu
funcionament.

e F3: Marxa de tancament. Correspon a la fase de buidatge i/0 neteja que en molts
sistemes s’ha de realitzar abans de la parada o del canvi d’alguna de les parts del sistema.

e F4: Marxes de verificacid sense ordre. En aquest cas, normalment per ordre de
I’operari, el sistema pot realitzar qualsevol moviment o uns determinats moviments
preestablerts. Es el denominat control manual, i s’utilitza per a funcions de manteniment
i verificacio.

e F5: Marxes de verificaci6 amb ordre. En aquest cas, el sistema realitza un cicle
complet de funcionament en ordre, pero al ritme fixat per I’operari. S’utilitza també per
a tasques de manteniment i verificacid. En aquest cas, el sistema pot estar en produccio.
En general, s’associa al mode semiautomatic.

e F6: Marxes de test. Permet fer operacions d’ajust i manteniment preventius com, per
exemple, comprovar si ’activacio dels sensors es realitza en un temps maxim, corbes de
comportament d’alguns actuadors, etc.

1.9.1.2 Grup A: Procediment de Parades i Posades en Marxa
Corresponen a totes les parades per causes externes al proceés.

e Al: Parades en D’estat inicial. Es ’estat normal de repos del sistema. En GRAFCET,
es representa amb un quadrat doble.

e A2: Parada sol-licitada al final del cicle. Es un estat transitori en qué el sistema, que
fins al moment esta produint normalment, ha de produir nomes fins a acabar el cicle, i
passar a estar en parada en |’estat inicial.

e A3: Parada sol-licitada en un estat determinat. Es un estat transitori en qué el sistema
ha de produir només fins a arribar a un punt del cicle diferent de estat inicial. Es un
estat transitori d’evolucio cap al bloc A4.
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A4: Parada obtinguda. Es un estat de repos del sistema diferent de 1’estat inicial.

Ab5: Preparacio per a la posada en marxa després d’un defecte. Correspon a la fase
de buidatge, neteja o reposicidé d’un determinat producte, necessaria per a la posada de
nou en funcionament de la maquina després d’un defecte.

A6: Posada del sistema en I’estat inicial. En aquest estat es realitza el retorn del sistema
a I’estat inicial (reinici, A1). El retorn pot ser manual (coincidint amb F4) o automatic.
AT7: Posada del sistema en un estat determinat. Es retorna el sistema a una posicio
diferent de la inicial per a la seva posada en marxa, pot ser també manual o automatic.
Un cop realitzat, el sistema passa a estar en parada.

1.9.1.3 Grup D: Procediment de Defecte

Corresponen a totes les parades per causes internes al procés. Conteé tots els modes en que el
sistema esta en defecte.

e DI1: Parada d’emergeéncia. Conté totes aquelles accions necessaries per a portar el
sistema a una situacié de parada segura. Té un cami inconnex, que permet passar a aquest
estat des de qualsevol altre.

e D2: Diagnostic i/o tractament d’errors. Permet, amb o sense ajuda de 1’operari,
determinar les causes del defecte i eliminar-les.

e D3: Produccié malgrat els defectes. Correspon a aquells casos en qué s’ha de continuar
produint malgrat els defectes. S’ inclou en aquestes condicions casos en que, per exemple,
sigui necessari finalitzar un reactiu no emmagatzemable, en que es pugui substituir
transitoriament el treball de la maquina per la d’un operari fins a la recuperacio de
I’avaria.

Es detallen els diferents grups i etapes en la representacio grafica a continuacio:

Conesionk - Procedimientos de parada F - Proceso en funcionamiento
conirol _ +IFd
A6 Puest Paradaenel  |[g = = = = piintytytinttotyiiyiyiytyiytstaiatalt -
= i [ e e
B _ | 1 1 |verificacion sin
: = ; v : r 1 orden
Desconexion ! 0 i F2 F2 . . T
I | ATPuestaen V| Ad Parada |- ______ I
conirol I ke ettt ™ : v [blarcha 0! L
: estadn*comreto : obtenida Dﬂas : bl ]:cfepa Id\garclm : _‘Fs
: I r“:- —————— .—,——I———'llermm:ha--"-l- racion |- BlEITE i iy =
5 ! : i !Produccion ! L : - i [
h= : Demand. ' ! I : I
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conirol 1 de defectos . de defectos : . |
— T L Prodwcdién} i _______________f L
1 | et e et ! .
1 L 1
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g:::;llmn Parada deemergencls === === == == s e e m Marchas de test
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Figura 51. Guia GEMMA
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1.10 Entorn de Programacio

Per tal de platejar la programacio del PLC, s’ha emprat el software de la marca Schneider
Electric, SoMachine Basic i s’ha utilitzat la metodologia de programacio grafica GRAFCET.
Per a la implementacié de I’'HMI, s’ha utilitzat el software Vijeo Designer de la marca
Schneider Electric.

1.10.1 SoMachine Basic

L’entorn de programacié SoMachine Basic ofereix diversitat de funcionalitats.

Una de les caracteristiques que el diferencien respecte d’altres entorns de programacid, com
podria ser, per exemple, TIA PORTAL de la marca Siemens, és que, a part de ser un software
de Ilicéncia gratuita, ens permet programar tant en llenguatge KOP, o també conegut com a
Ilenguatge de contactes, com en GRAFCET.

SoMachine Basic ofereix un ampli ventall de possibilitats de programacié. A continuacio es
detallen algunes de les funcionalitats basiques emprades en aquest projecte.

1.10.1.1 Variables

Existeixen tres tipus de variables, les variables d’entrada o també conegudes com a inputs,
les variables de sortida, o outputs i, finalment, les marques.

e Entrades: Corresponen als bits d’entrada que proporcionen sensors i elements de
comunicacio i que informen de I’estat de la planta. En I’entorn de programaci6 en el que
ens trobem, vénen indicades amb el prefix “%]I”.

e Sortides: Corresponen als bits de sortida. Aquestes solen emprar-se per a activar o
desactivar els diferents actuadors de la planta. En aquest cas, les sortides vénen indicades
amb el prefix “%Q”.

e Marques: SoOn bits interns de memaoria que no tenen una relacio directa amb el sistema
1 que s’utilitzen, majoritariament, per a emmagatzemar informacio o discriminar etapes.
Vénen precedides pel prefix “%M”.

1.10.1.2 Contactors
Diferenciem 4 tipus diferents de contactors:
e Contacte normalment obert (NO): Esta activat quan la variable a la qual se li associa

el contacte rep un u logic. Quan la variable esta activa el circuit es tanca, per contra, si
esta desactivada, el circuit queda obert.

1k

Figura 52. Contactor normalment obert (NO)
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Contacte normalment tancat (NT): Esta activat quan la variable associada al contactor
rep un zero logic. Quan la variable esta activada el circuit queda obert, mentre que quan
esta desactivada, es tanca el circuit.

A

Figura 53. Contactor normalment tancat (NT)

Contactor per flanc ascendent: Aquest contactor és caracteristic perque s’activa nomeés
quan la variable associada pateix un canvi d’estat de zero logic a u logic.

De manera que aquest contactor no roman actiu com els altres dos presentats
anteriorment, pero pot servir per a tancar el circuit i activar o desactivar variables en el
moment en qué una entrada, sortida o0 marca canvia el seu estat de zero logic a u logic.

el

Figura 54. Contactor per flanc ascendent

Contactor per flanc descendent: El comportament d’aquest contactor és similar al del
contactor per flanc ascendent a diferencia que, aquest contactor tanca el circuit en el
moment en qué la variable associada varia el seu estat d’u logic a zero logic. D’igual
manera, aquest contactor no roman actiu, sind que s’activa només en el moment en que
el canvi d’estat en la variable succeeix.

Al

Figura 55. Contactor per flanc descendent

1.10.1.3 Bobines

Per a controlar les sortides i les marques, s’empren les bobines. A 1’hora d’utilitzar aquests
elements s’ha de considerar que no poden ser associats a entrades, ja que les variables
d’entrada son només de lectura i no d’escriptura.

Bobina: Es un element emprat per a canviar I’estat de les variables de sortida o les
marques. El seu funcionament es basa a assignar a la variable que té associada 1’estat de
I’operacié logica que la precedeix, és a dir, si els contactors que es disposen amb
anterioritat a la bobina tanquen el circuit, el resultat de I’operacio logica sera un u logic
i, per tant, la bobina atorgara a la variable associada un u logic. Si pel contrari, els
contactors precedents a la bobina deixen el circuit obert, el resultat de I’operacié logica
sera un zero i sera I’estat que s’atorgara a la variable associada a la bobina.

)

Figura 56. Bobina
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Bobina negada: El funcionament d’aquest element és similar al de la bobina amb la
diferéncia que aquest atorga a la variable que té associada un estat contrari al de
I’operaci6 logica que el precedeix. Per exemple, si els contactors tanquen el circuit i el
resultat de 1’operacio logica, conseqiientment, és un u logic, el valor que atorgara la
bobina negada a la variable associada sera un zero logic. Si pel contrari els contactors
deixen el circuit obert i, per tant, el resultat de 1’operacid que precedeix a la bobina
negada és un zero logic, el valor que se li assignara a la variable associada sera un u
logic.

)

Figura 57. Bobina negada

Bobina SET: Aquest tipus de bobina estableix un u logic a la variable associada en el
moment en el qual 1’operacié logica dona com a resultat un u logic. L’aspecte que la
diferencia respecte a la bobina és que independentment que 1’operacio logica que la
precedeix resulti un zero logic, la variable associada a la bobina SET no es posara a zero,
sind que mantindra el seu estat. Un cop a la variable se li apliqui un SET, perque la
variable tingui assignat un zero logic, s’haura d’actuar sobre la variable amb una bobina
RESET.

+(s)
Figura 58. Bobina SET

Bobina RESET: Aquest tipus de bobina té un comportament similar a la bobina SET
amb diferencia que, en moment en que I’operacio logica que el precedeix resulta en un
u logic, a la variable associada a la bobina se li assignara un zero logic. Aquest tipus de
bobina mai podra assignar a la variable associada un u logic. Perqué la variable tingui
assignat un u logic després de modificar-la amb una bobina de RESET, s’haura d’emprar
una bobina SET.

(R}
Figura 59. Bobina RESET

1.10.2 Vijeo Designer

Per a la implementacié de ’'HMI s’ha emprat el software Vijeo Designer en el que s’han
utilitzat els segiients elements:

Polsadors: S’empren per a posar a u 0 a zero les diferents entrades, tot i que tenen més
funcionalitats. En aquest cas, s’escullen polsadors per a variar 1’estat de les diferents
marques emprades per al control amb I’HMI de la planta o per canviar de pantalles de

I"HML.
T .

Figura 60. Element emprat per a introduir polsadors.

Indicadors: Indiquen I’estat de la variable associada. Aquest estat o canvi d’estat es pot
configurar amb un canvi de color en I’indicador.
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ﬁ -
Figura 61. Element utilitzat per a introduir indicadors

A més d’aquests dos elements, que sén els elements principals, Vijeo Designer ofereix un
ampli ventall de possibilitats.

També es poden afegir imatges, per a poder representar el disseny del nostre sistema, afegir
quadres de text o inclus quadres de monitoratge de variables analogiques.

1.11 Programacio de la Planta

Com ja s’ha comentat en apartats anteriors, la programacié de la planta s’ha realitzat seguint
la metodologia de representaci6 GRAFCET amb el software SoMachine de Schneider
Electric.

Per al control de la planta s’ha emprat una HMI programada amb el software Vijeo Designer
de la marca Schneider Electric.

Tenint en compte els blocs que indica la Guia GEMMA, es considera que la planta pot
treballar en tres modes diferents: automatic, manual o en mode etapa-etapa.
A més, considerem que la planta pot entrar en estat d’emergencia i en parada.

Tenint en compte aquestes especificacions, es procedeix a analitzar quins blocs de la Guia
GEMMA seran necessaris emprar en la programaci6 GRAFCET i quines seran les
transicions entre blocs.

Es pot veure a continuacid els blocs que es consideren per a la programacié GRAFCET.

ik - Procedimientos de parada F - Proceso en funcionamiento
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Figura 62. Blocs de la Guia GEMMA emprats per a la programaci6 del sistema

Deteccion | - Proceso en funcionamiento

de defec tas
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1.11.1 Funcionament Nominal o Mode Automatic

Per a implementar el funcionament nominal o mode automatic, nomes ens caldran dos blocs
dels mencionats anteriorment en la Guia GEMMA.

El bloc Al correspondra a la parada en estat inicial del sistema i el bloc F1 a la produccio
nominal de la planta.

Paolsador de marxa i

A1: Parada en [estat polsador de mode automatic

inicial

F1: Produccic nominal

Figura 63. Esquema del mode automatic

La transicio d’un bloc a I’altre es produira quan I’operari premi el botd de marxa o quan, des
de la pantalla HMI, es premi el polsador de marxa. Ambdues opcions son valides per a iniciar
el procés de produccié de la planta. Perqué entri en funcionament la planta en estat F1, a
més, s’ha d’haver seleccionat, des de la pantalla HMI, el polsador de funcionament en mode
automatic.

BENVINGUT

INICIAR LA PLANTA

ESCOLLEIXI EL MODE EN EL QUE vOL
TREBALLAR

AUTOMATIC C

HANUAL C
PER ETAPA C

Figura 64. Polsador de mara a I'HMI Figura 65. Polsador del mode automatic a I'HMI

El mode automatic funciona de manera nominal en funcié de les entrades del sistema.
1.11.2 Funcionament Manual

Per a la implementacié del mode manual s’empren els blocs A1, ja que parteix de la parada

en estat inicial, el bloc F4, que és el que correspon a I’estat en qué 1’operari pot accionar
qualsevol actuador de manera lliure a través dels polsadors configurats a la corresponent
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pantalla de I’HMLI, i el bloc A6, que sera I’estat en qué es disposara el sistema per a tornar a
produir. Del mode manual sortira polsant el rearmament.

Cal dir, que del mode automatic es pot passar a mode manual, perd un cop treballant en
aquest ultim mode, com I’operari acciona les sortides sense cap mena d’ordre, s considera
que, independentment de les accions realitzades per 1’operari sobre la planta, aquesta haura
de retornar a un estat inicial conegut, és a dir, al bloc A1, la parada en estat inicial.

Polsador de rearmament

inicial

Els sensors indigquen
que tots els elements

[ sta 'l
¥ de la planta estan_ F4: Marza de
disposats en posicid »

Polsador de marxa i

pelsador de mode manua

verificacio sense
A1: Parada en l'estat ordre

AB. Posada en estat inicial

[N
r

inicial

Paolsador de marxa i
polsador de mode automatic

Polsador de mede manual

F1: Produccio nominal

Figura 66. Esquema amb el mode manual

ESCOLLEIXI EL MODE EN EL QUE VOL

TREBALLAR

AUTOMATIC C

MANUAL C
PER ETAPA C

Figura 67. Polsador del mode manual en la pantalla HMI
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1.11.3 Mode per Etapa

Per implementar el mode per etapa s’afegeix el bloc F5, que sera on I’operari podra posar en
funcionament la planta controlant el ritme de transicio entre els seus estats.

Folsador de rearmament

Polsador de marxa i
polzador de mode manual

Els sensors indiguen
que tots els elements
¥ e la planta estan. F4: Manxa de

"-DDSE‘"‘:;; posicio » verificacié sense
AB: Posada en estat inicial » | AL Par?n?g;” lestat ordre

Polsador de mode manual
Polsador de marxa i

polsador de mode automaétic »

Polsador de mode F5: Marxa de
manual » verificacid amb
ordre

Polsador de mode

F1: Produccié nominal per etapa

Polsador de mede automatic

"]
]

Figura 68. Esquema amb el mode per etapa

En aquest mode la planta seguira un comportament igual al que seguiria si estigues en mode
automatic, amb la diferéncia que la transicié d’un pas a un altre sera gestionada per 1’ operari
a través de la pantalla de control HMI.

Des de la pantalla es podra tant controlar el pas d’etapa, com visualitzar 1’estat de les
diferents estacions.

Cal destacar que, es pot intercanviar el mode de funcionament de mode automatic a mode
per etapa, i viceversa, 1 d’aquests dos modes al mode manual, pero del mode manual, no es
pot canviar a cap altre mode sense haver rearmat la planta.

ESCOLLEIXI EL MODE EN EL QUE VOL
TREBALLAR

AUTOMATIC C

HANUAL C
PER ETAPA C

Figura 69. Polsador del mode per etapa
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MODE PER ETAPA  [i&=

PAS D’ETAPA

VISUALITZAR

SELECTOR DE PRODUCTE ESTACIGO D° EMPAGUETAT

ESTACIO DE SUBMINISTRAMENT DE
PALETITZACIO CAIXES EMPAGUETAT

Figura 70. Pantalla de control i visualitzacio del pas d'etapes de les diferents estacions
1.11.4 Parada d’Emergeéncia

Per a introduir la parada d’emergéncia s’afegeixen els blocs D1, en qué la planta es troba en
estat d’emergéncia i al que es pot accedir en qualsevol moment des de qualsevol estat de la
planta, el bloc A5, referent a la preparacio posterior al defecte i, finalment, el bloc A6, que
¢és ’estat en que es troba la planta per a portar tots els elements a I’estat conegut Al,
corresponent a la parada en estat inicial.

Polsador de rearmament

- Polsador de marxa i
Els sensors indiguen polsador de mode manual
que tots els elemenis

de la planta estan F4: Marxa de
disposats en posicid »| verificacio sense

AB: Posada en estat inicial A1: Parada en 'estat ordre
inicial inicial

h

Polsador de rearme
1

Polsador de mode manual
Polsador de marxa i
A5: Preparacio polsador de mode automatic >
posterior al
defecte Polsador de mode F5: Marxa de
manual »| verificacio amb
ordre

L'operari disposa la planta per

a ser rearmada Polsador de mode

F1: Produccio nominal per stapa
Polsador
) d'emergéncia
D1: Parada d'emergéncia €—— Polsador de mode automatic

Figura 71. Esquema amb la parada d'emergéncia
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La parada d’emergéncia porta a la planta a una parada en queé tots els actuadors es posen a
RESET, pero s’ha de tenir en compte que, posar tots els actuadors a RESET, en funcié de
I’estacié de la planta, no és sempre la millor solucid.

Per exemple, en el nostre cas, emprem generadors de buit per a succionar producte i caixes,
per tant, si portéssim la planta a un estat d’emergéncia i poséssim a RESET el generador de
buit, es podria fer malbé el producte, la caixa o inclis que algun operari patis lesions, per
tant, en el nostre cas, implementarem les mesures necessaries per a evitar que es donin
aquestes situacions, tenint en compte la informaci6 que rebem dels sensors.

LA PLANTA HA ENTRAT
EN ESTAT
D’ EMERGENCIA

Figura 72. Pantalla de I'HMI que indica que la planta a entrar en estat d'emergéncia

Per a retornar de 1’estat d’emergéncia, cal que 1’operari disposi la planta per a ser rearmada,
és a dir, que, per exemple, en el cas anterior que es mencionava el generador de buit, en cas
de parada d’emergéncia, el generador continuaria actiu fins que 1’operari tragués de forma
manual la peca de la ventosa de succid.

Un cop disposada la planta per a ser rearmada i després de prémer el polsador de rearmament,
la planta passa a un estat en que s’activen els actuadors necessaris per a portar la planta a

I’estat A1, la parada en estat inicial, per a tornar a emprendre la produccio prement de nou
el polsador de marxa.

LA PLANTA ESTA EN UN

PROCES DE REARMAMENT

Figura 73. Pantalla de I'HMI que indica que la planta esta sent sotmesa a un rearmament i que esta tornant a I'estat de parada inicial
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1.11.5 Parada

Per a implementar la parada, només caldra que s’incorporin els blocs A3, corresponent a la
parada demanada, i el bloc A4, corresponent a la parada obtinguda.

Polsador de rearmament

Polsador de mara i
pelsador de mode manual

Els sensors indiguen
que tots els elemenis

de |a planta estan » F4: Mama de
disposats en posicid . .

» verificacio sense

A6: Posada en estat inicial .| | A1:Parada en l'estat ordre
inicial " inicial
Polsador dF rearme
- Polsador de Paolsador de mode manual
Adzérﬁ:r:?jga —parada Polsador de marxa i
A5: Preparacio dezactivat polsador de mode automatic 2
pasterior al
defecte Polsador de mods 5 Marxa de
Mo hi ha risc de parada manual ¥ verificacio amb
| ordre
A3 Parada| Polsador
L'operari disposa la planta per demanda '.j&d
a ser rearmada " palra 8 . . Polsador de mode
- F1: Produccio nominal per etapa
Polsador
o d'emergéncia
D1: Parada d'emergencia Polsador de mode automatic

Figura 74. Esquema amb parada

En parada, la planta actua de la mateixa manera que en estat d’emergencia, 1’inica
diferéncia, és que, per a tornar d’un estat d’emergéncia la planta ha de ser rearmada i
retornada a I’estat de parada inicial, mentre que un cop desactivat el polsador de parada, la
planta torna a I’estat en que es trobava anteriorment a haver premut el polsador de parada.

En aquest estat de parada i, de la mateixa manera que en la parada d’emergéncia, es té en
compte que, abans de parar la planta, aguesta estigui en condicions de ser parada i que no hi
hagi cap mena de perill ni pels recursos materials ni pels recursos humans.

LA PLANTA
ESTA EN

PARADA

Figura 75. Finestra emergent de 'HMI que indica que la planta es troba en parada
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Partint de I’altim esquema dissenyat i tenint en compte les especificacions de funcionament
que s’han aclarit, es va procedir al disseny en GRAFCET de 1’automatitzacio de la planta.
Els GRAFCET es van dissenyar directament en nivell 3, com s’indica a I’apartat 1.8.2
Nivells de GRAFCET.

Seguidament, es va implementar I’HMI per al control de la planta considerant les variables
i assignacions de 1’apartat 1.7 Assignacio de Variables als Periferics d Entrada / Sortida.

1.12 Simulacions

Per a comprovar el correcte funcionament del codi implementat i de ’'HMI es van
sincronitzar tots dos elements i es van comprovar diferents situacions mitjancant el
simulador del software SoMachine Basic.

Totes les simulacions que es detallen a continuacié han obtingut resultats satisfactoris, de
manera que podem considerar que tant el codi com I’HMI implementat compleixen les
funcions i els objectius descrits al projecte.

e N 1 our T ANA T cART1  JEML N T our | ouT

RUN (0 8 16|/ 0 8 00 08 0 08
“|err |1 9 171 9 10 =l18 1 =ll19
= 2 10 18 (|2 10 =210 | 2 210
| STAT |3 44 19 (|3 11 Zl3n 3 =1 IEXT]
] 412 20 |4 12 Zll412 | |4 =l 412
= 513 21| 5 13 =| 513 | |5 =l 513
£ 6 14 22 |6 14 =l|ls14 | 8 =l 614
o 715 23||7 15 =ll71s || T =715

Figura 76. Finestra emergent emprada per al control de la simulacio

1.12.1 Simulaci6 del Mode Automatic

Com en una simulacio el control dels inputs el té la persona encarregada de la simulacio, ja
que en una prova real, aquests inputs vindrien donats pels diferents sensors que indiquen
I’estat de la planta, es van detallar els metodes de funcionament que hauria de seguir la planta
en mode automatic i, tant les variables que haurien d’intervenir com els seus respectius
estats, per a poder comprovar, mitjangant el simulador esmentat anteriorment, que
efectivament el codi compleix amb les especificacions demandades.

1.12.1.1 Selector de producte

Pas Variables actives  Variables Descripcio
que es
desactiven
1 S4 (%10.4) La resta de Laplantaes troba en estat de parada inicial.
variables
romanen
inactives.
2 M (%l0.0) o La resta de L’operari prem el polsador de marxa o
M_hmi (%M20) variables indica la marxa amb el polsador de I’'HMI.
S4 (%10.4) romanen
inactives.
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Auto_hmi (%M21)
S4 (%10.4)

Auto_hmi (%M21)
S4 (%10.4)
M1 (%Q0.0)

Auto_hmi (%M21)
S1 (%I0.1)

S2 (%10.2)

Al (%QO0.5)
Auto_hmi (%M21)
S3 (%10.3)
Auto_hmi (%M21)
S4 (%10.3)

M1 (%Q0.0)

1. MEMORIA

La resta de
variables
romanen
inactives.
La resta de
variables
romanen
inactives.
S4 (%I10.4)
M1 (%Q0.0)

Al (%QO0.5)

La resta de
variables
romanen
inactives.

1.12.1.2 Subministrament de Caixes

No hi ha cap
variable d’entrada
activa.

M (%I0.0) o
M_hmi (%M20)

Auto_hmi (%M21)

Auto_hmi (%M21)
M2 (%Q0.13)

C3 (%Q0.3)

C4 (%Q0.4)

Auto_hmi (%M21)
S16 (%I10.16)

Totes
corresponents a
aquest procés

La resta de
variables
romanen
inactives.
La resta de
variables
romanen
inactives.
La resta de
variables
romanen
inactives.

M2 (%Q0.13)
C3 (%Q0.3)
C4 (%Q0.4)

L’operari escull el mode de funcionament
de la planta en mode automatic.

El motor de la cinta transportadora de
productes s’acciona.

El sensor capacitiu i Optic s’activen perqué
detecten un producte de color blanc i
s’acciona el pisto per a treure’l de la cinta
transportadora.

El pisto arriba al final del seu recorregut i es
desactiva 1’accionament del pisto.

EL pisto torna a la seva posicié d’elongacid
minima i s’activa el motor de la cinta
perqué continuin circulant unitats de
producte.

Taula 44. Procés de simulacio del selector de producte

La planta es troba en estat de parada
inicial.

L’operari prem el polsador de marxa o
indica la marxa amb el polsador de ’'HMI.

L’operari escull el mode de funcionament
de la planta en mode automatic.

El motor de la cinta transportadora de
caixes i els cilindres stopper s’accionen.

El sensor capacitiu s’activa perque detecta
una caixa disposada per a ser omplerta. En
ser retirada la caixa per I’operari s torna
al pas 4.

Taula 45. Procés de simulacio del selector de producte
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1.12.1.3 Estacio d’Empaquetat

S10 (%10.10)
S13 (%10.13)
S14 (%10.14)

M (%I0.0) o
M_hmi (%M20)
S10 (%I10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%I10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%I10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)

M1 (%Q0.0)

C1 (%Q0.1)

C2 (%Q0.2)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)
Auto_hmi (%M21)
S13 (%I10.13)

S14 (%10.14)

A2 (%Q0.6)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S7 (%10.10)

S13 (%I10.13)

S14 (%10.14)

A3 (%Q0.7)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S10 (%10.10)

S13 (%I10.13)

S14 (%10.14)

M1 (%Q0.0)

C1 (%Q0.1)

C2 (%Q0.2)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S10 (%10.10)

La resta de
variables
romanen
inactives.
La resta de
variables
romanen
inactives.

La resta de
variables
romanen
inactives.
La resta de
variables
romanen
inactives.

M1 (%Q0.0)
C1 (%Q0.1)
C2 (%Q0.2)

S10 (%10.10)

A2 (%Q0.6)

A3 (%Q0.7)

M1 (%Q0.0)
C1 (%Q0.1)
C2 (%Q0.2)

La planta es troba en estat de parada inicial.

L’operari prem el polsador de marxa o
indica la marxa amb el polsador de I’'HMI.

L’operari escull el mode de funcionament
de la planta en mode automatic.

El motor de la cinta transportadora de
productes s’acciona d’igual manera que els
cilindres stopper.

Es detecten tres unitats de producte per
flanc ascendent de S5 (%10.5).

S’elonga el pistd per a introduir 1’agrupaciéd
de tres productes a la plataforma de la
matriu 3x3.

El pisto diposita la primera fila de productes
al seu lloc i retorna.

El pist6 s’acaba de recollir.

Es detecten tres unitats de producte per
flanc ascendent de S5 (%10.5).
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11

12

13

14

15

16

S13 (%10.13)

S14 (%I10.14)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S8 (%10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%I10.14)

S29 (%I1.8)

A3 (%QO0.7)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S10 (%10.10)

S13 (%I10.13)

S14 (%I10.14)

S29 (%I1.8)

M1 (%Q0.0)

C1 (%Q0.1)

C2 (%Q0.2)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S10 (%10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%I10.14)

S29 (%I1.8)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S13 (%I10.13)

S14 (%10.14)

S29 (%I11.8)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S9 (%10.9)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)

S29 (%I1.8)

S30 (%I11.9)

A3 (%Q0.7)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S10 (%10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%I10.14)

S29 (%I1.8)

S30 (%I11.9)

M1 (%Q0.0)

C1 (%Q0.1)

1. MEMORIA

S10 (%10.10)  S’elonga el pistd per a introduir 1’agrupacio
de tres productes a la plataforma de la
matriu 3x3.

A2 (%Q0.6)  El pistd diposita la segona fila de productes
al seu lloc i retorna.

A3 (%Q0.7)  El pisto s’acaba de recollir.

M1 (%Q0.0) Es detecten tres unitats de producte per
C1(%Q0.1) flanc ascendent de S5 (%I10.5).
C2 (%Q0.2)

S10 (%10.10)  S’clonga el pisto per a introduir 1’agrupacid
de tres productes a la plataforma de la
matriu 3x3.

