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1 Datos da actividade

1.1 Titulo

Titulo: Sinais de entrada e saida. Programacion condicional.

Descricion: crear un programa con RobotStudio de xeito que a punta da ferramenta do robot
debuxe ou siga as dias formas xeométricas ( hexagono ou “pletina” ), en funcién das
entradas dixitais proporcionadas.

1.2 Obxectivos xerais
1.2.1 Médulo: Integracion de sistemas

Verificar as especificacions técnicas de maquinas, equipamentos e liflas automatizadas de
producion, contrastando os resultados e realizando probas de funcionamento, para
supervisar a montaxe € 0 mantemento.

= Describir as avarias ou disfuncions de elementos, equipamentos e lifias automatizadas
de producién, analizando as relacions causa-efecto producidas, para diagnosticar e
localizar avarias.

= Verificar os equipamentos e os elementos de comprobacion das maquinas e das lifias
automatizadas, realizar probas e axustar valores de consigna, para supervisar
pardmetros de funcionamento.

Verificar os parametros de funcionamento, realizando probas e axustes e utilizando a
documentacion técnica para por a punto os equipamentos.

Elaborar programas de control, utilizando a documentacion técnica da instalacion e dos
equipamentos, para programar os sistemas automaticos.

Verificar equipamentos e elementos de control, realizando probas e axustando valores, para
por en marcha a instalacion.
=  Tomar decisions fundamentadas, analizando as variables implicadas, integrando
saberes de distinto &mbito e aceptando os riscos e a posibilidade de equivocacion, para
afrontar e resolver situacions, problemas ou continxencias.

1 .2.2 Modulo: Robdtica industrial

Aplicar linguaxes de programacion normalizadas, utilizando programas informaticos,
para elaborar os programas de control.

= Resolver problemas potenciais na montaxe, utilizando criterios econdmicos, de
seguridade e de funcionalidade, para facer a implantacion da instalacion.

= Executar a montaxe de instalacions automaticas de control e infraestruturas de
comunicacion, identificando parametros, aplicando técnicas de montaxe, interpretando
planos e esquemas, e realizando as probas necesarias, para supervisar equipamentos ¢
elementos asociados.

= Diagnosticar avarias e disfuncions, utilizando ferramentas de diagnostico e
comprobacion adecuadas, para supervisar e/ou manter instalacions e equipamentos
asociados.



1.3

= Aplicar técnicas de mantemento en instalaciéns e sistemas automadticos, utilizando
instrumentos e ferramentas apropiadas, para supervisar e/ou manter instalacion e
equipamentos asociados.

= Executar as operacions de posta en marcha, respectando as condicions de
funcionamento establecidas, para supervisar e realizar a posta en servizo de sistemas
de automatizacion industrial.

= Analizar e utilizar os recursos e as oportunidades de aprendizaxe que se relacionan coa
evolucidon cientifica, tecnoloxica e organizativa do sector, e as tecnoloxias da
informacion e da comunicacion, para manter o espirito de actualizacion e adaptarse a
novas situacions laborais e persoais.

Resultados de aprendizaxe e criterios de
avaliacion
1.3.1  Modbdulo: Integracion de sistemas

= RA3. Integra manipuladores e/ou robots en sistemas mecatronicos de procesos
discretos e continuos controlados por PLC, optimizando o sistema e verificando o seu
funcionamento.

1. C.A3.3. Obtivose informacioén da documentacion técnica.

2. C.A3.4. Identificaronse os dispositivos € os compofientes que configuran os
sistemas automaticos manipulados e/ou robotizados reais.

3. C.A3.5. Describiuse a secuencia de funcionamento dun sistema manipulado e/ou
robotizado dentro do proceso automatizado con PLC, como elemento esencial de
control.

4. CA3.6. Elaborouse o programa de control do manipulador e/ou robot,
integrandoo no programa xeral de control do sistema automatizado.

5. CA3.7. Previronse as situacions de emerxencia que poidan presentarse.

6. CA3.8. Puxose en practica a resposta que cumpriria dar ante situaciéns de
emerxencia.

7. CA3.10. Conseguiuse o funcionamento correcto na posta en marcha.
8. CA3.11. Alcanzouse a fiabilidade do proceso e a calidade do produto definido.

9. CA3.12. Tivose en conta a normativa de prevencion de riscos laborais na
montaxe dos sistemas.

1.3.2 Moddulo: Robdética industrial

= RAI. Recoiiece tipos de robots e/ou sistemas de control de movemento, identificado os

componentes que os forman e determinando as stas aplicaciéns en contornos
industriais automatizados.

1.CA1.3. Relacionaronse coa stia aplicacion os elementos eléctricos que conforman
un sistema robotizado e de control de movemento.

2.CA1.6. Identificaronse robots e manipuladores industriais en funcion da
aplicacion requirida.
3.CA1.7. Identificaronse os elementos dunha célula robotizada.

= RA2. Configura sistemas robodticos e/ou de control de movemento, seleccionando e



conectando os elementos que os compoiien.

1.

