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1.
Proyecto de automatización EÍ "Proyecto de automatización" 
El sistema representa un ascensor para un edificio de tres plantas, con las siguientes características:

Se permitirá operar con todas las combinaciones posibles de movimientos del ascensor (bajar una planta, bajar más de una planta, subir una planta, etc.).

El movimiento vertical de la cabina del ascensor estará gobernado por un motor trifásico asíncrono de velocidad variable, que se activa mediante dos contactores que indican el sentido de la marcha (CMS para subir y CMB para bajar) y una señal analógica unipolar (0-10v) que indica la velocidad de giro (RPM). Para que el motor funcione deberá estar uno de cada tipo activo. El motor tiene un electrofreno, que en ausencia de alimentación en los contactores impide el movimiento del motor (CMF - contactor que permite el movimiento de la cabina). Hay dos finales de carrera en el hueco del ascensor (FCS – final de carrera superior y FCB – final de carrera inferior) que informan si la cabina alcanza los límites superior o inferior del hueco. La salida de estos dos finales de carrera se conecta en serie con la de las dos poleas encargadas de detectar una rotura de la cuerda de la cabina. De esta manera se detecta una situación de emergencia con una entrada en el autómata (ALARM).

La cabina cuenta con una puerta corredera, gobernada por un motor trifásico asíncrono para su apertura y cierre. Este motor se activa mediante dos contactores: CPA para abrir la puerta y CPC para el cierre, y hay un contactor que permite el funcionamiento del motor: CPF. Dos sensores de final de carrera (PCA – puerta abierta y PCC – puerta cerrada) informarán de cuándo la puerta está abierta o cerrada totalmente. Hay un sensor de presión situado en la puerta de la cabina (SPP) que indica si hay algún cuerpo extraño que impide o dificulta el cierre de la puerta interior. Si es así se deberá interrumpir la operación de cierre.

Hay un puerta exterior por cada piso que se conecta con la de la cabina para su apertura y/o cierre, es decir, al abrir la puerta de la cabina en una planta, simultáneamente se abre la puerta exterior de esa planta. Hay un sensor que indica si alguna puerta exterior está abierta (SCP), de manera que si alguna está abierta, el ascensor no se podrá poner en movimiento.

La cabina cuenta con una botonera interior formada por un botón por cada piso (BP0, BP1 y BP2). También incluye un display de siete segmentos (DPL) donde se visualiza en todo momento el piso actual y un led luminoso que indica si hay sobrepeso (PMA). Hay un interruptor de parada (STOP) que al ser accionado debe de detener el movimiento de la cabina (si estaba en movimiento) hasta ser colocado de nuevo en posición normal.

Se dispone, además, de una botonera exterior formada por un pulsador por cada piso (PE0, PE1 y PE2) para petición de subida o bajada. Hay un indicador luminoso para saber si el ascensor sube (LS1) o baja (LS2), así como un display de siete segmentos que indica el piso actual (DPL).

El sistema cuenta con un fotorruptor, con dos haces luminosos que serán cortados por dos láminas presentes en el hueco del ascensor. Las láminas más cortas cortan al más exterior de los haces que indican cambio de velocidad (SCV). Como modificación, se trabajará con dos sensores de posición que indican cambio de velocidad entre dos plantas, en vez de un único sensor (SCV1 y SCV2). Las láminas más largas cortan a los dos haces e indican la llegada a una planta (SPA). Como modificación, se trabajará con tres sensores de posición para indicar la llegada a planta (SPA1,  SPA2 y SP3).

1.1. Funcionamiento del sistema. EÍ "Funcionamiento del sistema." 
· Estado inicial.

Inicialmente, la cabina deberá de quedar estacionada en la planta baja, con la puerta cerrada y el motor desactivado. Ninguna puerta exterior deberá estar abierta.

· Condición o situación estable.

Después de atender una petición (desplazarse a otra planta, abrir o cerrar puertas) el programa de mando considerará que el sistema está en una situación estable si cumple: la cabina está detenida en un piso, el motor de la cabina está desactivado, la puerta interior y las exteriores están cerradas, es decir, condiciones iniciales pero pudiendo estar en cualquier piso. Estando en situación estable, se puede atender otra petición. Si no está en situación estable y se produce una petición, se recordará para ser atendida cuando pase a una situación estable.