A2 (%Q0.6)  EI pist6 diposita la tercera i Gltima fila de
productes al seu lloc i retorna.

A3 (%Q0.7)  El pisto s’acaba de recollir.
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17

18

19

20

21

22

23

C2 (%Q0.2)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S10 (%10.10)

S14 (%10.14)

S29 (%I1.8)

S30 (%I11.9)

A6 (%Q0.10)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%I10.6)

S10 (%10.10)

S12 (%10.12)

S14 (%10.14)

S29 (%I1.8)

S30 (%I11.9)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S10 (%10.10)

S12 (%10.12)

S14 (%I10.14)

S29 (%I11.8)

S30 (%I1.9)

A8 (%Q0.12)
Auto_hmi (%M21)
S6 (%10.6)

S10 (%10.10)

S11 (%10.11)

S12 (%10.12)

S14 (%10.14)

S29 (%I1.8)

S30 (%I11.9)

A8 (%Q0.12)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S11 (%10.11)

S14 (%10.14)

A7 (%Q0.11)

A8 (%Q0.12)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S11 (%I10.11)

S13 (%I10.13)

S14 (%10.14)

A8 (%Q0.12)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S11 (%I10.11)

S13 (%I10.13)

A4 (%Q0.8)

A8 (%Q0.12)

1. MEMORIA

S13 (%10.13)

A6 (%Q0.10)

La resta de
variables
romanen
inactives

La resta de
variables
romanen
inactives

S12 (%10.12)
S6 (%10.6)
S29 (%I1.8)
S30 (%11.9)

A7 (%Q0.11)

S14 (%10.14)

Fem descendir el cilindre elevador.

El cilindre elevador arriba a la seva
elongacio maxima.

Es genera el buit.

Es comprova que ’efecte Venturi s’aplica
de manera correcta.

Ascendeix el cilindre elevador.

El cilindre elevador esta completament
recollit.

En aquest moment, i de manera simultania,
es torna a executar el proces a partir del pas
4.

El cilindre lineal amb carro es mou cap a la
dreta, de la plataforma de la matriu 3x3 a la
cinta transportadora on haura d’haver-hi
una caixa per a continuar amb el proces.
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24

25

26

27

28

29

30

31

Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)
S11 (%I0.11)
S13 (%10.13)
S15 (%I10.15)
A8 (%Q0.12)

Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S11 (%I10.11)

S15 (%10.15)

A6 (%Q0.10)

A8 (%Q0.12)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S11 (%I10.11)

S12 (%10.12)

S15 (%10.15)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S12 (%10.12)

S15 (%10.15)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S15 (%10.15)

A7 (%Q0.11)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%I10.10)

S13 (%10.13)

S15 (%10.15)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S13 (%10.13)

A5 (%Q0.9)
Auto_hmi (%M21)
S10 (%10.10)

S13 (%10.13)

S14 (%10.14)

1. MEMORIA

A4 (%Q0.8)

S13 (%10.13)

A6 (%Q0.10)
A8 (%Q0.12)

S11 (%10.11)

S12 (%10.12)

A7 (%Q0.11)

S15 (%10.15)

A5 (%Q0.9)

El cilindre lineal amb carro esta disposat a
sobre de la caixa.

Cal destacar que si no hi ha caixa per a ser
omplerta, la planta no evoluciona del seu
estat. Aixo s’implementa per assegurar-nos
que no es dipositen els productes sobre la
cinta transportadora de caixes sense que hi
hagi cap caixa.

Descendeix el cilindre elevador.

El cilindre elevador pateix la seva elongacio
maxima. Es desactiva el generador de buit.

L’efecte Venturi deixa d’aplicar-se a causa
que s’ha desactivat la generacié de buit.

El cilindre elevador ascendeix.

El cilindre elevador pateix la seva elongacio
minima.

El cilindre lineal amb carro es desplaca de
la cinta transportadora de caixes a la
plataforma de la matriu 3x3.

El cilindre lineal amb carro arriba a la
plataforma de la matriu 3x3. A partir
d’aquest pas es torna al pas 17, sempre que
hi hagi una agrupacié de nou unitat de
productes en la plataforma de la matriu 3x3.
En cas que no hi hagi, el cilindre elevador
s’espera que es disposin per a descendir,
sincronitzant d’aquesta manera ambdos
processos i optimitzant una produccio
simultania.

Taula 46. Procés de simulacio de I’estacié d'empaquetat
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1. MEMORIA

1.12.1.4 Estaci6 de Paletitzacié

Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S26 (%l11.2)

M3 (%Q2.9)

C5 (%Q0.14)

C6 (%Q0.15)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S26 (%l11.2)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

All (%Q2.6)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S25 (%l1.1)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S25 (%I1.1)

Al3 (%Q2.8)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S25 (%l1.1)

S27 (%I1.3)

Al3 (%Q2.8)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S27 (%I1.3)

Al2 (%Q2.7)

Al3 (%Q2.8)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S26 (%l1.2)

S27 (%I1.3)

Al3 (%Q2.8)
Auto_hmi (%M21)
S26 (%l11.2)

S27 (%I11.3)

A9 (%Q2.4)

Al13 (%Q2.8)
Auto_hmi (%M21)
S24 (%I11.0)

S26 (%l11.2)

S27 (%I11.3)

Al3 (%Q2.8)

La resta de
variables
romanen
inactives.

M3 (%Q2.9)
C5 (%Q0.14)
C6 (%QO0.15)
S26 (%I1.2)

A1l (%Q2.6)

La resta de
variables
romanen
inactives
La resta de
variables
romanen
inactives

S25 (%I11.1)

AL2 (%Q2.7)

S23 (%10.23)

A9 (%Q2.4)

El motor de la cinta transportadora de
productes s’acciona d’igual manera que els
cilindres stopper.

Es detecten cinc unitats de producte per
flanc ascendent de S28 (%l1.4).

Fem descendir el cilindre elevador.

El cilindre elevador arriba a la seva
elongacié maxima.

Es genera el buit.

Es comprova que I’efecte Venturi s’aplica
de manera correcta.

Ascendeix el cilindre elevador.

El cilindre elevador esta completament
recollit.

En aquest moment, i de manera simultania,
es torna a executar el proceés a partir del pas
1.

El cilindre lineal amb carro es mou cap a la
dreta, de la cinta transportadora de caixes a
la cinta transportadora de palets.

El cilindre lineal amb carro esta disposat a
sobre el palet en el seu respectiu nivell.

Cal destacar que el palet esta disposat en la
posicid correcta en funcié del nivell en que
s’hagi de dipositar la filera de caixes. Aix0
s’implementa per assegurar-nos que no es
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12

13

14

15

16

31

Auto_hmi (%M21)
S24 (%I11.0)

S27 (%I11.3)

All (%Q2.6)

Al3 (%Q2.8)
Auto_hmi (%M21)
S24 (%I11.0)

S25 (%l1.1)

S27 (%I11.3)
Auto_hmi (%M21)
S24 (%I11.0)

S25 (%l1.1)
Auto_hmi (%M21)
S24 (%I11.0)

Al2 (%Q2.7)
Auto_hmi (%M21)
S24 (%I11.0)

S26 (%I11.2)
Auto_hmi (%M21)
S26 (%I11.2)

A10 (%Q2.5)
Auto_hmi (%M21)
S23 (%10.23)

S26 (%I11.2)

1. MEMORIA

S26 (%I1.2)

A1l (%Q2.6)

A13 (%Q2.8)

S27 (%I1.3)

S25 (%I1.1)

A12 (%Q2.7)

S24 (%11.0)

A10 (%Q2.5)

1.12.1.5 Nivell del Palet

Auto_hmi (%M21)
S17 (%I10.17)

M4 (%Q2.10)

C7 (%Q1.0)

C8 (%Q1.1)
Auto_hmi (%M21)
M4 (%Q2.10)

Auto_hmi (%M21)
S17 (%I10.17)

dipositen
incorrecta.
Descendeix el cilindre elevador.

les caixes en una posicid

El cilindre elevador pateix la seva elongacid
maxima. Es desactiva el generador de buit.

L’efecte Venturi deixa d’aplicar-se a causa
que s’ha desactivat la generacié de buit.

El cilindre elevador ascendeix.

El cilindre elevador pateix la seva elongacio
minima.

El cilindre lineal amb carro es desplaca de
la cinta transportadora de palets a la cinta
transportadora de caixes.

El cilindre lineal amb carro arriba a la cinta
transportadora de caixes. A partir d’aquest
pas es torna al pas 3, sempre que hi hagi una
agrupacié de cinc unitats de caixes
disposades sobre la cinta transportadora de
caixes.

En cas que no hi hagi, el cilindre elevador
s’espera a que es disposin per a descendir,
sincronitzant d’aquesta manera ambdo0s
processos i optimitzant una produccid
simultania.

Taula 47. Procés de simulaci6 de I’estacié de paletitzacid

La resta de EI motor de la cinta transportadora de

variables
romanen
inactives.

S17 (%10.17)
C7 (%Q1.0)
C8 (%Q1.1)

M4 (%Q2.10)

palets i els cilindres stopper s’accionen.

El palet comenga a moure’s fins al nivell
corresponent, en aquest cas, el nivell 1.

El palet arriba al nivell corresponent.
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S18 (%10.18)
Auto_hmi (%M21)
S17 (%10.17)
S18 (%10.18)

Auto_hmi (%M21)
S17 (%I10.17)

S18 (%10.18)

M4 (%Q2.10)

C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
Auto_hmi (%M21)
S17 (%10.17)

S18 (%10.18)

S19 (%I10.19)

C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
Auto_hmi (%M21)
S17 (%I10.17)

S18 (%10.18)

S19 (%I10.19)

C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
Auto_hmi (%M21)
S17 (%10.17)

S18 (%10.18)

M4 (%Q2.10)

C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)

C11 (%Q1.4)

C12 (%Q1.5)
Auto_hmi (%M21)
S17 (%10.17)

S18 (%10.18)

S19 (%I10.19)

S20 (%10.20)

C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)

C11 (%Q1.4)

C12 (%QL1.5)
Auto_hmi (%M21)
S17 (%I10.17)

S18 (%10.18)

S19 (%I10.19)

S20 (%10.20)

C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)

C11 (%Q1.4)

C12 (%Q1.5)

1. MEMORIA

La resta de

variables
romanen
inactives.

La resta de

variables
romanen
inactives.

M4 (%Q2.10)

La resta de

variables
romanen
inactives.

La resta de

variables
romanen
inactives.

M4 (%Q2.10)

La resta de

variables
romanen
inactives.

El cilindre elevador diposita al nivell
corresponent la filera de cinc caixes.

S’activen el motor de la cinta
transportadora de palets i els cilindres
stopper C9 i C10, per adeixar circular el
palet cap al nivell 2.

Arriba el palet al nivell 2.

El cilindre elevador diposita al nivell
corresponent la filera de cinc caixes.

S’activen el motor de Ila cinta
transportadora de palets i els cilindres
stopper C11 i C12, per a deixar circular
el palet cap al nivell 3.

Arriba el palet al nivell 3.

El cilindre elevador diposita al nivell
corresponent la filera de cinc caixes.
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11

12

13

14

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
S20 (%10.20)
M4 (%Q2.10)
C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%Q1.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%Q1.7)

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
$20 (%10.20)
S21 (%10.21)
C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%Q1.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%Q1.7)

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
$20 (%10.20)
S21 (%10.21)
C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%Q1.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%Q1.7)

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
$20 (%10.20)
S21 (%10.21)
M4 (%Q2.10)
C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%Q1.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%Q1.7)
C15 (%Q1.8)

1. MEMORIA

La resta de S’activen el

variables
romanen
inactives.

M4 (%Q2.10)

motor de la cinta
transportadora de palets i els cilindres
stopper C13 i C14, per a deixar circular
el palet cap al nivell 4.

Arriba el palet al nivell 4.

La resta de EI cilindre elevador diposita al nivell

variables
romanen
inactives.

La resta de S’activen el

variables
romanen
inactives.

corresponent la filera de cinc caixes.

motor de la cinta
transportadora de palets i els cilindres
stopper C15 i C16, per a deixar circular
el palet cap al nivell 5.
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15

16

17

C16 (%Q1.9)

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
$20 (%10.20)
S21 (%10.21)
S22 (%10.22)
C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%Q1.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%Q1.7)
C15 (%Q1.8)
C16 (%Q1.9)

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
$20 (%10.20)
S21 (%10.21)
S22 (%10.22)
C9 (%Q1.2)

C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%QL.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%QL1.7)
C15 (%Q1.8)
C16 (%Q1.9)

Auto_hmi (%M21)

S17 (%10.17)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
S20 (%10.20)
S21 (%10.21)
S22 (%10.22)
M4 (%Q2.10)
C9 (%Q1.2)
C10 (%Q1.3)
C11 (%Q1.4)
C12 (%Q1.5)
C13 (%Q1.6)
C14 (%Q1.7)
C15 (%Q1.8)
C16 (%Q1.9)
C17 (%Q1.10)
C18 (%Q1.11)

1. MEMORIA

M4 (%Q2.10)  Arriba el palet al nivell 5.

La resta de EI cilindre elevador diposita al nivell
variables corresponent la filera de cinc caixes.
romanen

inactives.

La resta de S’activen el motor de la cinta

variables transportadora de palets i els cilindres
romanen stopper C17 i C18, per a deixar circular
inactives. el palet omplert i deixar pas al segient

palet.
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1. MEMORIA

18 Auto_hmi (%M21) C9 (%Q1.2) Es desactiven els cilindres stopper que

S17 (%I10.17) C10 (%Q1.3)  gestionen els diferents nivells i s’activen
M4 (%Q2.10) C11 (%Q1.4)  els que donen pas a un nou palet. S’activa
C7 (%Q1.0) C12 (%Q1.5) el motor de la cinta transportadora. Es
C8 (%Q1.1) C13 (%Q1.6)  tornaal pas 1.

C14 (%Q1.7)

C15 (%Q1.8)

C16 (%Q1.9)

C17 (%Q1.10)
C18 (%Q1.11)
S18 (%10.18)
S19 (%10.19)
$20 (%10.20)
S21 (%10.21)
S22 (%10.22)

Taula 48. Procés de simulaci6 del nivell de palet

1.12.2 Simulaci6 del Mode Manual

Per a la simulacié del mode manual s’ha comprovat que, mitjangant la pantalla HMI, es
poden controlar tots els actuadors de la planta.

A més, s’ha assegurat que no es poden controlar de manera simultania el retorcés i
I’avancament d’un cilindre.

Per exemple, es comprova que el cilindre elevador no pot ascendir i descendir de manera
simultania. Aixi doncs, si volem ascendir el cilindre i aquest estava descendint, el descens

es desactivara i s’activara 1’ascens, i viceversa.
| ENRERE

MODE MANUAL

SELECTOR DE ESTACIO
PRODUCTE D EMPAQUETAT

SUBMINISTRAMENT DE ESTACIO DE
CAIXES PALETITZACIO

Figura 77. Pantalla de control del mode manual
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1. MEMORIA

MODE MANUAL oo

IR e ccror oe Proouct: IR

PLANTA PERFIL DRET

Figura 78. Pantalla de control en mode manual del selector de producte

MODE MANUAL oo

°T°" oS ESTACIO D’EMPAGUETAT
cmmz EC | ToRNADA °“““°mfé‘fn“ R =

I ’ ’ GENERADOR DE I CILINDRES
DESCENDENT ASCENDENT BUIT STOPPER

VISUALITZAR ESTAT

I a ’ CILINDRE MATRIU ’
LiNIA DE TRANSPORT PRODUCTE POSICIG ELEVADOR

Figura 79. Pantalla de control de I’estacié d'empaquetat en el mode manual
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1. MEMORIA

ENRERE

MODE MANUAL

IVELL DE PALET ESTP‘CIé DE PPII_ETI TZP‘CIé MOTOR CAIXES

CARRD DRETA ’ CARRD ESGUERRA GENERADOR DE BUIT
ELEVADOR DESCEMDENT ELEUnDI:IR ASCENDENT CILINDRES STOPPER

VISUALITZAR ESTAT

L:i:NII'-'I DE TRANSPORT | POSICIG ELEVADOR

Figura 80. Pantalla de control de I’estacio de paletitzacié en mode manual

MODE MANUAL oo

SUBMINISTRAMENT DE CAIXES

I -
NN ®

W N .

| CILINDRES STOPPER

Figura 81. Panell de control del subministrament de caixes en mode manual
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1. MEMORIA

1.12.3 Simulacié del Mode per Etapa

En aquest mode s’ha comprovat que cadascun dels GRAFCET implementats era capa¢ de
passar d’etapa, en aquest mode, només per ordre de 1’operari.

A més, s’ha corroborat que es pot canviar de mode per etapa i mode automatic sense cap
mena de problema i que el canvi de mode no afecta el correcte funcionament de la planta.

1.12.4 Simulacié de la Parada d’Emergéncia

En aquesta simulaci6 s’ha comprovat que en prémer el polsador de parada la planta entra en
estat d’emergencia, ¢és a dir, que tots els actuadors es desactiven sempre que aixo no impliqui
comprometre 1’estat de la planta o dels treballadors d’aquesta.

S’ha comprovat que els cilindres stopper no deixin d’accionar-se, i per tant, allongar
I’émbol, si hi ha un element al davant. També s’ha comprovat que si s’esta aplicant el buit a
les ventoses de succio perqué s’esta agafant un element, el generador de buit no es desactivi
fins que un operari retiri de manera manual la peca que la ventosa estigui succionant.

A més, s’ha pogut simular el correcte funcionament del rearmament, de manera que en
prémer el polsador de rearmament estant en estat d’emergéncia, s’activen els actuadors
corresponents per portar la planta a 1’estat de parada inicial en funci6 de la situacio6 en la qual
es trobi. Els sensors seran els encarregats d’indicar en quina posicio es troba la planta.

Havent tornat la planta a estat de parada inicial, es torna a 1’estat inicial a I’espera que €s
torni a posar en marxa mitjancant el polsador corresponent.

Finalment, s’ha comprovat que estant en estat d’emergencia, la planta no canvia els estats
del GRAFCET independentment de les entrades que rebi.

1.12.3 Simulaci6 de la Parada

En la parada, s’ha comprovat que el comportament és el mateix que en I’emergencia, és a
dir, que en prémer el polsador de parada, la planta desactiva tots els seus actuadors de manera
segura.

Aixo vol dir que, com a la parada d’emergencia, es comprova que un actuador pot ser
desactivat amb seguretat abans de desactivar-se.

Finalment, s’ha simulat satisfactoriament el fet que en estat de parada els GRAFCET no
canvien d’etapa ni varien els estats dels actuadors de manera inesperada. A més, en deixar
de prémer el polsador de parada, la planta torna a I’estat de producci6 en el que es trobava.

Les simulacions han resultat correctes i s’ha comprovat que es compleixen les
especificacions establertes al treball.

No nomeés s’han comprovat les situacions i modes mencionats en els apartats anteriors sino
que, a més, s’ha corroborat que les estacions funcionen tant en la simulacié de manera
individual com en la simulacié de manera conjunta en que totes les estacions de la planta
estan treballant de manera simultania i el funcionament d’una no repercuteix en el
funcionament de I’altra.
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1. MEMORIA

1.13 Resultats i Possibles Millores
Algunes de les possibles millores que es podrien aplicar al treball son:

¢ Implementar la planta de manera fisica amb el Hardware que es detalla al projecte i
carregar el codi sobre el PLC de manera que es pogués veure la interaccié entre el
codi i la planta fisica.

e Automatitzar el procés de segellat de la caixa, per a poder eliminar la necessitat de
I’operari i augmentar el ritme de produccio.

e Millorar els grafics de la pantalla HMI.

Tot i que aquest treball es desenvolupa Unicament en un marc teoric i simulat en el qual no
s’implementa la planta de manera fisica, es considera que les simulacions, el disseny i el
control de la planta han estat exitosos.

En cas que la planta es portés a un marc fisic, hauriem d’aplicar una adaptacio a I’entorn
dels diferents elements de la planta.

Finalment, es considera que el treball ha complert les expectatives que es marcaven a 1’abast
del projecte.
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DESCRIPCION

Disseny, automatitzacio i control d'un procés d'empaquetat i paletitzaciéd amb selector de producte per
una planta d'embalatge.
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LISTA DE MATERIALES

Controlador

Referencia TM221CE40R

Descripcion TM221CE40R (tornillo)
24 entradas digitales, 16
salidas de relé (2 A), 2
entradas analdgicas, 1 puerto dfg
linea serie, 1 puerto Ethernet,
controlador compacto de 100 a
240 V CA con bloques de
terminales extraibles.

Alimentacion suministrada al bus de E/S 5V: 520 mA / 24V: 240 mA
Médulos
Referencia TM3DM24R/G
Descripcion TM3DM24R (tornillo), TM3DM24RG
(resorte)

Médulo de ampliacidédn digital de
24 V CC con bloque de terminaleg
extraible y entradas de comun
positivo/negativo de 16 canales
con 1 linea comun, salidas de
relé de 2 A de 8 canales con 2
lineas comunes.

Consumo en el bus de E/S 5V: 42 mA / 24V: 39 mA

Referencia TM3DQ16R/G

Descripcion TM3DQ16R (tornillo), TM3DQ16RG
(resorte)

Médulo de ampliacidén de salidas
de relé de 2 A y 16 canales, corf
2 lineas comunes y bloque de
terminales extraible.

Consumo en el bus de E/S 5V: 37 mA / 24V: 77 mA
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Espanya

CONFIGURACION DEL HARDWARE
MyController - TM221CE40R

Entradas Digitales

Utilizado Direccion Filtrado Retencion Run/Stop Eventos Prioridad Subrutina
X %I10.0 3 ms No se utiliza
X %I0.1 3 ms No se utiliza
X %I10.2 3 ms No se utiliza
X %I0.3 3 ms No se utiliza
X %I10.4 3 ms No se utiliza
X %I0.5 3 ms No se utiliza
X %I0.6 3 ms No se utiliza
X %I0.7 3 ms No se utiliza
X %I10.8 3 ms No se utiliza
X %I10.9 3 ms No se utiliza
X %I0.10 3 ms No se utiliza
X %I0.11 3 ms No se utiliza
X %I0.12 3 ms No se utiliza
X %I0.13 3 ms No se utiliza
X %I0.14 3 ms No se utiliza
X %I0.15 3 ms No se utiliza
X %I0.16 3 ms No se utiliza
X %I0.17 3 ms No se utiliza
X %I0.18 3 ms No se utiliza
X %I0.19 3 ms No se utiliza
X %I10.20 3 ms No se utiliza
X %I10.21 3 ms No se utiliza
X %I10.22 3 ms No se utiliza
X %I10.23 3 ms No se utiliza
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Salidas Digitales

Utilizado Direccién

X

%0Q0.10
%0Q0.11
%0Q0.12
%0Q0.13
%0Q0.14

%Q0.15

Alarma de

estado

Entradas Analégicas

Utilizado

%IW0.0

$IW0.1

O -

O -

Direccion Tipo Ambito

10 v Normal

10 v Normal

Contadores Rapidos

Utilizado Direccion

SEFCO

SFC1

SFC2

SFC3

Entrada Configurado Preajuste

[

%10

%10

%10

.2 NotUsed 0

.3 NotUsed 0

.4 NotUsed 0

.5 NotUsed 0

Valor de retorno

Utilizado por

Loégica de aplicaciédn

Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica
Loégica

Loégica

de

de

de

de

de

de

de

de

de

de

de

de

de

de

de

Rango Filtro

0-1000

0-1000

0

aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién
aplicacién

aplicacién

Muestreo

Palabra doble

Jesus,

Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

43007, Tarragona, Espanya

Nombre del proyecto:

06/05/2021

Treball de fi

de grau

01:11
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Contadores De Alta Velocidad

Utilizado Direcciéon Tipo

$HSCO Sin configurar
$HSC1 Sin configurar
$HSC2 Sin configurar
$HSC3 Sin configurar
ETH1
Nombre de dispositivo: M221
Modo IP: Fija
Direccion IP: 0.0.0.0
Mascara de subred: 0.0.0.0
Direccion de pasarela: 0.0.0.0
Velocidad de transmision: Automatico
Parametros de seguridad: Protocolo de programacién deshabilitado

Protocolo de descubrimiento automadtico deshabilitado
Servidor Modbus deshabilitado

Protocolo EtherNet/IP deshabilitado

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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SL1 (linea serie)
Ajustes Fisicos
Dispositivo: Ninguno
Velocidad de transmision: 19200
Paridad: Par
Bits de datos: 8
Bits de parada: 1
Medio fisico: RS-485
Polarizacion: No
Ajustes De Protocolo
Protocolo: Modbus
Timeout de respuesta (x 100 ms): 10
Tiempo entre tramas (ms): 10
Modo de transmision: RTU
Direccionamiento: Esclavo
Direccion: 1
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Bus de E/S
Controlador principal
+54 +24Y
100%%
75% 52%
55%:
S0%:
25%
0%
tilizados {ma) 79 116
Disponible {ma) 441 124
Suministrado {ma) 520 240
TM3DM24R/G
Entradas Digitales

Utilizado Direccion

X $I1.0
X $I1.1
X $I1.2
X $I11.3
X $I1.4
X $I1.5
X $I1.6
X $I1.7
X $I1.8
X $I1.9
$I1.10
$I1.11
$11.12
$11.13
$11.14
$I1.15
Jesus, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Salidas Digitales
Utilizado Direccién Valor de retorno
X %01.0 0
X %01.1 0
X %Q1.2 0
X %01.3 0
X %01.4 0
X %Q1.5 0
X %Q1.6 0
X %Q1.7 0
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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TM3DQ16R/G
Salidas Digitales
Utilizado Direccién Valor de retorno
X %$02.0 0
X $02.1 0
X $02.2 0
X $02.3 0
X $02.4 0
X $02.5 0
X $02.6 0
X $02.7 0
X $02.8 0
X $02.9 0
X %$02.10 0
$02.11 0
$02.12 0
$02.13 0
$02.14 0
$02.15 0
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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CONFIGURACION DEL SOFTWARE

Palabras Constantes

KW

Asignacion: Automatico
Asignado: 0

Utilizado Equ utilizado Direccion Simbolo
KD

Asignacion: Automatico
Asignado: 0

Utilizado Equ utilizado Direccion Simbolo
KF

Asignacion: Automatico
Asignado: 0

Utilizado Equ utilizado Direccion Simbolo

Valor Comentario
Valor Comentario
Valor Comentario

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi
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Objetos De Red
Assembly De Entrada (Ethernet/lp)

Utilizado Direccion Simbolo Valor de retorno Comentario

Assembly De Salida (Ethernet/lp)

Utilizado Direccion Simbolo Comentario

Registros De Entrada (Modbus Tcp)

Utilizado Direccion Simbolo Valor de retorno Comentario

Registros De Salida (Modbus Tcp)

Utilizado Direccion Simbolo Comentario

Entradas digitales (I0Scanner)

Utilizado Direccion Canal Simbolo Comentario

Salidas digitales (I0Scanner)

Utilizado Direccion Canal Valor de retorno  Simbolo Comentario
Registros de entrada (I0Scanner)

Utilizado Direccion Canal Simbolo Comentario
Registros de salida (I0Scanner)

Utilizado Direccion Canal Valor de retorno  Simbolo Comentario
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya
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Objetos De Software

Temporizadores

Asignacion: Automatico
Asignado: 0
Contadores

Asignacion: Automatico
Asignado: 0

Registros LIFO/FIFO

Asignacion: Automatico
Asignado: 0

Drums

Asignacion: Automatico
Asignado: 0

Registros de desplazamiento
Asignacion: Automatico

Asignado: 0

Contadores de pasos

Asignacion: Automatico
Asignado: 0
Fechadores
Asignacion: Automatico
Asignado: 0
RTC
PID
Utilizado PID Simbolo Tipo Comentario

Pasos Grafcet

Asignacion: Automatico
Asignado: 95

Utilizado Direccién Simbolo Comentario
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Utilizado Direccién Simbolo Comentario
X %X1
X 3X2
X %X3
X X4
X %X5
X 3X6
X 3X7
X %X8
X %X9
X %X10
X %X11
X $X12
X %X13
X %X14
X %X15
X %X16
X $X17
X %X18
X %X19
X %X20
X %X21
X %X22
X %X23
X %X24
X %X25
X 3X26
X %X27
X %X28
X %X29
X %X30
X $X31
X %X32

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Utilizado Direccién Simbolo Comentario
X %X33
X %X34
X %X35
X 3X36
X %X37
X %X38
X %X39
X %X40
X %X41
X 3X42
X TX43
X %X44
X %X45
X %X46
X %X47
X %X48
X %X49
X %X50
X %X51
X %X52
X %X53
X %X54
X %X55
X %X56
X %X57
X %X58
X %X59
X %X60
X 3X61
X 3X62
X 3X63
X 3X64

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

06/05/2021 - 01:11
28/263

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya

http://deeea.urv.cat/

Utilizado Direccién Simbolo Comentario
X %X65
X 3X66
X X677
X 3X68
X 3X69
X %X70
X $XT71
X 3X72
X $X73
X %X74
X %X75
X 3X76
X X777
X %X78
X 3X79
X %X80
X %X81
X 3X82
X %X83
X %X84
X %X85
X %X86
X %X87
X %X88
X %X89
X %X90
X %X91
X %X92
X %X93
X %X94
X %X95
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PROGRAMAR

Comportamiento

Nivel funcional: Nivel 11.0

Modalidad de inicio: Inicio en estado anterior
Watchdog: 250 ms

Comportamiento de recuperaciéon: Valor de retorno

Caracter de fin de cadena: CR

Utilizacion de memoria

(retorno de carro)

Se requiere una compilacion correcta para obtener informacion de la memoria.

