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RESUMEN

Este trabajo de investigacion consiste en la optimizacién del transporte de
palé del salon de embotellado #3 de Cerveceria Centro Americana, S.A. Se
programé un controlador 16gico programable (PLC), encargado de manejar el
proceso a optimizar, haciendo los cambios necesarios para que el proceso sea
maés eficiente. Se automatizé todo el proceso ya que una parte del proceso
funciona s6lo en modo manual. Se programé una pantalla de tacto para
reemplazar a un panel de botones que maneja esta parte del proceso para facilitar
la tarea al operador por medio de la visualizacién de una parte del proceso. Se
disen6 el panel eléctrico, en donde se colocaron los componentes (fuente de
voltaje, PLC, contactores, guardamotores, entre otros), para reemplazar el actual,
de manera que quede mas ordenado, asignando posiciones especificas a los
componentes que lo requieran. Se le asigné un identificador en el programa del
PLC para cada boton de parado de emergencia, para poder determinar cual se
presioné. Se reemplazé el cableado entre los elementos del panel actual y los
elementos del proceso. Se utilizaron los protocolos de comunicacién industrial
Profibus (para la comunicaciéon hacia el proceso) y Ethernet (para la
comunicaciéon hacia un lugar afuera del salén de embotellado). Se utiliz6 un
modulo de Ethernet Industrial, para lograr monitorear el proceso desde afuera
del salén de embotellado, siempre y cuando el acceso se realice por medio de la
red interna de Cerveceria Centro Americana, S.A. Dicho médulo permitio,

ademas del monitoreo del proceso, reprogramar el PLC.
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I.  INTRODUCCION AL PROCESO DE LA PRODUCCION
DE LA CERVEZA

Cervecerfa Centro Americana S. A. es una empresa fundada en 1886 con la
idea de producir cerveza. Diez afios después, aparece la Cerveza Gallo, cerveza
que ha sido premiada por entidades a nivel mundial. En la actualidad, el reto de

la empresa es diversificar sus productos (6).

El proceso para producir la cerveza inicia con la seleccion de la materia
prima, la cual es mezclada en casas de cocimiento. Segtn el tipo de cerveza, se
mezcla la malta molida y adjuntos con agua, controlando la temperatura. La
mezcla resultante es transferida a una olla de filtracion, en la cual se separa el
liquido del afrecho. El liquido, compuesto de azticares fermentables (mosto), se
traslada a una olla de coccién. Entonces, el lapulo se disuelve y el mosto es
esterilizado. Luego, se enfria el mosto por medio de unos intercambiadores de
calor. Ademas, se le agrega aire y levadura. Luego, ocurre el proceso de
fermentacién, el cual dura aproximadamente siete dias. Finalizada la
fermentacién, se remueve la levadura, lo que ocasiona que la cerveza se
clarifique un poco, mejorando su calidad. Para terminar de separar la levadura
restante la cerveza es filtrada, proceso durante el cual se ajusta el contenido de
gas carbonico. El resultante procede a ser envasado. Las botellas con liquido son
pasteurizadas, para garantizar su estabilidad. Se etiquetan las botellas y se
empacan dentro de cajas, en donde una maquina paletizadora se encarga de

organizar las cajas, las cuales estan listas para ser distribuidas (6).

En los salones de embotellado ocurre parte el proceso. En cada salén de
embotellado hay mdéquinas que funcionan de forma semiautomatica, con

operadores en cada parte del proceso que supervisan el funcionamiento (6).






II. INTRODUCCION AL TRABAJO

Se instal6 un PLC y se desarrollé6 un programa para que éste controle el
funcionamiento del transporte de palé del saléon de embotellado No. 3 en
Cerveceria Centroamericana S.A. Ademads, se programoé una pantalla de tacto y
se redisefid el panel eléctrico de los componentes. Se utiliz6 un moédulo de
Ethernet Industrial para poder monitorear parte del proceso de forma remota y
se comenzo6 con la implementacion de envio de correos electrénicos para llevar

un mejor control sobre algunos eventos.

Se observo el funcionamiento original del proceso para poder determinar los

cambios necesarios para hacer el funcionamiento maés eficiente.

Todos los componentes utilizados estuvieron disponibles en el almacén
general, por lo que no se realiz6 un estudio previo para determinar qué
componentes utilizar. Con los componentes disponibles se buscé aprovechar al

maximo las caracteristicas de cada uno.






II.  OBJETIVOS

A. Objetivo general

1. Optimizar el transporte de palé para hacer el proceso mas
eficiente y robusto, cambiando y agregando elementos al
proceso, siempre y cuando estén disponibles en el almacén

general de la fabrica.

B. Objetivos especificos

1. Aumentar la eficiencia y robustez del proceso, por medio del
uso de un PLC.

2. Reemplazar el teclado de botones por una pantalla de tacto,
para facilitar al operador el manejo de una parte del proceso.

3. Mejorar el monitoreo del proceso, aprovechando la red interna
disponible.

4. Mejorar el funcionamiento del proceso, haciendo los cambios
que el jefe de los salones de embotellado solicite y proponiendo

otros.






IV. MARCO TEORICO

A. Relé

Un relé es un dispositivo electromecanico que funciona como un interruptor
que es controlado por un circuito eléctrico. El cambio en el interruptor es
generado por medio de un electroiman, este tipo de iman posee un campo
magnético tinicamente cuando existe una corriente eléctrica fluyendo a través de
él. El electroiman al estar magnetizado atrae un juego de contactos para crear o
romper la conexion. El relé se acciona por medio de una bobina, una de las
terminaciones de la bobina es conectada a tierra, mientras la otra terminacion es
el disparador. Al aplicar un voltaje al disparador se enciende el relé, al remover

el voltaje el relé se apaga (22).

B. Contactor

Un contactor es un nombre especial que recibe un relé cuando éste se usa
para transferir grandes cantidades de potencia a través de sus contactos.
Tipicamente un contactor contiene mdltiples contactos los cuales, usualmente,
son normalmente abiertos. La aplicacibn mds comun para este tipo de

dispositivos eléctricos es el control de motores eléctricos en la industria (1).