· Movimiento de la cabina.

Mientras la cabina está en reposo, tendrá la puerta cerrada. Al ponerse en movimiento realizará las siguientes operaciones:

1. Se espera a recibir la petición. Si la petición es de la misma planta en la que se encuentra la cabina, se abren las puertas, se espera 5 segundos y se vuelven a cerrar.

2. Se pone en movimiento con un incremento gradual de la velocidad. Al detectar una lámina de cambio de velocidad, la velocidad se mantiene constante. Al detectar la lámina de cambio de velocidad anterior a la planta solicitada, la velocidad empieza a reducirse hasta que se detecta la lámina de piso alcanzado, en cuyo caso de detiene.

3. Se abren las puertas, hasta la posición de máxima apertura.

4. Se espera 5 segundos, tras lo cual, se cierran las puertas hasta su posición de máximo cierre, se bloquean las exteriores y se espera una nueva petición.

El ascensor no puede moverse si el interruptor STOP está activado o/y el peso máximo ha sido alcanzado o superado y/o las puertas no están cerradas.

· Cierre de las puertas.

Cuando se cierran las puertas, un sensor de presión detecta la presencia de algún objeto situado entre las puertas y se volverían a abrir automáticamente, esperando 5 segundos para  intentar de nuevo cerrarse.

· Interruptor STOP.

Si en algún momento se activa el interruptor STOP de la botonera interior de la cabina, se detiene ésta inmediatamente (no afecta a la apertura/cierre de las puertas). Cuando se desactiva el interruptor, se continua con la operación que se estaba realizando antes de su detención. El ascensor no puede moverse mientras dicho interruptor esté activado. 

· Visualizaciones.

En un display luminoso de la botonera interior se visualiza en todo momento el piso en el que se encuentra el ascensor. También se puede ve en los displays exteriores en cada planta.

Al lado de cada puerta exterior se encuentra un botón que permite llamar al ascensor y dos indicadores luminosos que informan del sentido del movimiento del ascensor.

1.2. 
Sensores y Actuadores del proyecto de automatización. EÍ "1.2. 
Sensores y Actuadores del proyecto de automatización." 
· Sensores.

1. Finales de carrera: FCS y FCB, situados en el hueco del ascensor y que informan si la cabina alcanza los límites superior o inferior (respectivamente) del hueco.

2. Finales de carrera: PCA y PCC, situados en la cabina y que informan si la puerta está totalmente abierta o totalmente cerrada (respectivamente).

3. Sensor que indica si alguna de las puertas exteriores está abierta: SCP.

4. Sensor de presión: SPP, situado en la puerta de la cabina y que informa si hay algún objeto que impide el cierre completo de la puerta.

5. Sensor de peso: SWC, situado en la cabina y que informa del peso de los objetos/personas que hay en la cabina.

6. Un fotorruptor, con dos haces luminosos que serán cortados por unas láminas presentes en el hueco del ascensor. Hay dos tipos de láminas: las más cortas cortan al más exterior de los haces que indican cambio de velocidad (SCV). Las más largas cortan a los dos haces e indican llegada a una planta (SPA). Entre dos plantas existen dos planchas de llegada a planta y una de cambio de velocidad, situada a la mitad de la distancia que separa a las dos plantas.

· Actuadores.

1. Motor trifásico asíncrono de velocidad variable para el movimiento de la cabina, activado mediante dos contactores que indican el sentido de marcha (CMS, CMB) y una señal analógica que indica la velocidad  (RPM), así como un contactor que permite su funcionamiento (CMF).

2. Motor trifásico asíncrono de velocidad constante para la apertura y cierre de las puertas, activado  mediante dos contactores  (CPA y CPC) y un contactor que permite su funcionamiento (CPF).

2. Direccionamiento de E/S en el autómata EÍ "Direccionamiento de E/S en el autómata" .

· Entradas al sistema:

Identificador
Señal
Tipo
Descripción

ALARM
E 32.0
NC-
Alarma: Rotura del cable o finales del hueco alcanzados.