6.

CA2.1. Seleccionaronse elementos de captacion e actuacidn necesarios para
comunicar os robots e/ou manipuladores industriais co seu contorno.

CA2.2. Realizaronse esbozos e esquemas de sistemas robdticos e de control
de movemento mediante buses de comunicacién industrial.

CA2.3. Utilizouse simboloxia normalizada para a representacion dos
dispositivos.

CA2.4. Representaronse os elementos de seguridade requiridos no contorno
dun robot.

CAZ2.5. Conectaronse os compoientes do sistema robdtico e/ou de control de
movemento.

CAZ2.6. Tivéronse en conta as medidas de seguridade.

RA1. Programa robots e/ou control de movemento, utilizado técnicas de programacion

e procesamento de datos.

1.
2.
3.

A SR A

CAL1.1. Planificouse a traxectoria de movemento dun robot.
CA1.2. Identificaronse os tipos de sinais que cumpra procesar.

CAL1.3. Estableceuse a secuencia de control mediante un grafico secuencial
ou un diagrama de fluxo.

CA1.4. Identificaronse as instrucions de programacion.

CA1.5. Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion.
CA1.6. Programouse o robot ou o sistema de control de movemento.
CA1.7. Empregaronse diversas linguaxes de programacion.

CA1.8. Elaborouse o protocolo de posta en marcha do sistema.
CA1.9. Simulouse nun contorno grafico a programacion off-line.

=  RA2. Verifica o funcionamento de robots e/ou sistemas de control de movemento,

axustando os dispositivos de control e aplicando as normas de seguridade.

1.

CA2.1. Comprobouse a conexion entre os elementos que conforman un
sistema robotizado e/ou de control de movemento.

CA2.2. Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade.

CAZ2.3. Seguiuse un protocolo de actuacion para a posta en servizo dun robot
e/ou un sistema de control de movemento.

CA2.4. Verificouse a secuencia de funcionamento.

CA2.5. Calibraronse os sensores internos para o posicionamento dun robot
e/ou un sistema de control de eixes.

CA2.6. Comprobouse a resposta dos sistemas de control de movemento ante
situacions andémalas.

CA2.7. Monitorizouse o estado dos sinais externos e internos, € o valor dos
datos procesados.

CAZ2.8. Tivéronse en conta as normas de seguridade.



1.4 Contidos
1.4.1 Mobdulo: Integracion de sistemas

BC3. Integracion de manipuladores e robots.

a)

b)
c)

d)
e)
f)
g)
h)
i)
j)
k)

1

g)

Dispositivos de actuacion nos procesos secuenciais: manipuladores e robots. Tipoloxia
e caracteristicas. Campos de aplicacion.

Cinematica e dindmica de robots.

Sensores, actuadores pneumadticos, hidraulicos e eléctricos, e sistemas de control para
robots e manipuladores.

Documentacion técnica asociada a manipuladores e robots.
Comunicacién do robot co seu contorno: caracteristicas e procedementos.
Linguaxe de programacion de robots.

Aplicacions e implantacion de robots.

Deteccion das situacions de emerxencia nun sistema robotizado.
Conceptos xerais sobre fabricacion flexible e contornos CIM.

Montaxe dun sistema robotizado.

Normativa de prevencion de riscos laborais aplicada aos sistemas.

4.2 Modulo: Robética industrial

BC1. Recofiecemento de diversos tipos de robots e/ou sistemas de
control de movemento

Anélise de sistemas de seguridade en contornos robotizados. Normas de seguridade
para traballar con robots. Abeiros, barreiras de seguridade e cortinas fotoeléctricas.
Bloqueos de seguridade.

Utensilios e ferramentas do robot: garras, ventosas, pinzas, etc.

Unidades de control de robots. Armario de control. Fonte de alimentacion. CPU
principal.

Interface entradas/saidas. Servoamplificadores. Interface para dispositivos periféricos.

Unidades de programacion. Programadoras (Teach box) e computadores como
dispositivos de programacion. Software.

Sistemas teleoperados para o control de manipuladores e/ou robots. Estacion de
teleoperacion. Sistema de comunicacion.

Célula robotizada. Elementos activos (robots, maquinas CNC, etc.). Elementos pasivos
(mesas, alimentadores, utensilios, etc.).

BC2. Configuracion de instalacions de robots e/ou sistemas de control de
movemento no seu contorno

a) Simboloxia normalizada.

b) Conexion de sensores para a captacion de sinais dixitais e/ou analdéxicos en contornos

robotizados e de control de movemento.



Conexion de actuadores utilizados en roboética e/ou sistemas de control de movemento:
pneumaticos, hidraulicos e eléctricos.

Conexion de drivers en sistemas de control de movemento.

Conexion de dispositivos e modulos de seguridade en contornos robotizados.

BCI1. Programacion de robots e sistemas de control de movemento

Posicionamento de robots. Operacions loxicas aplicadas 4 programacion de robots.
Métodos de programacion. Programacion por guia. Programacion textual.