C. Controlador l6gico programable (PLC)

Los PLC comenzaron a ser utilizados en los afios setenta, inicialmente para
satisfacer los requerimientos de los fabricantes de automéviles, los cuales hacian
cambios en sus lineas de produccion con el fin de acomodarse a los nuevos

modelos. El primer PLC se desarroll6 en 1969. Estan disefiados para ambientes
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industriales y reemplazaron a los sistemas eléctricos basados en hard-wired y en
relés. Este reemplazo elimind parte del cableado utilizado con los sistemas
convencionales basados en relays. La programaciéon sustituy6é a la red hard-
wired, es decir que por medio de una memoria programable se almacenan
instrucciones légicas, secuenciales, de retraso, de conteo y aritméticas y mediante

la ejecucion de ellas, controlard maquinas y procesos (4, 14, 15, 19, 21).

Figura 1. PLC Siemens (28).

Un solo PLC puede ser utilizado para una amplia gama de sistemas de
control. Cuando se requiere cambiar una porcién del funcionamiento, se puede
hacer por medio del programa, ya sea borrando, insertando o cambiando

secciones del mismo sin tener que modificar el cableado (4, 14, 15, 21).

1. Partes de un PLC.

a. Unidad central de procesamiento (CPU). Contiene al
microprocesador. Se encarga de la comunicacién e interconexién con
las otras partes del PLC, ademds de la ejecuciéon del programa de control o

programa de usuario y de las operaciones de memoria (4, 15, 14).



b. Seccién de entradas y salidas. Conecta los dispositivos
industriales de alta potencia, al sistema de circuitos electrénicos de

baja potencia que almacena y ejecuta el programa de usuario. Algunos
dispositivos son sensores, valvulas solenoides e interruptores, lamparas,

calentadores y motores eléctricos (14, 21).

Figura 2. Secciéon de entradas y salidas de un PLC (26).

( b

Ji \

‘//@]j\\‘ START
2
> //\\//
1 Photo Sensors Pushbutton
=
§M4 Switches

c. Unidad de memoria. Estd conformada por la memoria solo de

lectura (ROM), la memoria de acceso aleatorio (RAM, también
conocida como la tabla de datos o la tabla de registros) y, en algunas ocasiones,
una memoria borrable y programable solo de lectura (EEPROM). En la ROM est4
almacenada, de forma permanente, el sistema operativo usado por el CPU. En la
RAM esta el programa del usuario y el estado de los dispositivos de entrada y

salida, asi como los valores de los temporizadores y contadores (4).

d. Dispositivo de programacion o programador. Puede ser una
consola de programacién, un programador de escritorio especial para
PLC, o una simple laptop que depende de las especificaciones del fabricante del

PLC. La mayoria de fabricantes permiten usar una computadora personal, de
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escritorio o portatil, con el requisito de tener instalado un software propietario

(14, 21).

e. Unidad de alimentaciéon (en algunos modelos). Convierte el

voltaje de corriente alterna en voltaje de corriente directa (de
24VDC). Este voltaje es necesario para alimentar al procesador y los circuitos de

entrada y salida (4).

f. Interfaz de comunicacién. Por medio de esta se recibe y se

transmite informacién, ya sea del programador, de una red o de otro

PLC. Con esto, se logra la adquisicion y sincronizacién entre aplicaciones (4).
g. La Unidad Aritmética Logica. Maneja operaciones de suma y

resta, ademds de las operaciones loégicas: AND, OR, NOT vy
EXCLUSIVE-OR (4).

Figura 3. Sistema bésico de comunicaciones entre PLCs (4).

Supervisory
system
| I | Communicatons
nabwmrk
I ]
PLC 1 FLC 2
I I
Machina/ Mach el
plant plant
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Figura 4. Elementos basicos de un PLC (15).

Basic elements
of PLC controller

Screw terminals
for input lines

Co0ROROED

Power
sypply

Commu
nication

Line far
Extension

PLC controller

- — =1
I
I
I
I
I
I

CcPU I

\ L lelelolelels
PC for PLC Screw terminals
programming for output lines

Figura 5. Estructura interna de un PLC (4).

Pragrarmming
device ™~ | Program & data Communications -
mamory imerface —
> Inpul L Culput >
— Processor e
> ier- intar »
— - facn >

+

Power supply

Figura 6. Tipos de entradas y salidas que pueden interactuar con un PLC (20).

INFORMATION DECISION MAKING

OR INPUTS OR LOGIC WORK OR OUTPUT
Pushbuttons and selector Central Solenoid valves (analog)
switches processor unit Relays
Limit switches or linear (consisting of Contactors

processar,

transducers memory, and Lights
Pressure swiltches or power unit} Homns

hydraulic ransducers .
Heating elements

Temperature switches
or thermocouples

Fans

Motor starter
Motor starter contacts
Alarm messages
Relay contacts Status information

Photoelectric eyes Signal amplifiers

Figure 15-4 Three sections of control with the use of PLC.
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Los PLCs ofrecen varias ventajas: controlar sistemas complejos a un costo
aceptable, flexibilidad y facilidad de controlar a otros sistemas de forma rapida y
facil, control mas sofisticado gracias a elementos como la programaciéon y
componentes confiables que pueden operar por varios afios antes de necesitar
reemplazo. Ademads, estdn disefiados para operar en ambientes industriales, es
decir, donde las condiciones de temperatura, humedad y ruido son distintas a las

condiciones normales (4, 14).

Figura 7. Beneficios de un controlador programable sobre un relé (20).

BENEFITS OF
PROGRAMMABLE
PROGRAMMABLE CONTROLLERS OVER
RELAY LOGIC CONTROLLER RELAY LOGIC
Relays Solid-state components High reliability
Hard wiring Programming Easy to implement
Easy to change
Large size Small size Save floor space
Timer/counters Programmed functions Easy to change presets
Microcomputer based Greater functionality
/O interface Adjust to most field devices
Diagnostic indicators Simplify troubleshooting

Figure 15-2 Chart of benefits of programmable controllers versus relay logic.