BP0
E 32.1
NA (
Botón interior de planta baja.

BP1
E 32.2
NA (
Botón interior de planta 1.

BP2
E 32.3
NA (
Botón interior de planta 2.

PE0
E 32.4
NA (
Pulsador de pasillo de planta baja.

PE1
E 32.5
NA (
Pulsador de pasillo de planta 1.

PE2
E 32.6
NA (
Pulsador de pasillo de planta 2.

PCA
E 32.7
NC-
Puerta de la cabina totalmente abierta.

PCC
E 33.0
NC-
Puerta de la cabina totalmente cerrada.

SCP
E 33.1
NC-
Serie de cerrojos de las puertas exteriores.

SPP
E 33.2
NA-
Sensor de presión de la puerta interior.

STOP
E 33.3
NA-
Interruptor de parada.

PESO
EW 2
Analógica
Sensor de peso de la cabina.

· Salidas del sistema:

Identificador
Señal
Tipo
Descripción

HELP
A 32.0
NA
Ascensor averiado.

CMS
A 32.1
NA
Contactor motor subir.

CMB
A 32.2
NA
Contactor motor bajar.

CMF
A 32.3
NA
Contactor permite funcionar al motor.

CPA
A 32.4
NA
Contactor puerta abrir.

CPC
A 32.5
NA
Contactor puerta cerrar.

CPF
A 32.6
NA
Contactor permite funcionar al motor de la puerta.

PMA
A 32.7
NA
Peso máximo excedido.

LS1
A 33.1
NA
Luz de cabina subiendo.

LS2
A 33.2
NA
Luz de cabina bajando.

PNC
A 33.3
NA
Alguna puerta abierta.

· Modificaciones en el direccionamiento de E/S.

Identificador
Señal
Tipo
Descripción

SCV
M 33.4

Sensor de cambio de velocidad.

SCV1
E 34.3
NC (
Sensor de cambio de velocidad 1.

SCV2
E 34.4
NC (
Sensor de cambio de velocidad 2.

SPA
M 33.5

Sensor de planta alcanzada.

SPA1
E 34.0
NC (
Sensor de planta 0 alcanzada.

SPA2
E 34.1
NC (
Sensor de planta 1 alcanzada.

SPA3
E 34.2
NC (
Sensor de planta 2 alcanzada.

ALARM1
E 34.5
NC -
Situación de alarma por FCS.

ALARM2
E 34.6
NC -
Situación de alarma por FCB.

ALARM3
E 34.7
NC -


DPL
MW 2

Display de piso actual.

3.
Diseño de grafcets. EÍ "3.
Diseño de grafcets." 
3.1. Grafcet del módulo: Abrir puerta. EÍ "Grafcet del módulo\: Abrir puerta." 



Partimos del estado inicial del grafcet (estado 0). Cuando la señal CPA (contactor puerta abrir) está activa, pasamos al estado 1: abrir las puertas, con la acción activar la señal CPF, que pone en funcionamiento el motor de la puerta. Cuando la señal PCA (puerta de la cabina completamente abierta) esté activa, pasamos al estado 2: puerta abierta, con las acciones: inicializar un temporizador con 5 segundos, dado que una vez abiertas las puertas se ha de esperar 5 segundos antes de volver a cerrarlas. Cuando ha transcurrido la 

temporización (T1 = 0) pasamos al estado 3: Cerrar las puertas, con la acción activar la señal CPC (contactor de puerta cerrar). Si hay algún obstáculo que impide cerrar la puerta completamente (SPP activa) pasamos al estado 4: Objeto interrumpiendo el cierre de la puerta, activàndose las acciones para volver a abrir completamente la puerta (CPA activa y CPC desactivada), esperando a que la puerta esté abierta completamente (CPA) para intentar de nuevo cerrarla. Si, estando en el estado 3 está activa la señal PCC (puerta de la cabina completamente cerrada), pasamos al estado 5: puerta cerrada, con las acciones de parar el motor de la puerta.