Arquitectura De La Aplicaciéon

Tarea maestra

Modalidad de exploracion: Normal
Lista de POU: 1 Selector de producte
2 Comptador de producte
3 Estacidé d'empaquetat
4 Subministrament de caixes
5 Comptador de caixes
6 Estacidé de paletitzacid
7 Nivell del palet
8 Gestid Emergencia

9

Gestid Parada

10 - Gestid Etapa-Etapa

11 - Gestid Mode Manual

Tarea periodica

Periodo: 255 ms

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
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POU

Tarea maestra

1 - Selector de producte

Tarea maestra

1 Paso_1
| —
a0 Paso_89
 m—
il MNo-_- 7N ‘
%
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Pasos Grafcet

Paso 2 - Paso_2

Rung0
%11 M2 M1 MG %00.5
/A 1 7 7 )

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA

$M12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

£00.5 a1 Cilindre lineal de simple efecte per

a desplacar les peces de color.

Paso 3 - Paso_3

Rung0

%11 %M12 S6M13 %00.5

/A 7 7 2
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
. Cilindre lineal de simple efecte per
%$Q0.5 Al
a desplacgar les peces de color.

Transiciones
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Tr1-Tr1

%101 %10.2
— | {1

%22 T o4 21
— | Ll {1

Variables utilizadas:

ENDT

Sensor fotoelectric. Indica quan el

$I0 sl producte és d'un color diferent al
negre.
Sensor capacitu. Indica l'existeéncia

%10 S2 de producte sobre la cinta del
selector.

gM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

gM21 AUTO_ HMI

M22 ETAPA HMI

M54 PASETAPASE HMI

Tr2-Tr2

%103 %M22 %M21 %13 %M19
— | — | V—
ENDT
5622 9621

— i

Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnétic.

$I0 s3 Elongacié maxima del cilindre lineal
de simple efecte del selector.

SM11 EMERGENCIA

FM12 REARME

FM13 PARADA

SM19 OPERARI

M21 AUTO_HMI

M22 ETAPA HMI

M54 PASETAPASE HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Tr3-Tr4
a6M21
I
ENDT
a6M22
i
%623
—
Variables utilizadas:
gM21 AUTO_ HMI
M22 ETAPA HMI
SM23 MANUAL HMI
Tr4 - Tr3
%I04 %M22 %M21 %M1 %M12 %13 %M19
— | A ———V—V—
ENDT
5622 M54 9621
— ———V
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnétic.
$I10.4 sS4 Elongacié minima del cilindre lineal
de simple efecte del selector.
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
SM13 PARADA
FM19 OPERARI
M21 AUTO_HMI
M22 ETAPA HMI
M54 PASETAPASE HMI
Tr5-Trb
%I0.0
[
I
ENDT
3620
Variables utilizadas:
%I10.0 M Polsador de marxa.
$M20 M _HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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2 - Comptador de producte

Tarea maestra

28 Pazo_28
C—IT7
93 Paso 93
 —
4 Paso_4
 I— 2
E oo
7
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5] Fdsl_2 ‘
CTes
i Paszo_6
F
 m— [}
7 Paso 7
T
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I

T
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Pasos Grafcet

Paso 7 - Paso_7

Rung0
311 %M12 13 Mg %M0
/l /1 i1 I/l (=)
Variables utilizadas:
$MO X7
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
Paso 29 - Paso_29
Rung0
3611 %M12 %613 %M19 MO
/l i/ I 7k Q)
%10
L
Variables utilizadas:
$MO X7
SM10 FP1
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
Transiciones
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Tr1-Tr4
%105 M2 %21 6M19 M1 %M12 %M13
L 1 /1 I I ] 71 1 /0 B 1/
Pl 1/l 11 1/t 1/l 14 1k
ENDT
M2 M3 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
%I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.

SM11 EMERGENCIA

$M12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

$M22 ETAPA_HMI

$M53 PASETAPACP_HMI

Tr2 - Tr5
%I0.5 HM22 SaM21 HMI1G M1 %EM12 %M13
P {1 {1 {71 {1 /1 {1

ENDT

EM22 HM53 SaM21

=
.
-_—

I 1=l
) LUl |

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
$I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacid d'empaquetat.

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M53 PASETAPACP_HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Tr3-Tr6
%105 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L | I 7L 1 /0 0rL 1/ 0L
Pl 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M3 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
%I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M53 PASETAPACP_HMI
Tr4 - Trb

aM21

1
{1
ENDT

%622
—

%23
Variables utilizadas:
$M21 AUTO HMI
$M22 ETAPA HMI
$M23 MANUAL HMIT
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Tr5-Tré

%l0.10 M5

S6M3 21 S22

—

%aM5 013

Semz2 eM53

— — —

FaM21

——
-
—

— | fel

Variables utilizadas:

I

%$I0.10

%I10.13

sM11
sM12
$M13
sM21
sM22
%M53

EMERGENCIA
REARME
PARADA
AUTO HMI
ETAPA HMI

PASETAPACP_HMI

ENDT

Sensor de proximitat magnéetic.
Cilindre lineal de doble efecte de la
matriu de l'estacid d'empagquetat no

elongat.

Sensor de proximitat magnetic,
Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.

Jests, Filgueras Del Valle
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Espanya
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Tr6 - Tr4
%I0.6 %I0.7 %6M21 %M22 26011 %M12 5613
| | V1
ENDT
%I0.6 %I1.5 %I0.3
i | Vi it
%I0.6 %I1.8 %I1.9 510.9
A
6M22 %M53 saM21
—
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
2106 s6 presencia de la primera fila de
e productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
210.7 57 Elongacié maxima del cilindre lineal
e de doble efecte de la matriu de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
210.8 S8 Elongacié intermitja del cilindre
i lineal de doble efecte de la matriu
de l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
210.9 S9 Elongacié minima del cilindre lineal
i de doble efecte de la matriu de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
271 .8 529 presencia de la segona fila de
o productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
271, 9 $30 presencia de la tercera fila de
o productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM53 PASETAPACP_HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Tr7 - Tr7

%I0.0

ENDT
SeM20

Variables utilizadas:

$I0.0 M Polsador de marxa.

3M20 M HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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| — 1

4 Paso 24

e

Pasos Grafcet

Paso 9 - Paso_9
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Rung0
2M11 HM12 M3 MG %6001
4 e 7 e '/ — )
%00.2
()
%00.0
——(s)
%0Q0.7
——(”)
HM3
—)
Variables utilizadas:
$M3 C
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels

productes a l'estacid d'empaquetat.

Cilindre stopper per a frenar el
%00.1 C1 subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a Cl per
a frenar el subministrament de
productes sobre la cinta
transportadora.

%Q0.2 Cc2

Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Rung1
%M1 Feh12 %M13 Feh22 SamM19 %M18
/1 i | i O

Variables utilizadas:

3M11 EMERGENCIA
IM12 REARME
3M13 PARADA
*M18 GE

3M19 OPERARI
M22 ETAPA HMI

Paso 10 - Paso_10
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Rung0
a6M11 %M12 %6M13 %M19 26Q0.1
VA ®
%Q0.2
—)
3%6Q0.6
)
3%6Q0.0
™
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels
o productes a l'estacid d'empaquetat.
Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a Cl per
200.2 co a frenar el subministrament de
° productes sobre la cinta
transportadora.
Accionament de la valvula per a
%0Q0.6 A2 elongar 1l'embol que porta els

Paso 11 - Paso_11

productes a la matriu 3x3.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Tarragona,

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Rung0
3611 %M12 26013 %M19 %Q0.7
—/————V—/ ©
%Q0.6
()
%M3
——
Variables utilizadas:
$M3 c
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per a
%00.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Rung1
%611 %M12 26013 %M22 %M19 %M13
/1t i/l I/t i1 i/t ()
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M18 GE
$M19 OPERARI
SM22 ETAPA HMI

Paso 12 - Paso_12

Jesus,

Cami Pont del Diable,

Filgueras Del Valle
43007,

Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto:

Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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Rung0
%11 %M12 SM13 %M19 %Q0.6
/i /1 i1 i/l ()
%Q0.7
—As)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
Accionament de la valvula per a
%00.6 A2 elongar l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar 1l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Paso 13 - Paso_13
Rung0
%11 %M12 S6M13 %M19 %0Q0.7
—/1 1k 17k i )
36000.10
—C
56000.12
—(s)
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per
%Q0.10 A6 descendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Generador de buit que desencadena
%Q0.12 A8 l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.
Paso 14 - Paso_14
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %00.11
—/1 {/1 {71 I/} (s)
HM3
—(s)
M3
—(s)
Variables utilizadas:
$M3 C
$M5 X
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per
$00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.

Paso 15 - Paso 15

Rung0
%11 W12 HM13 M1 %600.8
/t i/k Ik 4 ()
%0011
()
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per a moure
%00.8 A4 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
%Q0.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
1'estacid d'empaquetat.

Paso 16 - Paso_16

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %600.8
/k {1 {1 171 (R)
%0010
——)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per a moure
%Q0.8 A4 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacidé d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
%Q0.10 A6 descendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.

Paso 17 - Paso_17

Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %0010
/k {1 {1 1/} (R)
%0012
—®
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per
%Q0.10 A6 descendir el cilindre elevador de

l'estacid d'empaquetat.

Generador de buit que desencadena
%Q0.12 A8 1'efecte Venturi sobre les ventoses

de succid a l'estacid d'empaquetat.

Paso 18 - Paso_18

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
511 %M12 513 %19 %Q0.11
/l /1 i1 I/l (=)
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per
%00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Paso 19 - Paso_19
Rung0
511 %M12 513 %19 %Q0.11
—————V— ®
%Q0.9
()
%M9
—(s)
Variables utilizadas:
$M9 FP2
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per a moure
%00.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacidé d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
$Q0.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Paso 20 - Paso_20
Jests, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
2eM11 HMI12 SeM13 HMI1G %0Q0.9
/i /1 i1 i/l )

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERARI

Accionament de la valvula per a moure
%00.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacidé d'empaquetat.

Paso 21 - Paso_21

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung0
o611 %12 96013 %M19 %00.1
VAV ©
%00.2
)
%Q0.0
E—
%Q0.7
—(”)
%M3
)
%MS5
—®
Variables utilizadas:
SM3 C
$M5 X
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
SM19 OPERARI
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels

productes a l'estacidé d'empaquetat.
Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a Cl per
a frenar el subministrament de
productes sobre la cinta
transportadora.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Rung1
%611 %eM12 %13 22 %eM19 %M13
/t /1 i1 | | i1 (r)

Variables utilizadas:

gM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

$M18 GE

SM19 OPERART

M22 ETAPA HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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Paso 22 - Paso_22

Rung0
a6M11 %M12 %6M13 %M19 26Q0.1
VA ®
%Q0.2
—)
3%6Q0.0
—-(R)
3%6Q0.6
—(=)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels

productes a l'estacidé d'empaquetat.
Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a Cl per
a frenar el subministrament de
productes sobre la cinta
transportadora.
Accionament de la valvula per a
%Q0.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Paso 23 - Paso_23

Rung0
En11 W12 13 AR %00.7
/t i/k Ik o (R)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Paso 26 - Paso 26

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
%M1 %M12 %M13 %M19 %Q0.6
R e ®
%Q0.7
—)
%M3
—(Rr)
Variables utilizadas:
$M3 C
SM11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per a
%0Q0.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els

productes a la matriu 3x3.

Paso 27 - Paso_27

Rung0
a1 %M12 %6M13 %M19 %Q0.6
—/————V— Q
%Q0.7
)
%03
L
Variables utilizadas:
SM3 C
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
SM19 OPERARI
Accionament de la valvula per a
%00.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els

productes a la

matriu 3x3.

Jests, Filgueras Del Valle

Nombre del proyecto:

Treball de fi

de grau
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Rung1

%eh11 %M12

%613 HM22 %M19

/k 1k

Variables utilizadas:

=
S~
—
——
S
—

sM11
sM12
%M13
%M18
%M19
sM22

Paso 30 - Paso_30

Rung0

%611 M2

EMERGENCIA
REARME
PARADA

GE

OPERARI
ETAPA HMI

%613 M9

Variables utilizadas:

=

sM11
sM12
%M13
%M19

%Q0.10

Transiciones

Tr1-Tr1

%621

— |

EMERGENCIA
REARME
PARADA
OPERARI

A3

A6

Accionament de la valvula per a
minvar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per
descendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.

%eM22

_I

%6M23

__*

Variables utilizadas:

sM21
TM22
%M23

AUTO_HMI
ETAPA HMI
MANUAL_HMI

ENDT

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Tr2-Tr2
%MO %M21 S22 %M19 %M 11 %M13 s6M12
I 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %M52 s6M21
: i 7
Variables utilizadas:
SMO X7
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M52 PASETAPAEM HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11

61/263



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya

http://deeea.urv.cat/

Tr3-Tr3
%I0.6 %08 %13 %M22 %M21 %M19 %M11 3612 %M13
— | 7 7 I 7 7 V1
ENDT
%I0.6 %I0.7
mA it
%622 %M52 2617 %M21
— | i} % 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
270.6 s6 presencia de la primera fila de
e productes a la matriu 3x3 de
l'estacidé d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnétic.
270.7 57 Elongacié maxima del cilindre lineal
o de doble efecte de la matriu de
l'estacidé d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnétic.
270.8 S8 Elongacidé intermitja del cilindre
e lineal de doble efecte de la matriu
de l'estacidé d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
271.8 529 presencia de la segona fila de
o productes a la matriu 3x3 de
l'estacidé d'empaquetat.
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
SM17 BEE
$M19 OPERARI
gM21 AUTO_HMI
M22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

de grau
06/05/2021 - 01:11
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Tr4 - Tr4
%106 %I0.9 s6M21 %M22 %18 %119 %M19 %M 11 %M12 s6M13
I 11 11 i/l 11 i/l 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %M52 SM17 %M21
: i I 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
2106 S6 presencia de la primera fila de
e productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
210.9 S9 Elongacié minima del cilindre lineal
e de doble efecte de la matriu de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
271,38 529 presencia de la segona fila de
o productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
271, 9 530 presencia de la tercera fila de
o productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M17 BEE
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
Tr5-Tr5
%0.10 %M21 S22 %M19 %M 11 %M12 s6M13
I 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %M52 s6M21
: i 7
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.
270.10 S10 Cilindre lineal de doble efecte de la
e matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM52 PASETAPAEM HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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ENDT

Tr6 - Tr6
560,12 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M52 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnéetic.

ENDT

%$I10.12 S12 Elongacié maxima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
Tr7 - Tr7

%10.11 %M21 %EM22 %M19 %M1 %M12 %M13

F— — V—V———
%M22 %M52 EM21

F——t——

Variables utilizadas:

%I0.11 S11

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M52 PASETAPAEM HMI

Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid
d'empaquetat.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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ENDT

Tr8 - Tr8
560,13 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M52 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic,

ENDT

%$I10.13 S13 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
Tr9-Tr9
%I0.15 %016 2621 %M22 %M19 M 11 %M12 %M13
I 11 11 i/l 1 i i/ Ik
s6M22 %M52 2621
: it 7
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.
27015 s15 Posicidé del cilindre lineal amb carro
e sobre la cinta transportadora de
caixes a 1l'empaquetadora.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia d'una caixa per a ser
510.16 S16 omplerta a l'estacié de
subministrament de caixes.
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM52 PASETAPAEM HMI

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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ENDT

Tr10-Tr10
560,12 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M52 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnéetic.

ENDT

%$I10.12 S12 Elongacié maxima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
Tr11-Tr11

%10.11 %M21 %EM22 %M19 %M1 %M12 %M13

/1t i | I/t i/t I/t i/1 I/t
%M22 %M52 EM21

F——t——

Variables utilizadas:

%I0.11 S11

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M52 PASETAPAEM HMI

Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid
d'empaquetat.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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ENDT

Tr12-Tr12
560,13 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M52 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic,

ENDT

%$I10.13 S13 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
Tr13-Tr13

%I0.14 %M21 o622 %M19 %11 %M12 %EM13

— — V———V—W
%622 %M52 o621

F——t——

Variables utilizadas:

%I0.14 S14

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M52 PASETAPAEM HMI

Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre lineal amb carro
sobre la plataforma de producte a
l'estacid d'empaquetat.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Tr14 - Tr14
%MO %M21 S22 %M19 %M 11 %M12 s6M13
I 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %M52 s6M21
: i 7
Variables utilizadas:
SMO X7
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M52 PASETAPAEM HMI
Tr15-Tr16
%21 %M22 %M19 %M 11 %M12 s6M13
I /1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %320 %X23 %M52 %M21
I i1 | {7l I/l
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM52 PASETAPAEM HMI
$X20
$X23
Tr16 - Tr17
311 %M12 513 %19
i
ENDT
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
06/05/2021 - 01:11

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat
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ENDT

Tr17 - Tr21
30,10 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M52 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
Cilindre lineal de doble efecte de la

510.10 S10 matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.

$M11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

$M19 OPERART

sM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

M52 PASETAPAEM HMI

Tr18 - Tr22

%I0.10 %014 2621 %M22 %M19 M 11 %M12 %M13
I 11 11 i/l 1 i i/ Ik
ENDT
s6M22 %M52 2621
: i 7

Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.

270.10 S10 Cilindre lineal de doble efecte de la

e matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
Sensor de proximitat magnetic.

27014 S14 Posicidé del cilindre lineal amb carro

e sobre la plataforma de producte a
l'estacid d'empaquetat.

SM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

$M19 OPERARI

SM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

SM52 PASETAPAEM HMI

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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Tr19-Tr15
%106 %I0.9 s6M21 %M22 %18 %119 %M19 %M 11 %M12 s6M13
I 11 11 i/l 11 i/l 1 i i/ I
ENDT
%22 %M52 SM17 %M21
: i I 7

Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la

2106 S6 presencia de la primera fila de

e productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.

210.9 S9 Elongacié minima del cilindre lineal

i de doble efecte de la matriu de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la

271,38 529 presencia de la segona fila de

o productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la

271, 9 530 presencia de la tercera fila de

o productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.

$M11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

$M17 BEE

SM19 OPERART

sM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

M52 PASETAPAEM HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

06/05/2021 - 01:11
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Tr20-Tr19
%I0.6 %I0.7 %M21 %6M22 %M19 M 11 %M12 %M13
V| ¥ 7 7 VA
ENDT
%I0.6 %08 %13
— | it i
%622 %M52 2617 %M21
— | ¥ % 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
270.6 s6 presencia de la primera fila de
e productes a la matriu 3x3 de
l'estacidé d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnétic.
270.7 57 Elongacié maxima del cilindre lineal
o de doble efecte de la matriu de
l'estacidé d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnétic.
270.8 S8 Elongacidé intermitja del cilindre
e lineal de doble efecte de la matriu
de l'estacidé d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
271.8 529 presencia de la segona fila de
o productes a la matriu 3x3 de
l'estacidé d'empaquetat.
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
SM17 BEE
$M19 OPERARI
gM21 AUTO_HMI
M22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

de grau
06/05/2021 - 01:11
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ENDT

Tr21 - Tr20
30,10 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L | I 7L 1 /0 0rL 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M52 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
Cilindre lineal de doble efecte de la

ENDT

ENDT

510.10 s10 matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M52 PASETAPAEM HMI
Tr22 - Tr17
a1 %M12 %6M13 %M19
L
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
Tr23 - Tr23
%10.0
[
)
%620

Variables utilizadas:
$I10.0 M

$M20 M HMI

Polsador de marxa.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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4 - Subministrament de caixes

Tarea maestra

3 Pazo_31
T
95 Paso 95
——m
32 Paso_32
T
E 9
e n___ 77 ‘
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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| a3 I——W FasU_33

T "

Pasos Grafcet

Paso 32 - Paso_32

Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %600.3
—/1 {/1 {71 I/} (s)
%00.4
—(s)
%0013
—(s)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Cilindre stopper per a frenar el
$00.3 Cc3 subministrament de caixes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a C3 per
$00.4 c4 a frenar el subministrament de caixes
sobre la cinta transportadora.
N Motor de la cinta transportadora de
%Q0.13 M2 ) . )
caixes al subministrador de caixes.

Paso 33 - Paso_33

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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Rung0

SeM11 H*M12 %13 M9

mi i1

--
S
=
=

Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA

SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI

%0Q0.4
—C

%600.13

C3

Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de caixes sobre la
cinta transportadora.

%Q0.4 c4

%Q0.13 M2

Transiciones

Tr1-Tr1

Cilindre
a frenar
sobre la

Motor de

stopper contraposat a C3 per
el subministrament de caixes
cinta transportadora.

la cinta transportadora de

caixes al subministrador de caixes.

%621

— |

%eM22

_I

%6M23

__*

Variables utilizadas:

sM21
TM22
%M23

AUTO_HMI
ETAPA HMI
MANUAL_HMI

ENDT

Jesus,

Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11

75/263



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya
http://deeea.urv.cat/
Tr2-Tr2
%016 %M21 S22 %M19 %M 11 %M12 s6M13
I 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %M51 s6M21
: i 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia d'una caixa per a ser
510.16 S16 omplerta a l'estacié de
subministrament de caixes.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M51 PASETAPASC_HMI
Tr3-Tr3
%016 %M21 S22 %M19 %M 11 %M12 s6M13
/i 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %M51 s6M21
: i 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia d'una caixa per a ser
510.16 S16 omplerta a l'estacié de
subministrament de caixes.
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
3M51 PASETAPASC_HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Tarragona, Espanya

06/05/2021

de grau
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Tr4 - Tr4

%I0.0

ENDT
SeM20

Variables utilizadas:

$I0.0 M Polsador de marxa.

3M20 M HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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5 - Comptador de caixes

Tarea maestra

40 Pazo_40
C—IT7
34 Paso 34
 —
35 Paso_35
 I—
7
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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~

18] FdsU_30 ‘
 I—
iy Paso_37
-~
 m—
38 Paszo 38
TS
iaTal No__ N ‘
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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~

EE) FdsU_3Y
 m— 17

60 Paso_a0
T

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Pasos Grafcet

Paso 34 - Paso_34

Rung0
511 %M13 BEM12 %19 %ME
/l /1 i1 I/l Q)
Variables utilizadas:
M6 XC
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
Paso 39 - Paso_39
Rung0
%11 %M12 S6M13 %M19 %M6
/i i/ i1 i/l )
Variables utilizadas:
SM6 XC
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
Transiciones
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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ENDT

ENDT

Tr1-Tr1
%14 %M21 2622 M 11 %M13 %EM12
P | 7 V1 7
3650 %M22 2621
i it 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
%71 .4 528 presencia d'una unitat de caixa a la
o cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M50 PASETAPACC_HMI
Tr2-Tr2
%14 %M21 2622 M 11 %M12 %M13
P | 7 V1 1t
s6M22 %M50 2621
: it 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
271 .4 528 presencia d'una unitat de caixa a la
o cinta transportadora en l'estacid de
paletitzacid.
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM50 PASETAPACC_HMI

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi

06/05/2021

de grau
- 01:11
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ENDT

Tr3-Tr3
%14 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
Pl 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M50 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la

siL.4 s28 cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM50 PASETAPACC_HMI
Tr4 - Tr4
%14 %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13
Pi 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
s6M22 %M50 2621

F——t——

Variables utilizadas:

%I1.4 528

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M50 PASETAPACC_HMI

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la
cinta transportadora en l'estacid de
paletitzacid.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Tr5-Tr5
%14 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
Pl 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M50 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la

sIL.4 528 cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM50 PASETAPACC_HMI
Tr6 - Tr7

%21 %M9 S22 %M19 %M 11 %M12 s6M13

I 11 i1 1 i i/ Ik
ENDT
%22 %MS0 s6M21
: i 7

Variables utilizadas:
$M9 FP2
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM50 PASETAPACC_HMI
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Tr7 -Tr8

%M7 %M21 o622 %M19 %11 %M12 %EM13

I 1| I/t i/t I/t i/1 g
ENDT
5622 %MS50 o621
: i 7

Variables utilizadas:
M7 SE
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERARI
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M50 PASETAPACC_HMI
Tr8-Tr6

11 %12 %13 %M1

/i /1 i1 i/l

ENDT

Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
Jests, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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6 - Estacié de paletitzacid

Tarea maestra

41 Pazo_41
 m—
42 Paso_ 42
 I—
43 Paso_43
 I—
7
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oy Fdb_skd ‘
 I—
45 Paso_45
 m—
46 Paso_46
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Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable,

43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi

Espanya
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Pasos Grafcet

Paso 42 - Paso 42

| - | Fdbl_J9

~

Rung0
3611 26013 %M19 %Q0.14
i Y )
%Q0.15
—)
%02.9
——
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
o transportadora a l'estacid de

paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
$00.15 cé subministrament de caixes a la cinta
o transportadora a l'estacid de

paletitzaciéd.

202.9 M3 Motor de la cinta transportadora de

Paso 43 - Paso_43

caixes a l'estacid de paletitzacid.

Jesus,

Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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Rung0
a6M11 %M12 %6M13 %M19 %0014
VA ®
300,15
—)
%029
—-(R)
%MT
—(=)
Variables utilizadas:
M7 SE
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERARI

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
Biaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
£00.15 cé subministrament de caixes a la cinta
Biaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.
£02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de

caixes a l'estacidé de paletitzaciéd.

Paso 44 - Paso_44

Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %02.6
/k {1 {1 1/} (s)
HMT
—(r)
Variables utilizadas:
sM7 SE
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per
%Q2.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciéd.

Paso 45 - Paso_45

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
3611 %M12 26013 %M19 %02.6
R e ®
%02.8
()
%M15
——
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M15 GB
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per
$02.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.
Generador de buit que desencadena
, .
£02.8 13 1 efectglVenturl sop?e les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.
Paso 46 - Paso 46
Rung0
%611 %M12 26013 %M 19 %Q2.7
/i /1 i1 i/l )
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciéd.
Paso 47 - Paso_47
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
06/05/2021 - 01:11
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Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %02.7
/k {1 {1 171 (R)
%02.4
—(s)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per a moure
%02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacidé de paletitzaciéd.
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacid.

Paso 48 - Paso 48

Rung0
3611 %M12 26013 %M19 Q0,14
—/1 1k 17k i ()
%Q0.15
()
%02.9
—
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
o transportadora a l'estacid de

paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
$00.15 cé subministrament de caixes a la cinta
o transportadora a l'estacid de

paletitzaciéd.

202.9 M3 Motor de la cinta transportadora de

caixes a l'estacid de paletitzacid.

Paso 49 - Paso_49

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
2eM11 HMI12 SeM13 HMI1G %02.4
/i /1 i1 i/l )

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERARI

Accionament de la valvula per a moure
$02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid de paletitzaciod.

Rung1

Seh11 %M12 %13 M6 SaM19 %02.6

A ——— |

——
-
—
L)

w
A

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
SM16 SNP

$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per
%Q2.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacid.

Paso 50 - Paso 50

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
06/05/2021 - 01:11
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Rung0

%6M11 %EMI2 %6M13 MG

A

=

Variables utilizadas:

M7 SE

FM11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERART
$00.14 cs

$00.15 cé

$02.9 M3

Paso 51 - Paso_51

Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.

Motor de la cinta transportadora de
caixes a l'estacidé de paletitzaciéd.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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Rung0
M1 HM12 M3 HMI1G %02.6
—/1 {/1 {71 I/} (R)
%02.8
(%)
HM15
_____{R)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M15 GB
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per

$02.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.
Generador de buit que desencadena
1'efecte Venturi sobre les ventoses

502.8 AL3 de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.
Paso 53 - Paso_53
Rung0
11 FeM12 SaM13 MG %02.7
A ©
%M14
L
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M14 X53
$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
1'estacid de paletitzaciod.

Paso 55 - Paso 55

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
56M11 %M12 %6M13 %M19 %027
A Q
%602.5
)
%M8
()
%M14
—(®
Variables utilizadas:
$M8 NP
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M14 X53
$M19 OPERARI
Accionament de la valvula per a moure
202.5 210 cap a l'esquerra el cilindre lineal

amb carro de l'estacid de

paletitzaciéd.

Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de

l'estacid de paletitzaciéd.

Paso 57 - Paso_57

Rung0
%11 %M12 SM13 %M19 %02.5
————V—/ ®
%M8
—R)
Variables utilizadas:
M8 NP
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
FM19 OPERARI
Accionament de la valvula per a moure
o cap a l'esquerra el cilindre lineal
5025 AL0 amb carro de l'estacid de
paletitzaciod.
Paso 58 - Paso_58
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung0
2eM11 HMI12 SeM13 HMIE oeM19 %02.8
/i /1 i1 i/l i1 )

Variables utilizadas:

gM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

$M15 GB

$M19 OPERARI
Generador de buit que desencadena

, )

£02.8 13 1 efectglVenturl sop?e les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.

Rung1

%M1 %M12 %M13 %M 14 %M19 %027
/b Ik Ik 7 7k )

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
M14 X53

$M19 OPERARI

Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacid.