2. Operaciéon de un PLC. Todos los PLCs tienen cuatro etapas de
operacion, las cuales se repetiran indefinidamente. Estas etapas son: self
test (revisa si hay errores en la tarjeta), input scan (lee los valores de las

entradas de los chips de entradas y copia dichos valores a memoria), logic
solve/scan (basandose en la tabla de entradas que estd en memoria, el programa
es ejecutado, un paso a las vez y las salidas son actualizadas) y output scan (la

tabla de salidas es copiada de la memoria a los chips de salida) (14).
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Bésicamente, el PLC monitorea las sefales de entrada, las cuales provienen
de botones, sensores de proximidad, sensores de calor, sensores de nivel de
liquido, interruptores, y sensores de presion y flujo. Cuando se detecte algtin
cambio en una de sus entradas, ésta serd procesada y ocurrird algtin cambio en

una o varias salidas, dependiendo de lo establecido en el programa del PLC (21).

3. Sistemas PLC. Existen dos tipos de disefios mecénicos para sistemas

basados en PLCs: single box y modular/rack (4).

Un single box (también conocido como brick) se usa para programar
pequefos controladores e incluye, de forma integrada y compacta, una fuente de
poder, procesador, memoria y unidades de entrada y salida. Algunos PLCs de
este tipo tienen la capacidad de ser extendidos, por medio de mddulos de

entradas y salidas (4).

Por otro lado, cuando los sistemas tienen un mayor namero de entradas y
salidas, se organiza en modulos. Esta organizacion consiste en separar en
modulos la alimentacidn, el procesador, las entradas y salidas, entre otras cosas.
Estos elementos se montan en rieles, que van dentro de un armario o gabinete.
En este tipo de disefio también se utilizan médulos para expansién, con la

diferencia de que es en mayor cantidad que el disefio single box (4).

Figura 8. Tipo de sistema single-box (21).
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Figura 9. Tipo de sistema modular (21).
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4. Programacion. Los primeros PLCs fueron programados usando una
técnica basada en diagramas de logica de relé. De esta manera se evit6

tener que enseflar a programar a las personas en algin lenguaje de
programacion. Otro tipo de programacion se basa en instrucciones mnemonicas.
Se han desarrollado sequiential function charts (SFCs), las cuales son similares a

los diagramas de flujo (14).

Los dispositivos utilizados para programar los PLCs pueden ser portétiles,
como una computadora personal o hasta una computadora de escritorio. Existen
unos dispositivos hand-held, los cuales son capaces de almacenar los programas
para ser traslados de un lugar a otro. En el caso de las computadoras, se requiere,
para algunos PLCs, que se tenga instalado el software adecuado, ademas de una

tarjeta de comunicacion (4).

5. Software para programar PLCs. Los fabricantes de PLCs desarrollan

el software para sus productos. Mitsubishi desarroll6 MELSOFT, el cual

estd basando en el entorno de Windows, soporta métodos de lista de
instrucciones, diagrama de escalera y tablas de funciones secuenciales (SFC por
sus siglas en inglés). Siemens tiene SIMATIC STEP 7 que cumple con el estindar
internacional IEC 61131-3 para lenguajes de programacion de PLCs y tiene la

ventaja sobre otros pues permite escoger entre distintos lenguajes de
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programaciéon. Con STEP 7 el programador puede escoger entre una
programacion de tipo escalera, una por diagrama de bloques y una por medio de

una lista de instrucciones, parecida al Assembler (4).

D. Dispositivos de entrada

Figura 10. Entradas y salidas que se pueden usar con un PLC (20).

INFORMATION DECISION MAKING WORK
OR OR OR
INPUT LOGIC QUTPUT

Push buttons Relays Solenonds

Limit switches Reed relavs Heating elements

Proximity switches

Pressure switches Magnetic amplifiers Motors

Temperature switches Solid-state elements Contactors

Tape readers

Pulse generators

Indicating lights
Motor stariers

Photo cells

1. Sensor. Es un dispositivo capaz de proveer una sefial como respuesta a
un estado fisico. Una termocopla, por ejemplo, convierte un valor de
temperatura, en una salida eléctrica. Un transductor es un dispositivo que
convierte una sefial determinada a otra con distinta naturaleza fisica. Entonces,
un sensor es un transductor pero existen otros dispositivos que también son
transductores, como los motores, los cuales convierten una sefial eléctrica en

rotacion (4).

Los interruptores son normalmente abiertos (NO por sus siglas en inglés) o
bien, normalmente cerrados (NC por sus siglas en inglés). Cuando un interruptor

es del tipo NO, significa que si la entrada mecanica cerrard el interruptor. Si el
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interruptor es NC, entonces estara cerrado hasta que una entrada mecénica haga

cambiar su estado (4).

Figura 11. Ejemplos de entradas NO y NC (26).

1
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Existen sensores digitales o discretos los cuales funcionan como
interruptores: encendido o apagado. Estos son facilmente utilizados para los
puertos de entrada de los PLCs. Las sefiales de los sensores anal6gicos deben ser
convertidas a sefiales digitales antes de conectarlas a algtin puerto del PLC,

aunque existen PLCs que estdn provistos de entradas anédlogas (4).

a. Interruptor mecénico. Genera sefales de encendido o apagado

como resultado de un accionamiento mecanico, por la cual se ocasiona
el cambio del estado del interruptor. Se puede utilizar para indicar la presencia

de una pieza u objeto (4).

b. Interruptores de proximidad. Se utilizan para detectar la

presencia de un objeto sin que exista un contacto fisico entre ellos
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c. Sensores fotoeléctricos e interruptores fotoeléctricos. Existen

interruptores fotoeléctricos de dos tipos: transmissive y reflective.
Normalmente, el emisor es un diodo emisor de luz (LED por sus siglas en inglés)
y el receptor es un fototransistor. El cambio entre el valor encendido y apagado

depende del circuito que se utilice (4).

E. PWM

La modulacién por ancho de pulso (PWM por sus siglas en inglés), es una
técnica utilizada para controlar circuitos analogos con salidas digitales. PWM se
emplea en una gran variedad de aplicaciones, que van desde mediciones y

comunicaciones hasta control de potencia elevada (3).