3.2.
Grafcet del módulo: Mover ascensor. EÍ "3.2.
Grafcet del módulo\: Mover ascensor." 



Partimos del estado inicial, donde se realizan las acciones de inicialización de las condiciones para el movimiento de la cabina del ascensor: Si la cabina va a subir, se activa CMS, si la cabina va a bajar, se activa CMB, se inicializa RPM (revoluciones del motor de la cabina) y se arranca el motor de la cabina (CMF). Cuando el motor de la cabina está en funcionamiento, pasamos al estado 1: incrementar las revoluciones del motor, con la acción de incrementar el contador que simula las revoluciones del motor (RPM). Cuando se detecta un cambio de velocidad (flanco descendente en SCV) pasamos al estado 2: incrementar/decrementar piso, según el sentido del movimiento de la cabina: subir/bajar (++PACT / --PACT). Si el piso actual coincide con el piso objetivo, pasamos al estado 4: ir frenando el motor de la cabina, con la acción de decrementar RPM. Cuando se detecta la llegada a la planta deseada (flanco descendente en SPA) pasamos al estado 5: Parar la cabina, donde se ejecutan las acciones necesarias para parar la cabina (CMS, CMB y CMF desactivadas, e inicializar RPM). Si estando en el estado 2, el piso actual no coincide con el piso objetivo, pasamos al estado 3: velocidad de la cabina constante. Cuando se detecta un nuevo cambio de velocidad (flanco descendente en SCV) pasamos de nuevo al estado 2: incrementar/decrementar piso.

4.
Diagrama de módulos STEP5 implementados. EÍ "4.
Diagrama de módulos STEP5 implementados." 
El programa se ha organizado según el siguiente esquema de llamadas:

OB 21: Módulo de inicialización.


OB 1: Módulo principal.



5.
Programa de control STEP5. EÍ "5.
Programa de control STEP5." 

A continuación se muestra el programa implementado en STEP5 de la aplicación.

;--------------------

OB21

;--------------------

R -PACT  ; Comenzamos

S -PISO0 ; en el

R -PISO1 ; Piso 0

R -PISO2 ;

R -MOVER

R -ABRIR

R -INIABRIR ; Inicializar los 

R -INIMOVER ; Grafcet

L KF +0

T -PESO  ; Inicializar el peso.

T –DPL   ; y visualizarlo.

BE

;--------------------

OB1 ;Módulo principal.