Transiciones
Tr1 - Tr1
S6MT HM21 SeM22 %EM19 M 11 %M12 %EM13
L {1 {1 {1 /1 {1 I/l
ENDT
EM22 HM55 SaM21

F——t——

Variables utilizadas:

$M9 FP2

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

3M55 PASETAPAPA HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Tr2 -Tr2
%ME %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M55 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

$M6 XC

SM11 EMERGENCIA

$M12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

$M22 ETAPA_HMI

$M55 PASETAPAPA_HMI

Tr3-Tr3
2%l0.23 HM21 SeM22 %EM19 M 11 %M12 %EM13

L {1 {1 {1 /1 {1 I/l
ENDT

EM22 HM55 SaM21

F——t——

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
o Posicié del cilindre amb carro sobre
$10.23 523 :
cinta transportadora de caixes a
l'estacidé de paletitzaciéd.

SM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

SM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

M55 PASETAPAPA HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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ENDT

Tr4 - Tr4
%11 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M55 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnéetic.

ENDT

3I1.1 525 Elongacié maxima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacié.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M55 PASETAPAPA HMI
Tr5-Trb
%013 %M21 %EM22 %M19 %M1 %M12 %M13
F— — V—V———
%M22 %M55 EM21

F——t——

Variables utilizadas:

%I1.3 527

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

3M55 PASETAPAPA HMI

Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid de
paletitzaciod.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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ENDT

Tr6 - Tr6
%12 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M55 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnéetic.

ENDT

$I1.2 526 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacié.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M55 PASETAPAPA HMI
Tr7 - Tr7
%10 %M21 %EM22 %M19 %M1 %M12 %M13
F— — V—V———
%M22 %M55 EM21

F——t——

Variables utilizadas:

%I1.0 524

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

3M55 PASETAPAPA HMI

Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre amb carro sobre
cinta transportadora de palets a
l'estacidé de paletitzaciéd.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Tr8 - Tr8
SEME HM21 SeM22 %EM19 M 11 %M12 %EM13
L {1 {1 i1 I/l i/l {1
ENDT
EM22 HM55 SaM21
I {rl i/}
Variables utilizadas:
$M6 XC
SM11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERARI
$M21 AUTO_HMI
$M22 ETAPA_HMI
$M55 PASETAPAPA_HMI
Tr9 - Tr9
%I1.1 HM21 SeM22 %EM19 M 11 %M12 %EM13
L {1 {1 {1 /1 {1 I/l
ENDT
EM22 HM55 SaM21

I i 17k

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnétic.
$Il1.1 525 Elongacidé maxima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacio.

SM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

$M19 OPERARI

SM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

M55 PASETAPAPA HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Tr10 - Tr11
%013 %M21 %EM22 %M19 %M1 %M12 %M13
/1t 1| I/t i/t I/t i/1 g
ENDT
%M22 %M55 EM21
: it 7
Variables utilizadas:
Sensor de pressid. Detecta quan
o l'efecte Venturi s'aplica
sI1.3 527 correctament a l'estacid de
paletitzaciéd.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M55 PASETAPAPA HMI
Tr11-Tr13
%01.2 %M21 %EM22 %M19 %M1 %M12 %M13
I i | I/t i/t I/t i/1 I/t
ENDT
%M22 %M55 EM21

F——t——

Variables utilizadas:

$I1.2 526

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

3M55 PASETAPAPA HMI

Sensor de proximitat magnétic.
Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacio.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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ENDT

Tr12-Tr15
510,23 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L | I 7L 1 /0 0rL 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
M2 M55 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
Posicié del cilindre amb carro sobre

ENDT

%I10.23 523 :
cinta transportadora de caixes a
l'estacid de paletitzaciod.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M55 PASETAPAPA HMI
Tr13-Tr17
a6M21 %M22 %M19 M 11 %M12 %M13
I /1 1 i i/ g
s6M22 %X57 %N58 M55 %M21

=
-
——
—
=
S
=

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCTA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERART
$M21 AUTO_HMI
$M22 ETAPA_ HMI
$M55 PASETAPAPA HMT
$X57
$X58
Tr14 -Tr18

%M1 %12 SaM13 HM1G

/i /1 i1 7k

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERARI

ENDT

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Tr15-Tr10
%ME %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13
/i 11 i1 I i i/ Ik
ENDT
s6M22 %M55 2621
: it 7
Variables utilizadas:
SM6 XC
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
M55 PASETAPAPA HMI
Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable,

43007,

Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto:

Treball de fi
de grau
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7 - Nivell del palet

Tarea maestra

60 Pazo_69
 m— [ ]
52 Paso_52
—/—113
70 Paso 70
 —
7
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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26011 %M12 6M13 %M19 %Q1.2
—/l /1 i I Q)
%6013
)
%014
)
%Q1.5
—(”)
Q1.
—”)
Q1.
)
5%02.0
)
2602.1
—(R”)
%02.2
)
5602.3
E— G
%Q1.0
—s)
%Q1.1
—)
%Q2.10
—)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M19 OPERART
Cilindre stopper per a frenar el
$01.0 c7 subministrament de palet a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzacid.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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%Q1.2 Cc9
%Q1.3 C10
%Q1.4 Cll
%Q1.5 Cl2
%Q1l.6 C13
%Q1.7 Cl4
%02.0 Cl15
%02.1 Clé
%Q2.2 C17
%Q2.3 Cl8
%02.10 M4

Paso 54 - Paso_54

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicié 1 a l'estacid de
paletitzacid.

Cilindre stopper contraposat a C9 per
frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicid 2 a l'estacid de
paletitzacid.

Cilindre stopper contraposat a Cl1
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 3 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C13
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 4 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a Cl5
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 5 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a Cl7
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.

Motor de la cinta transportadora de
palets a l'estacidé de paletitzacid.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11

112/263



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans,

http://deeea.urv.cat/

43007, Tarragona, Espanya

Rung0
%M1 %M12 %M13 %M19 %Q2.10
/1t 1/l I/t i/l )
%M16
—As)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M16 SNP
SM19 OPERART
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
el palets a l'estacidé de paletitzacid.
Paso 56 - Paso 56
Rung0
%M1 %M12 %M13 %M19 %012
V1 O
%6013
E—
%Q2.10
()
HMIE
—
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
SM13 PARADA
FM16 SNP
FM19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 1 a l'estacié de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
° transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

Paso 61 - Paso_61

palets a l'estacidé de paletitzaciod.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi

Espanya de grau
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Rung0

%6M11 %EMI2 %6M13 MG

A

=

Variables utilizadas:

3M11 EMERGENCIA
sM12 REARME
$M13 PARADA
SM16 SNP

$M19 OPERARI
%Q1.2 c9

%Q1.3 C10

$02.10 M4

Paso 62 - Paso_62

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C9 per
frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.

Motor de la cinta transportadora de
palets a l'estacidé de paletitzacid.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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Rung0
o611 %12 96013 %M19 %014
—/————V— O
%015
—C)
%02.10
E—
%M16
—(r”)
%Q1.2
—)
%Q1.3
—C)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
FM16 SNP
FM19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 1 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
° transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 2 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
N per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

Paso 63 - Paso_63

palets a l'estacidé de paletitzaciod.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Rung0
o611 %12 96013 %M19 %Q2.10
—/————V— ®
%M16
()
%Q1.2
E—
%Q1.3
—)
%Q1.4
—)
%Q1.5
—C)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
FM16 SNP
FM19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 1 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 2 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
N per frenar el palet sobre la cinta
3Q1.5 C1l2 .
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

Paso 64 - Paso_64

Rung0

palets a l'estacidé de paletitzaciod.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11
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a6M11 %M12 %6M13 %M19 %Q1.6
VA O
%Q1.7
—C)
5%02.10
)
%M16
——®
%Q1.2
—C)
%013
—C)
%014
—
%015
—()
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
FM16 SNP
FM19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
B la posici6é 1 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
501.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
B transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
B la posicié 2 a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
. per frenar el palet sobre la cinta
3Q1.5 Cl2 .
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a
B la posicié 3 a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a C13
. per frenar el palet sobre la cinta
Q1.7 Cl4 .
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
202.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
ol palets a l'estacid de paletitzaciod.
Jesus, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat
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Paso 65 - Paso 65

Rung0
a6M11 %M12 %6M13 %M19 %Q2.10
VA ®
%M 16
—)
%Q1.2
—C)
%013
—(
%Q14
—C)
%015
—C)
%Q1.
—
%Q1.7
—()
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
TM12 REARME
3M13 PARADA
*M16 SNP
3M19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
° la posici6é 1 a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
501.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
° transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 2 a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
. per frenar el palet sobre la cinta
3Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a

la posicidé 3 a l'estacid de
paletitzacid.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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%Q1.7 Cl4
%02.10 M4

Paso 66 - Paso 66

Rung0

%eh11 %M12 %613

HM1G

Cilindre stopper contraposat a C13
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.

Motor de la cinta transportadora de
palets a l'estacidé de paletitzacid.

%02.0

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
TM12 REARME
3M13 PARADA
3M16 SNP

3M19 OPERARI
%Q1.2 C9

f]
S’

%021

“2 10
®
s

——®

%01.2

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzacid.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Tarragona,

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Cilindre stopper contraposat a C9 per
frenar el palet sobre la cinta

5013 CL0 transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
o palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.4 cl1 L .
la posicid 2 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
Cilindre stopper per a frenar el
o palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.6 Ccl3 L .
la posicidé 3 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a C13
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.7 cl4 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
o palet sobre la cinta transportadora a
%Q2.0 C1l5 L .
la posicidé 4 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl15
o per frenar el palet sobre la cinta
%0Q2.1 Ccle L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

palets a l'estacidé de paletitzacid.

Paso 67 - Paso_67

Rung0
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

06/05/2021 - 01:11
120/263

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya
http://deeea.urv.cat/

2011 %M12 613 %M19 %Q2.10
—————V— ®
%M16
()
%012
—C)
%013
—C)
%Q1.4
—()
%Q1.5
E—
%Q1.6
—C)
%Q1.
—()
%02.0
—()
%602.1
—()
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
FM13 PARADA
SM16 SNP
FM19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
o palet sobre la cinta transportadora a
%$01.2 C9 .. \ .
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre lg ;%nta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzacid.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
301.4 C1l1 . .
la posicidé 2 a l'estacid de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
5 per frenar el palet sobre la cinta
$Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzacid.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

06/05/2021 - 01:11
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Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a

501.6 cL3 la posicié 3 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a C13
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.7 Cl4 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
202.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
Bhainl la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
o per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Clé L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

palets a l'estacidé de paletitzacid.

Paso 68 - Paso 68

Rung0

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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a6M11 %M12 %6M13 %M19 %Q2.2
A O
36023
—C)
%Q2.10
)
%M16
——®
%Q1.2
—C)
%6013
—C)
%014
—
%Q1.5
—()
%Q1.
—()
%Q1.7
m—
%02.0
—()
%021
—()
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
FM12 REARME
SM13 PARADA
$M16 SNP
FM19 OPERARI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
B la posicié 1 a l'estacié de
paletitzacid.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre lé ;%nta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzacid.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a

s01.4 cll la posicidé 2 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.6 C13 L .
la posicid 3 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a C13
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.7 Cl4 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%02.0 C15 L .
la posicidé 4 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
o per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Clé L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%0Q2.2 Cc17 D .
la posicidé 5 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
o per frenar el palet sobre la cinta
%02.3 Cc1l8 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

palets a l'estacidé de paletitzacid.

Paso 70 - Paso 70

Rung0
%611 %eM12 %13 19 %01.0
/1t 1/l I/t i/l )
%011
—(r)

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
Cilindre stopper per a frenar el
201.0 c7 subministrament de palet a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
jesus.filgueras@estudiants.urv.cat 06/05/2021 - 01:11
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ENDT

Transiciones
Tr1-Tr1
%1018 HM21 SeM22 %EM19 M 11 %M12 %EM13
L {1 {1 i1 I/l i/l {1
EM22 HM5E SaM21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 1 per

ENDT

%I0.18 S18 . ) ] )
a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.

$M11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

SM19 OPERART

sM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

SM56 PASETAPANPA HMI

Tr2-Tr2

%M8 %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13
Pl I 7 7 7 Vi 1t
s6M22 %M56 2621

F——t——

Variables utilizadas:

$M8 NP

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M56 PASETAPANPA HMI

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya
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Tr3-Tr3
50,19 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M6 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 2 per

510.19 19 a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM56 PASETAPANPA HMI
Tr4 - Tr4
%M8 %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13
Pl 11 Il i1 i i1 i
ENDT
s6M22 %M56 2621

F——t——

Variables utilizadas:

$M8 NP

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M56 PASETAPANPA HMI

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

06/05/2021 - 01:11
126/263

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya

http://deeea.urv.cat/

Tr5-Tr5
560,20 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M6 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 3 per

510.20 520 a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM56 PASETAPANPA HMI
Tr6 - Tr6
%M8 %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13
Pl 11 Il i1 i i1 i
ENDT
s6M22 %M56 2621

F——t——

Variables utilizadas:

$M8 NP

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M56 PASETAPANPA HMI
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Tr7 - Tr7
561021 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M6 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 4 per

510.21 s21 a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM56 PASETAPANPA HMI
Tr8-Tr8
%M8 %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13
Pl 11 Il i1 i i1 i
ENDT
s6M22 %M56 2621

F——t——

Variables utilizadas:

$M8 NP

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M56 PASETAPANPA HMI
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Tr9 - Tr9
560,22 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
I 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M6 %21

I i 17k

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 5 per

510.22 S22 a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM19 OPERART
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM56 PASETAPANPA HMI
Tr10-Tr10

%M8 %M21 2622 %M19 M 11 %M12 %M13

Pl 11 Il i1 i i1 i

ENDT
s6M22 %M56 2621

F——t——

Variables utilizadas:

$M8 NP

3M11 EMERGENCIA

sM12 REARME

$M13 PARADA

$M19 OPERARI

$M21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

$M56 PASETAPANPA HMI
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Tr11-Tr12
aM21 %M o622 %M1 %M12 %M13
I 1| I/t i/l 171 /I
ENDT
5622 %M56 o621
: it 7
Variables utilizadas:
$M9 FP2
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
sM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
$M56 PASETAPANPA HMI
Tr12-Tr11
%I0.22 %M21 o622 %M19 %11 %M12 %EM13
/1t i | I/t i/t I/t i/1 I/t
ENDT
%622 %MS56 o621
: it 7
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
. presencia del palet en posicid 5 per
%$I10.22 522 ) . ) ]
a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M19 OPERARI
SM21 AUTO_HMI
SM22 ETAPA HMI
SM56 PASETAPANPA HMI
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Tr13-Tr13
%017 %EM21 %22 SEM19 %M11 %M12 %M13
L 11 I 7L 1 /0 B 1/ 0L
/T 11 1/ 1/l 14 1k 17k
ENDT
M2 M6 %21

F——tr——1

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacidé de paletitzaciod.

$M11 EMERGENCIA

SM12 REARME

SM13 PARADA

SM19 OPERART

SM21 AUTO_HMI

SM22 ETAPA HMI

SM56 PASETAPANPA HMI
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8 - Gestié Emergéncia

Tarea maestra

ri! Pazo_71
 m— 1
i) Paso 75
 —
72 Paso 72
 I—
7
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~

I Fdbly I
 m—
73 Paso_73

Pasos Grafcet

Paso 71 - Paso_71

Rung0
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%600.0
—®

%600.1

%600.2

%6Q0.7
()

%:00.8

%00.9
—(r)

%0Q0.10
——-yRr)

%0Q0.11
—(r)

%00.12

%00.13
——®
%600.14

()

7
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%60Q0.15
—®

%60Q1.0
—®

%6Q1.1

%6Q1.3
—®

%6014

%Q1.5
——(R)

%016

%Q1.7
()

%6020

%6022
()

%6023

%024
—(R)

%025
—(”)

%026

()
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%Q27
—®

%6Q2.8
—®

%6029

M3
—®

FM3

%ME
——(R)

M7

%MB
()

HMI0

WMI1T
()

HM1E8

%11

—(R)
%12

—(”)
%M13

()
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%M14

—®
%M15
()
%M16

—(Rr)

Variables utilizadas:

$MO X7

$M3 C

$M5

$M6 XC

SM7 SE

$M8 NP

$M9 FP2

$M10 FP1

$M11 EMERGENCIA

$M12 REARME

$M13 PARADA

$M14 X53

$M15 GB

$M16 SNP

$M17 BEE

$M18 GE

$00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels

productes a l'estacid d'empaquetat.

Cilindre stopper per a frenar el
%00.1 C1 subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a Cl per

a frenar el subministrament de

productes sobre la cinta

transportadora.

Cilindre stopper per a frenar el

%0Q0.3 C3 subministrament de caixes sobre la
cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
$00.4 c4 a frenar el subministrament de caixes
sobre la cinta transportadora.
Cilindre lineal de simple efecte per
a desplacar les peces de color.
Accionament de la valvula per a
%Q00.6 A2 elongar 1l'embol que porta els

productes a la matriu 3x3.

Accionament de la valvula per a
$Q0.7 A3 minvar 1l'embol que porta els

productes a la matriu 3x3.

Accionament de la valvula per a moure
$00.8 Al cap a la dreta el cilindre lineal amb

carro de l'estacid d'empaquetat.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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%$Q0.9 A5
$00.10 A6
%Q0.11 A7
%Q0.12 A8
%Q0.13 M2
%0Q0.14 C5
%Q0.15 Cc6
%Q1.0 c7
%Q1.1 c8
%Q1.2 Cc9
%Q1.3 C10
%Q1.4 Cll
%Q1.5 Cl2
%Q1l.6 C13
%Q1.7 Cl4
%02.0 Cl15
%02.1 Clé

Accionament de la valvula per a moure
cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
descendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.

Accionament de la valvula per
ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.

Generador de buit gque desencadena
l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succidé a l'estacid d'empaquetat.
Motor de la cinta transportadora de
caixes al subministrador de caixes.
Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de palet a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C8 al
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C9 per
frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 2 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a Cl1
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 3 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C13
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a
la posicidé 4 a l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a Cl5
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
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Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora a

502.2 cL7 la posicié 5 a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
202.3 c1s per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Accionament de la valvula per a moure
%02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacidé de paletitzaciod.
Accionament de la valvula per a moure
202.5 A10 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.
Accionament de la valvula per
%0Q2.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzaciéd.
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacio.
Generador de buit que desencadena
202.8 13 l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.
£02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de
caixes a l'estacid de paletitzaciéd.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
palets a l'estacidé de paletitzacid.
Rung1
%M12
(rR)

Variables utilizadas:
$M12 REARME

Paso 72 - Paso_72

Rung0
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%600.0
—®

%600.5

%600.6

%0011
()

%0013

%02.4
—(rR)

9%02.5
—(r)

%02.6
—(r)

%6027

%6029
E—
FMO

()

7
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Variables utilizadas:

$MO X7

$M3

$M5

$M6 XC

SM7 SE

$M8 NP

SM9 FP2
$M10 FP1
%00.0 M1

%00.5 Al

%00.6 A2

%Q0.7 A3

%00.8 A4

%00.9 A5

%Q0.10 A6

%Q0.11 A7

s

—®
a3

(R

HME

M8
M
%M

(R

H*M10

L ®

Motor de la cinta transportdora dels
productes a l'estacid d'empaquetat.
Cilindre lineal de simple efecte per
a desplacar les peces de color.
Accionament de la valvula per a
elongar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a moure
cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per a moure
cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
descendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.

Accionament de la valvula per
ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
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Motor de la cinta transportadora de

%$0Q0.1 M2 ) s .
Q0.13 caixes al subministrador de caixes.
Accionament de la valvula per a moure
%02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid de paletitzacié.
Accionament de la valvula per a moure
202.5 10 cap a l'esquerra el cilindre lineal
Bhainl amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.
Accionament de la valvula per
%Q2.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacio.
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacio.
£02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de
o caixes a l'estacid de paletitzaciéd.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
ol palets a l'estacidé de paletitzacid.
Rung1
%105 %00.1
/1 (R)
%Q0.2
—R)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la

$I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.
Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a Cl per
200.2 c2 a frenar el subministrament de
okl productes sobre la cinta
transportadora.
Rung2
%I0.16 %Q0.3
/1 (R)
%Q0.4
—R)

Variables utilizadas:

%I10.16 S1l6
$00.3 C3
$00.4 c4

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una caixa per a ser
omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.

Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de caixes sobre la
cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
a frenar el subministrament de caixes
sobre la cinta transportadora.
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Rung3
Sell4 %0014
/1 (R)
%0015
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la

sIL.4 528 cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
okl transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
£00.15 c6 subministrament de caixes a la cinta
Biokels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Rung4
%1017 %Q1.0
/1 (R)
%011
—®

Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la

$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacid de paletitzaciéd.
Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de palet a la cinta

501.0 7 transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

de grau
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Rung5b
%018 %012
/1 (R)
%013
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 1 per

510.18 S18 a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 1 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung6
%I0.19 %Q1.4
/1 (R)
%015
—®

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 2 per

510.19 S19 a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%01.4 Cl1 D .
la posicid 2 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
N per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung7
%020 %014
/1 (R)
%017
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 3 per

510.20 520 a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 3 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C13
201.7 c14 per frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung8
%I0.21 %Q2.0
/1 (R)
%02.1
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 4 per

510.21 sat a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
£02.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
el la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
N per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Cle L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

06/05/2021 - 01:11

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat
145/263



Universitat Rovira i Virgili

http://deeea.urv.cat/

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya

Rung9
%1022 %02.2
/1 (R)
%02.3
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 5 per

810.22 522 a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
202.2 c17 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 5 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
N per frenar el palet sobre la cinta
%02.3 Cc1l8 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung10
%M1
| (s)
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
Rung11
2%I0.11 %Q0.12
/1 (R)

Variables utilizadas:

Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica

510.11 S11 correctament a l'estacid
d'empaquetat.
Generador de buit que desencadena
%Q0.12 A8 1'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.
Rung12
%13 %012.5
/1 (rR)

Variables utilizadas:

%I1.3 s27
%Q2.8 Al3

Sensor de pressid. Detecta quan
1'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacidé de
paletitzaciéd.

Generador de buit que desencadena
1'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Paso 73 - Paso 73

Rung0

Variables utilizadas:

%521 SB_INITGRAFCET

Paso 74 - Paso_74

En el estado 1, este bit provoca una
inicializacidén GRAFCET. Los pasos
activos se desactivan y los pasos
iniciales se activan

Rung0
%l0.10 %00.7
/i )

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
Cilindre lineal de doble efecte de la

510.10 S10 matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
Accionament de la valvula per a

%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Rung1

%I0.10 %Q0.7
I (rR)

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnétic.
Cilindre lineal de doble efecte de la

%I10.1 1 . ..
0.10 S10 matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Rung2
910,13 %00.11
/1 s)

Variables utilizadas:

$10.13 513
%Q0.11 A7

Sensor de proximitat magnétic,
Elongacié minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11

147/263



Universitat Rovira i Virgili

http://deeea.urv.cat/

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya

Rung3
E DA E]

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic,

$I10.13 S13 Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
$00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Rung4
%I0.14 %Q0.9
/1 )

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
Posicié del cilindre lineal amb carro

510.14 sS4 sobre la plataforma de producte a
l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per a moure
%Q0.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
Rungb
%I0.14 %Q0.9
I (rR)

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnétic.
Posicidé del cilindre lineal amb carro

$I10.14 14
0 S sobre la plataforma de producte a
l'estacidé d'empaquetat.
Accionament de la valvula per a moure
%00.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
Rung6
2%I0.23 %02.5
/1 s)

Variables utilizadas:

%I10.23 S23
%Q2.5 Al0

Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre amb carro sobre
cinta transportadora de caixes a
l'estacid6 de paletitzaciod.
Accionament de la valvula per a moure
cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid de
paletitzaciod.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Rung7
20,23 %02.5
I (rR)

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnétic.
Posicidé del cilindre amb carro sobre

$I10.2 2 . .
0.23 523 cinta transportadora de caixes a
l'estacidé de paletitzacid.
Accionament de la valvula per a moure
, o .
£02.5 210 cap a l'esquerra el g%llndre lineal
amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.
Rung8
%012 %Q2.7
/1 )

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnéetic.

$I1.2 526 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacio.
Accionament de la valvula per

%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacid.

Rung9
%12 %02.7
I Q)

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.

%I1.2 526 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacié.
Accionament de la valvula per

$02.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Rung10
%105 %001
/1 (R)
%002
L (r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
%I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.
Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.
Cilindre stopper contraposat a Cl per
a frenar el subministrament de

%$Q0.2 c2 productes sobre la cinta
transportadora.
Rung11
%I0.16 %Q0.3
/1 (R)
%Q0.4
L

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una caixa per a ser
omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.

%I10.16 S1l6

Cilindre stopper per a frenar el
%Q0.3 C3 subministrament de caixes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
%Q0.4 c4 a frenar el subministrament de caixes

sobre la cinta transportadora.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung12
%14 %Q0.14
/1 (R)
%Q0.15
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la

sIL.4 528 cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
okl transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
£00.15 c6 subministrament de caixes a la cinta
Biokels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Rung13
%1017 %Q1.0
/1 (R)
%011
—®

Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la

$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacid de paletitzaciéd.
Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de palet a la cinta

501.0 7 transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

de grau
06/05/2021 - 01:11
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Rung14
%018 %012
/1 (R)
%013
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 1 per

510.18 S18 a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 1 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung15
%I0.19 %Q1.4
/1 (R)
%015
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 2 per

510.19 S19 a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%01.4 Cl1 D .
la posicid 2 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
N per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung16
%1020 %015
/1 (R)
%017
L (r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 3 per

510.20 520 a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 3 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C13
201.7 c14 per frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung17
%I0.21 %Q2.0
/1 (R)
%02.1
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 4 per

510.21 sat a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
£02.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
el la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
N per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Cle L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung18
%1022 %02.2
/1 (R)
%02.3
L (r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 5 per

810.22 522 a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
202.2 c17 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 5 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
N per frenar el palet sobre la cinta
%02.3 Cc1l8 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung19
| %M1
| (R)
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
Rung20
| %BM12
I (s)
Variables utilizadas:
SM12 REARME
Rung21
%I0.11 %Q0.12
/1 (R)

Variables utilizadas:

%I10.11 S11
%0Q0.12 A8

Sensor de pressid. Detecta quan
1'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid
d'empaquetat.

Generador de buit que desencadena
l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Rung22
%13 %02.8
/h (=)

Variables utilizadas:

Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica

5I1.3 821 correctament a l'estacidé de
paletitzaciéd.
Generador de buit que desencadena
, )
£02.8 13 1 efectglVenturl sop?e les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.
Transiciones
Tr1-Tr1
%17
Pl
ENDT
Variables utilizadas:
$I1.7 EM Polsador d'emergéncia.
Tr2-Tr4
%00
1
I
ENDT
%M20
Variables utilizadas:
%I10.0 M Polsador de marxa.
3M20 M_HMI
Tr3-Tr2
%16
Pl
ENDT

Variables utilizadas:

%I1.6 RE Polsador de rearmament.
Tr4 - Tr4

wato Wiz s o4 oz w2 s o6 wis warr . o wom waz anz o i
— | 1t 1t i i 11 " 1 i 1 1 14 i1} 1 " i1

%I10.4 sS4

L;ﬂ (—
IFJ

Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé minima del cilindre lineal
de simple efecte del selector.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable,

43007,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Tarragona,

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau
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Sensor capacitiu. Detecta la

%I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
Cilindre lineal de doble efecte de la

510.10 s10 matriu de l'estacid d'empagquetat no
elongat.
Sensor de pressidé. Detecta quan
] 1 Al 3
°10.11 s11 l'efecte Venturi s'aplica

correctament a l'estacid
d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnéetic,

%$I10.13 S13 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre lineal amb carro

510.14 sS4 sobre la plataforma de producte a
l'estacidé d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la
s , .
270.16 s16 presencia d'una caixa per a ser

omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.
Sensor capacitiu. Detecta la
$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacidé de paletitzacio.
Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 1 per

$10.18 s18 a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 2 per
%I0.19 S19 ) ) )
a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 3 per
%I0.20 520 ) ] )
a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 4 per
$I0.21 s21 ) ) .
a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 5 per
%I0.22 522 ) ) . ]
a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
Sensor de proximitat magnetic.
21023 523 Posicidé del cilindre amb carro sobre

cinta transportadora de caixes a

l'estacid de paletitzaciéd.

Sensor de proximitat magnétic.
$I1.2 526 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacié.
Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica

sIL.3 s21 correctament a l'estacid de
paletitzaciéd.
Sensor capacitiu. Detecta la

271 .4 528 presencia d'una unitat de caixa a la

o cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.

$M9 FP2

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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9 - Gesti6é Parada

Tarea maestra

I+ Paso_76
| — Ty
i Paso_77
| — )
F 3
78 Paso_78
j: Tr3

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Pasos Grafcet

Paso 77 - Paso_77

Rung0
%EMI13
| (rR)
Variables utilizadas:
$M13 PARADA
Paso 78 - Paso_78
Rung0
%M13
I (s)
Variables utilizadas:
SM13 PARADA
Rung1
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya
06/05/2021 - 01:11

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat
158/263



http://deeea.urv.cat/

Paisos catalans,

Universitat Rovira i Virgili
Av.