Una sefal analdgica tiene un valor que cambia continuamente, con
resolucion infinita en magnitud y en el tiempo, mientras que las sefales digitales
siempre toman valores finitos de un conjunto predeterminado de posibilidades.
Voltajes y corrientes analdgicas se pueden utilizar para un control directo. Un
circuito analégico es aquel que su salida es proporcionalmente lineal a su
entrada. A pesar de que el control analégico es intuitivo, no siempre es
econémico ni practico. Controlar sistemas analégicos utilizando circuitos

digitales reduce drasticamente los costos y el consumo de potencia (3).

PWM es una manera digital de especificar niveles de sefiales analdgicas,
cambiando el ciclo de trabajo de la sefial. En la Figura 12 se muestran tres
diferentes sefiales de PWM. La primera muestra una salida PWM con ciclo de
trabajo de 10%, lo que significa que la sefial esta encendida el 10% de su periodo
y apagada el resto del tiempo. Las otras sefiales de la figura muestran salidas de

PWM con ciclos de trabajo del 50% y 90%, respectivamente (3).
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Figura 12. Sefiales de PWM con distinto ciclo de trabajo (3).
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F. Motores eléctricos

Estan compuestos por rotor y estator. Utilizan la atraccién y repulsion de

campos magnéticos para inducir fuerzas y por lo tanto, movimiento (14).

Un motor de corriente directa tiene bobinas de cable montadas sobre un
cilindro de material ferromagnético. Esta parte del motor se conoce como
armadura. Esta, a su vez, puede rotar sobre su propio eje. Cuando una corriente
pasa a través de la armadura, esta hace que roten las bobinas. La velocidad de

rotacion depende de la cantidad de corriente que fluya en la bobina de armadura

(4)-
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Figura 13. Motor para uso industrial (2).
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G. Interfaces hombre-maquina (HMI por sus siglas en inglés)

También se conocen como: pantallas de tacto y displays. Permiten controlar
sistemas de forma interactiva pues su propoésito es permitir por medio de una
interfaz gréfica, controlar un proceso. Entonces, el término HMI se aplica para
displays, computadoras y software utilizado que sirve de interfaz para que el

operador pueda controlar un sistema (13, 14).
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Figura 15. Ejemplo de HMI (17).

Los displays digitales HMI permiten a un operador monitorear y controlar
procesos de control usando una sola estaciéon. En la actualidad, la evolucion de
las HMIs ha convergido en dos caminos distintos: el desarrollo de la consola del
sistema de control distribuido (DCS por sus siglas en inglés) y el desarrollo del

HMI para el computador légico programable (PLC) (13).

Un HMI tiene cuatro funciones principales: proveer la visualizaciéon de los
parametros del proceso, habilitar la interaccién o manipulacién del proceso,
proveer notificaciones por medio de eventos y alarmas para que el operador
pueda tomar acciones al respecto y proveer un método por el cual se puedan

observar datos del proceso (13).

Una de las ventajas de las HMIs sobre los paneles de control, es que se puede
configurar, por lo que permite presentar la informacion al operador de varias

maneras proveyendo de flexibilidad (13).

1. Evolucion de las open HMIs. Iniciaron operando para varios sistemas
operativos hasta que en los afios 80 Microsoft lanza al mercado Windows
3.1, que fue la plataforma preferida para las open HMlIs. Con el aumento del uso

del PLC para controlar procesos, las HMIs y los PLCs compitieron, a nivel de la
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industria, contra las plataformas mini-DCS, ademés de ser utilizados para
aplicaciones supervisadas de control y adquisiciéon de datos (SCADA por sus
siglas en inglés). Luego, aparecieron nuevas versiones de Windows, causando
que los fabricantes de HMIs actualizaran sus productos. Esto hizo que
aparecieran nuevas aplicaciones y HMIs con mayor capacidad para realizar
tareas, como historial de datos, clientes web-enabled, estadisticas de control de
calidad, entre otras. En la actualidad, los fabricantes estdan desarrollando
productos capaces de ser servidores Web. Con esto, es posible accesar, via IP, al

PLC o hasta es posible controlar el proceso (13).

Figura 16. Ejemplo de un sistema de control basado en PLCs y HMIs (13).
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H. Redes

Cuando se desea compartir recursos entre equipos, estos pueden
interconectarse entre si, logrando, por ejemplo, supervisar la produccién de una
compafia. Las redes de computadoras permiten que los usuarios puedan tener

acceso a la red y que, dependiendo de los permisos que les hayan otorgado,
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puedan ver y modificar informacién. Ademads, se pueden compartir recursos

como impresoras, escaneres, entre otros (30).

Dependiendo de la topologia que se utilice, existen computadoras de gran
capacidad conocidas como servidores, las cuales son el punto central de la red. El
modelo cliente-servidor consta de un equipo central, el servidor, y muchos
clientes, los cuales pueden tener acceso dependiendo de los permisos con los que
cuenten. Estos permisos son dados por el administrador de la red, que también

estd a cargo del servidor (30).

Desde el punto de vista de la transmision de la informacién, hay dos tipos de
enlaces: de difusion y punto a punto. En las redes de difusién s6lo hay un canal
de comunicacién: el mensaje enviado serd recibido por el resto de los equipos vy,
por medio de un campo de direcciéon del destinatario, cada equipo procesara la
informacién para saber si él es 0 no el destinatario. En las redes punto a punto,
las conexiones son entre pares de equipos, es decir que la informacién enviada
tal vez tenga que pasar por uno o mas equipos intermedios antes de llegar a su

destino (30).

1. Clasificacién de las redes segtin el &rea. Dependiendo de la
distancia entre los procesadores interconectados, existen varios tipos de
redes: redes de area personal, redes de éarea local, redes de area metropolitana,

redes de drea amplia e internet.
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Figura 17. Clasificacion de las redes segtn la distancia fisica que ocupan (30).
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10000 km | Planeta Internet

a. Redes de &rea local (LAN por sus siglas en inglés). Se

encuentran dentro de un edificio o algunos kilémetros (no mayor
a 10km). Son utilizadas para interconectar computadoras y compartir recursos e
intercambiar informacién. Las velocidades mas comunes estdn entre 10 y 100
Mbps, aunque hay hasta 10 Gbps. Pueden ser de varias topologias: de bus (en la
que en cualquier instante, un equipo es el maestro y los otros esclavos) y de
anillo (en la cual cada bit se propaga por el medio, sin esperar al paquete al que
pertenece). Una aplicacion de una red LAN es cuando se requiere conectar varios

equipos que se encuentran dentro de un mismo edificio (9, 30).