Linguaxes de programacion de robots. Estrutura da linguaxe. Instrucions de movemento,
entradas/saidas, control de fluxo, etc. Variables e expresions.

Programacion secuencial. Diagramas de fluxo e graficos secuenciais.

Programacion de sistemas de control de movemento.

Simulacion en contorno grafico para a programacion off-line.

BC2. Verificacion do funcionamento de robots e/ou sistemas de control de
movemento

Técnicas de verificacion. Verificacion da posicion, traxectoria, velocidade, etc.

Monitorizacion de programas. Supervision do sistema de control. Visualizacion de
variables.

Execucion de programas paso a paso, ciclicos e de forma continuada, etc.
Instrumentos de medida.
Regulamentacion.

1.5 Competencias profesionais, persoais e sociais

1.5.1

a)

b)

Médulo: Integracion de sistemas

Supervisar e/ou executar os procesos de montaxe e mantemento de sistemas
mecatronicos industriais, controlando os tempos e a calidade dos resultados.

Supervisar os parametros de funcionamento de sistemas mecatronicos industriais,
utilizando instrumentos de medida e control, e aplicacions informaticas de propdsito
especifico.

Diagnosticar e localizar avarias e disfuncidons que se produzan en sistemas mecatronicos
industriais, aplicando técnicas operativas e procedementos especificos, para organizar a
sua reparacion.

Por a punto os equipamentos, despois da reparacion ou a montaxe da instalacion,
efectuando as probas de seguridade e funcionamento, as modificacions e os axustes
necesarios, a partir da documentacion técnica, asegurando a fiabilidade e a eficiencia
enerxética do sistema.

Programar os sistemas automaticos, comprobando os parametros de funcionamento ¢ a
seguridade da instalacion, seguindo os procedementos establecidos en cada caso.



f) Supervisar ou executar a posta en marcha das instalacions, axustando os parametros e
realizando as probas e as verificacions necesarias, tanto funcionais como
regulamentarias.

g) Organizar, supervisar e aplicar os protocolos de seguridade e de calidade nas
intervencions que se realizan nos procesos de montaxe e mantemento das instalacions.

1.5.2 Moédulo: Robdética industrial

a) Configurar instalacions e sistemas automaticos, de acordo coas especificacions e as
prescricions regulamentarias.

b) Seleccionar os equipamentos e os elementos de cableamento e interconexion necesarios
na instalaciéon automatica, de acordo coas especificacions e as prescricions
regulamentarias.

¢) Elaborar planos e esquemas de instalacions e sistemas automaticos, de acordd coas
caracteristicas dos equipamentos e coas caracteristicas funcionais da instalacion,
utilizando ferramentas informaticas de desefio asistido.

d) Definir o protocolo de montaxe, as probas e as pautas para a posta en marcha de
instalacions automaticas, a partir das especificacions.

e) Facer a implantacion da instalacion de acordo coa documentacion técnica, arranxando os
problemas da stia competencia e informando doutras continxencias, para asegurar a
viabilidade da montaxe.

f) Supervisar e/ou manter instalacions e equipamentos, realizando as operacion de
comprobacion, localizaciéon de avarias, axuste e substitucion dos seus elementos, e
restituindo o seu funcionamento.

g) Supervisar e realizar a posta en servizo de sistemas de automatizacion industrial,
verificando o cumprimento das condicidons de funcionamento establecidas.

1.6 Aspectos metodoldxicos

Tipo da actividade a distancia e/ou presencial, de aprendizaxe, escrita e individual.

Temporalizacion:
Teoria: 3 horas.
Practica: 5 horas

Recursos:
Manual FlexPendat capitulo 8: Manexo das entradas e saidas.

Manual de instrucions, funciéns e tipos de datos RAPID: Instrucion IF e Instrucion
Compact IF.

Programa de simulacion RobotStudio.
Sistema Robot IRB 120.
Videos técnicos.

1.6.1 Avaliacion de resultados

Valoracion dos traballos efectuados en funcion dos resultados, o tempo utilizado, a
metodoloxia, os aparellos e a instrumentacion utilizada nas tarefas para realizar.



Preocupacion por utilizar a autoavaliacidon como ferramenta para a mellora das capacidades
persoais.



2 Actividade de aplicacion directa na aula

2.1 Preavaliacion

| Realizar a tarefa 1: Contestar as preguntas da preavaliacion.

2.2 ENTRADAS E SAIDAS

O sistema robot dispén dun conector de entradas e saidas dixitais que se localiza no
mesmo modulo controlador do robot, que no caso do IRB 120 ¢ o modelo compacto IRC
5. O “pineado” do conector corresponde as entradas, saidas e tomas de tension é o

seguinte:
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O sistema de conexidén consiste nun conector do tipo D-sub de 44 polos que esta
conectado internamente coa unidade de E/S ( DSQC-652 ), e pode conectar ata 16
entradas e saidas dixitais, que se utilizan para conectar detectores de presenza de peza ou
activacion de electrovalvulas de pinzas de soldar, por exemplo.