43007,

Tarragona,

Espanya

Variables utilizadas:

%00.0 M1
%$Q0.5 Al
%00.6 A2

%600.0
—

%600.5

%600.6

%Q0.11
—)

%0013

%z
—®
xas
—®
<z
—(r)

%6027

Motor de la cinta transportdora dels
productes a l'estacid d'empaquetat.

Cilindre lineal de simple efecte per
a desplagar les peces de color.

Accionament de la valvula per a
elongar l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable,

43007, Tarragona,

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Espanya

Nombre del proyecto: Treball de fi

de grau
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Accionament de la valvula per a

%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a moure
%Q0.8 A4 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per a moure
%Q0.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
%0Q0.10 A6 descendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
%Q0.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.
£00.13 M2 Motor de la cinta transportadora de
caixes al subministrador de caixes.
Accionament de la valvula per a moure
%02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid de paletitzacié.
Accionament de la valvula per a moure
202.5 10 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.
Accionament de la valvula per
%Q2.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacio.
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacio.
£02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de
caixes a l'estacid de paletitzaciéd.
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
palets a l'estacidé de paletitzacid.
Rung2
%105 %00.1
/1 (R)
%Q0.2
—R)

Variables utilizadas:

%$I0.5 S5
%Q0.1 Cl
%Q0.2 c2

Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.

Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de productes sobre la
cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a Cl per
a frenar el subministrament de
productes sobre la cinta
transportadora.
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Rung3
%1016 %003
/1 (R)
%00.4
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una caixa per a ser
omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.

%I10.16 Sl6

Cilindre stopper per a frenar el
%00.3 C3 subministrament de caixes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
%0Q0.4 Cc4 a frenar el subministrament de caixes

sobre la cinta transportadora.

Rung4
Sell4 %0014
/1 {R)
%0015
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la

$I1.4 28 . .
S cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciod.

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
Biaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
£00.15 cé subministrament de caixes a la cinta
Hiaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.
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Rung5b
%1017 %010
/1 (R)
%011
(R}

Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la

$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacidé de paletitzaciod.
Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de palet a la cinta

501.0 7 transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.
Rung6
%I0.18 %Q1.2
/1 (R)
%013
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 1 per

510.18 S18 a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.2 c9 S .
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
o frenar el palet sobre la cinta
%Q1.3 C1l0 S
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
Jesus, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung7
%019 %014
/1 (R)
%015
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 2 per

510.19 19 a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 2 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
201.5 c12 per frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung8
2%I0.20 %Q1.6
/1 (R)
%Q1.7
—®

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 3 per

510.20 520 a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.6 C13 D .
la posicidé 3 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C13
N per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.7 Cl4 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung9
%021 %020
/1 (R)
%02.1
(R}

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicidé 4 per

510.21 521 a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
£02.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
202.1 cl6 per frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung10
%I0.22 %02.2
/1 (R)
%02.3
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia del palet en posicid 5 per

810.22 522 a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
Cilindre stopper per a frenar el
202.2 c17 palet sobre la cinta transportadora a
el la posicié 5 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
202.3 cls per frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
Rung11
%I0.11 %00.12
/1 (R)

Variables utilizadas:

%I10.11 S11
%Q0.12 A8

Sensor de pressid. Detecta quan
1'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid
d'empaquetat.

Generador de buit que desencadena
l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.
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Rung12
%13 %02.8
/h (=)

Variables utilizadas:

Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica

5I1.3 821 correctament a l'estacidé de
paletitzaciéd.
Generador de buit que desencadena
, )
£02.8 13 1 efectglVenturl sop?e les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.
Transiciones
Tr1-Tr1
%100
1
)
ENDT
%M20
Variables utilizadas:
%I10.0 M Polsador de marxa.
$M20 M_HMI
Tr2 - Tr2
%015
1
I
ENDT
Variables utilizadas:
%I1.5 PA Polsador de parada.
Tr3-Tr3
%15
/i
ENDT

Variables utilizadas:
$I1.5 PA

Polsador de parada.
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10 - Gesti6 Etapa-Etapa

Tarea maestra

80 Pazo_80
 m—
81 Paso_ 81
 I—
83 Paso_83
 I—
7
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~
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85 — Paso_85

 E—

82 Pazo_82

T "
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Pasos Grafcet

Paso 81 - Paso_81

Rung0
M7
(R)
1
Variables utilizadas:
$M17 BEE
Paso 82 - Paso_82
Rung0
BMIT
(s)

Variables utilizadas:
SM17 BEE

Transiciones

Tr1 - Tr1

%I0.0

SeM20

_I

Variables utilizadas:
$10.0 M
$M20 M HMI

Tr2 -Tr2

%18

ENDT

Polsador de marxa.

Variables utilizadas:
$M18 GE
$X21

ENDT

Jests, Filgueras Del Valle
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Tr3-Tr3

%18

ENDT

_I

Variables utilizadas:
$M18 GE
$X27

Tr4 - Tr4

%618

ENDT
Variables utilizadas:

$M18 GE
Tr5-Tr5
%18
/i
ENDT
Variables utilizadas:
$M18 GE
Tr6 - Tré6
%X12
1
I
ENDT
%X26
—
Variables utilizadas:
$X12
$X26
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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11 - Gestio Mode Manual

Tarea maestra

86 Pazo_86
 m—
87 Paso 87
 I—
88 Paso_ 88
 I—
5, o |
7
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~

wu Fas_Su
 m— Ty

91 Paso 91
 m—

g2 Paso_92

Pasos Grafcet
Paso 88 - Paso 88

Rung0

Variables utilizadas:
$M19 OPERARI
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Rung1
56024 %M1 613 %12 %Q0.5
P——/——V——/ )
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
M24 CSELECTOR_HMI
o Cilindre lineal de simple efecte per
%Q0.5 Al
a desplacar les peces de color.
Rung2
a6M24 %M1 26013 %M12 %Q0.5
N} 17k Ik i )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
sM24 CSELECTOR_HMI
. Cilindre lineal de simple efecte per
%$Q0.5 Al
a desplacar les peces de color.
Rung3
%625 26011 %M13 %M12 %Q0.6
Pl 7 i 7 ©
%Q0.7
—®
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM25 C3X3ANADA HMI

Accionament de la valvula per a
%Q0.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung4
EM25 511 EARE] M2 %00.6
N I/t 1 i/t O
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M25 C3X3ANADA7HMI

Accionament de la valvula per a
%00.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Rungb
26 %11 M3 %Mi12 600.7
Pl i i i )
3600.6
—(r)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M26 C3X3TORNADA7HMI

Accionament de la valvula per a
%0Q0.6 A2 elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.

Rung6
%M2E M1 M3 %MI12 %00.7
N {71 171 {71 (R)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M26 C3X3TORNADA_HMI

Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung7
SEM2T a1 HM13 SeM12 %600.8
i 7 7 g )
%600.9
—{(r)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M27 EMCDRETA_HMI

Accionament de la valvula per a moure
%Q0.8 A4 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacidé d'empaquetat.
Accionament de la valvula per a moure
%Q0.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.

Rung8
2T o511 EARE] 12 %00.8
N 17k I Ik )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M27 EMCDRETAiHMI

Accionament de la valvula per a moure
%0Q0.8 A4 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid d'empaquetat.

Rung9
W25 11 HM13 12 %600.9
Pl Ik 4 I/l ()
%600.8
()
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M28 EMCESQUERRAiHMI

Accionament de la valvula per a moure
%00.8 A4 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per a moure
%00.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
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Rung10
3M2E M1 %M13 M2 %00.9
Nl i1 i/l i1 )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M28 EMCESQUERRA HMI
Accionament de la valvula per a moure
%00.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacidé d'empaquetat.
Rung11
%M29 M 11 %M13 %M12 %Q0.10
Pl Y ©
5%Q0.11
—
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M29 EMCDESCENDENT HMI
Accionament de la valvula per
$00.10 A6 descendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
%00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Rung12
%M29 %M1 %M13 %EM12 %Q0.10
Nf I/t i/l i/t =)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M29 EMCDESCENDENT _HMI
Accionament de la valvula per
%Q0.10 A6 descendir el cilindre elevador de

l'estacid d'empaquetat.
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Rung13
%30 96011 %M13 %M12 %00.11
Pl YV ©
%00.10
—®
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
SM13 PARADA
$M30 EMCASCENDENT HMI
Accionament de la valvula per
%Q0.10 A6 descendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.
Accionament de la valvula per
%Q00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé d'empaquetat.
Rung14
%30 11 %13 %12 %Q0.11
Nl i1 i/l i1 )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M30 EMCASCENDENT HMI
Accionament de la valvula per
%00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Rung15
%31 %M13 %M12 %Q0.12
Pl Ik 1 ()
Variables utilizadas:
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M31 EMGBUIT_ HMI
Generador de buit que desencadena
%Q0.12 A8 1'efecte Venturi sobre les ventoses

de succid a l'estacid d'empaquetat.
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Rung16
EANEY] M1 HMI2 %0012
N Ik 1 (r)
Variables utilizadas:
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M31 EMGBUITiHMI

Generador de buit que desencadena
$00.12 A8 l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.

Rung17
H%M33 %11 M3 %Mi12 %6024
Pl i i i )
%6025
—(r)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M33 PACDRETAiHMI

Accionament de la valvula per a moure
%02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid de paletitzaciod.
Accionament de la valvula per a moure
cap a l'esquerra el cilindre lineal

502.5 A10 amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.
Rung18
%33 26011 %M13 %M12 %024
Nf I/t i/l i/t =)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M33 PACDRETA_HMI

Accionament de la valvula per a moure
%Q2.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacidé de paletitzaciéd.
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Rung19
%eh34 %11 HM13 Sehi12 %02.5
Pl I/t i/l 171 (s)
%024
—R)

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA

SM12 REARME

$M13 PARADA

$M34 PACESQUERRA HMI

Accionament de la valvula per a moure
%02.4 A9 cap a la dreta el cilindre lineal amb
carro de l'estacid de paletitzacié.
Accionament de la valvula per a moure
cap a l'esquerra el cilindre lineal

5025 AL0 amb carro de l'estacid de
paletitzaciod.
Rung20
%34 26011 %M13 %M12 %02.5
Nk i 7k il )

Variables utilizadas:

gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M34 PACESQUERRA HMI
Accionament de la valvula per a moure
\ o .
e e e
paletitzaciéd.
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Rung21
M35 a1 HM13 SeM12 %02.6
P {1 171 {1 ()
%02.7
—(r)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M35 PACDESCENDENT_HMI

Accionament de la valvula per
%Q2.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciéd.
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacidé de paletitzacid.

Rung22
M35 o511 EARE] 12 %02.6
N 17k I Ik )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M35 PACDESCENDENTiHMI

Accionament de la valvula per
$02.6 All descendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.

Rung23
Hh3e 11 HM13 12 %027
Pl Ik 4 I/l ()
%602.6
()
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M36 PACASCENDENTiHMI

Accionament de la valvula per
%02.6 All descendir el cilindre elevador de
1'estacid de paletitzaciod.
Accionament de la valvula per
%Q2.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.
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Rung24
%M3E 511 EARE] M2 %027
N I/t 1 i/t O
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M36 PACASCENDENTiHMI

Accionament de la valvula per
$02.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid6 de paletitzaciod.

Rung25
%M3T %M1 %M13 %M12 %028
P Ik 17k 7 )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M37 PAGBUIT HMI
Generador de buit que desencadena
202.8 13 l'efecte Venturi sobre les ventoses
ol de succié a l'estacid de
paletitzaciod.
Rung26
3T %M1 513 %M12 %02.5
NE /1 i1 I/l Q)

Variables utilizadas:

gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
SM37 PAGBUIT HMI

Generador de buit que desencadena

, .

paletitzaciéd.
Jesus, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung27
5040 %M1 613 %12 %Q0.0
PV Q)
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M40 M1 HMI
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels
Bioiels productes a l'estacid d'empaquetat.
Rung28
36040 %M1 26013 %M12 %Q0.0
N} 17k Ik i )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
%M40 M1 _HMI
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels
o productes a l'estacid d'empaquetat.
Rung29
541 %M1 %6M13 %12 %00.13
P4V )
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M41 M2 HMI
o Motor de la cinta transportadora de
%0Q0.13 M2 ) . .
caixes al subministrador de caixes.
Rung30
3641 %M1 26013 %M12 %Q0.13
n Y Vi % Q)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
3M41 M2_HMI
£00.13 M2 Motor de la cinta transportadora de

caixes al subministrador de caixes.
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Rung31
42 %M1 513 9%M12 %02.9
P——/——V——/ )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M42 M3 HMI
£02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de
ol caixes a l'estacid de paletitzaciéd.
Rung32
M2 %M1 %M13 %M12 %02.9
NE i/l I/t i/l (O]
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
%M42 M3_HMI
o Motor de la cinta transportadora de
%$02.9 M3 ) ' - . .
caixes a l'estacid de paletitzacid.
Rung33
EATFES %M1 513 %M12 %Q2.10
P——/——V——/ )
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M43 M4 HMI
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
ol palets a l'estacid de paletitzaciod.
Rung34
M43 %M1 %EM13 %M12 %Q2.10
n Y Vi % Q)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
3M43 M4 _HMI
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de

palets a l'estacidé de paletitzacid.
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Rung35
%632 %M1 %13 HM12 %00.1
Pl 1/l I/t i/l ()
%00.2
) ]

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
3M12 REARME
3M13 PARADA
$M32 Cl2 HMI

Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a Cl per

a frenar el subministrament de

500.2 2 productes sobre la cinta
transportadora.
Rung36
%632 %M1 26013 %M12 %Q0.1
N /1 Il 1/ )
%002
—®

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M32 Cl2 HMI

Cilindre stopper per a frenar el
%0Q0.1 Cl subministrament de productes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a Cl per

a frenar el subministrament de

Q0.2 c2 productes sobre la cinta
transportadora.
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Rung37
%638 %M1 %13 HM12 %00.3
Pl 7 7 7 )
%004
) ]

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
3M12 REARME
3M13 PARADA
%M38 €34 HMI

Cilindre stopper per a frenar el
%00.3 C3 subministrament de caixes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
%0Q0.4 Cc4 a frenar el subministrament de caixes

sobre la cinta transportadora.

Rung38
%638 %M1 %13 HM12 %00.3
Nf /1 I/t i/l r)
%004
—(r)

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
$M13 PARADA
$M38 C34 HMI

Cilindre stopper per a frenar el
%Q0.3 C3 subministrament de caixes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
%Q0.4 c4 a frenar el subministrament de caixes

sobre la cinta transportadora.
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Rung39
%639 %M1 26013 %M12 2%Q0.14
P/ 7 i )
%Q0.15
L
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
%M39 C56 HMI

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
okl transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
£00.15 c6 subministrament de caixes a la cinta
Hiaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Rung40
%639 %M1 26013 %M12 %Q0.14
NE /1 i1 i/l ()
%Q0.15
—R)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
3M39 C56_HMI

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
Hiaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
200.15 cé subministrament de caixes a la cinta
Hiaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.
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Rung41
Sehi44 %M1 %13 HM12 %01.0
Pl 7 7 7 )
%011
—{(s)

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
%M44 C78_HMI
Cilindre stopper per a frenar el
201.0 c7 subministrament de palet a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Rung42
3644 %M1 26013 %M12 %Q1.0
NE /1 i1 i/l ()
%011
—R)

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
3M44 C78_ HMI
Cilindre stopper per a frenar el
201.0 c7 subministrament de palet a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
ol transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung43
%645 %M1 %13 HM12 %01.2
Pi /1 i1 i/l )
%01.3
—{(s)

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M45 C910_HMI
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.2 c9 L ' .
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
o frenar el palet sobre la cinta
%Q1.3 C10 S
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung44
3645 %M1 26013 %M12 %Q1.2
N /1 Il 1/ )
%013
—(r)

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M45 €910 HMI
Cilindre stopper per a frenar el
201.2 c9 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 1 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta
ol transportadora a la posicid 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau
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Rung45
%46 %M1 %13 HM12 %014
Pl 7 7 7 )
%01.5
—{(s)

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M46 Cl112 HMI
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%01.4 Cl1 L .
la posicid 2 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung46
3646 %M1 26013 %M12 %Q1.4
NE /1 i1 i/l ()
%Q1.5
—(r)

Variables utilizadas:

SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M46 C1112_ HMI
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 2 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
N per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 A
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung47
3647 %M1 26013 %M12 %Q1.6
PV 7 7 ©
%Q1.7
—As)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
3M47 C1314 HMI
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 3 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C13
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.7 Cl4 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung48
3647 %M1 26013 %M12 %Q1.6
NE /1 i1 i/l ()
%Q1.7
—®
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
SM47 C1314_HMI
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 3 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C13
N per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.7 Cl4 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung49
3645 %M1 26013 %M12 %02.0
PV 7 7 ©
%021
—As)
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
%M48 C1516 HMI
Cilindre stopper per a frenar el
£02.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
o per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Clé L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung50
3645 %M1 26013 %M12 %Q2.0
NE /1 i1 i/l ()
%02.1
—®
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M48 C1516_HMI
Cilindre stopper per a frenar el
£02.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
ol la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
N per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Cle L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rungb1
%49 %M11 SM13 %M12 %02.2
L ©
%02.3
L
Variables utilizadas:
$M11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
%M49 C1718 HMI
Cilindre stopper per a frenar el
202.2 c17 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 5 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
o per frenar el palet sobre la cinta
%$02.3 Cc18 A
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung52
%49 %M11 SM13 %M12 %02.2
NE /1 i1 i/l ()
%02.3
—AR)
Variables utilizadas:
SM11 EMERGENCIA
SM12 REARME
SM13 PARADA
$M49 C1718 HMI
Cilindre stopper per a frenar el
202.2 c17 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 5 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
N per frenar el palet sobre la cinta
%02.3 Cc1l8 A
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacidé de paletitzaciéd.
Paso 90 - Paso_90
Rung0
%M12
| {s)
Variables utilizadas:
SM12 REARME
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Rung1
%I0.10 %M1 613 %Q0.7
i ©
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnétic.
270.10 s10 Cilindre lineal de doble efecte de la
Eih matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Rung2
2%I0.10 %M1 26013 %Q0.7
I 17k 17k )
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.
210.10 310 Cilindre lineal de doble efecte de la
e matriu de l'estacid d'empaquetat no
elongat.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per a
%Q0.7 A3 minvar l'eémbol que porta els
productes a la matriu 3x3.
Rung3
%I0.13 %M1 %6M13 %Q0.11
/A 7 7 )
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic,
%I0.13 S13 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per
%00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de

l'estacid d'empaquetat.
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Rung4
%I0.13 %M1 613 %Q0.11
F——— ®
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic,
$I10.13 S13 Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per
$00.11 A7 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.
Rungb
%I0.14 %M1 26013 %Q0.9
/A 7 7 2
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.
27014 S14 Posicidé del cilindre lineal amb carro
e sobre la plataforma de producte a
l'estacid d'empaquetat.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per a moure
%Q0.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal
amb carro de l'estacid d'empaquetat.
Rung6
%I0.14 %M1 %6M13 %Q0.9
F——— ®
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnétic.
270.14 S14 Posicidé del cilindre lineal amb carro
e sobre la plataforma de producte a
l'estacidé d'empaquetat.
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per a moure
%00.9 A5 cap a l'esquerra el cilindre lineal

amb carro de l'estacid d'empaquetat.
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Rung7
%I0.23 26011 %M13 %025
/A 7 7 2
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnétic.
. Posicidé del cilindre amb carro sobre
%$10.23 523 .
cinta transportadora de caixes a
l'estacidé de paletitzacid.
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per a moure
, o .
£02.5 210 cap a l'esquerra el g%llndre lineal
amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.
Rung8
%I0.23 26011 %M13 %02.5
I 17k /1 )
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.
o Posicié del cilindre amb carro sobre
%I10.23 523 )
cinta transportadora de caixes a
l'estacid de paletitzaciod.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Accionament de la valvula per a moure
o cap a l'esquerra el cilindre lineal
5025 AL0 amb carro de l'estacid de
paletitzaciod.
Rung9
%012 26011 %M13 %Q2.7
/A Vi )
Variables utilizadas:
Sensor de proximitat magnetic.
%I1.2 526 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzaciod.
gM11 EMERGENCIA
$M13 PARADA
Accionament de la valvula per
%Q02.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de

l'estacid de paletitzaciod.
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Rung10
%12 2aM11 HMI13 %02.7

=
—
—
=
f)
Ee)
A

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.
$I1.2 526 Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzaciod.

SM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA

Accionament de la valvula per
$02.7 Al2 ascendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.

Rung11
%I10.5 M1 %13 %00.1
/A i 7 ©
%00.2
L—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
%I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacid d'empaquetat.

SM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA

Cilindre stopper per a frenar el
$00.1 C1l subministrament de productes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a Cl per

a frenar el subministrament de

%Q0.2 2

Q0 ¢ productes sobre la cinta
transportadora.
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Rung12
%l0.16 %M1 %6M13 %00.3
/i % 4 &2
%004
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una caixa per a ser

%$I0.16 Sl6 .
omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.

$M11 EMERGENCIA

SM13 PARADA

Cilindre stopper per a frenar el
%00.3 C3 subministrament de caixes sobre la

cinta transportadora.

Cilindre stopper contraposat a C3 per
%0Q0.4 Cc4 a frenar el subministrament de caixes

sobre la cinta transportadora.

Rung13
Sell4 %M1 %13 %0014
/1t /1 I/t r)
%0015
—(r)

Variables utilizadas:

Sensor capacitiu. Detecta la
presencia d'una unitat de caixa a la

sIL.4 528 cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciod.

SM11 EMERGENCIA

SM13 PARADA

Cilindre stopper per a frenar el
£00.14 cs subministrament de caixes a la cinta
Hiaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciéd.

Cilindre stopper contraposat a C5 al
£00.15 cé subministrament de caixes a la cinta
Hiaiels transportadora a l'estacid de

paletitzaciod.
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Rung14
%1017 %M1 26013 %Q1.0
/1 7 Q)
%Q1.1
—R)
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacidé de paletitzaciod.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Cilindre stopper per a frenar el
201.0 c7 subministrament de palet a la cinta
° transportadora a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C8 al
201.1 cs subministrament de caixes a la cinta
° transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.
Rung15
%I0.18 %M1 26013 %Q1.2
/1 7 Q)
%Q1.3
—®
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
. presencia del palet en posicid 1 per
%I0.18 S18 . ) ] )
a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.
SM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Cilindre stopper per a frenar el
5 palet sobre la cinta transportadora a
%Q1.2 c9 S .
la posicidé 1 a l'estacid de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C9 per
201.3 c10 frenar el palet sobre la cinta

transportadora a la posicid 1 a
l'estacid de paletitzaciéd.
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Rung16
%I0.19 %M1 26013 %014
/1 7 Q)
%015
—R)
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 2 per
%I0.19 S19 ) ) )
a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Cilindre stopper per a frenar el
201.4 c11 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 2 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl1
o per frenar el palet sobre la cinta
%Q1.5 Cl2 L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung17
2%I0.20 %M1 26013 %Q1.6
/1 7 Q)
%Q1.7
—®
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
. presencia del palet en posicid 3 per
%I0.20 520 . ] )
a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
SM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Cilindre stopper per a frenar el
201.6 c13 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 3 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a C13
201.7 c14 per frenar el palet sobre la cinta

transportadora a la posicid 1 a
l'estacidé de paletitzaciod.
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Rung18
%I0.21 %M1 26013 %02.0
/A 7 7 ©
%021
—R)
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 4 per
$I10.21 s21 ) ) .
a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Cilindre stopper per a frenar el
£02.0 c1s palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 4 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl5
o per frenar el palet sobre la cinta
%02.1 Clé L
transportadora a la posicidé 1 a
l'estacid de paletitzaciod.
Rung19
%I0.22 %M1 26013 %02.2
/1 7 Q)
%02.3
—®
Variables utilizadas:
Sensor capacitiu. Detecta la
. presencia del palet en posicid 5 per
$I10.22 522 . . : ]
a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
SM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Cilindre stopper per a frenar el
202.2 c17 palet sobre la cinta transportadora a
° la posicié 5 a l'estacié de
paletitzaciod.
Cilindre stopper contraposat a Cl7
202.3 c1s per frenar el palet sobre la cinta

transportadora a la posicid 1 a
l'estacidé de paletitzaciod.
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Rung20
%011 %M1 513 %00.12
VI Q)
Variables utilizadas:
Sensor de pressid. Detecta quan
L} 3 A} 3
271011 s11 l'efecte Venturi s apl}?a
correctament a l'estaciod
d'empaquetat.
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Generador de buit que desencadena
$00.12 A8 l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.
Rung21
%013 M1 %M13 %028
/b 17k 7 )
Variables utilizadas:
Sensor de pressid. Detecta quan
o l'efecte Venturi s'aplica
sI1.3 527 correctament a l'estacid de
paletitzaciod.
$M11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Generador de buit que desencadena
202.8 13 1 efectg/Venturl sop%e les ventoses
de succidé a l'estacid de
paletitzaciéd.
Rung22
%Q0.0
| (rR)
Variables utilizadas:
£00.0 M1 Motor de la cinta transportdora dels
okl productes a l'estacid d'empaquetat.
Rung23
%00.13
I (R)
Variables utilizadas:
£00.13 M2 Motor de la cinta transportadora de

caixes al subministrador de caixes.

Jests, Filgueras Del Valle

Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11

200/263



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya
http://deeea.urv.cat/

Rung24
%Q2.9
| (rR)
Variables utilizadas:
£02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de
ol caixes a l'estacid de paletitzacid.
Rung25
%Q2.10
I (R)
Variables utilizadas:
£02.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
ol palets a l'estacidé de paletitzacid.
Rung26
%I04 %00.5
/1 (rR)

Variables utilizadas:

Sensor de proximitat magnetic.

%I10.4 sS4 Elongacidé minima del cilindre lineal
de simple efecte del selector.

£00.5 a1 Cilindre lineal de simple efecte per
a desplacar les peces de color.

Paso 91 - Paso_91

Rung0
M9
| (R)
Variables utilizadas:
$M19 OPERARI
Paso 92 - Paso_92
Rung0
%4521
| (s)

Variables utilizadas:

En el estado 1, este bit provoca una
inicializacidén GRAFCET. Los pasos

%521 SB INITGRAFCET . .
- activos se desactivan y los pasos
iniciales se activan
Transiciones
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Tr1-Tr1

%I0.0

ENDT
SeM20

Variables utilizadas:
$10.0 M Polsador de marxa.

3M20 M HMI

Tr2 - Tr2

%6M23 %eM21 Sehi22 FM11 SeM13 FM12Z

——

--
S
>
=

ENDT

Variables utilizadas:

$M11 EMERGENCIA
$M12 REARME
$M13 PARADA
$M21 AUTOiHMI
$M22 ETAPA HMI
$M23 MANUAL HMI
Tr3-Tr6

=
=
=

1 —
ENDT
EMI
o

Sensor capacitiu. Detecta la
$I0.5 S5 presencia d'una unitat de producte en
l'estacidé d'empaquetat.

Sensor de proximitat magnetic.
Cilindre lineal de doble efecte de la

510.10 s10 matriu de l'estacid d'empagquetat no
elongat.
Sensor de pressidé. Detecta quan
] 1 Al 3
°10.11 s11 l'efecte Venturi s'aplica

correctament a l'estacid

d'empaquetat.

Sensor de proximitat magnetic,
%$I10.13 S13 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.
Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre lineal amb carro

510.14 sS4 sobre la plataforma de producte a
l'estacid d'empaquetat.
Sensor capacitiu. Detecta la

s , .

270.16 s16 presencia d'una caixa per a ser
omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.
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Sensor capacitiu. Detecta la

$I0.17 S17 presencia d'una unitat de palet a
l'estacidé de paletitzaciéd.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 1 per
%I0.18 S18 ) ) ] )
a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 2 per
%I0.19 519 ) ) )
a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 3 per
%I0.20 520 ) ] )
a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 4 per
$I0.21 521 ) ) .
a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.
Sensor capacitiu. Detecta la
o presencia del palet en posicid 5 per
%I0.22 522 ) . . ]
a disposar la cinquena fila de caixes
sobre el palet.
Sensor de proximitat magnetic.
o Posicié del cilindre amb carro sobre
%I0.23 523 .
cinta transportadora de caixes a
l'estacidé de paletitzaciéd.
Sensor de proximitat magnéetic.
$I1.2 526 Elongacié minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de paletitzacié.
Sensor de pressid. Detecta quan
L} 3 L} 3
2713 527 l'efecte Venturi s apl}?a
correctament a l'estacid de
paletitzaciéd.
Sensor capacitiu. Detecta la
2714 528 presencia d'una unitat de caixa a la
o cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.
SM9 FP2
Tr4 - Tr7
2011 %M13
/l /1
ENDT
Variables utilizadas:
gM11 EMERGENCIA
SM13 PARADA
Tr5-Tr3
%I1.6
[
I
ENDT

Variables utilizadas:
$I1.6 RE

Polsador de rearmament.

Jests, Filgueras Del Valle
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

Nombre del proyecto: Treball de fi
de grau

06/05/2021 - 01:11

203/263



Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans,

http://deeea.urv.cat/

43007, Tarragona, Espanya

SiMBOLOS

Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X $I0.0 M Polsador de marxa.