Figura 18. Topologia de bus y de anillo (30).

fﬁ?ﬁfﬁw

Cable Computadora



24

Figura 19. Red LAN Cliente-Servidor (9)
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b. Redes de area amplia (WAN por sus siglas en inglés). Abarca

un 4rea como un pais o hasta mds. La organizacion de la red se

hace por subredes y, por medio de lineas de transmision y elementos de
conmutacion, se logra la comunicacién entre equipos de distintas subredes. Se
utilizan enrutadores (routers) para lograr la transmisién de un paquete. Dicho
paquete, junto con otros, forman un mensaje. Por lo tanto, cada paquete tiene un
nimero de secuencia. Al llegar a su destino, el mensaje es reensamblado,

basandose en ese niimero de secuencia para ordenar los paquetes (30).

Figura 20. Estructura simple de una red WAN (16).
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Figura 21. Red WAN (9)

Usuario Usuario Usuano Usuario

% %, |

e

k1 -~ o,
I Red intersrbana _:"‘- —
| > - .

E s ] o ; T vile FEEE
Usuario . - A el T

f - .

| = Usuario
o .
b Ambito nacional

Servidor A Servidor B

2. Protocolos en las redes. Los protocolos son se utilizan para comunicar

equipos en una red. Son reglas y formatos que hacen posible la
transmisién de informacion. Para simplificar el disefio de una red, se organiza
por medio de capas, en donde cada capa tiene una funcién y tiene sus protocolos
para comunicarse por medio de interfaces. A este conjunto de capas y protocolos

se les conoce como la arquitectura de red (23, 30).

Existen dos tipos de protocolos: propietarios y estandar. Un protocolo
propietario es uno que tiene especificaciones de algin fabricante, por lo tanto no
son publicas. Un protocolo estandar forma parte de un entorno abierto, es decir,

cualquiera puede encontrar informacién al respecto (23).

a. Control de flujo. Cuando se comunican dos equipos, se debe tomar

en cuenta que existirdin problemas de sobrecargas de tréfico,
congestiones, bloqueos de tréfico, distintas velocidades, balanceo de cargas.
Entre menos fiable sea el medio de transmisién utilizado, mas importante es usar

control de flujo para minimizar errores (23).

b. Control de errores. Cuando se transmite informacién por un medio,

existen varios factores que pueden introducir errores. Esto ocasiona
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pérdida y/o alteracién de la informacién. Entonces, es importante, por medio de
bits de control, detectar si alguna parte del mensaje transmitido ha sido alterado

o no ha llegado a su destino (23).

Asi como existen protocolos propietarios y estdndar, a su vez pueden ser
orientados a conexién o a no conexion, dependiendo de la forma en la que se
realiza el envio de mensajes. Cuando un protocolo se orienta a conexion, el
equipo que va a transmitir informacién envia un mensaje, solicitando respuesta
del dispositivo con el que se quiere comunicar. Luego de este intercambio, el
equipo origen envia la informaciéon al equipo destino. En otras palabras, se
establece la conexién entre el origen y el destino, luego se transmite la
informaciéon y, por udltimo, se libera la conexiéon. Cuando un protocolo es
orientado a la no conexién, el equipo origen envia la informacién sin haber
establecido conexién con el equipo destino. Entonces, el equipo que envia no sera

capaz de saber si el otro recibi6 o no la informacién (23).

Figura 22. Clasificacién de los servicios y ejemplos de cada uno (30).

Servicio Ejemplo
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Datagrama no confiable Cormid electrdnicn basura

Mo orentado P —

la ::mﬁ: 1 | Datagrama confirmado Correo certificado

Solicitud-respuesta Consulta do base de datos

c. Implementaciéon de un servicio simple orientado a la

conexion. El proceso inicia cuando el servidor indica que esta
preparado para aceptar conexiones entrantes. El cliente, por su parte, establece
conexion con el servidor. Para esto necesita indicar que es él el que se quiere

conectar y, ademas, la direcciéon del servidor. Entonces, el sistema operativo
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envia un paquete, indicando que el cliente solicita conexiéon. Este paquete, al
llegar al servidor, es proceso por su sistema operativo. Entonces, verifica si hay
alguien escuchando (el cliente). Enviard una confirmaciéon al cliente,

estableciendo la conexién (30).

Figura 23. Significado de las primitivas de un servicio orientado a la conexion

(30).
Primitiva | Significade
o | v seia & m oo
|CONNECT | Establece una conexidn con ol igual on espera |
RECEIVE | Bloquea en espera de un mensaje entrante
SEND | Envia un mensaje al igual ___ - j
DISCOMNECT i Da por terminada una conaxidn |

d. Estructura de mensajes enviados por protocolos. Estan

formados por tres partes: la cabecera (header), datos (informacién
enviada) y control de error. En cada una de estas partes existe informacion sobre

el inicio, longitud y fin del mensaje (23).

Figura 24. Estructura general de un paquete (23).

| Cabecera | Dhatos | Control de error |

e. Internet Protocol (IP) Provee direccionamiento, enrutamiento

y fragmentacién de datos. Es un protocolo de la capa de red (capa 3 del
modelo OSI) que envia y recibe bloques de datos (datagramas). Estos bloques de
datos son adjuntados a la capa de enlace de datos, la cual se encarga de enviar y
recibir esos bloques en una serie de paquetes. Es un protocolo orientado a la no
conexion, ya que no se establece una sesién al inicio entre los equipos que se van

a comunicar, por lo que los paquetes pueden perderse, dando como resultado
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bloques de datos corruptos. En otras palabras, IP no garantiza la entrega de los

mensajes. Esto lo hace un protocolo no confiable (11)

Su estructura estd definida en RFC 761. En la actualidad la versién mas
comun es IPv4, aunque los equipos nuevos ya traen IPv6. La diferencia entre las
dos versiones es que IPv4 usa direccionamiento de 32-bits, mientras que IPv6 usa
direccionamiento de 128-bits. Se puede observar, en la Figura 25 las cinco

distintas clases de IP (11).