2.21 Configuraciéon das sinais de E/S
Si o sistema robot non ten configuradas as entradas/saidas, débense seguir os seguintes
pasos:
2211 Configuracion da tarxeta de entras e saidas:

Configurar a tarxeta que o mddulo controlador ten instalada. Na FlexPendat seleccionar
ABB/Panel de control/Unit.

iL IR [L‘Ql Manual Paro proteaido ml X
LEPEP Sisbemal (FASO-25DE3SBAFA) Detenido (Yelocidad 100%)
# panel de control
Mombre | Comentario Lalods 10
[ Apariencia Permite personalizar la pantalla,
3 Supervision Param. de supervision y ejecucion de movimientos
ﬁ'; FlexPendant Configurar el sistema FlexPendant
a E/S Configurar las sefiales de E /S mas comunes
0 Idioma Permite seleccionar el idioma actual.
gi) Teclas programaly... Permite configurar |as teclas programables.
Fecha v hora Para establecer la fecha/hora del controlador,
Diagnostico Diagnostico de sistema
@ ConﬂngacIOnJ Configurar parametros de sistema
@ Pantalla tactil Permite calibrar la pantalla tactil.

Panal ROB_1
j:mtml | g ﬁ




F Y1} Manual Para protegido X '
Fa Y]] Llﬁ Sistemal (EASD-25DE35B9EA)  Detenido fYelocidad 100%)
# Panel de control - Configuradiin
Cada tema tiene tipos diferentes que configuran el sistema.
Tema actual: I1/0
Selecdone un tema y el tipo de instancias que desea ver.
Talidell
Arcess Level Bus
Cross Connection Fieldizs Commard
Fieldbus Command Type RPoute
Signal System Inpul
System Outpurt Llnir%
Unit Type
F'Y Fs
Archivo Temas Mostrar todo Cerrar
Parel ROE_1
> (a"e
_— S Al

Unha vez seleccionada Unit, na nova pantalla emerxente, seleccionar “Ainadir y
cumplimentar los datos que pide”.

‘\I‘I' Y Manual Paro protegido [ ><
Sisternal [EASD-25082509EA) Detenido (Yeloddad 100%) I

Panel de control - Configuracion - Unit

Tipo actual: Linit

Afiada una nueva instancia o seleccione una de la lista para editarla o eliminarla.

& PANEL B [DRvY_1
& DRV 2 E DRV 3
% DRV 4
Editar Aﬁadir[;i Elimiise Atras




(ABB]R]== AP B %
Shbemal ([ASD-2 M IHER) (Dl iy ficbuacidad 8089 Il

Pl de rowrheodl - Conliprscion - Uit - A

A la hora da afadir nuevas irstandias, todos los datos chligaterios doben
conlerer un valor,

Toe davs yeces oo o poardme i pes pocks ook

Peganlre de perdmetno | Vaur Tadaas]
AT t1

W Tvpe of Unit dbE?_Lean

w Corrected bo Bus Devicehot Lean |

Uit Tdentificabion Label

Linit Trustiews| y Error wiheen bost (1)
Linit Startup State Act beatad g T ] F
| Ok Carcelar |

= (e

* En Name: identificar a tarxeta con un nome calquera, por exemplo t1

= En Type of Unit: identificar a tarxeta instalada no sistema robot. No exemplo
d652. No seu defecto elixir Virtual.

= En Connect to Bus: identificar o bus interno o que a tarxeta esta conectado no
controlador do robot DeviceNet. No seu defecto elixir Virtual.

= Os demais campos son opcionais.

221.2 Configuracidon das sinais de entradas/saidas:

Na FlexPendant seleccionar ABB/Panel de control/Configuracion/Signal

iL I ][ L@][ Manul Paro protegido ml x
st d Sistemal {EASD-25DEISBOEA)  Detenido {(Yelocidad 100%%)
# panel de control
Nombre | Comentario Lalods 10
[ | Apariencia Permite personalizar la pantalla.
E Supervision Param. de supervision y ejecucion de movimientos
& FlexPendant Configurar el sistema FlexPendant
a E/S Configurar las sefales de E/S mas comunes
0 Idioma Fermite seleccionar el idioma actual.
g’) Teclas programalb... Permite configurar |as teclas programables.
Fecha v hora Para establecer la fecha/hora del controlador,
Diagnostico Diagnostico de sistema
@ Gonﬂg.lraclﬂn Configurar parametros de sistema
@ Pantalla tactil Permite calibrar la pantalla tactil.

Parel | i“nn—l
f contral &

e e




ik 1k Bk Manual Paro probegido m X ]
Fire (% Sistema? (EASO-25DOISBIEA}  Detenido (Velocidad 100%0)

# panel de control - Configuracion

Cada tema tiene tipos diferentes que configuran el sistema.
Tema actual: I/

Seleccione un tema y ol tipo de instancias gue desea ver.

laildetl

Access Level Bus
Cross Connection Fieldbus Command
Fialdbus Command Type Route
Sig\eﬁé System Input
System Output Unit
Unit Type
Archivo Temas Mostrar todo Cerrar
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Unha vez seleccionado Signal, na nova xanela emerxente, seleccionar Aiadir e
cumprimentar os datos que pide.