;--------------------

SPA PB 99 ; Comunicacion PROSIMAX

SPA PB 55  ; Gestion de Entradas

SPA PB 50    ; Detectar Flancos

SPA PB 60    ; Gestion Alarmas

U -ABRIR     ; Si estamos

SPB PB 20    ; abriendo

UN –MUCHOPESO ;Si estamos

UN -STOP     ; moviendo

U -SCP

U -MOVER

SPB PB 30

U -PISO0     ; Parados

SPB PB 10    ; en el piso 0

U -PISO1     ; en el piso 1

SPB PB 11

U -PISO2     ; o en el 2

SPB PB 12

SPA PB 40 ; Activacion Señales Luminosas

BE

;--------------------

PB50
; Deteccion Flancos

;--------------------

; FLANCO ASCENDENTE BP0

U -BP0

UN -AUXFABP0

= -FABP0

U -BP0

S -AUXFABP0

UN -BP0

R -AUXFABP0

; FLANCO ASCENDENTE BP1

U -BP1

UN -AUXFABP1

= -FABP1

U -BP1

S -AUXFABP1

UN -BP1

R -AUXFABP1

; FLANCO ASCENDENTE BP2

U -BP2

UN -AUXFABP2

= -FABP2

U -BP2

S -AUXFABP2

UN -BP2

R -AUXFABP2

; FLANCO ASCENDENTE PE0

U -PE0

UN -AUXFAPE0

= -FAPE0

U -PE0

S -AUXFAPE0

UN -PE0

R -AUXFAPE0

; FLANCO ASCENDENTE PE1

U -PE1

UN -AUXFAPE1

= -FAPE1

U -PE1

S -AUXFAPE1

UN -PE1

R -AUXFAPE1

; FLANCO ASCENDENTE PE2

U -PE2

UN -AUXFAPE2

= -FAPE2

U -PE2

S -AUXFAPE2

UN -PE2

R -AUXFAPE2

; FLANCO DESCENDENTE SCV

UN -SCV

U -AUXFDSCV

= -FDSCV

U -SCV

S -AUXFDSCV

UN -SCV

R -AUXFDSCV

; FLANCO DESCENDENTE SPA

UN -SPA

U -AUXFDSPA

= -FDSPA

U -SPA

S -AUXFDSPA

UN -SPA

R -AUXFDSPA

BE


Los botones de la botonera interior y de la exterior se detectan mediante flanco ascendente en la señal asociada a cada botón. El cambio de velocidad y la llegada a una planta se detecta mediante flanco descendente en la señal correspondiente en cada caso.

;--------------------

PB10
; PISO 0

;--------------------

O -FABP2  ; Llamada para piso 2 desde la

O -FAPE2  ; botonera interior o exterior

L KF +2

S –POBJ   ; Piso objetivo es el 2

S -MOVER  ; Mover Ascensor

R -PISO0  

O -FABP1  ; Llamada para piso 1 desde la

O -FAPE1  ; botonera interior o exterior

L KF +1

S –POBJ   ; Piso objetivo es el 1

S -MOVER  ; Mover Ascensor

R -PISO0

O -FABP0  ; Llamada para piso 0 desde la

O -FAPE0  ; botonera interior o exterior

S -ABRIR  ; Abrir Puerta

R -PISO0

BE

;--------------------

PB11
; PISO 1

;--------------------

O -FABP2  ; Llamada para piso 2 desde la

O -FAPE2  ; botonera interior o exterior.

L KF +2

S –POBJ   ; Piso objetivo es el 2

S -MOVER  ; Mover Ascensor

R -PISO1

O -FABP0  ; Llamada para piso 0 desde la

O -FAPE0  ; botonera interior o exterior.

L KF +0

S –POBJ   ; Piso objetivo es el 0

S -MOVER  ; Mover Ascensor

R -PISO1

O -FABP1  ; Llamada para piso 1 desde la

O -FAPE1  ; botonera interior o exterior.

S -ABRIR  ; Abrir Puerta

R -PISO1

BE

;--------------------

PB12
; PISO 2

;--------------------

O -FABP1  ; Llamada para piso 1 desde la

O -FAPE1  ; botonera interior o exterior.

L KF +1

S –POBJ   ; Piso objetivo es el 1

S -MOVER  ; Mover Ascensor

R -PISO2

O -FABP0  ; Llamada para piso 0 desde la

O -FAPE0  ; botonera interior o exterior.

L KF +0

S –POBJ   ; Piso objetivo es el 0

S -MOVER  ; Mover Ascensor

R -PISO2

O -FABP2  ; Llamada para piso 2 desde la

O -FAPE2  ; botonera interior o exterior.

S -ABRIR  ; Abrir Puerta

R -PISO2

BE

;--------------------

PB20
; ABRIR PUERTA

;--------------------

; Inicialización Del Grafcet

UN -INIABRIR

S  -INIABRIR

S -X10

R -X11

R -X12

R -X13

R -X14

SPA PB 21 ; Activacion AP

SPA PB 22 ; Acciones   AP

BE

;--------------------

PB21 ; ACTIVACION AP

;--------------------

U -X13

U -SCP  ; NC

S -X14

R -X13

U -X12

U -SPP

S -X10

R -X12

U -X12

UN -PCC ; NC

S -X13

R -X12

U -X11

U -TABRIR

S -X12

R -X11

U -X10

UN -PCA ; NC

S -X11

R -X10

BE

;--------------------

PB22 ; Acciones AP

;--------------------

U -X10

S -CPF

S -CPA

R -CPC

U -X11

R -CPA

L KT 5.2

SE -TABRIR

U -X12

S -CPC

U -X13

R -CPC

R -CPF

U -X14    ; Se llamo

L -PACT   ; desde el

L KF +0   ; Piso 0

!=F       ;

S -PISO0  ; Volver

U -X14    ; Se llamo

L -PACT   ; desde el

L KF +1   ; Piso 1

!=F       ;

S -PISO1  ; Volver

U -X14    ; Se llamo

L -PACT   ; desde el

L KF +2   ; Piso 2

!=F       ;