Figura 25. Cantidad de bits para subredes y para equipos dependiendo del la

clase de la red (11).
Address
. Network Address Host Address

Class A

0 7 bits of natwork address 24 bits of host address
Class B First byta Last thress bytes

10 14 bits of network address 16 bits of host address
Class C First two bytes Last two bytes

110 21 bits of network address | 8 bits of host address
Class D First three bytes Last byt

‘ 110 Multicast address in the range of 224.0.0.0 - 239.255.255.255
Clazs E

l 11110 Clazs E - Reserved for future usa

La diferencia entre las clases esta en la cantidad de subredes y equipos

(hosts) que tiene cada una (11).

3. Modelo OSl y la comunicacién entre equipos. El modelo OSI es un
modelo de referencia que provee una base comun para la coordinacién de
desarrollo de estandares para sistemas de interconexiones. Provee una referencia

comun para mantener consistencia entre todos los estandares relacionados (12).
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El término “Open systems inteconnection” (OSI) califica a estdndares para el
intercambio de informacién entre sistemas que estan abiertos entre si. La
naturaleza del modelo de referencia es una por capas, el modelo tiene en total
siete capas. De acuerdo a esta técnica cada sistema abierto es visualizado como
compuesto de un grupo de subsistemas representados, por conveniencia, en una
secuencia vertical como la mostrada en la Figura 26. Los subsistemas adyacentes
se comunican a través de su frontera comiin. Entonces, subsistemas del mismo
rango (N) son los que conforman la capa (N) del modelo OSI. Cada subsistema
contiene entidades, funciones y servicios. Las entidades proveen servicios a
capas superiores y solicitan servicios a capas inferiores. Las entidades en una
capa estdn conectadas por medio de un protocolo horizontal, es decir un

protocolo para esa capa (12).

Figura 26. Subsistemas de sistemas abiertos (12).
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Figura 27. Comunicacioén entre dos equipos segiin el modelo OSI (23).
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Las siete capas que conforman el modelo OSI son:
e Capa de aplicacion (capa 7).
e Capa de presentacion (capa 6).
e Capa de sesion (capa 5).
e Capa de transporte (capa 4).
e Capa dered (capa 3).
e Capa de enlace (capa 2).
e Capa fisica (capa 1, 12).

a. Capa de aplicacion. Esta capa contiene todas las funciones que

implican comunicacién entre sistemas abiertos que no se haya
realizado ya por las capas inferiores. Esto incluye funciones realizadas por

programas asi como funciones realizadas por humanos (12).

b. Capa de presentacion.

La capa de presentacion estd encargada de proveer las siguientes facilidades:
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e Identificacion del set de sintaxis a transferir.
e Seleccion de las sintaxis a transferir.

® Y acceso a los servicios de sesion (12).

Identificacion del set de sintaxis a transferir provee una o mas formas de

representar una sintaxis abstracta (12).

c. Capa de sesion
En el modo de conexién la capa de sesion provee los siguientes servicios:
e Establecer la conexion de sesion.
e Liberar la conexion de sesion.
e Transferencia de datos.
e Manejo de cadenas de caracteres (tokens).
e Sincronizacion de conexion de sesion.
e Reportes de fallas.
e Manejo de actividades.

e Resincronizacion (12).

En modo sin conexién la capa de sesiéon provee los siguientes servicios:
e Transmision utilizando el servicio del modo sin conexién de transporte.

e Reporte de fallas (12).

d. Capa de transporte. La capa de transporte identifica cada entidad

de sesion por su direccién de transporte (12).

En el modo de conexiéon la capa de transporte incluye las siguientes
funciones:

e Mapear la direccion de transporte a una direccién de red.
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e Multiplexar las conexiones de transporte a conexiones de red.
e Establecer y liberar conexiones de transporte.

e Control de secuencia de conexiones individuales.

e Deteccion de errores y monitoreo de calidad de servicio.

e Recuperacion de errores.

e Segmentacién, bloqueo y concatenacion.

e Control de flujo en las conexiones individuales.

e Supervision de funciones (12).

En el modo sin conexiéon la capa de transporte provee las siguientes
funciones:
e Mapear la direccion de transporte a una direccion de red.

e Deteccion de errores y monitoreo de calidad de servicio (12).

e. Capa de red
En modo de conexién la capa de Red provee las siguientes funciones:
e Enrutar y cambiar.
e Conexiones de red.
e Multiplexacion de conexiones de red.
e Segmentacion y bloqueo.
e Deteccion de errores.
e Recuperacion de errores.
e Secuenciacion.
e Control de flujo.

e Mapeo entre direcciones de red y direcciones de enlace (12).
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f. Capa de enlace
Las funciones realizadas por la capa de enlace son las siguientes:
e Mapeo de unidades de data de servicio de enlace.
¢ Identificacion e intercambio de parametros.
e Control de interconexion de circuitos de data.
e Deteccion de errores.

e Enrutar y cambiar (12).

En el modo de conexion las siguientes funciones también son realizadas:
e Establecer y liberar conexion de enlace.
e Division de conexién de enlace.
e Delimitacién y sincronizacion.
e Control de flujo.

e Recuperar errores (12).

g. Capa fisica
Los servicios que provee la capa fisica son:
e Conexiones fisicas.
e Unidades de data de servicio fisico.
e Puntos de fin de conexion fisica.
e Identificacion de circuitos de datos.

e Secuenciacion (12).

Los protocolos de cada capa residen dentro de su capa respectiva y son

manejados por las entidades de esa capa (12).
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Figura 28. Unidad de datos de cada capa del modelo OSI (10)
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4. IEEE Project 802. El instituto de ingenieros electricistas y electrénicos

estableci6 este proyecto con el fin de estandarizar los protocolos para de

LANSs, enfocandose en el modelo OSI y en el nivel de enlace de datos. De forma

mas especifica, se basa en el control de enlaces 16gicos (LLC por sus siglas en

inglés) y de acceso al medio (MAC por sus siglas en inglés). El LLC es a nivel

fisico, mientras que el MAC proporciona informacién como direcciones, control y

delimitacion de tramas y generacion de estado de las mismas (23).