T B Fara protegit AIEVa
Pl ) % Sisterma? (EASD-Z5DA3SE9EA)  Detenido (Velocidad 100%) X

Panel de control - Confiquracion - Signal

Tipo actual; Signal

Afiada una nueva instancia o seleccione una de la lista para editarla o eliminarla.
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A la hora de afiadir nuevas instancias, todos los datos obligatorios deben
contener un valor,

Toque dos weces en un parémetro para poder modificario.

| Kombre de parametro Valor 1a6deil
Matme dol

!%,-; I'ype of Signal Digital Qoo
Assigned to Unit ti
Signal Identification Label

% Lnit Mapping 0

m

QK Cancelar
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En Name: identificar a sinal con un nome significativo. Por exemplo dol ( dixital
output 1).

En Type of Signal: identificar o tipo de sinal. No exemplo ¢ unha saida, por tanto
Digital output.

En Assigned to Unit: identificar a tarxeta a que pertence a sinal, configurada no
punto anterior t1.

En Unit Mapping: asignar dos 16 bits da saida que ten a tarxeta, con cal de eles se
configura. Como € o primeiro bit se lle asigna o 0.

En Category: asignar 0.

En Access Level: asignar All ( acceso dende a FlexPendant e RobotStudio ) ou
Default ( acceso soamente dende a FlexPendnat ).

En Default value: asignar o valor da sinal en reposo ( 0 ou 1), neste caso 0.

Os demais campos son opcionais.

Este proceso debese repetir ata configurar todas as sinais de entradas e saidas. Como o
aceptar cada unha delas o progrma pide reiniciar a FlexPendant, selecionarase Non, salvo
na ultima sinal configurada. O reiniciarse a FlexPendant todas as sinais programadas son
operativas.



Reiniciar

ﬂ Los cambios no entraran en vigor hasta
que realice un reinicio en caliente del
controlador.

tDesea reiniciar en este momento?

Si No

2213 Configuracion de grupos de sinais de entradas/saidas:

Na FlexPendant seleccionar ABB/Panel de control/Configuracion/Signal.

Procedese igual que si se configurase unha entrada ou saida soamente que no de tipo de
sinal hai que elixir Group Input ou Group Output.

AL BB AR A Manual Paro protegido m X
1 FLEPEP LQ Sistemn? (EASD-2SDB3SHOEA)  Dekenido {(Velocidad 100%)
{1 Panel de control - Configuracion - Signal - Afiaclic

A la hora de anadir nuevas instancias, todos los datos obligatorios deben
T contener un valor.

Togue dos veces en un parametro para poder modificarlo.

Nombre de parametro valor ladde Ll
arTe gil
Assigned to Unit t1
Signal Identification Label
B Unit Mapping 0-3
Category W
Ok Cancelar
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Para formar un grupo de sinais ¢ necesario que estas estean ben definidas anteriormente.
Por exemplo, si se pretende configurar un grupo de entradas dixitais:

= En Name: identificar o grupo de sinais con un nome significativo. Por exemplo gil

( group digital input 1 ).



2.2.2

En Type of Signal: identificar que ¢ un grupo de sinais de entrada, por tanto
Group Input.

En Assigned to Unit: identificar a tarxeta a que pertence a sinal, configurada no
punto anterior t1.

En Unit Mapping: asignar dos bits de entrada que conten o grupo. Si se asigna 0-3
significa que o compofien os bits 0, 1, 2 e 3. Si se asigna 1,2 significa que o
compoiien os bits 1 e 2.

En Category: asignar 0.

En Access Level: asignar All ( acceso desde a FlexPendant e RobotStudio ) ou
Default ( acceso soamente dende a FlexPendant ).

Os demais campos son opcionais.

2214 Configuracion de grupos de entradas/saidas

analoxicas:

Procedese igual que si se configurase unha entrada ou saida dixital, soamente que no tipo
de sinal hai que elixir Analog Input ou Analog Output.

Visualizacion e forzado de valores das sinais de E/S.

O valor das entradas e saidas podese visualizar e simular ou forzar dende a FlexPendant.
Para elo seleccionar ABB/Panel de control/Entradas y salidas.

Na xanela emerxente, si non se visualiza nada, debese alixir o tipo de sinais que se
pretenden visualizar ou manipular. No exemplo da figura corresponde a entradas dixitais,
para elo clicar sobre Ver e elixir as citadas Entradas dixitais.
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= Entradas y salidas

Buses de EfS

Mas comunes

Seleccione una sefial de E/S de la lista.

Selecci
Predj

Unidades de E/S
Todas las sefiales

MNombre

it | Lz |Entrad{q£. digitales

Salidas digitales
Entradas analdgic,

Salidas analagicas
Entrada de grupos
Salida de grupos
¥ NMAS comUnes
Seriales seguridad

Sefales simuladas

Q.ﬂ.