X $I0.1 S1 Sensor fotoeléctric. Indica quan el
producte és d'un color diferent al
negre.

X $I10.2 S2 Sensor capacitu. Indica l'existeéencia
de producte sobre la cinta del
selector.

X $I0.3 S3 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé maxima del cilindre lineal
de simple efecte del selector.

X $I10.4 sS4 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé minima del cilindre lineal
de simple efecte del selector.

X $I0.5 S5 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia d'una unitat de producte
en l'estacid d'empaquetat.

X $I0.6 S6 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia de la primera fila de
productes a la matriu 3x3 de
l'estacid d'empaquetat.

X $I0.7 sS7 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé maxima del cilindre lineal
de doble efecte de la matriu de
l'estacidé d'empaquetat.

X $I10.8 S8 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacié intermitja del cilindre
lineal de doble efecte de la matriu
de l'estacidé d'empaquetat.

X $I10.9 S9 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé minima del cilindre lineal
de doble efecte de la matriu de
l'estacidé d'empaquetat.

X $I0.10 S10 Sensor de proximitat magnetic.
Cilindre lineal de doble efecte de
la matriu de l'estacid d'empaquetat
no elongat.

X $I0.11 S11 Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid
d'empaquetat.

X $I0.12 S12 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé maxima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.

X $I10.13 S13 Sensor de proximitat magnetic,
Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador de l'estacid d'empaquetat.

X $I10.14 S14 Sensor de proximitat magnetic.
Posicid del cilindre lineal amb
carro sobre la plataforma de
producte a l'estacidé d'empaquetat.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

06/05/2021 - 01:11
204/263




Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans,

http://deeea.urv.cat/

43007, Tarragona, Espanya

Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X $I0.15 S15 Sensor de proximitat magnetic.
Posicié del cilindre lineal amb
carro sobre la cinta transportadora
de caixes a l'empagquetadora.

X $I0.16 Sl6 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia d'una caixa per a ser
omplerta a l'estacid de
subministrament de caixes.

X $I0.17 S17 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia d'una unitat de palet a
l'estacid de paletitzaciod.

X $I0.18 S18 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia del palet en posicidé 1 per
a disposar la primera fila de caixes
sobre el palet.

X $I0.19 S19 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia del palet en posicid 2 per
a disposar la segona fila de caixes
sobre el palet.

X $I10.20 S20 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia del palet en posicid 3 per
a disposar la tercera fila de caixes
sobre el palet.

X $I10.21 s21 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia del palet en posicid 4 per
a disposar la quarta fila de caixes
sobre el palet.

X $I10.22 S22 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia del palet en posicidé 5 per
a disposar la cinquena fila de
caixes sobre el palet.

X $I10.23 523 Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre amb carro sobre
cinta transportadora de caixes a
l'estacid de paletitzaciod.

X $I1.0 S524 Sensor de proximitat magnetic.
Posicidé del cilindre amb carro sobre
cinta transportadora de palets a
l'estacidé de paletitzaciod.

X $Il1.1 S25 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé maxima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de
paletitzaciéd.

X $I1.2 526 Sensor de proximitat magnetic.
Elongacidé minima del cilindre lineal
elevador a l'estacid de
paletitzaciéd.

X $I1.3 S27 Sensor de pressid. Detecta quan
l'efecte Venturi s'aplica
correctament a l'estacid de
paletitzaciéd.

X $I1.4 528 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia d'una unitat de caixa a la
cinta transportadora en l'estacid de
paletitzaciéd.

X $I1.5 PA Polsador de parada.

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

06/05/2021 - 01:11
205/263




Universitat Rovira i Virgili

Av. Paisos catalans,

http://deeea.urv.cat/

43007, Tarragona, Espanya

Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X SI1 RE Polsador de rearmament.

X SI1 EM Polsador d'emergéncia.

X SI1 529 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia de la segona fila de
productes a la matriu 3x3 de
l'estacidé d'empaquetat.

X SI1 S30 Sensor capacitiu. Detecta la
preséncia de la tercera fila de
productes a la matriu 3x3 de
l'estacidé d'empaquetat.

X $MO X7

X SM3 C

X SM5 X

X $M6 XC

X M7 SE

X M8 NP

X $M9 FP2

X SM10 FP1

X SM11 EMERGENCIA

X SM12 REARME

X SM13 PARADA

X $M14 X53

X SM15 GB

X $M16 SNP

X SM17 BEE

X $M18 GE

X SM19 OPERART

X $M20 M HMI

X SM21 AUTO_HMI

X SM22 ETAPA HMI

X SM23 MANUAL HMT

X M24 CSELECTOR HMI

X SM25 C3X3ANADA HMI

X M2 6 C3X3TORNADA HMI

X SM277 EMCDRETA HMI
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario
X $M28 EMCESQUERRA HMT
X $M29 EMCDESCENDENT HMT
X $M30 EMCASCENDENT HMT
X $M31 EMGBUIT HMI
X $M32 Cl2 HMI
X $M33 PACDRETA HMI
X $M34 PACESQUERRA HMI
X M35 PACDESCENDENT HMT
X M36 PACASCENDENT HMT
X SM37 PAGBUIT HMI
X $M38 C34 HMI
X $M39 C56_HMI
X $M40 M1 HMI
X 3M41 M2 HMI
X $M42 M3_HMI
X $M43 M4 HMI
X $M44 C78 HMI
X $M45 C910 HMI
X $M46 C1112 HMI
X %M47 C1314 HMI
X $M48 C1516 HMI
X $M49 C1718 HMI
X $M50 PASETAPACC HMI
X $M51 PASETAPASC HMI
X M52 PASETAPAEM HMI
X $M53 PASETAPACP HMI
X M54 PASETAPASE HMI
X M55 PASETAPAPA HMI
X $M56 PASETAPANPA HMI
X Q0. M1 Motor de la cinta transportdora dels
productes a l'estacid d'empaquetat.
X Q0. Cl Cilindre stopper per a frenar el

subministrament de productes sobre
la cinta transportadora.
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X %Q0.2 C2 Cilindre stopper contraposat a C1l
per a frenar el subministrament de
productes sobre la cinta
transportadora.

X %Q0.3 C3 Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de caixes sobre la
cinta transportadora.

X %0Q0.4 C4 Cilindre stopper contraposat a C3
per a frenar el subministrament de
caixes sobre la cinta
transportadora.

X %Q0.5 Al Cilindre lineal de simple efecte per
a desplagar les peces de color.

X %Q0.6 A2 Accionament de la valvula per a
elongar 1l'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

X %Q0.7 A3 Accionament de la valvula per a
minvar 1'embol que porta els
productes a la matriu 3x3.

X %0Q0.8 A4 Accionament de la valvula per a
moure cap a la dreta el cilindre
lineal amb carro de l'estacid
d'empaquetat.

X %00.9 A5 Accionament de la valvula per a
moure cap a l'esquerra el cilindre
lineal amb carro de l'estacid
d'empaquetat.

X %Q0.10 A6 Accionament de la valvula per
descendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.

X %Q0.11 A7 Accionament de la valvula per
ascendir el cilindre elevador de
l'estacid d'empaquetat.

X %Q0.12 A8 Generador de buit que desencadena
l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid d'empaquetat.

X %0Q0.13 M2 Motor de la cinta transportadora de
caixes al subministrador de caixes.

X %Q0.14 C5 Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q0.15 Cé6 Cilindre stopper contraposat a C5 al
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q1.0 c7 Cilindre stopper per a frenar el
subministrament de palet a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q1.1 Cc8 Cilindre stopper contraposat a C8 al
subministrament de caixes a la cinta
transportadora a l'estacid de
paletitzaciéd.
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X %Q1.2 C9 Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora
a la posicié 1 a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q1.3 C10 Cilindre stopper contraposat a C9
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicié 1 a
l'estacid de paletitzaciod.

X %Q1.4 C1l1 Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora
a la posicidé 2 a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q1.5 Cl2 Cilindre stopper contraposat a Cl1
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicié 1 a
l'estacid de paletitzacio.

X %Q1.6 C13 Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora
a la posicié 3 a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q1.7 Cl4 Cilindre stopper contraposat a C13
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicié 1 a
l'estacid de paletitzaciod.

X %02.0 C15 Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora
a la posicié 4 a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %02.1 Cle Cilindre stopper contraposat a C15
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicié 1 a
l'estacidé de paletitzaciod.

X %Q2.2 C17 Cilindre stopper per a frenar el
palet sobre la cinta transportadora
a la posicié 5 a l'estacid de
paletitzaciéd.

X %0Q2.3 C18 Cilindre stopper contraposat a Cl17
per frenar el palet sobre la cinta
transportadora a la posicié 1 a
l'estacid de paletitzaciod.

X %0Q2.4 A9 Accionament de la valvula per a
moure cap a la dreta el cilindre
lineal amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q2.5 AlQ Accionament de la valvula per a
moure cap a l'esquerra el cilindre
lineal amb carro de l'estacid de
paletitzaciéd.

X %Q2.6 All Accionament de la valvula per
descendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.

X %Q2.7 Al2 Accionament de la valvula per
ascendir el cilindre elevador de
l'estacid de paletitzaciod.

X %0Q2.8 Al3 Generador de buit que desencadena
l'efecte Venturi sobre les ventoses
de succid a l'estacid de
paletitzaciéd.
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Utilizado Direccion Simbolo Comentario

X %02.9 M3 Motor de la cinta transportadora de
caixes a l'estacid de paletitzacibd.

X %Q2.10 M4 Motor de la cinta transportadora de
palets a l'estacid de paletitzaciod.

X $521 SB_INITGRAFCET En el estado 1, este bit provoca una
inicializacidén GRAFCET. Los pasos
activos se desactivan y los pasos
iniciales se activan
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TABLA DE REFERENCIAS CRUZADAS

Direccion Objeto Rung Cadigo

$I0.0...... 0 Rung0 - Trl - |--

Rungl - Tr4 -— |--

Rung3 - Tr4 - |--

Rung4 - Tr5 -— |--

Rung6 - Tr7 -—| |--

Rung22 - Tr23 il I e

$I0.1...... 0 Rung0 - Trl - |--

$I0.2...... 0 Rung0 - Trl - |--

$I0.3...... 0 Rungl - Tr2 - |--

$I0.4...... 0 Rung3 - Tr3 - |--

Rung3 - Tr4 -—| |--

10 - Paso 90 Rung26 -=1/1--

$I0.5...... 0 Rung0 - Tr4 -—|P|--

Rungl - Trb5 -—|P|--

Rung2 - Tré6 -—|P|--

-—=1/1--

Rung3 - Tr4 -=1/1-=

6 - Paso_ 78 Rung?2 -—\/--

7 - Paso 72 Rungl -—\/--

10 - Paso_74 Rungl0 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungll -=1/1--

$I0.6...... 0 Rung2 - Tr3 - |--

-—=1/1--

Rung3 - Tr4 - |--

Rung5 - Tr4 —1\/|--

-] |--

-] |--

Rungl8 - Trl5 - |--

Rungl9 - Trl9 - |--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
-=1/1--
$I0.7...... 0 Rung2 - Tr3 - |--
Rung5 - Tr4 -—1 |--
Rungl9 - Trl9 - |--
%$10.8...... 0 Rung2 - Tr3 - |--
Rung5 - Tri4 -—1 |--
Rungl9 - Trl9 - |--
%$I10.9...... 0 Rung3 - Tr4 - |--
Rung5 - Tr4 -—1 |--
Rungl8 - Trl5 - |--
%$10.10..... 0 Rung2 - Tré6 - |--
Rung3 - Tr4 - |--
Rung4 - Tr5 -—1 |--
Rung4 - Tr6 - |--
Runglé - Tr2l il I e
Rungl7 - Tr22 il I e
Rung20 - Tr20 il I e
10 - Paso_74 Rung0 —-—\/]--
Rungl - |--
10 - Paso_90 Rungl -1/ --
Rung?2 - |--
$10.11..... 0 Rung2 - Tré6 -=1/1-=
Rung3 - Tr4 -/ --
Rung6 - Tr7 - |--
RunglO - Trll -—=1/1--
6 - Paso 78 Rungll -—=I1/1--
7 - Paso_72 Rungll -=\/1--
10 - Paso_74 Rung21 -=1/1--
10 - Paso 90 Rung20 -=1/1--
%$10.12..... 0 Rung5 - Tr6 - |--
Rung9 - Trl0 =1 |-=
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Direccion Objeto Rung Cadigo

$I0.13..... 0 Rung2 - Tré6 - |--
Rung3 - Tr4 -—1 |--

Rung4 - Tré6 -—1 |--

Rung7 - Tr8 -—1 |--

Rungll - Trl2 il I e

10 - Paso_74 Rung?2 -=1/1--

Rung3 - |--

10 - Paso 90 Rung3 -=1/1--

Rung4 - |--

$I0.14..... 0 Rung2 - Tré6 - |--
Rung3 - Tr4 -—1 |--

Rungl2 - Trl3 il I e

Rungl7 - Tr22 il I e

10 - Paso_74 Rung4 -=1/1--

Rungb - |--

10 - Paso 90 Rung5 -=1/1--

Rung6 - |--

$I0.15..... 0 Rung8 - Tr9 - |--
$I0.16..... 0 Rungl - Tr2 - |--
Rung2 - Tr3 -—=1/1--

Rung2 - Tré6 -—=1/1--

Rung3 - Tr4 -=1/1-=

Rung8 - Tr9 - |--

6 - Paso 78 Rung3 -—=I1/1--

7 - Paso_72 Rung2 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungll -=1/1--

10 - Paso_90 Rungl2 -=1/1--

$10.17..... 0 Rung2 - Tré6 -=\/1--
Rung3 - Tr4 -=1/1-=

Rungl2 - Trl3 -—=1/1--

6 - Paso 78 Rung5 -—=I1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo

7 - Paso_72 Rung4 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungl3 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungl4 -=1/1--

$10.18..... 0 Rung0 - Trl il I e

Rung2 - Tré6 -—=1/1--

Rung3 - Tr4 -=\/1--

6 - Paso 78 Rung6 -—=I1/1--

7 - Paso_72 Rung5 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungl4 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungl5 -=1/1--

$10.19..... 0 Rung2 - Tr3 il I e

Rung2 - Tré6 -—=1/1--

Rung3 - Tr4 -=\/1--

6 - Paso 78 Rung7 -—=I1/1--

7 - Paso_72 Rung6 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungl5 -=1/1--

10 - Paso 90 Runglé6 -=1/1--

$10.20..... 0 Rung2 - Tré6 -=1/1--

Rung3 - Tr4 -=\/1--

Rung4 - Tr5 il I e

6 - Paso 78 Rung8 -=1/1--

7 - Paso_72 Rung7 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungl6 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungl7 -=1/1--

$10.21..... 0 Rung2 - Tré6 -=1/1--

Rung3 - Tr4 -=\/1--

Rung6 - Tr7 il I e

6 - Paso 78 Rung?9 -=1/1--

7 - Paso_72 Rung8 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungl7 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungl8 -=1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo

$10.22..... 0 Rung2 - Tré6 -=\/1--
Rung3 - Tr4 -=1/1-=

Rung8 - Tr9 - |--

Rungll - Trll -—=1/1--

6 - Paso_ 78 Rungl0 -=1/1--

7 - Paso_72 Rung9 -=1/1--

10 - Paso_74 Rungl8 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungl9 -=1/1--

$I10.23..... 0 Rung2 - Tr3 - |--
Rung2 - Tré6 -—1 |--

Rung3 - Tr4 -—1 |--

Rungll - Trl5 il I e

10 - Paso_74 Rung6 -=1/1--

Rung7 - |--

10 - Paso 90 Rung7 -=1/1--

Rung8 - |--

$I1.0...... 0 Rung6 - Tr7 - |--
SI1.1...... 0 Rung3 - Tr4 - |--
Rung8 - Tr9 - |--

$I1.2...... 0 Rung2 - Tré6 - |--
Rung3 - Tr4 -—1 |--

Rungb - Tré6 - |--

RunglO - Trl3 il I e

10 - Paso_74 Rung8 -=1/1--

Rung?9 - |--

10 - Paso 90 Rung?9 -=1/1--

Rungl0 - |--

$I1.3...... 0 Rung2 - Tré6 -=\/1--
Rung3 - Tr4 -=1/1-=

Rung4 - Trb5 -—1 |--

Rung9 - Trll -—=1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
6 - Paso 78 Rungl2 -—=I1/1--
7 - Paso_72 Rungl?2 -=\/1--
10 - Paso_74 Rung2?2 -=1/1--
10 - Paso_90 Rung21l -=1/1--
SI1.4...... 0 Rung0 - Trl -=|P|--
Rungl - Tr2 -—|P|--
Rung2 - Tr3 -—|P|--
Rung2 - Tré6 -—=1/1--
Rung3 - Tr4 -—|P|--
-—=1/1--
Rung4 - Trb5 -—|P|--
6 - Paso 78 Rung4 -—=I1/1--
7 - Paso_72 Rung3 -=1/1--
10 - Paso_74 Rungl?2 -=1/1--
10 - Paso_90 Rungl3 -=1/1--
$I1.5...... 0 Rungl - Tr2 - |--
Rung2 - Tr3 -—=1/1--
$I1.6...... 0 Rung2 - Tr2 -—|P|--
Rung4 - Tr3 -—1 |--
SI1.7. ... 0 Rung0 - Trl -=|P|--
$11.8...... 0 Rung2 - Tr3 -=\/1--
Rung3 - Tr4 -—1 |--
Rung5 - Tr4 -—1 |--
-—=1/1--
Rungl8 - Trlb =1 I--
Rungl9 - Trl9 -=1/1--
$I1.9...... 0 Rung3 - Tr4 -=1/1--
Rung5 - Tr4 -=1/1--
Rungl8 - Trl5 -=1/1--
SMO........ 0 Rungl - Tr2 = |--
Rungl3 - Trl4 =1 I--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--
11 - Paso 7 Rung0 -=(S)--
13 - Paso_29 Rung0 --(R)--
SM3. ... 0 Rung4 - Tré6 - |--
6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
7 - Paso 72 Rung0 -—(R) ——
24 - Paso_ 9 Rung0 --(R)--
26 - Paso_11 Rung0 -=(S)--
29 - Paso_14 Rung0 -=(S)--
36 - Paso_21 Rung0 -=(S)--
40 - Paso_26 Rung0 --(R)--
41 - Paso_27 Rung0 -=(S)--
SMS. ..o 0 Rung4 - Tré6 - |--
-=1/1--
6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--
29 - Paso_14 Rung0 -=(S)--
36 - Paso_ 21 Rung0 --(R)--
M. e 0 Rungl - Tr2 - |--
Rung7 - Tr8 -—1 |--
Rungl4 - Trl0 -—=1/1--
6 - Paso 71 Rung0 -=(R) ==
7 - Paso 72 Rung0 -—(R) ——
9 - Paso_34 Rung0 --(R)--
14 - Paso_39 Rung0 -=(S)--
M7 i e 0 Rung6 - Tr8 - |--
6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--
19 - Paso_ 43 Rung0 -=(S)--
20 - Paso_44 Rung0 --(R)--
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Direccion Objeto Rung Cadigo

26 - Paso_50 Rung0 -=(S)--

SM8. ... 0 Rungl - Tr2 -—|P|--

Rung3 - Tr4 -—|P|--

Rungb - Tré6 -=|P|--

Rung7 - Tr8 -—|P|--

Rung9 - Trl0 -—|P|--

6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

29 - Paso_55 Rung0 -=(S)--

30 - Paso_57 Rung0 --(R)--

SMO. ... 0 Rung0 - Trl - |--

Rung2 - Tré6 -—=1/1--

Rung3 - Tr4 -=1/1-=

Rung5 - Tr7 -—1 |--

Rungl0 - Trl2 il I e

6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

34 - Paso_ 19 Rung0 -=(S)--

SM10....... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

13 - Paso_29 Rung0 -=(S)--

SM11l....... 0 Rung0 - Trl -=1/1--

-—=1/1--

Rung0 - Tr4 -/ --

Rungl - Tr2 -/ --

-—=1/1--

-—=1/1--

Rungl - Tr5 -=1/1--

Rung2 - Tr3 -=1/1--

-—=1/1--

Rung2 - Tr6 -=1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
Rung3 - Tr3 -—=1/1--
Rung3 - Tr4 -=1/1-=

-—=1/1--
Rung3 - Tr7 -=1/1-=
Rung4 - Tr5 -—=1/1--
Rung4 - Tré6 -—=1/1--
Rungb - Tr4 -=1/1-=
Rung5 - Tré6 -—=1/1--

-—=1/1--
Rungb - Tr7 -=1/1-=
Rung6 - Tr7 -=1/1-=

-—=1/1--
Rung6 - Tr8 -—=1/1--
Rung7 - Tré6 -—=1/1--
Rung7 - Tr8 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung8 - Tr9 -—=1/1--
Rung9 - Trl0 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung9 - Trll -—=1/1--
RunglO - Trll -—=1/1--
Rungl0 - Trl2 -—=1/1--
RunglO - Trl3 -—=1/1--
Rungll - Trll -—=1/1--
Rungll - Trl2 -—=1/1--
Rungll - Trl5 -—=1/1--
Rungl2 - Trl3 -—=1/1--

-—=1/1--
Rungl2 - Trl7 -—=1/1--
Rungl3 - Trl4 -—=1/1--
Rungl3 - Trl8 -—=1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
Rungl4 - Trl0 -—=1/1--
Rungl4 - Trlé -—=1/1--
Rungl5 - Trl7 -—=1/1--
Runglé - Tr2l -—=1/1--
Rungl7 - Tr22 -—=1/1--
Rungl8 - Trlb -—=1/1--
Rungl9 - Trl9 -—=1/1--
Rung20 - Tr20 -—=1/1--
Rung2l - Trl7 -—=1/1--
Paso 32 Rung0 -—=I1/1--
Paso_ 71 Rung0 -=(R) ==
Paso 2 Rung0 -—=I1/1--
Paso 33 Rung0 -—=I1/1--
Paso_ 72 Rungl0 -=(8)--
Paso 3 Rung0 -—=I1/1--
Paso 34 Rung0 -—=I1/1--
Paso 88 Rungl -—=I1/1--
Rung?2 -/ --
Rung3 -/ --
Rung4 -/ --
Rungb —1\/|--
Rung6 -/ --
Rung7 -/ --
Rung8 -/ --
Rung9 -/ --
Rungl0 -=\/1--
Rungll —1\/|--
Rungl2 -/ --
Rungl3 -=\/1--
Rungl4 —1\/|--
Rungl7 —1\/|--
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Direccion Objeto Rung Cédigo
Rungl8 -=\/1--
Rungl9 -=\/1--
Rung20 -=\/1--
Rung21l -/ --
Rung22 -/ --
Rung23 -=\/1--
Rung24 -/ --
Rung25 -=\/1--
Rung26 -=\/1--
Rung27 -/ --
Rung28 -=\/1--
Rung29 -=\/1--
Rung30 -=\/1--
Rung31l -/ --
Rung32 -/ --
Rung33 -=\/1--
Rung34 -/ --
Rung35 -=\/1--
Rung36 -=\/1--
Rung37 -/ --
Rung38 -=\/1--
Rung39 -=\/1--
Rung40 -=\/1--
Rung4l —1\/|--
Rung4?2 -/ --
Rung43 -=\/1--
Rung44 —1\/|--
Rung45 -=\/1--
Rung46 -=\/1--
Rung47 —1\/|--
Rung48 -=\/1--
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Rung49 -=\/1--

Rung50 -=\/1--

Rung51 -=\/1--

Rung52 -=\/1--

10 - Paso_74 Rungl9 -—(R)--

10 - Paso 90 Rungl -=1/1--

Rung?2 -=\/1--

Rung3 -=\/1--

Rung4 -=\/1--

Rung5 -=\/1--

Rung6 -=\/1--

Rung7 -=\/1--

Rung8 -=\/1--

Rung9 -=\/1--

Rungl0 -=\/1--

Rungll -=\/1--

Rungl?2 -=\/1--

Rungl3 -=\/1--

Rungl4 -=\/1--

Rungl5 -=\/1--

Rungl6 -=\/1--

Rungl7 -=\/1--

Rungl8 -=\/1--

Rungl9 -=\/1--

Rung20 -=\/1--

Rung21 -=\/1--

11 - Paso_7 Rung0 -=1/1--

13 - Paso 29 Rung0 -=1/1--

14 - Paso 39 Rung0 -=1/1--

14 - Paso_52 Rung0 -=1/1--

15 - Paso 54 Rung0 -=1/1--
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16 - Paso 56 Rung0 -=1/1--
17 Paso 61 Rung0 -=1/1--
18 Paso_ 42 Rung0 -=1/1--
18 - Paso 62 Rung0 -=1/1--
19 - Paso 43 Rung0 -=1/1--
19 - Paso 63 Rung0 -=1/1--
20 Paso_44 Rung0 -=1/1--
20 - Paso 64 Rung0 -=1/1--
21 Paso_45 Rung0 -=1/1--
21 - Paso_ 65 Rung0 -=1/1--
22 Paso 46 Rung0 -=1/1--
22 - Paso_66 Rung0 -=1/1--
23 Paso_ 47 Rung0 -=1/1--
23 - Paso 67 Rung0 -=1/1--
24 Paso 9 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
24 Paso_ 48 Rung0 -=1/1--
24 - Paso 68 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 10 Rung0 -=1/1--
25 - Paso_49 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
26 Paso 11 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
26 - Paso 50 Rung0 -=1/1--
26 - Paso 70 Rung0 -=1/1--
27 Paso 12 Rung0 -=1/1--
27 Paso 51 Rung0 -=1/1--
28 - Paso 13 Rung0 -=1/1--
28 - Paso 53 Rung0 -=1/1--
29 Paso 14 Rung0 -=1/1--
29 - Paso 55 Rung0 -=1/1--
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30 - Paso 15 Rung0 -=1/1--

30 - Paso 57 Rung0 -=1/1--

31 - Paso 16 Rung0 -=1/1--

31 - Paso 58 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

32 Paso 17 Rung0 -=1/1--

33 - Paso 18 Rung0 -=1/1--

34 - Paso 19 Rung0 -=1/1--

35 - Paso 20 Rung0 -=1/1--

36 - Paso 21 Rung0 -—=I1/1--

Rungl -=\/1--

37 Paso 22 Rung0 -=1/1--

40 - Paso 26 Rung0 -=1/1--

41 Paso_ 27 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

42 - Paso 30 Rung0 -=1/1--

43 - Paso 23 Rung0 -=1/1--

SM12. ... .. 0 Rung0 - Trl -=1/1--

-—=1/1--

Rung0 - Tr4 -=\/1--

Rungl - Tr2 -=1/1--

-—=1/1--

-—=1/1--

-—=1/1--

Rungl - Tr5 -—=1/1--

Rung2 - Tr3 -—=1/1--

-—=1/1--

Rung2 - Tré6 -—=1/1--

Rung3 - Tr3 -—=1/1--

Rung3 - Tr4 -=\/1--

-—=1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
Rung4 - Tr5 -—=1/1--
Rung4 - Tré6 -—=1/1--
Rung5 - Tr4 —1\/|--
Rung5 - Tr6 -=1/1--

-—=1/1--
Rungb - Tr7 -=1/1-=
Rung6 - Tr7 -=1/1-=

-—=1/1--
Rung6 - Tr8 -—=1/1--
Rung7 - Tré6 -—=1/1--
Rung7 - Tr8 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung8 - Tr9 -—=1/1--
Rung9 - Trl0 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung9 - Trll -—=1/1--
RunglO - Trll -—=1/1--
Rungl0 - Trl2 -—=1/1--
RunglO - Trl3 -—=1/1--
Rungll - Trll -—=1/1--
Rungll - Trl2 -—=1/1--
Rungll - Trl5 -—=1/1--
Rungl2 - Trl3 -—=1/1--

-—=1/1--
Rungl2 - Trl7 -—=1/1--
Rungl3 - Trl4 -—=1/1--
Rungl3 - Trl8 -—=1/1--
Rungl4 - Trl0 -—=1/1--
Rungl4 - Trlé -—=1/1--
Rungl5 - Trl7 -—=1/1--
Runglé - Tr2l -—=1/1--
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Rungl7 - Tr22 -—=1/1--

Rungl8 - Trlb -—=1/1--

Rungl9 - Trl9 -—=1/1--

Rung20 - Tr20 -—=1/1--

Rung2l - Trl7 -—=1/1--

6 - Paso 32 Rung0 -—=I1/1--

6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

Rungl -—-(R)——

7 - Paso_2 Rung0 -=1/1--

7 - Paso 33 Rung0 -—=I1/1--

8 - Paso 3 Rung0 -—=I1/1--

9 - Paso 34 Rung0 -—=I1/1--

9 - Paso_88 Rungl -=1/1--

Rung?2 -=1/1-=

Rung3 -=1/1-=

Rung4 -=1/1-=

Rung5 -=1/1-=

Rung6 -=1/1-=

Rung?7 -=1/1-=

Rung8 -=1/1-=

Rung?9 -=1/1-=

Rungl0 -=\/1--

Rungll -=1/1--

Rungl2 -=1/1--

Rungl3 -=\/1--

Rungl4 -=1/1--

Rungl5 -=\/1--

Rungl6 -=\/1--

Rungl7 -=1/1--

Rungl8 -=\/1--

Rungl9 -=\/1--
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Rung20 -=\/1--
Rung21l -/ --
Rung22 -/ --
Rung23 -=\/1--
Rung24 -/ --
Rung25 -=\/1--
Rung26 -=\/1--
Rung27 -/ --
Rung28 -=\/1--
Rung29 -=\/1--
Rung30 -=\/1--
Rung31l -/ --
Rung32 -/ --
Rung33 -=\/1--
Rung34 -/ --
Rung35 -=\/1--
Rung36 -=\/1--
Rung37 -/ --
Rung38 -=\/1--
Rung39 -=\/1--
Rung40 -=\/1--
Rung4l —1\/|--
Rung4?2 -/ --
Rung43 -=\/1--
Rung44 —1\/|--
Rung45 -=\/1--
Rung46 -=\/1--
Rung47 —1\/|--
Rung48 -=\/1--
Rung49 -=\/1--
Rung50 -=\/1--
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Rung51 -=\/1--