S -PISO2  ; Volver

U -X14      ; Reset

R -INIABRIR ; del Grafcet

R -ABRIR    ; para finalizar

BE

;--------------------

PB30
; MOVER ASCENSOR

;--------------------

; Inicialización del Grafcet

UN -INIMOVER

S  -INIMOVER

S -X20

R -X21

R -X22

R -X23

R -X24

R -X25

R -X26

SPA PB 31; Activacion

SPA PB 32; Acciones

BE

;--------------------

PB31 ; ACTIVACION MA

;--------------------

L -PACT   ; Comprobacion 

L -POBJ   ; de Llegada 

!=F       ; al Piso

= -IGUAL  ; Destino

U -X25    ; Etapa 5 y 

UN -CMF   ; Motor Parado

S -X26    ; Pasar a la 6

R -X25

U -X24    ; Etapa 4 y

U -FDSPA  ; FD de SPA

S -X25    ; Pasar a la 5

R -X24

U -X22    ; Etapa 2 y

U -IGUAL  ; Piso Destino

S -X24    ; Pasar a la 4

R -X22

U -X22    ; Etapa 2 y

UN -IGUAL ; No Destino

S -X23    ; Pasar a la 3

R -X22

U -X21    ; Etapa 1 y

U  -FDSCV ; FD en SCV

S -X22    ; Pasar a la 2

R -X21

U -X21       ; Pa' que

U -FDSPA  ; pare

S -X25        ; si no hay SCV

R -X21

U -X20    ; Etapa 0 y

U -CMF    ; Motor Arrancado

S -X21    ; Pasar a la 1

R -X20

U -X23    ; Etapa 3 y

U -FDSCV  ; FD en SCV

S -X22    ; Pasar a la 2

R -X23

BE

;--------------------

PB32 ; Acciones MA

;--------------------

U -X20   ; 

L -PACT  ; Si Actual >

L -POBJ  ; que destino

>F       ;

S -CMB   ; Bajar

U -X20   ;

L -PACT  ; Si Actual <

L -POBJ  ; que destino

<F       ;

S -CMS   ; Subir

U -X20   ;

S -CMF   ; Arrancar Motor

R -RPM  ; Revoluciones = 0

U -X21   ;

ZV -RPM ; Acelerar Motor 

U -X22   ;

U -CMS   ; Si subimos

ZV -PACT ; Piso Actual ++

U -X22   ; 

U -CMB   ; Si bajamos

ZR -PACT ; Piso Actual --

U -X24   ;

ZR -RPM ; Frenar Motor

U -X25   ;

R -CMF   ; Parar Motor

R -RPM  ; Revoluciones = 0

R -CMB   ; 

R -CMS   ;

U -X26      ; Reset del 

R -INIMOVER ; Grafcet

R -MOVER    ; y pasamos a

S -ABRIR    ; Abrir Puerta

BE

;-------------------

PB40 ; Luces y Demas

;-------------------

U -CMS  ; Luz de

= -LS1  ; Subiendo

U -CMB ; Luz de 

= -LS2 ; Bajando

UN -SCP ; Luz de

= -PNC  ; Puertas

        ;Abiertas

L -PACT  ; Nº piso

T –DPL

UN -ALARM  ;Luz de

S -HELP    ;alarma

U -MUCHOPESO  ;luz

= -PMA ; de mucho 

       ; peso

BE

;--------------------

PB60 ; Gestion Alarmas

;--------------------

U -STOP ; Si se pulsa STOP

R -CMF  ; Parar Motor

R -RPM  ; Revoluciones = 0

R –CMB

R -CMS

R -INIMOVER ; y Resteamos el Grafcet

UN -ALARM

R -CMF   ; Parar Motor

R -RPM  ; Revoluciones = 0

R -CMB

R -CMS

R -MOVER

R -ABRIR

R -PISO0

R -PISO1

R -PISO2

BE

;--------------------

PB55 ; GESTION ENTRADAS

;---------------------

U -ALARM1

U -ALARM2

U -ALARM3

= -ALARM

U -SCV1

U -SCV2

= -SCV

U -SPA1

U -SPA2

U -SPA3

= -SPA

L -PESO

L KF +400

>F

= -MUCHOPESO

BE

· Fichero con los simbólicos.