Sl

.
irtuales

= T

Visualizaranse todas as entradas dixitais configuradas co valor. Si se pretende variar o

valor da entrada dil, por exemplo, basta con seleccionala e actuar sobre Simular.

[ ik Manual Paro protegido
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Entradas digitales ST CIIG r
Seleccione una sefial de £/5 de la lista. Predeterminado ﬂ
hombre S | Walor Tipo Simuladas
C)
diz 0 01 Mo
diz ] 01 Mo
di ] 01 Mo
dis 0 D] Mo
dis 0 01 Mo
di7 0 01 Mo
dig ) 01 Mo
ia—" - 0 1 Simular Virtuales - Ver -
e ien Jf@es ) (5 o)




91 1[e MManual Pare protegide X ]
ML AIpEP ﬁ Sistema2 (EASD-25083589EA)  Detenido (Yelocidad 100%5) |

T Entradas y salidas

Entradas digitales Seleccionar diserio
Seleccione una sefial de £/5 de la lista, | Predeterminado v
Nombre Valor | Tipo Simuladas
0
diz ] D1 Mo
dig ] DI (14
dis ] 01 (4]
die )] D1 (14
di7 ] B (143
dig ] o1 (14}
F - N F
% 0 1 I E.l "’"""‘ar : Virtuales Ver
= simulacion
5 T _ROEBEL S ROB_1
| MainMad. .. ]lﬁ Ej3 | | g ﬁ

Mediante os dixitos 0 e 1 que se fan visibles pddese forzar o seu valor e as entradas

quedan configuradas como Simuladas.

Si se pretende actuar coa entrada fisica é necesario que esta non estea seleccionada
como simula por o que hai que seleccionar a entrada correspondente e clicar sobre
Eliminar simulacion, do contrario o sistema non responde os cambios da entrada

cableada.

2221 Visualizacion dun grupo de sinais de E/S.

O valor dos grupos configurados de entradas e saidas tamén se pode visualizar e simular
ou forzar dende a FlexPendant. Para elo seleccionar ABB/Panel de control/Entradas e

salidas, clicar sobre Ver ¢ elixir Entrada de grupos.
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Visualizaranse todos os grupos de entradas dixitais configurados co valor actual expresado
en decimal. Si se pretende variar o valor do grupo de entradas, basta con seleccionalo e
actuar sobre Simula.
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Clicando sobre 123... faise visible un teclado numérico co que asignar o valor o grupo.
Como se observa na figura tamén se dispon dos valores, expresados en decimal, méximo e

minimo que pode ter dito grupo.

No exemplo asignouse un valor de 9 e como grupo de entradas esta composto por as
entradas 4-7, o seu valor quedara seleccionado da seguinte maneira:



gi0

Grupo de entradas | [MPut4 | | Input 5

di4 dis

Valor binario 1 0

Valor decimal

2.2.3 Instrucions e datos

As instrucions mais utilizadas e relacionadas coas entradas e saidas son:

IF ... THEN: Instrucion condicional que executa unha serie de instrucions si se
cumpre a condicion. Por exemplo IF dil=1 THEN....

Set: Instrucion que activa unha sinal dixital de saida. Por exemplo Set dol.
Reset: Instrucion que desactiva unha sinal dixital de saida. Por exemplo Reset dol.

WaitDI: Espera ata que se active unha sinal dixital de entrada. Por exemplo
WaitDI dil.

Existen outras instrucions interesantes que se exporan na medida que se necesiten utilizar
nas actividades ligadas a este tema. Para unha maior informacioén consultar o manual de
RAPID.

2.2.31 Datos numéricos.

Ainda que non estan necesariamente ligados e instrucions de entradas e saidas, utilizanse,
por exemplo, para programar controladores. O tipo de valor pode ser:

Enteiro: por exemplo -3.
Decimal: por exemplo 4,28.

Expresado de xeito exponencial: por exemplo 2E3 ( 2.103 ) ou 2,5E-2 ( 0,025).

As instrucidons mais utilizadas e relacionadas cos datos numéricos son:

:=: Asignacion, asignase un valor o dato. Obviamente os dous lados da asignacion
tefien que ter o mesmo formato de datos xa que non soamente se utiliza con datos
numéricos. Por exemplo regl :=5; ( regl esta definido como dato numérico ).

Incr: Incrementa en un a variable numérica. Por exemplo Incr contl; que equivale
a ( contl:=contl+1 ).

Decr: Decrementa en un a variable numérica. Por exemplo Decr contl; que
equivale a ( contl:=contl-1).

Add: Engade un valor a variable numérica. Por exemplo Add contl 25; que
equivale a ( contl:= contl+25).

Clear: Borra o valor da variable numérica. Por exemplo Clear contl; que equivale
a(contl:=0).



2.3 Practica da actividade

2.3.1 Obxectivos da actividade.

Programar o c6digo necesario para que o robot realice unha tarefa en funcion do
estado dunha entrada.

Entender a estrutura das instrucions condicionais.

Programar o robot mediante a FlexPendant.