El proyecto 802 también especifica otros estdndares: de redes de é&rea

metropolitana (MAN), de voz y datos integrados en LAN, de redes inalambricas,

entre otros (23).
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5. Comunicacién entre equipos de una red. La comunicacién entre

dos equipos inicia a nivel de hardware. Relacionando esto con las capas
del modelo OSI, en donde la comunicaciéon empieza en la capa 1, luego capa 2
y asi sucesivamente hasta la capa 7 (capa de aplicacién), las primeras dos

capas son a nivel de hardware y el resto a nivel de software (23).

a. Ethernet. Se refiere a la familia de productos para LANs que cubre el
estandar IEEE802.3. Existen tres velocidades de transmisiéon para
operacion, ya sea para fibra optica o para cables de par de cobre: 10Mbps, 100
Mbps, 1000 Mbps. Sin importar la velocidad de transmisiéon, Ethernet posee las

siguientes caracteristicas:

e Ficil de implementar, manejar y mantener.

e Permite implementaciones de bajo costo.

e Provee flexibilidad de topologias para instalacion de redes.

e Garantiza interconexiones exitosas y estandares de operacién, sin

importar el fabricante (8).

Una red Ethernet consiste de nodos y medios de interconexiéon. Los nodos

pueden ser de dos tipos:

e Equipos terminales de datos (DTE por sus siglas en inglés): estos
pueden ser el origen o el destino de una trama de datos. Usualmente
son computadoras, estaciones de trabajo o servidores.

e Equipos de comunicacién de datos (DCE por sus siglas en inglés): son

dispositivos que reciben y reenvian tramas a través de la red. Pueden
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ser repetidores, switches, enrutadores o interfaces de comunicacién

como tarjeta y médems (8).

En una estructura punto a punto, las conexiones pueden ser DTE-DTE, DTE-

DCE o DCE-DCE. La distancia entre cada equipo esta limitada a 500 metros (8).

1) Relacion légica entre IEEE 802.3 y el modelo ISO. En la Figura 29 se
observa la relacion entre IEEE 802.3 y el modelo OSIL.

La subcapa MAC de Ethernet tiene dos responsabilidades:

e Encapsulaciéon de datos, incluyendo el ensamblaje de la trama antes
de la transmisiéon y la detecciéon de errores en la trama durante y
después de la transmision.

e Control de acceso al medio, incluyendo la iniciacién de la transmisiéon

de la trama (8).

Figura 29. Relacion entre IEEE 802.3 y el modelo OSI (7).

Etharnet’s Logical Ralationship to the IS0 Refarence Modal

0S| EEE 802.3
reference referanca
medel miode
Application
Presentation
Session Upper-layer
1 protocols
Transport
Metwark e MAC-client IEEE 802-specific
Data link Media Access (MAC) |EEE 802 .3-specific
Fhiysical Physical (FHY) Media-specific
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2) Formato de la trama Ethernet.

Figura 30. Formato de la trama de Ethernet (7).

The Basic [EEE 802.3 MAC Data Frame Format
Transmission order: left-to-right, bit serial

______________________________________________ -
j—— FCS5 ermor detecfion coverage —————
FCS gensration span 44

| F'FIE|S=D| DA | SA | Length/Type | Dsta | Fad | FCS |

T 1 & B 4 |4_4a-'5m—-| ]

Field lemgth in byles

PRE = Preambile

SFD = Start-of-frame delimiter
DA = Destination address

SA = Source address

FCS = Frame check sequence

El formato de la trama Ethernet esta segmentado de la siguiente manera:

Predmbulo (PRE por sus siglas en inglés): Son unos y ceros alternados, los
cuales indican al destino el inicio de una trama. Ademas, esta disposicion de
unos y ceros permite la sincronizacion entre la trama entrante y el equipo

receptor (8).

Inicio de trama (SOF por sus siglas en inglés): Al igual que el PRE, es un byte
de ceros y unos que termina en 2 unos consecutivos que indican que el siguiente

bit es el primer bit de la direccién destino (8).

Direcciéon destino (DA por sus siglas en inglés): Este campo identifica al
equipo que va recibir la trama. El bit mds significativo indica si el destino es una
direccién individual o una direccion de un grupo. El segundo bit maés
significativo indica si el destino es administrado global o localmente. El resto de

bits identifican la direccién del destino o destinos (8).
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Direccién de origen (SA por sus siglas en inglés): Identifica al equipo que

envia. Es importante mencionar que solo puede ser un equipo el que envia (8).

Tipo: Indica si los bytes de datos estan contenidos en el campo de datos de la

trama o si la trama debe ser ensamblada (8).

Datos: una secuencia de bytes de hasta 46 bytes (8).

Secuencia de chequeo de trama (FCS): Contiene 32 bits para chequeo de
redundancia ciclica, la cual es creada al enviar la MAC y es recalculada al

recibirla, con el fin de revisar si hay tramas dafiadas (8).

b. Ethernet Industrial. En la actualidad, es importante que las grandes
corporaciones separen sus redes de operaciones y administrativas. Esto
es necesario, ya que la red de operaciones tiene que ser més robusta y confiable,

ya que el entorno industrial asi lo requiere (7).

Existen otros protocolos industriales, como el Device Net, Profibus y
Modbus, los cuales requieren de distintos valores de voltaje de alimentacion,

utilizan distintos cables y poseen distintos requerimientos de comunicacién (7).

En vez de utilizar varias redes cada una con su protocolo, se puede utilizar

Ethernet Industrial para unificar todo (7).
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Figura 31. Ethernet (8).
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1) Ethernet Industrial y su relacién con el modelo OSI. Ethernet
Industrial se basa en los estdindares de Ethernet, por lo que permite

continuar utilizando las aplicaciones y herramientas, s6lo que sobre una
infraestructura mas eficiente. Ademas de que provee a los dispositivos de
manufactura una forma mas rapida de comunicarse, Ethernet Industrial da a los
usuarios conectividad y transparencia, permitiéndoles conectarse a los

dispositivos sin necesitar gateways distintos (7).