Entradas
Salidas
Marcas
Contadores/Temporizadores

E 32.0 –ALARM
A 32.0 –HELP
MW 2 –DPL
Z11 –RPM

E 32.1 –BPO
A 32.1 –CMS
M 33.4 -SCV
Z12 –PACT

E 32.2 –BP1
A 32.2 –CMB
M 33.5 –SPA
Z13 -POBJ

E 32.3 –BP2
A 32.3 -CMF
M 64.0 –PISO0
T11 -TABRIR 

E 32.4 –PE0
A 32.4 –CPA
M 64.1 –PISO1


E 32.5 –PE1
A 32.5 –CPC
M 64.2 –PISO2


E 32.6 –PE2
A 32.6 –CPF
M 64.3 –MOVER


E 32.7 –PCA
A 32.7 -PMA
M 64.4 –ABRIR


E 33.0 –PCC
A 33.1 –LS1
M 64.5 –AUXFABP0


E 33.1 –SCP
A 33.2 –LS2
M 64.6 –FABP0


E 33.2 –SPP
A 33.3 –PNC
M 64.7 –AUXFABP1


E 33.3 –STOP

M 65.0 –FABP1


E 33.4 –SCV

M 65.1 –AUXFABP2


E 33.5 –SPA

M 65.2 –FABP2


EW 2 –PESO

M 65.3 –AUXFAPE0


E 34.0 –SPA1

M 65.4 –FAPE0


E 34.1 –SPA2

M 65.5 –AUXFAPE1


E 34.2 –SPA3

M 65.6 –FAPE1


E 34.3 –SCV1

M 65.7 –AUXFAPE2


E 34.4 –SCV2

M 66.0 –FAPE2


E 34.5 –ALARM1

M 66.1 –AUXFDSCV


E 34.6 –ALARM2

M 66.2 –FDSCV


E 34.7 –ALARM3

M 66.3 –AUXFDSPA




M 66.4 –FDSPA




M 66.5 –IGUAL




M 66.6 -MUCHOPESO




M 67.0 –X10




M 67.1 –X11




M 67.2 –X12




M 67.3 –X13




M 67.4 –X14




M 67.5




M 67.6




M 67.7 –INIABRIR




M 68.0 –X20




M 68.1 –X21




M 68.2 –X22




M 68.3 –X23




M 68.4 –X24




M 68.5 –X25




M 68.6 –X26




M 68.7 -INIMOVER


2





PCA





T 1 = 5 sg.





CPA = 0





T1 = 0 sg.





CPC =1





3





PCC





SPP





4





CPC=0





CPA=1





5





CPF = 1





1





0





CPA





SCV





++PACT





CMS





--PACT





CMB





PACT= POBJ





PACT<>POBJ





4





--RPM





5





CMF=0





CMS=0





CMB=0





RPM=0





SPA





CMF = 0





6





Condiciones de finalización del gracet





1





0





CMF





CMB=0





CMS=0





RPM=0





CMF=1





2





++ RPM





3





SPA PB99








SPA PB55











SPA PB50














SPA PB60











U –ABRIR


SPB PB20











UN –STOP


UN –MAXIMOPESO


U –SCP


U –MOVER


SPB PB30











U –PISO0


SPB PB10








U –PISO1


SPB PB11














U –PISO2


SPB PB12











SPA PB40


BE





Módulo de comunicación


Para el Proximax.





PB4O.Activación de señales luminosas





PB12.


Parados en el piso2.





PB11.


Parados en el piso1





PB10.


Parados en el piso0





PB32.


Acciones.





PB31


Activar etapas





PB30: Mover cabina


Inicializar grafcet.


SPA PB31





SPA PB32





PB22


Acciones





PB21


Activar etapas





PB20: Abrir puertas


Inicializar grafcet.


SPA PB21





SPA PB22





PB60.


Módulo de gestión de alarmas.





PB50.


Módulo de detección de flancos.





PB55.


Módulo de gestión de entradas.