2.3.2 Descricion da practica.

1.

P110

P120 PGSO

Pi00 P90

Crear un programa de xeito que a punta da ferramenta debuxe ou siga as dlas
formas xeométricas expresadas na figura, hexagono e “pletina”.

Cada figura estard programada nunha rutina diferente. Todas elas se chamaran
dende a rutina principal ou main e en funcion de duas entradas dixitais o robot
executara as figuras:

a. Sise activa a entrada dixital 1 ( dil ), o robot executara o hexagono.
b. Si se activa a entrada dixital 2 ( di2 ), o robot executara o “pletina”.

c. Sinon se activa ningunha entrada dixital, o robot permanecera na posicion
de inicio sen executar ningunha figura.

P70 P20

Xy

3. O programa dispora dun punto de inicio lonxe das formas xeométricas.

2.3.3 Procedemento

1.

Crear un programa seguindo os pasos descritos no tema Crear programa:
ABB/editor de programas/Tareas y programas/Archivo/Nuevo programa

Crear as rutinas seguindo os pasos descritos no tema Rutina. Chamada de
rutinas. Tendo en conta que a ferramenta seleccionada ¢ a chamada punteiro, que
previamente esta calibrada.

ABB/Editor de programas pestafia Rutinas/Archivo/Nueva rutina.



PROC hexagono()

Moved p20, v1000, fine, punteiro;
MoveL p30, v1000, fine, punteiro;
MoveL p40, v1000, fine, punteiro;
MoveL p50, v1000, fine, punteiro;
MoveL p60, v1000, fine, punteiro;
MoveL p70, v1000, fine, punteiro;
MoveL p20, v1000, fine, punteiro;
MovelL offs (p20,0,0,50), v1000, fine, punteiro;

ENDPROC

PROC pletina()
Moved p80, v1000, fine, punteiro;
MoveL p90, v1000, fine, punteiro;
MoveL p100, v1000, fine, punteiro;
MoveC p110, 120, v1000, fine, punteiro;
Moved p80, v1000, fine, punteiro;

ENDPROC

3. Inserir as instrucidns correspondentes a chamada condicional das rutinas mediante
a instruccion IF. Para elo, situar o cursor na instruccion do punto de inicio
(MoveAbsJjpos10) na rutina main e Anadir instruccion/IF.
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4. Para insertar a condicion ( activar a entrada dixital 1, dil ) clicar dias veces sobre
<EXP> e si as expresions que aparecen non son validas, como € o caso, buscar o
tipo de dato clicando sobre Cambiar tipo de dato. Elixir o tipo de datos signaldi e
pulsar OK. Elixir a entrada desexada na ventana emerxente, en este caso dil.
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5. Unha vez inserida a entrada, para completar a condicion ( activar a entrada dixital
1, dil=1) clicar sobre Editar e elixir ABC... para editar a condicion. Co teclado
da fiestra emerxente, engadir a dil=1 para completar a condicion.
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Completar a instruccion realizando a chamada a rutina hexagono seleccionando a sentencia

<SMT> e realizando a chamada a rutina coa instruccion ProcCall. O procedemento
main, unha vez inseridas as chamadas condicionais as rutinas “hexagono” e
“pletina”, queda do seguinte xeito:

PROC main()

MoveAbsJ p10, v1000, fine, punterio; “punto de inicio”

IF di1=1 THEN “chamada condicional a rutina hexiagono”
Hexagono;

ENDIF

IF di2=1 THEN “chamada condicional a rutina pletina”
Pletina;

ENDIF

ENDPROC

6.

Executar o programa situando o cursor en main ( Depurar/PP a main ) e pulsar o
boton Play para comezar os movementos do robot. Para poder executar as
condicidns, as duas entradas estaran convenientemente cableadas o controlador do
robot, seguindo o esquema expresado no tema. No esquema anexo aproveitase a
fonte de alimentacion interna do controlador do robot.



5 DSQC- 652 {7 _
! Tarjeta de 121 i % s
' entradas y salidas - —:—C ;

E digitales 1 ; Ez
: diz : 22{:_ []

- -

| O :

: q e

E 5 Fuente de L,

i O | alimentacién interna | | . ’

! E 29voun ———

2 s |

: 8 oV OUT : 2@ '

' Q s .

! ﬂ I':'I."I'"F'JT_T_E T

O executar o programa, o robot realizara o hexdgono, a pletina, ambas figuras
xeométricas ou ningunha en funcién do estado das dlias entradas.

< NOTA: Utilizaciéon da instruccion IF ... THEN; ELSE

A instrucion IF leva emparellada, por o xeral, a opcion ELSE nas linguaxe de
programacion de alto nivel cofiecidos. No caso da instruccion RAPID ¢
opcional utilizala. Proponse unha variante do exemplo anterior na que:

= Siaentrada dil esta activada, executarase o hexagono.
* Siaentrada dil esta desactivada, executarase a pletina.
A sintaxes do programa sera:

PROC main()
IF dil=1 THEN hexagono; “chamada condicional a rutina hexagono”
ELSE
Pletina; “chamada condicional a rutina pletina”
ENDIF

ENDPROC

7. Situar o cursor na instrucion do punto de inicio ( MoveAbsJ jpos10 ) na rutina
main e inserir a instrucion IF tal e como se expresa no apartado 3 desta practica.