Rung52 -=\/1--
10 Paso_ 74 Rung20 -=(S)--
10 Paso_ 90 Rung0 -=(8) -~
11 Paso_7 Rung0 -=1/1--
13 - Paso 29 Rung0 -=1/1--
14 - Paso 39 Rung0 -=1/1--
14 Paso 52 Rung0 -=1/1--
15 - Paso 54 Rung0 -=1/1--
16 - Paso 56 Rung0 -=1/1--
17 Paso 61 Rung0 -=1/1--
18 Paso_ 42 Rung0 -=1/1--
18 - Paso 62 Rung0 -=1/1--
19 - Paso 43 Rung0 -=1/1--
19 - Paso 63 Rung0 -=1/1--
20 Paso_44 Rung0 -=1/1--
20 - Paso 64 Rung0 -=1/1--
21 Paso_ 45 Rung0 -=1/1--
21 - Paso 65 Rung0 -=1/1--
22 Paso 46 Rung0 -=1/1--
22 - Paso 66 Rung0 -=1/1--
23 Paso_ 47 Rung0 -=1/1--
23 - Paso 67 Rung0 -=1/1--
24 Paso 9 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
24 Paso_ 48 Rung0 -=1/1--
24 - Paso 68 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 10 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 49 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
26 Paso 11 Rung0 -=1/1--
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Rungl -=\/1--

26 - Paso 50 Rung0 -=1/1--

26 - Paso 70 Rung0 -=1/1--

27 - Paso 12 Rung0 -=1/1--

27 - Paso_ 51 Rung0 -=1/1--

28 - Paso 13 Rung0 -=1/1--

28 - Paso 53 Rung0 -=1/1--

29 - Paso 14 Rung0 -=1/1--

29 - Paso 55 Rung0 -=1/1--

30 - Paso 15 Rung0 -=1/1--

30 - Paso 57 Rung0 -=1/1--

31 - Paso 16 Rung0 -=1/1--

31 - Paso 58 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

32 - Paso_17 Rung0 -=1/1--

33 - Paso 18 Rung0 -=1/1--

34 - Paso 19 Rung0 -=1/1--

35 - Paso 20 Rung0 -=1/1--

36 - Paso 21 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

37 - Paso_22 Rung0 -=1/1--

40 - Paso 26 Rung0 -=1/1--

41 - Paso_ 27 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

42 - Paso 30 Rung0 -=1/1--

43 - Paso 23 Rung0 -=1/1--

SM13....... 0 Rung0 - Trl -=1/1--

-=1/1--

-=1/1--

Rung0 - Tr4 -=\/1--

Rungl - Tr2 -=1/1--
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-—=1/1--

-—=1/1--
Rungl - Tr5 -—=1/1--
Rung2 - Tr3 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung2 - Tré6 -—=1/1--
Rung3 - Tr3 -—=1/1--
Rung3 - Tr4 -=1/1-=

-—=1/1--
Rung3 - Tr7 -=1/1-=
Rung4 - Tr5 -—=1/1--
Rung4 - Tré6 -—=1/1--
Rungb - Tr4 -=1/1-=
Rung5 - Tré6 -—=1/1--

-—=1/1--
Rungb - Tr7 -=1/1-=
Rung6 - Tr7 -=1/1-=

-—=1/1--
Rung6 - Tr8 -—=1/1--
Rung7 - Tré6 -—=1/1--
Rung7 - Tr8 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung8 - Tr9 -—=1/1--
Rung9 - Trl0 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung9 - Trll -—=1/1--
RunglO - Trll -—=1/1--
Rungl0 - Trl2 -—=1/1--
RunglO - Trl3 -—=1/1--
Rungll - Trll -—=1/1--
Rungll - Trl2 -—=1/1--
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Rungll - Trl5 -—=1/1--

Rungl2 - Trl3 -—=1/1--

-—=1/1--

Rungl2 - Trl7 -—=1/1--

Rungl3 - Trl4 -—=1/1--

Rungl3 - Trl8 -—=1/1--

Rungl4 - Trl0 -—=1/1--

Rungl4 - Trlé -—=1/1--

Rungl5 - Trl7 -—=1/1--

Runglé - Tr2l -—=1/1--

Rungl7 - Tr22 -—=1/1--

Rungl8 - Trlb -—=1/1--

Rungl9 - Trl9 -—=1/1--

Rung20 - Tr20 -—=1/1--

Rung2l - Trl7 -—=1/1--

Paso_ 77 Rung0 -=(R) ==

Paso 32 Rung0 -—=I1/1--

Paso 71 Rung0 -—(R) ——

Paso_ 78 Rung0 -=(8)--

Paso 2 Rung0 -—=I1/1--

Paso 33 Rung0 -—=I1/1--

Paso 3 Rung0 -—=I1/1--

Paso 34 Rung0 -—=I1/1--

Paso 88 Rungl -—=I1/1--

Rung?2 -=1/1-=

Rung3 -=1/1-=

Rung4 -=1/1-=

Rung5 -=1/1-=

Rung6 -=1/1-=

Rung?7 -=1/1-=

Rung8 -=1/1-=
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Rung9 -/ --
Rungl0 -=\/1--
Rungll —1\/|--
Rungl2 -/ --
Rungl3 -=\/1--
Rungl4 —1\/|--
Runglb -=\/1--
Rungl6 -=\/1--
Rungl7 —1\/|--
Rungl8 -=\/1--
Rungl9 -=\/1--
Rung20 -=\/1--
Rung21l -/ --
Rung22 -/ --
Rung23 -=\/1--
Rung24 -/ --
Rung25 -=\/1--
Rung26 -=\/1--
Rung27 -/ --
Rung28 -=\/1--
Rung29 -=\/1--
Rung30 -=\/1--
Rung31l -/ --
Rung32 -/ --
Rung33 -=\/1--
Rung34 -/ --
Rung35 -=\/1--
Rung36 -=\/1--
Rung37 -/ --
Rung38 -=\/1--
Rung39 -=\/1--
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
Cami Pont del Diable, 43007, Tarragona, Espanya de grau

jesus.filgueras@estudiants.urv.cat

06/05

/2021 - 01:11
232/263




Universitat Rovira i Virgili

e Av. Paisos catalans, 43007, Tarragona, Espanya
http://deeea.urv.cat/
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Rung40 -=\/1--

Rung4l -=1/1--

Rung4?2 -=1/1--

Rung43 -=\/1--

Rung44 -=1/1--

Rung45 -=\/1--

Rung46 -=\/1--

Rung47 -=1/1--

Rung48 -=\/1--

Rung49 -=\/1--

Rung50 -=\/1--

Rung51 -=1/1--

Rung52 -=1/1--

10 - Paso 90 Rungl -=1/1--

Rung?2 -/ --

Rung3 -/ --

Rung4 -/ --

Rungb —1\/|--

Rung6 -/ --

Rung7 -/ --

Rung8 -/ --

Rung9 -/ --

Rungl0 -=\/1--

Rungll —1\/|--

Rungl2 -/ --

Rungl3 -=\/1--

Rungl4 —1\/|--

Runglb -=\/1--

Rungl6 -=\/1--

Rungl7 —1\/|--

Rungl8 -=1/1--
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Rungl9 -=\/1--

Rung20 -=\/1--

Rung21 -=\/1--
11 Paso_7 Rung0 -=1/1--
13 - Paso 29 Rung0 -=1/1--
14 - Paso 39 Rung0 -=1/1--
14 Paso 52 Rung0 -=1/1--
15 - Paso 54 Rung0 -=1/1--
16 - Paso 56 Rung0 -=1/1--
17 Paso 61 Rung0 -=1/1--
18 Paso_ 42 Rung0 -=1/1--
18 - Paso 62 Rung0 -=1/1--
19 - Paso 43 Rung0 -=1/1--
19 - Paso 63 Rung0 -=1/1--
20 Paso_44 Rung0 -=1/1--
20 - Paso 64 Rung0 -=1/1--
21 Paso_ 45 Rung0 -=1/1--
21 - Paso 65 Rung0 -=1/1--
22 Paso 46 Rung0 -=1/1--
22 - Paso 66 Rung0 -=1/1--
23 Paso_ 47 Rung0 -=1/1--
23 - Paso 67 Rung0 -=1/1--
24 Paso 9 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
24 Paso_ 48 Rung0 -=1/1--
24 - Paso 68 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 10 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 49 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
26 Paso 11 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
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26 - Paso 50 Rung0 -=1/1--

26 - Paso 70 Rung0 -=1/1--

27 - Paso 12 Rung0 -=1/1--

27 - Paso_ 51 Rung0 -=1/1--

28 - Paso 13 Rung0 -=1/1--

28 - Paso 53 Rung0 -=1/1--

29 - Paso 14 Rung0 -=1/1--

29 - Paso 55 Rung0 -=1/1--

30 - Paso 15 Rung0 -=1/1--

30 - Paso 57 Rung0 -=1/1--

31 - Paso 16 Rung0 -=1/1--

31 - Paso 58 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

32 - Paso_17 Rung0 -=1/1--

33 - Paso 18 Rung0 -=1/1--

34 - Paso 19 Rung0 -=1/1--

35 - Paso 20 Rung0 -=1/1--

36 - Paso 21 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

37 - Paso_22 Rung0 -=1/1--

40 - Paso 26 Rung0 -=1/1--

41 - Paso_ 27 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--

42 - Paso 30 Rung0 -=1/1--

43 - Paso 23 Rung0 -=1/1--

SM14....... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

28 - Paso 53 Rung0 -=(8) -~

29 - Paso_55 Rung0 -=(R) -~

31 - Paso 58 Rungl -=1/1--

SM15....... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

21 - Paso_ 45 Rung0 -—(8)--
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27 - Paso_ 51 Rung0 -—(R) -~
31 - Paso 58 Rung0 -=1/1--
SM16....... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
15 - Paso_54 Rung0 --(8)--
16 - Paso_56 Rung0 -=(R) -~
17 - Paso_61 Rung0 -=(S)--
18 - Paso_62 Rung0 -=(R) -~
19 - Paso_63 Rung0 -=(8) -~
20 - Paso_64 Rung0 -=(R) -~
21 - Paso_65 Rung0 -=(8) -~
22 - Paso_66 Rung0 -=(R) -~
23 - Paso_67 Rung0 --(8)--
24 - Paso_ 68 Rung0 -=(R) -~
25 - Paso_ 49 Rungl == I--
SM17.... ... 0 Rung2 - Tr3 -=1/1--

Rung3 - Tr4 -—1 |--

Rungl8 - Trl5 -—1 |--

Rungl9 - Trl9 -—=1/1--

6 - Paso 71 Rung0 -=(R) ==

8 - Paso 81 Rung0 -=(R) ==

9 - Paso 82 Rung0 -=(8)--

SM18....... 0 Rungl - Tr2 -=1/1--

Rung2 - Tr3 -—1 |--

Rung3 - Tr4 -—1 |--

Rung4 - Tr5 -—=1/1--

6 - Paso 71 Rung0 -=(R)--

24 - Paso_ 9 Rungl --(R)--

26 - Paso_11 Rungl -—(S)—-

36 - Paso_21 Rungl --(R) -~

41 - Paso_27 Rungl -—(S)—-

$M19....... 0 Rung0 - Trl -=1/1--
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Direccion Objeto Rung Cadigo

-—=1/1--
Rung0 - Tr4 -=1/1-=
Rungl - Tr2 -\ /|--

-—=1/1--

-—=1/1--
Rungl - Tr5 -—=1/1--
Rung2 - Tr3 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung2 - Tré6 -—=1/1--
Rung3 - Tr3 -—=1/1--
Rung3 - Tr4 -=1/1-=

-—=1/1--
Rung4 - Tr5 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung5 - Tré6 -—=1/1--
Rungb - Tr7 -=1/1-=
Rung6 - Tr7 -=1/1-=
Rung6 - Tr8 -—=1/1--
Rung7 - Tré6 -—=1/1--
Rung7 - Tr8 -—=1/1--
Rung8 - Tr9 -—=1/1--

-—=1/1--
Rung9 - Trl0 -—=1/1--
Rung9 - Trll -—=1/1--
RunglO - Trll -—=1/1--
RunglO - Trl3 -—=1/1--
Rungll - Trll -—=1/1--
Rungll - Trl2 -—=1/1--
Rungll - Trl5 -—=1/1--
Rungl2 - Trl3 -—=1/1--
Rungl2 - Trl7 -—=1/1--
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Rungl3 - Trl4 -—=1/1--

Rungl3 - Trl8 -—=1/1--

Rungl4 - Trl0 -—=1/1--

Rungl4 - Trlé -—=1/1--

Rungl5 - Trl7 -—=1/1--

Runglé - Tr2l -—=1/1--

Rungl7 - Tr22 -—=1/1--

Rungl8 - Trlb -—=1/1--

Rungl9 - Trl9 -—=1/1--

Rung20 - Tr20 -—=1/1--

Rung2l - Trl7 -—=1/1--

6 - Paso 32 Rung0 -—=I1/1--

7 - Paso_2 Rung0 -=1/1--

7 - Paso 33 Rung0 -—=I1/1--

9 - Paso 34 Rung0 -=1/1--

9 - Paso 88 Rung0 -=(8)--

11 - Paso_7 Rung0 -=1/1--

11 - Paso 91 Rung0 -—(R)--

13 - Paso 29 Rung0 -=1/1--

14 - Paso 39 Rung0 -=1/1--

14 - Paso_ 52 Rung0 -=1/1--

15 - Paso 54 Rung0 -=1/1--

16 - Paso 56 Rung0 -=1/1--

17 - Paso_61 Rung0 -=1/1--

18 - Paso_42 Rung0 -=1/1--

18 - Paso 62 Rung0 -=1/1--

19 - Paso 43 Rung0 -=1/1--

19 - Paso 63 Rung0 -=1/1--

20 - Paso_ 44 Rung0 -=1/1--

20 - Paso 64 Rung0 -=1/1--

21 - Paso_ 45 Rung0 -=1/1--
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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21 - Paso_ 65 Rung0 -=1/1--
22 Paso 46 Rung0 -=1/1--
22 - Paso_66 Rung0 -=1/1--
23 Paso_ 47 Rung0 -=1/1--
23 - Paso 67 Rung0 -=1/1--
24 Paso 9 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
24 Paso_ 48 Rung0 -=1/1--
24 - Paso 68 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 10 Rung0 -=1/1--
25 - Paso 49 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
26 Paso 11 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
26 - Paso 50 Rung0 -=1/1--
26 - Paso 70 Rung0 -=1/1--
27 Paso 12 Rung0 -=1/1--
27 Paso 51 Rung0 -=1/1--
28 - Paso 13 Rung0 -=1/1--
28 - Paso 53 Rung0 -=1/1--
29 Paso 14 Rung0 -=1/1--
29 - Paso 55 Rung0 -=1/1--
30 - Paso 15 Rung0 -=1/1--
30 - Paso 57 Rung0 -=1/1--
31 - Paso 16 Rung0 -=1/1--
31 - Paso 58 Rung0 -=1/1--

Rungl -=\/1--
32 Paso 17 Rung0 -=1/1--
33 - Paso 18 Rung0 -=1/1--
34 - Paso 19 Rung0 -=1/1--
35 - Paso 20 Rung0 -=1/1--

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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36 - Paso 21 Rung0 -—=I1/1--
Rungl -=1/1-=
37 Paso 22 Rung0 -=1/1--
40 - Paso 26 Rung0 -=1/1--
41 Paso_ 27 Rung0 -=1/1--
Rungl -=1/1-=
42 - Paso 30 Rung0 -=1/1--
43 - Paso 23 Rung0 -=1/1--
SM20. ... .. 0 Rung0 - Trl - |--
Rungl - Tr4 -—1 |--
Rung3 - Tr4 - |--
Rung4 - Tr5 -—1 |--
Rung6 - Tr7 =1 I--
Rung22 - Tr23 =1 I--
SM21....... 0 Rung0 - Trl = |--
-=1/1--
-] |--
-] |--
-] |--
-=1/1--
Rung0 - Tr4 - |--
-=1/1--
Rungl - Tr2 =1 |--
-=1/1--
-] |--
-=1/1--
-=1/1--
-=1/1--
Rungl - Tr5 =1 I--
-=1/1--
Rung2 - Tr3 =1 I--
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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-=1/1--
-=1/1--
Rung2 - Tr4 - |--
Rung2 - Tr6 - |--
-=1/1--
Rung3 - Tr3 - |--
-=1/1--
Rung3 - Tr4 - |--
-=1/1--
-] |--
Rung3 - Tr5 - |--
Rung4 - Tr5 -—1 |--
-=1/1--
-=1/1--
Rung4 - Tr6 - |--
-=1/1--
Rung5 - Tr4 -— |--
-=1/1--
Rung5 - Tr6 - |--
-=1/1--
Rung5 - Tr7 -— |--
-=1/1--
Rung6 - Tr7 - |--
-=1/1--
-] |--
Rung6 - Tr8 - |--
-=1/1--
Rung7 - Tr8 - |--
-=1/1--
Rung8 - Tr9 - |--
-=1/1--
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Rung9 - Trl0 - |--
-—=1/1--
Rung9 - Trll - |--
-—=1/1--
RunglO - Trll il I e
-—=1/1--
Rungl0 - Trl2 il I e
-—=1/1--
RunglO - Trl3 il I e
-—=1/1--
Rungll - Trll -— |--
-—=1/1--
Rungll - Trl2 -— |--
-—=1/1--
Rungll - Trl5 il I e
-—=1/1--
Rungl2 - Trl3 il I e
-—=1/1--
Rungl2 - Trl7 il I e
-—=1/1--
Rungl3 - Trl4 il I e
-—=1/1--
Rungl4 - Trl0 il I e
-—=1/1--
Rungl4 - Trlé il I e
-—=1/1--
Runglé - Tr2l il I e
-—=1/1--
Rungl7 - Tr22 il I e
-—=1/1--
Rungl8 - Trlb il I e
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-=1/1--

Rungl9 - Trl9 =1 I--

-=1/1--

Rung20 - Tr20 =1 I--

-=1/1--

SM22....... Rung0 - Trl -=1/1--
-] |--

-] |--

-] |--

-=1/1--

Rung0 - Tr4 =1 I--

-=1/1--

Rungl - Tr2 -=1/1--

-] |--

-] |--

-=1/1--

-=1/1--

-=1/1--

Rungl - Tr5 =1 I--

-=1/1--

Rung2 - Tr3 - |--

-=1/1--

-=1/1--

Rung2 - Tr4 - |--

Rung2 - Tr6 - |--

-=1/1--

Rung3 - Tr3 -—=1/1--

-] |--

Rung3 - Tr4 -—1 |--

-=1/1--

-] |--
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Direccion Objeto Rung Cadigo
Rung3 - Tr5 - |--
Rung4 - Tr5 -—1 |--

-=1/1--
-=1/1--
Rung4 - Tré6 -—1 |--
-=1/1--
Rung5 - Tri4 -—1 |--
-=1/1--
Rung5 - Tr6 - |--
-=1/1--
Rung5 - Tr7 -—1 |--
-=1/1--
Rung6 - Tr7 -—1 |--
-=1/1--
-] |--
Rung6 - Tr8 - |--
-=1/1--
Rung7 - Tr8 - |--
-=1/1--
Rung8 - Tr9 - |--
-=1/1--
Rung9 - Trlo0 - |--
-=1/1--
Rung9 - Trll - |--
-=1/1--
RunglO - Trll il I e
-=1/1--
Rungl0 - Trl2 il I e
-=1/1--
RunglO - Trl3 il I e
-=1/1--
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Rungll - Trll il I e

-—=1/1--

Rungll - Trl2 il I e

-—=1/1--

Rungll - Trl5 il I e

-—=1/1--

Rungl2 - Trl3 il I e

-—=1/1--

Rungl2 - Trl7 il I e

-—=1/1--

Rungl3 - Trl4 il I e

-—=1/1--

Rungl4 - Trl0 il I e

-—=1/1--

Rungl4 - Trlé il I e

-—=1/1--

Runglé - Tr2l il I e

-—=1/1--

Rungl7 - Tr22 il I e

-—=1/1--

Rungl8 - Trl5 il I e

-—=1/1--

Rungl9 - Trl9 il I e

-—=1/1--

Rung20 - Tr20 il I e

-—=1/1--

24 Paso_ 9 Rungl = |--

26 Paso 11 Rungl = |--

36 Paso 21 Rungl = |--

41 Paso_ 27 Rungl -—1 |--

SM23. ... ... 0 Rung0 - Trl - |--
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Direccion Objeto Rung Cadigo
Rungl - Tr2 -1 |--
Rung2 - Tr4 -1 |--
Rung3 - Trb -1 |--
SM24. ... ... 9 - Paso_ 88 Rungl -=|P|--
Rung2 -=|N|--
$M25.. ... .. Paso_88 Rung3 -=|P|--
Rung4 -=|N|--
SM26. ... ... Paso_88 Rung5 -=|P|--
Rung6 -=|N|--
SM27. ... Paso_88 Rung?’ -=|P|--
Rung8 -=|N|--
$M28. ... ... Paso_88 Rung9 -=|P|--
Rungl0 -=|N|--
$M29. ... .. Paso_88 Rungll -=|P|--
Rungl2 -=|N|--
$M30....... Paso_88 Rungl3 -=|P|--
Rungl4 -=|N|--
$M31....... Paso_88 Rungl5 -=|P|--
Rungl6 -=|N|--
SM32....... Paso_88 Rung35 -=|P|--
Rung36 -=|N|--
$M33....... Paso_88 Rungl? -=|P|--
Rungl8 -=|N|--
$M34....... Paso_88 Rungl9 -=|P|--
Rung20 -=|N|--
$M35....... Paso_88 Rung21 -=|P|--
Rung22 -=|N|--
SM36....... Paso_88 Rung23 -=|P|--
Rung24 -=|N|--
SM37..... .. Paso_88 Rung25 -=|P|--
Rung26 -=|N|--
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$M38....... Paso_88 Rung37 -=|P|--
Rung38 - |N|--
SM39....... 9 - Paso_88 Rung39 -=|P|--
Rung40 - |N|--
SM40....... 9 - Paso_88 Rung27 -=|P|--
Rung28 - |N|--
$M4Ll....... 9 - Paso_ 88 Rung29 -=|P|--
Rung30 - |N|--
SM4A2. ..., .. 9 - Paso_ 88 Rung31l -=|P|--
Rung32 - |N|--
$M4A3. ... ... 9 - Paso_ 88 Rung33 -=|P|--
Rung34 - |N|--
SM44....... 9 - Paso_88 Rung4l -=|P|--
Rung4?2 - |N|--
$M4AS5. ... ... 9 - Paso_ 88 Rung43 -=|P|--
Rung44 ——|N|--
SM4A6. ... ... 9 - Paso_ 88 Rung45 -=|P|--
Rung46 - |N|--
SM4AT..... .. 9 - Paso_88 Rung47 -=|P|--
Rung48 - |N|--
$M48. ..., .. 9 - Paso_ 88 Rung49 -=|P|--
Rung50 - |N|--
$M49. . ..., 9 - Paso_ 88 Rung51 -=|P|--
Rung52 - |N|--
SM50....... 0 Rung0 - Trl -—|P|--
Rungl - Tr2 -—|P|--
Rung2 - Tr3 -—|P|--
Rung3 - Tr4 -—|P|--
Rung4 - Trb -——|P|--
Rung5 - Tr7 -——|P|--
Rung6 - Tr8 -—|P|--
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SMS1....... 0 Rungl - Tr2 -—|P|--
Rung2 - Tr3 -—|P|--
SM52. ... ... 0 Rungl - Tr2 -—|P|--
Rung2 - Tr3 -—|P|--
Rung3 - Tr4 -—|P|--
Rung4 - Trb5 -—|P|--
Rungb - Tré6 -=|P|--
Rung6 - Tr7 -—|P|--
Rung7 - Tr8 -—|P|--
Rung8 - Tr9 -=|P|--
Rung9 - Trl0 -—|P|--
Rungl0 - Trll -—|P|--
Rungll - Trl2 -—|P|--
Rungl2 - Trl3 -—|P|--
Rungl3 - Trl4 -—|P|--
Rungl4 - Trlé -—|P|--
Runglé6é - Tr2l -—|P|--
Rungl?7 - Tr22 -—|P|--
Rungl8 - Trl5 -—|P|--
Rungl9 - Trl9 -—|P|--
Rung20 - Tr20 -—|P|--
SM53. ... .. 0 Rung0 - Tr4 -—|P|--
Rungl - Trb -——|P|--
Rung2 - Tré6 -—|P|--
Rung4 - Tré6 -—|P|--
Rung5 - Tr4 -——|P|--
SMS54. ... ... 0 Rung0 - Trl -—|P|--
Rungl - Tr2 -—|P|--
Rung3 - Tr3 -=|P|--
SM55. .. ..., 0 Rung0 - Trl -—|P|--
Rungl - Tr2 -—|P|--
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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Rung2 - Tr3 -—|P|--

Rung3 - Tr4 -—|P|--

Rung4 - Trb5 -—|P|--

Rungb - Tré6 -=|P|--

Rung6 - Tr7 -—|P|--

Rung7 - Tr8 -—|P|--

Rung8 - Tr9 -=|P|--

Rung9 - Trll -—|P|--

Rungl0 - Trl3 -—|P|--

Rungll - Trl5 -—|P|--

Rungl2 - Trl7 -—|P|--

Rungl4 - Trl0 -—|P|--

SM56. ... ... 0 Rung0 - Trl -—|P|--

Rungl - Tr2 -—|P|--

Rung2 - Tr3 -—|P|--

Rung3 - Tr4 -—|P|--

Rung4 - Trb -——|P|--

Rung5 - Tré6 -—|P|--

Rung6 - Tr7 -—|P|--

Rung7 - Tr8 -—|P|--

Rung8 - Tr9 -—|P|--

Rung9 - Trlo0 ——|P|--

Rungl0 - Trl2 -—|P|--

Rungll - Trll -—|P|--

Rungl2 - Trl3 -—|P|--

%00.0...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R) -~

6 - Paso_ 78 Rungl --(R) -~

7 - Paso 72 Rung0 -—(R) ——

9 - Paso_88 Rung27 -=(S)--

Rung?28 --(R)—-

10 - Paso_90 Rung22 --(R) -~
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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24 - Paso_ 9 Rung0 -=(S)--

25 - Paso_10 Rung0 --(R)--

36 - Paso_21 Rung0 -=(S)--

37 - Paso_22 Rung0 --(R)--
$00.1...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso_ 78 Rung2 --(R) -~

7 - Paso 72 Rungl -—(R) ——

9 - Paso_88 Rung35 -=(S)--

Rung36 --(R) -~

10 - Paso_74 Rungl0 --(R)--

10 - Paso_90 Rungll --(R) -~

24 - Paso_ 9 Rung0 -=(S)--

25 - Paso_10 Rung0 --(R)--

36 - Paso_21 Rung0 -=(S)--

37 - Paso_22 Rung0 --(R)--
$00.2...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung2 -=(R) -~

7 - Paso 72 Rungl -—(R) ——

9 - Paso_88 Rung35 -=(S)--

Rung36 --(R) -~

10 - Paso_74 Rungl0 --(R)--

10 - Paso_90 Rungll --(R) -~

24 - Paso_9 Rung0 -=(S)--

25 - Paso_10 Rung0 --(R)--

36 - Paso_ 21 Rung0 -=(S)--

37 - Paso_22 Rung0 --(R)--
$00.3...... 6 - Paso_ 32 Rung0 -=(S)--
6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rung3 -=(R) ==

7 - Paso_ 33 Rung0 --(R)--

7 - Paso 72 Rung2 -—(R) ——

JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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9 - Paso 88 Rung37 -=(8) -~
Rung38 -—(R)--
10 - Paso_74 Rungll -—(R) ——
10 - Paso_90 Rungl2 --(R) -~
$00.4...... 6 - Paso_ 32 Rung0 -=(S)--
6 - Paso 71 Rung0 -=(R) ==
6 - Paso 78 Rung3 -=(R) ==
7 - Paso_33 Rung0 -=(R) ==
7 - Paso_72 Rung?2 -—(R) ——
9 - Paso 88 Rung37 -=(8) -~
Rung38 -—(R)--
10 - Paso_74 Rungll -—(R) ——
10 - Paso_90 Rungl2 --(R) -~
%00.5...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R) -~
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~
7 - Paso_2 Rung0 -=(S)--
7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--
8 - Paso 3 Rung0 -=(R) -~
9 - Paso 88 Rungl -=(8) -~
Rung2 --(R)—-
10 - Paso_90 Rung26 -=(R) -~
$00.6...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R) -~
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~
7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--
9 - Paso 88 Rung3 -=(8)--
Rung4 --(R)—-
Rungb --(R) -~
25 - Paso_10 Rung0 --(8)--
26 - Paso 11 Rung0 -—(R)--
27 - Paso 12 Rung0 -—(R)--
37 - Paso_22 Rung0 -=(S)--
JesUs, Filgueras Del Valle Nombre del proyecto: Treball de fi
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40 - Paso_26 Rung0 --(R)--