8. Tendo seleccionada toda a instrucion IF ( as tres lifias que a compofien ) clicar
duas veces sobre a seleccion e na fiestra que aparece, seleccionar Afiadir ELSE. O
aceptar con OK, as lifias de programa da instrucion IF conten a condicion ELSE.
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23 Moved p20, v1000, j|REMRN e

24 Movel p30, v10 ] _

" Moval D4 9 v100 j <-- Anterior Siguiente -->
Anadir 2 a —= Modificar Ocultar
instruccion Editar Deparar posicion declaraciones

entana - ROB_1
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* NewProgramiName en T_ROB1/MainModule/main

Tareas y programas vf Modulos vl Rutinas v‘
16| PROC main () g T Al
17 MoveAbsJ fjposl i

= Compact IF
IF <EXP> THEN
FOR IF
MowveAbs] Movel
[:::> Move) Movel
ProcCall Reset
ENDPROC RETURN Set
24| PROC hexagono () v _ ..
<-- Anterior SIgJIEﬂtE -
z5 Moved p20, v1000v 1
Anadir v . - A  Modificar Ocultar
instruccion Editar HEDIK . posicion declaraciones

Yentana -‘h“ T_ROB1
produccion MainMod. ..

FIQl) (i Manual Paro protegido m
FE.ap = % Sisterna2 (EASD-25D835B9EA) Detenido (Yelocidad 100%) X
% cambiar seleccionado - TF

Seleccione la parte que desea cambiar.

IFF <Expression> THEN

<SMT>
ENDIF
Anadir EL Anadir ELSEIF OK Cancelar
[ vart o ROB_1
Yoo S (¥ e

9. Basta con adecuar o programa a sintaxe exposta, seguindo os apartados 4 ¢ 5,

sustituindo:



<EXP> por a expresion dil=1
<SMT> detras de THEN, por a sentenza expresada coa rutina hexagono

<SMT> detras de ELSE, por a sentenza expresada coa rutina pletina

PROC main ()
IF dil=1 THEN

hexagono; “chamada condicional a rutina hexagono”

ELSE
pletina; “chamada condicional a rutina pletina”
ENDIF

ENDPROC

*¢ NOTA: Utilizacion da instrucion CompactIF

Cando a condicion non require a alternativa ELSE, existe unha instrucion IF compacta,
¢ dicir sen ELSE, que se denomina CompactIF.

Esta instrucion bastaria para programar o primeiro dos exemplos expostos, realizar o
hexagono ou a pletina, en funcidon das daas entradas, para elo seguiranse uns pasos
parecidos os expostos en dito exemplo. A sintaxe do programa sera:

PROC main ()
IF dil=1 THEN hexagono; “chamada condicional a rutina hexagono”

IF di2=1 THEN pletina; “chamada condicional a rutina pletina”

ENDPROC

Como se verificara mais tarde, esta instrucion carece de ENDIF.

10. Situar o cursor na instruciéon do punto de inicio ( MoveAbsJ jpos10 ) na rutina
main e inserir a instrucion CompactIF.
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l1s| PROC main () @ et -
17 MoveAbsJ -jposl = Compect 7
(19 ENDPROC e al
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25 Movel. p60, v1000v, 1 +
f:'uﬁs?:,il;clon v Editar - Depurar - Egjgz? 3 Elli;im
B oo [ ikt

11. Basta con adecuar o programa a sintaxe exposta, seguindo os pasos 4 e 5,

substituindo:

<EXP> por a expresion dil=1 ou di2=1

<SMT> detras de THEN, por a sentenza expresada coa rutina hexagono ou

pletina.

PROC main ()

IF di1l=1 hexagono; “chamada condicional a rutina hexagono”

IF di2=1 pletina; “chamada condicional a rutina pletina”

ENDPROC

12. Como se observa na imaxe esta instruciéon expresase nunha soa lifia e carece de
ENDIF. Por suposto, non se pode programar a condicion ELSE.
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16 PROC main ()
17 MoveAbsJ jposlO\NoEOffs, vloooﬁgﬁ&:
18 IF dil = 1 hexagono;
19 IF di2 = 1 pletina;
20| ENDPROC k3
z1 PROC hexagono () I>
22 Moved p20, v1000, fine, puntero;
23 MoveL p30, v1000, fine, puntero;
24 MovelL p40, v1000, fine, puntero;
25 MovelL p50, v1l000, fine, puntero;
26 MoveL p60, v1000, fine, punte@%\/
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2.4 Proba de autoavaliacion.

Consistira en comprobar mediante a funcidon animacioén, PLAY, da FlexPendant e as
sinais de entrada establecidas, que a secuencias realizadas se corresponden coas
especificacions dadas para o correcto funcionamento do sistema robot.
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