41 - Paso_27 Rung0 -—(R) ——

$00.7...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso_ 78 Rungl --(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso_88 Rung3 --(R)--

Rungb -=(S)—--

Rung6 --(R)—-

10 - Paso_74 Rung0 -=(S)--

Rungl -—-(R)——

10 - Paso_90 Rungl -=(S)--

Rung?2 --(R)—--

24 - Paso_ 9 Rung0 --(R)--

26 - Paso_11 Rung0 -=(S)--

27 - Paso_12 Rung0 -=(S)--

28 - Paso_13 Rung0 --(R)--

36 - Paso_21 Rung0 --(R)--

40 - Paso_26 Rung0 -=(S)--

41 - Paso_27 Rung0 -=(S)--

42 - Paso_30 Rung0 --(R)--

43 - Paso_23 Rung0 --(R)--

%00.8...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R) -~

6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso 72 Rung0 -—(R) ——

9 - Paso_88 Rung?7 -=(S)--

Rung8 --(R) -~

Rung?9 --(R)—-

30 - Paso_15 Rung0 -=(S)--

31 - Paso_16 Rung0 --(R)--

$00.9...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R) -~

6 - Paso_78 Rungl --(R) -~
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7 - Paso_72 Rung0 -—(R) -~

9 - Paso 88 Rung’7 -=(R) -~

Rung9 -=(8)--

Rungl0 -—(R)--

10 - Paso_74 Rung4 -=(S)--

Rung5 --(R) -~

10 - Paso_90 Rung5 -=(8) -~

Rung6 --(R) -~

34 - Paso_19 Rung0 -=(8) -~

35 - Paso_20 Rung0 -=(R) -~

%00.10..... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rungll -=(8) -~

Rungl2 --(R)--

Rungl3 -—(R)--

28 - Paso 13 Rung0 -=(R) -~

31 - Paso_16 Rung0 -=(8) -~

32 - Paso_17 Rung0 -—(R)--

42 - Paso_30 Rung0 -=(8) -~

%00.11..... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rungll -=(R) -~

Rungl3 -=(8)--

Rungl4 --(R)--

10 - Paso_74 Rung?2 -=(S)--

Rung3 --(R) -~

10 - Paso_90 Rung3 -=(8) -~

Rung4 --(R)—-

29 - Paso 14 Rung0 -=(S)--
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30 - Paso_15 Rung0 -=(R) -~

33 - Paso_18 Rung0 --(8)--

34 - Paso_19 Rung0 -=(R) -~
$00.12..... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungll -=(R) -~

7 - Paso_72 Rungll -—(R)--

9 - Paso 88 Rungl5 -=(8) -~

Rungl6 -—(R)--

10 - Paso_74 Rung21 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rung20 -=(R) -~

28 - Paso 13 Rung0 --(8)--

32 - Paso_17 Rung0 -—(R)--
$00.13..... 6 - Paso_ 32 Rung0 -=(S)--
6 - Paso 71 Rung0 -=(R) ==

6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_33 Rung0 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung29 -=(8) -~

Rung30 -—(R)--

10 - Paso_90 Rung23 -=(R) -~
$00.14..... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung4 -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung3 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung39 -=(8) -~

Rung40 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl?2 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rungl3 -=(R) -~

18 - Paso_42 Rung0 -=(S)--

19 - Paso_43 Rung0 -=(R) -~

24 - Paso_ 48 Rung0 -—(8)--

26 - Paso_ 50 Rung0 -=(R) -~
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%00.15..... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rung4 -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung3 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung39 -=(8) -~

Rung40 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl?2 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rungl3 -=(R) -~

18 - Paso_42 Rung0 -=(S)--

19 - Paso_43 Rung0 -=(R) -~

24 - Paso_ 48 Rung0 -—(8)--

26 - Paso_ 50 Rung0 -=(R) -~

%01.0...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rung5 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung4 -—(R) ——

9 - Paso 88 Rung4l -=(8) -~

Rung4?2 --(R)--

10 - Paso_74 Rungl3 -—(R)--

10 - Paso_90 Rungl4 --(R) -~

14 - Paso_ 52 Rung0 -=(S)--

26 - Paso_ 70 Rung0 -=(R) -~

$01.1...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rung5 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung4 -—(R) ——

9 - Paso 88 Rung4l -=(8) -~

Rung4?2 --(R)--

10 - Paso_74 Rungl3 -—(R) -~

10 - Paso_90 Rungl4 --(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -=(S)--

26 - Paso_ 70 Rung0 -=(R) -~

$01.2...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rung6 -=(R) ==
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Direccion Objeto Rung Cadigo

7 - Paso_72 Rung5 -—(R) -~

9 - Paso 88 Rung43 -=(8) -~

Rung44 --(R)--

10 - Paso_74 Rungl4 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rungl5 -=(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

16 - Paso_56 Rung0 -=()--

17 - Paso_61 Rung0 -—()--

18 - Paso_62 Rung0 -=()--

19 - Paso_63 Rung0 -=()--

20 - Paso_64 Rung0 -=()--

21 - Paso_65 Rung0 -=()--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--

$01.3...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rung6 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung5 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung43 -=(8) -~

Rung44 --(R)--

10 - Paso_74 Rungl4 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rungl5 -=(R) -~

14 - Paso_ 52 Rung0 -—(R)--

16 - Paso_56 Rung0 -=()--

17 - Paso_61 Rung0 -—()--

18 - Paso_62 Rung0 -=()--

19 - Paso_63 Rung0 -=()--

20 - Paso_64 Rung0 -=()--

21 - Paso_65 Rung0 -=()--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--
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24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
$01.4...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung’7 -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung6 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung45 -=(8) -~

Rung46 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl5 -—(R)--

10 - Paso_90 Rungl6 -=(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

18 - Paso_62 Rung0 -=()--

19 - Paso_63 Rung0 -=()--

20 - Paso_64 Rung0 -=()--

21 - Paso_65 Rung0 -=()--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
%01.5...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung’7 -=(R) -~

7 - Paso_72 Rungb6 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung45 -=(8) -~

Rung46 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl5 -—(R)--

10 - Paso_90 Rungl6 -=(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

18 - Paso_62 Rung0 -=()--

19 - Paso_63 Rung0 -=()--

20 - Paso_64 Rung0 -=()--

21 - Paso_65 Rung0 -=()--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
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$01.6...... 6 Paso_ 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung8 -=(R) ==

7 Paso_ 72 Rung7 -—(R) ——

9 - Paso 88 Rung47 -=(8) -~

Rung48 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl6 -—(R)--

10 - Paso_90 Rungl? --(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

20 - Paso_64 Rung0 -=()--

21 - Paso_65 Rung0 -=()--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
$Q01.7...... 6 Paso_ 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung8 -=(R) ==

7 Paso_ 72 Rung7 -—(R) ——

9 - Paso 88 Rung47 -=(8) -~

Rung48 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl6 -—(R)--

10 - Paso_90 Rungl? --(R) -~

14 - Paso_ 52 Rung0 -—(R)--

20 - Paso_64 Rung0 -=()--

21 - Paso_65 Rung0 -=()--

22 - Paso_ 66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
%02.0...... 6 Paso_ 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung9 -=(R) ==

7 Paso_ 72 Rung8 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung49 -=(8) -~

Rung50 -—(R)--
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10 - Paso_74 Rungl7 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rungl8 -=(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
$02.1...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rung9 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung8 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung49 -=(8) -~

Rung50 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungl7 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rungl8 -=(R) -~

14 - Paso_ 52 Rung0 -—(R)--

22 - Paso_66 Rung0 -=()--

23 - Paso_67 Rung0 -=()--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
$02.2...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl0 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung9 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung51 -=(8) -~

Rung52 --(R) -~

10 - Paso_74 Rungl8 -—(R)--

10 - Paso_90 Rungl9 -=(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
$02.3...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl0 -=(R) ==

7 - Paso_72 Rung9 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung51 -=(8) -~

Rung52 --(R) -~
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10 - Paso_74 Rungl8 -—(R) -~

10 - Paso_90 Rungl9 -=(R) -~

14 - Paso_52 Rung0 -—(R)--

24 - Paso_ 68 Rung0 -=()--
$02.4...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rungl7 -=(8) -~

Rungl8 -—(R)--

Rungl9 -—(R)--

23 - Paso_47 Rung0 -=(S)--

25 - Paso_ 49 Rung0 -=(R) -~
$02.5...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rungl7 -=(R) -~

Rungl9 -=(8)--

Rung20 -—(R)--

10 - Paso_74 Rungb6 -=(S)--

Rung? --(R)—-

10 - Paso_90 Rung?’ -=(8)--

Rung8 --(R)—-

29 - Paso_55 Rung0 -=(8) -~

30 - Paso_57 Rung0 -=(R) -~
$02.6...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung21 -=(8) -~

Rung22 --(R)--

Rung23 -—(R)--

20 - Paso_ 44 Rung0 -=(S)--
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21 - Paso_ 45 Rung0 -—(R) -~

25 - Paso_ 49 Rungl -=(8)--

27 - Paso_ 51 Rung0 -—(R)--
$02.7...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung21 -=(R) -~

Rung23 -=(8)--

Rung24 --(R)--

10 - Paso_74 Rung8 -=(S)--

Rung9 --(R)—-

10 - Paso_90 Rung9 -=(8) -~

Rungl0 -—(R)--

22 - Paso_ 46 Rung0 -—(8)--

23 - Paso_47 Rung0 -—(R)--

28 - Paso 53 Rung0 -=(8) -~

29 - Paso_55 Rung0 -=(R) -~

31 - Paso_58 Rungl --(R) -~
$02.8...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl2 -=(R) -~

7 - Paso_72 Rungl?2 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung25 -=(8) -~

Rung26 -—(R)--

10 - Paso_74 Rung2?2 -—(R) ——

10 - Paso_90 Rung21 --(R) -~

21 - Paso_ 45 Rung0 -—(8)--

27 - Paso_ 51 Rung0 -—(R)--

31 - Paso_58 Rung0 -=(R) -~
$02.9...... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--
6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--
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9 - Paso 88 Rung31l -=(8) -~

Rung32 --(R) -~

10 - Paso_90 Rung24 --(R) -~

18 - Paso_42 Rung0 -=(S)--

19 - Paso_43 Rung0 -=(R) -~

24 - Paso_ 48 Rung0 -—(8)--

26 - Paso_ 50 Rung0 -=(R) -~

%02.10..... 6 - Paso 71 Rung0 --(R)--

6 - Paso 78 Rungl -=(R) -~

7 - Paso_72 Rung0 -—(R)--

9 - Paso 88 Rung33 -=(8) -~

Rung34 --(R) -~

10 - Paso_90 Rung25 -=(R) -~

14 - Paso_ 52 Rung0 -=(S)--

15 - Paso_54 Rung0 -=(R) -~

16 - Paso_56 Rung0 -=(8) -~

17 - Paso_61 Rung0 -—(R)--

18 - Paso_62 Rung0 --(8)--

19 - Paso_63 Rung0 -=(R) -~

20 - Paso_64 Rung0 --(8)--

21 - Paso_65 Rung0 -=(R) -~

22 - Paso_66 Rung0 -=(8) -~

23 - Paso_67 Rung0 -=(R) -~

24 - Paso_ 68 Rung0 -=(8) -~

$S21....... 8 - Paso_ 73 Rung0 --(8)--

12 - Paso_92 Rung0 -=(S)--

$X12. e 0 Rung5 - Tr6 -1 |--

$X20. ... 0 Rungld - Trlé6 -1 |--

$X2L . e 0 Rungl - Tr2 -1 |--

$X23 . 0 Rungld - Trlé6 -1 |--

SX26 .0 0 Rung5 - Tr6 -1 |--
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SX2T oo e e Rung2 - Tr3 -1 |--
X577 ... .. Rungl2 - Trl7 - |--
$X58....... Rungl2 - Trl7 - |--
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HMI_M221

Paneles y funciones del panel

Paneles base\Panel2

ESCOLLEIXI EL MODE EN EL GUE VOL
TREBALLAR

AUTOMATIC

MANUAL

PER ETAPA

Panel2: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panell

BENVINGUT

INICIAR LA PLANTA

Panell: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]



Paneles base\Panel3

=
MODE MANUAL

SELECTOR DE ESTACIO
PRODUCTE D"EMPAQUETAT

UBMINISTRAMENT DE ESTACI6 DE
CAIXES PALETITZACIO

Panel3: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

3 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

4 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel4

MODE MANUAL "

_ SELECTOR DE PRODUCTE _

Panel4: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada




Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC _EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel5

MODE MANUAL "

""’“’“’“‘““ ESTACI6 D'EMPAGUETAT

VISUALITZAR ESTAT

CILINDRE HATRIU
LENIA DE TRANSPORT e POSICIO ELEVADOR

Panel5: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel6



MODE MANUAL
B

"“’-"“’“‘-" ESTACI6 DE PALETITZACIG | MOToR eanses

VISUALITZAR ESTAT

LENIA DE TRANSPORT

Panel6: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em
Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada
Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC _EquipoModbus01.Parada
Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC _EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel7

MODE MANUAL ===

NIVELL DEL PALET

Panel7: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada



Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel8

=

MODE MANUAL

SUBMINISTRAMENT DE CAIXES

Panel8: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel9

=

POSICI6 ELEVADOR

POSICI& DRETA POSICIo ESOUERRA

. ELONGACI& MENIMA

. ELONGACIS MAXIMA

Panel9: Acciones del panel



Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panell10

Panel10: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC _EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel1l



Panelll: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC _EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC _EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel12

POSICIo ELEVADOR S
PU%IG DRETA _ POSICI® ESI].UERF:A

-

T .ELUNGADIO MENIHA

A

.ELUNGACIO MAXIMA

Panel12: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada



Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panell3

Panel13: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel14

[T
MODE AUTOMATIC

QUE DESITJA VISUALITZAR?

SELECTOR DE ESTACIO
PRODUCTE D’EMPAGUETAT

UBMINISTRAMENT DE ESTACI6 DE
CAIXES PALETITZACIO

Panel14: Acciones del panel



Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel15

Panell5: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panell16

[
MODE AUTOMATIC

ESTACIO D'EMPAQUETAT

LINIA DE CILINDRE MATRIU
TRANSPORT PRODUCTE
POSICI6 ELEVADOR



Panell16: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel17

Panell7: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel18
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Panel18: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel19

=

POSICI6 ELEVADOR

POSICIo ESOUERRA

. ELONGACIS MENIMA

. ELONGACIS MAXIMA

Panel19: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel20
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=
MODE AUTOMATIC

ESTACI6 DE PALETITZACIO

LiNIA DE
TRANSPORT POSICI6 ELEVADOR
m

Panel20: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel21

Panel21: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

12



Paneles base\Panel22

POSICIo ELEVADOR S

_ POSICIo ESQUERRA
® | ®

; ginl

TITTT .ELUNGACIO MENIMA

.ELUNGACIO MAXIMA

Panel22: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel23

NIVELL DEL PALET

Panel23: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada
Cerrar emergente [10001]
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Paneles base\Panel24

SUBMINISTRAMENT DE CAIXES S

— @ DETECCIS DE CcATxA

. CILINDRES STOPPER

. MOTOR DE LA CINTA DE
CAIXES

Panel24: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel25

MODE PER ETAPA

PAS D ETAPA

VISUALITZAR

Panel25: Acciones del panel

1

Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

Condicional - Cuando es verdadero, PLC _EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada
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Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel26

Panel26: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel27

ESTACI6 D'EMPAGUETAT

LINIA DE CILINDRE MATRIU
TRANSPORT PRODUCTE
POSICI6 ELEVADOR

Panel27: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]
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3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel28

Panel28: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel29

CILINDRE MATRIU PROOUCTE

Panel29: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]
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3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel30
|T

POSICI6 ELEVADOR

POSICIo ESOUERRA

. ELONGACI® MENIMA

. ELONGACIO MAXIMA

Panel30: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel31

=

ESTACI6 DE PALETITZACIO

LiNIA DE
TRANSPORT POSICI6 ELEVADOR
NIVELL DEL PALET

Panel31: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC _EquipoModbus01.Parada
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Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC _EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel32

Panel32: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel33

POSICI6 ELEVADOR e

| e |
® NN ®
ﬂ

TSI .ELUNGACIO MENIMA

.ELUNGACIO MAXIMA

Panel33: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]
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2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel34

Panel34: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]

2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel35

SUBMINISTRAMENT DE CAIXES S

— @ DETECCIS DE CcATxA

. CILINDRES STOPPER

. MOTOR DE LA CINTA DE
CAIXES

Panel35: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em

Cambiar panel[36]
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2 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Parada

Abrir emergente [10001] en [160][120]

3 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Parada

Cerrar emergente [10001]

Paneles base\Panel36

LA PLANTA HA ENTRAT
EN ESTAT
D’EMERGENCIA

Panel36: Acciones del panel

1 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Re

Cambiar panel[37]

Paneles base\Panel37

LA PLANTA ESTA EN UN

PROCES DE REARMAMENT

Panel37: Acciones del panel

1 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Operari

Cambiar panel[1]

2 Condicional - Si es falso, PLC_EquipoModbus01.Rearme

Cambiar panel[1]

3 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.Em
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Cambiar panel[36]

4 Condicional - Cuando es verdadero, PLC_EquipoModbus01.M

Cambiar panel[2]

Ventanas emergentes\Ventanal\Panel38

LA PLANTA
ESTA EN

PARADA

Panel38: Acciones del panel

Ninguna accion
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HMI_M221

Acciones

No hay ninguna accion que reportar.
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HMI_M221

Todas las variables por nombre

Name Type | Source Valutlar;j-\tijacljress Description
_AirPlus.Connections DINT Interno Indica el estado de las conexiones de Vijeo Design'Air Plus
_AirPlus.DisableConnections BOOL Interno p?:rtririgrz iiolas Conexiones de Vijeo DesignAir Plus se
_BackLight.Control DINT Interno Controla el tiempo de suspension de la retroiluminacion
_BackLight.Status DINT Interno Indica el estado de la luz de fondo
_Brightness DINT Interno Indica el brillo
_Contrast DINT Interno Indica el contraste
_CurPanellD DINT Interno :)n;jritézla\aellglgncé?la%?griljactualmente abierto. Asigne un ID de
_Day DINT Interno Indica el dia en formato BIN (1 - 31)

_DayoftheWeek DINT Interno Indica el dia de la semana como 1=domingo, ... 7=sabado
_DIOPort.DOut0 BOOL | Interno Indica un puerto de salida DIO

_FileTransferStatus DINT Interno Indica el estado de la transferencia del archivo

_Hour DINT Interno Indica la hora en formato BIN (O - 23)

_InputStatus DINT Interno Indica el estado de ingreso

_LastErrorString sTrRING| Interno Ssuua;s(ejl la descripcién del Gltimo error en la aplicacion de
_Maintenance DINT Interno Indica el actual estado del modo de mantenimiento
_Minutes DINT Interno Indica los minutos en formato BIN (0 - 59)

_Month DINT Interno Indica el mes en formato BIN (1 - 12)
_RemoteViewer.Connections DINT Interno Indica el estado de las conexiones de Vijeo Design'Air
_RemoteViewer.DisableConnections BOOL | Interno E:rtririrtzr% iiolas Conexiones de Vijeo DesignAir se
_Seconds DINT Interno Indica los segundos en formato BIN (0 - 59)
_SystemLanguage DINT Interno Indica el idioma del sistema

_TimeZoneOffset DINT Interno Indica HusoHorario en formato BIN (de -720 a +780)
_TouchField DINT Interno Indica el ID del campo

_UserApplicationLanguage DINT Interno Indica el idioma de aplicacion de usuario

_UserLevel DINT Interno ?C?Lcsrﬁg?]it\éelggtetgégg.seguridad del usuario que esta
_UserName sTRING| Interno Lr;c::gitgldz(.)mbre del usuario que esta actualmente
_Year2 DINT Interno Indica 2 digitos del afio en formato BIN

_Year4 DINT Interno Indica 4 digitos del afio en formato BIN
PLC_EquipoModbus01.A1 BOOL | Externo| %Q0.0.5

PLC_EquipoModbus01.A10 BOOL | Externo| %Q0.2.5

PLC_EquipoModbus01.A11 BOOL | Externo| %Q0.2.6

PLC_EquipoModbus01.A12 BOOL Externo| %Q0.2.7

PLC_EquipoModbus01.A13 BOOL | Externo| %Q0.2.8

PLC_EquipoModbus01.A2 BOOL | Externo| %Q0.0.6

PLC_EquipoModbus01.A3 BOOL Externo| %Q0.0.7

PLC_EquipoModbus01.A4 BOOL Externo| %Q0.0.8

PLC_EquipoModbus01.A5 BOOL | Externo| %Q0.0.9

PLC_EquipoModbus01.A6 BOOL | Externo| %Q0.0.10

23




PLC_EquipoModbus01.A7 BOOL Externo] %Q0.0.11
PLC_EquipoModbus01.A8 BOOL Externo| %Q0.0.12
PLC_EquipoModbus01.A9 BOOL Externo| %Q0.2.4
PLC_EquipoModbus01.Auto_hmi BOOL Externo| %M21
PLC_EquipoModbus01.C1 BOOL Externo] %Q0.0.1
PLC_EquipoModbus01.C10 BOOL Externo] %Q0.1.3
PLC_EquipoModbus01.C11 BOOL Externo| %Q0.1.4
PLC_EquipoModbus01.C1112_hmi BOOL Externo| %M46
PLC_EquipoModbus01.C12 BOOL Externo] %Q0.1.5
PLC_EquipoModbus01.C12_hmi BOOL Externo] %M32
PLC_EquipoModbus01.C13 BOOL Externo| %Q0.1.6
PLC_EquipoModbus01.C1314_hmi BOOL Externo| %M47
PLC_EquipoModbus01.C14 BOOL Externo| %Q0.1.7
PLC_EquipoModbus01.C15 BOOL Externo| %Q0.2.0
PLC_EquipoModbus01.C1516_hmi BOOL Externo| %M48
PLC_EquipoModbus01.C16 BOOL Externo] %Q0.2.1
PLC_EquipoModbus01.C17 BOOL Externo| %Q0.2.2
PLC_EquipoModbus01.C1718_hmi BOOL Externo| %M49
PLC_EquipoModbus01.C18 BOOL Externo| %Q0.2.3
PLC_EquipoModbus01.C2 BOOL Externo| %Q0.0.2
PLC_EquipoModbus01.C3 BOOL | Externo| %Q0.0.3
PLC_EquipoModbus01.C34_hmi BOOL Externo| %M38
PLC_EquipoModbus01.C3x3anada_hmi BOOL Externo] %M25
PLC_EquipoModbus01.C3x3tornada_hmi BOOL Externo| %M26
PLC_EquipoModbus01.C4 BOOL Externo| %Q0.0.4
PLC_EquipoModbus01.C5 BOOL Externo] %Q0.0.14
PLC_EquipoModbus01.C56_hmi BOOL | Externo| %M39
PLC_EquipoModbus01.C6 BOOL | Externo| %Q0.0.15
PLC_EquipoModbus01.C7 BOOL Externo| %Q0.1.0
PLC_EquipoModbus01.C78_hmi BOOL Externo| %M44
PLC_EquipoModbus01.C8 BOOL Externo| %Q0.1.1
PLC_EquipoModbus01.C9 BOOL Externo] %Q0.1.2
PLC_EquipoModbus01.C910_hmi BOOL Externo| %M45
PLC_EquipoModbus01.Cselector_hmi BOOL Externo| %M24
PLC_EquipoModbus01.Em BOOL Externo| %l0.1.7
PLC_EquipoModbus01.Emcascendent_hmi | BOOL | Externo| %M30
PLC_EquipoModbus01.Emcdescendent_hmi | BOOL Externo] %M29
PLC_EquipoModbus01.Emcdreta_hmi BOOL Externo] %M27
PLC_EquipoModbus01.Emcesquerra_hmi BOOL Externo] %M28
PLC_EquipoModbus01.Emergencia BOOL Externo] %M11
PLC_EquipoModbus01.Emgbuit_hmi BOOL Externo] %M31
PLC_EquipoModbus01.Etapa_hmi BOOL Externo| %M22
PLC_EquipoModbus01.M BOOL Externo| %10.0.0
PLC_EquipoModbus01.M1 BOOL Externo| %Q0.0.0
PLC_EquipoModbus01.M1_hmi BOOL Externo| %M40
PLC_EquipoModbus01.M2 BOOL Externo| %Q0.0.13
PLC_EquipoModbus01.M2_hmi BOOL Externo] %M41
PLC_EquipoModbus01.M3 BOOL Externo| %Q0.2.9
PLC_EquipoModbus01.M3_hmi BOOL Externo| %M42
PLC_EquipoModbus01.M4 BOOL Externo| %Q0.2.10
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PLC_EquipoModbus01.M_hmi BOOL Externo] %M20
PLC_EquipoModbus01.Manual_hmi BOOL Externo| %M23
PLC_EquipoModbus01.Operari BOOL Externo] %M19
PLC_EquipoModbus01.Pa BOOL Externo| %I0.1.5
PLC_EquipoModbus01.Pacascendent_hmi | BOOL Externo| %M36
PLC_EquipoModbus01.Pacdescendent_hmi | BOOL Externo] %M35
PLC_EquipoModbus01.Pacdreta_hmi BOOL Externo] %M33
PLC_EquipoModbus01.Pacesquerra_hmi BOOL Externo] %M34
PLC_EquipoModbus01.Pagbuit_hmi BOOL Externo| %M37
PLC_EquipoModbus01.Parada BOOL Externo] %M13
PLC_EquipoModbus01.Pasetapacc_hmi BOOL Externo] %M50
PLC_EquipoModbus01.Pasetapacp_hmi BOOL Externo] %M53
PLC_EquipoModbus01.Pasetapaem_hmi BOOL Externo| %M52
PLC_EquipoModbus01.Pasetapanpa_hmi BOOL | Externo| %M56
PLC_EquipoModbus01.Pasetapapa_hmi BOOL | Externo| %M55
PLC_EquipoModbus01.Pasetapasc_hmi BOOL Externo] %M51
PLC_EquipoModbus01.Pasetapase_hmi BOOL Externo| %M54
PLC_EquipoModbus01.Re BOOL Externo| %10.1.6
PLC_EquipoModbus01.Rearme BOOL Externo] %M12
PLC_EquipoModbus01.S1 BOOL Externo| %10.0.1
PLC_EquipoModbus01.S10 BOOL | Externo| %I0.0.10
PLC_EquipoModbus01.S11 BooOL | Externo| %10.0.11
PLC_EquipoModbus01.512 BoOL | Externo| %10.0.12
PLC_EquipoModbus01.S13 BOOL Externo] %10.0.13
PLC_EquipoModbus01.514 BoOL | Externo| %10.0.14
PLC_EquipoModbus01.S15 BOOL Externo] %10.0.15
PLC_EquipoModbus01.S16 BOOL Externo] %010.0.16
PLC_EquipoModbus01.S17 BOOL Externo| %010.0.17
PLC_EquipoModbus01.S18 BOOL Externo] %010.0.18
PLC_EquipoModbus01.S19 BOOL Externo] %010.0.19
PLC_EquipoModbus01.S2 BOOL Externo| %10.0.2
PLC_EquipoModbus01.520 BOOL | Externo| %I10.0.20
PLC_EquipoModbus01.S21 BOOL Externo] %010.0.21
PLC_EquipoModbus01.S22 BOOL Externo] %010.0.22
PLC_EquipoModbus01.S23 BOOL Externo] %010.0.23
PLC_EquipoModbus01.S24 BOOL Externo| %10.1.0
PLC_EquipoModbus01.S25 BOOL Externo| %I0.1.1
PLC_EquipoModbus01.S26 BOOL Externo| %Il0.1.2
PLC_EquipoModbus01.S27 BOOL Externo| %10.1.3
PLC_EquipoModbus01.S28 BOOL Externo| %I0.1.4
PLC_EquipoModbus01.S29 BOOL Externo| %10.1.8
PLC_EquipoModbus01.S3 BOOL Externo| %10.0.3
PLC_EquipoModbus01.S30 BOOL Externo| %l0.1.9
PLC_EquipoModbus01.54 BOOL Externo| %10.0.4
PLC_EquipoModbus01.S5 BOOL Externo| %10.0.5
PLC_EquipoModbus01.S6 BOOL Externo| %10.0.6
PLC_EquipoModbus01.S7 BOOL Externo| %10.0.7
PLC_EquipoModbus01.S8 BOOL Externo| %10.0.8
PLC_EquipoModbus01.S9 BOOL Externo| %10.0.9
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