Una de las diferencias con Ethernet, es que Ethernet Industrial requiere
equipo disenado para operar en ambientes industriales, es decir, a valores
extremos de temperatura, altas vibraciones, entre otras condiciones. Ademas,
este equipo es modular y utiliza 24VDC para alimentacion en fuentes de voltaje
que incluyen redundancia para evitar fallos. También es importante mencionar
que Ethernet Industrial y los protocolos de control que usa, utilizan la tecnologia
disponible para el estdndar Ethernet y el protocolo IP, asi como sus
caracteristicas, entre ellas: control multicast, calidad de servicio, VLANSs, alta

disponibilidad y seguridad (7).
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6. Correo electronico. Se utiliza para enviar mensajes electrénicos, los
cuales pueden contener texto, imdgenes, documentos, entre otros. Para el
envio, se necesita tener una cuenta, la cual tiene la estructura de

nombre_de_usuario@dominio. Las direcciones de correo electrénico son Gnicas

(18).

Cuando se envia un correo electrénico, este llegard a un servidor, el cual
revisard si él conoce la direccién de correo electréonico destino. Si la conoce,

entonces enviara el mensaje a dicha direccién (18)

7. Direccionamiento. Para que dos equipos se comuniquen entre si, se

necesita que cada uno esté identificado. Esto se logra asignando
direcciones a cada equipo de la red. Existen varios dispositivos que conforman
una red: Computadores, repetidores, concentradores, conmutadores, puentes y
enrutadores (routers). De estos, solo los computadores, puentes y enrutadores

necesitan tener direcciones asignadas (23).

Existen tipos de direcciones segtn el protocolo: direcciones MAC (cada
dispositivo debe tener su propia direccion MAC, no pueden haber dos
dispositivos con la misma direccion MAC), direcciones IP (es la empleada por el
protocolo IP, consta de 32 bits), direcciones IPX (se compone de la direccion de la
red y del nodo y un nimero de socket), direcciones Apple (es empleada por el
protocolo DDP de Apple Talk), direcciones DECnet (estd compuesta de la
direccién de la red y del nodo) y direcciéon NetBIOS (corresponde al nombre del

dispositivo) (23).
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[. SIMATIC S7-300

Esta gama de modelos han sido disefiados enfocados en ingenieria de
manufactura y tanto para aplicaciones centralizadas, como para distribuidas.

Entre sus principales caracteristicas estan:

Poseen la habilidad de integrar CPUs con interfaces de Ethernet Indutrial y
PROFINET.

e Cuando se usa en una configuracién modular, no es necesario instalar reglas

para los médulos de entradas y salidas.
e La mini tarjeta de memoria (Mirco Memory Card) funciona para almacenar

los datos y el programa, por lo tanto no es necesario una bateria de respaldo,

lo cual reduce costos.

e Se le puede integrar tecnologia de seguridad y control de movimiento (27).

1. CPU 315-DP
Figura 32. PLC Siemens 315 (25).
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a. Elementos de manejo y visualizacion de la CPU 315-DP. El

selector de modo tiene 3 posiciones, estas se pueden observar en la

Figura 33 (25).

Figura 33. Posiciones del selector de modo (25).

Pasicién Significado Explicaciones
RUM Modo RUMN La CPU procesa el programa de usuarnio.
STOP Modo de operacicn Lz CFU no procesa ningdn programa de usuario.
STOP
MRES Borrado toial Pesicion no enclavable del selector de modo para el borado
total de la CFUL El borrada total mediante el selecior de mado
de operacion requiere una secuenda especial de operacion.

Los LEDs indicadores de estado y error tienen, dependiendo del color de

cada uno, un significado, estos se pueden observar en la Figura 34 (25).

Figura 34. Significado de los LEDs segun el color (25).

Mombre del LED Color | Significade

SF rojo Error de hardware o software.
DCEY verde | Alimentacion de 5Y para CPU y bus del 57-300.
FRCE amarill [LED encendido: Peticidn de forzado permanente activa
@ LED parpadea con 2 Hz: Fumcion de test de intermitencia de la
estacian
FM verde | CPU en RUN.
En el aranque, el LED parpadea con 2 Hz, en la parada, con 0,5 Hz
STOR amarill | CPU en STOF o bien en PARADA o amangue.

E| LED parpadez en la peficidn de borrado total con 0,5 Hz, durante
el borrado tofal con 2 Hz

El moédulo dispone de una interfaz multipunto (MPI por sus siglas en
inglés), la cual funciona como interfaz con una PG/PC, OP/TP o para
comunicacién en una subred MPIL. La velocidad de transferencia es de 187.5

kbits/s, pero se puede alcanzar una velocidad de 12 Mbit/s (25).

Ademas, dispone de una interfaz PROFIBUS DP, que se puede utilizar para

conectar equipos de periferia descentralizada, pudiéndose configurar para
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funcionar como maestro o como esclavo. Cuando estd en modo maestro, los
pardmetros son enviados a la interfaz PROFIBUS DP. Ademaés de poder conectar
PG/PC, OP/TP, esclavos y maestros DP, se pueden conectar actuadores y

sensores (25).

J. CP 343-1 (57 para Ethernet Industrial)

Este médulo trae asignada de fabrica una direccion MAC, aunque se puede
cambiar por medio de la configuracion. Permite la conexién de S7-300 a Ethernet
Industrial. Soporta funciones PG, funciones de operacién y observacion,
intercambio de datos a través del modelo cliente-servidor, direccionabilidad,

ademas de ser compatible con S5 (24).

Figura 35. Médulo CP 343-1 (24).

indicador LED
e Intertace AULITF:
Conector SUS-D ge 15 poios
con Inmoviizador deslizans
Sekeclrdeodr S ‘ intertace TP

Conecior nembra RJ-45 de
3 polos

Puede configurarse a través de MPI o LAN/Ethernet Industrial. El requisito

es usar una version de STEP7 a partir de la V2.x (24).
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Se debe montar en el rango de slots entre 4 y 11, en los bastidores 0 a 3. Es
importante mencionar que la alimentacién debe ser la misma que la que provea

voltaje ala CPU (24).

En el panel frontal, se encuentra el indicador mostrado en la Figura 36(24).

Figura 36. LEDs del panel frontal del CP 343-1 (24).

CP 3451
Fanel frants SF

LINK
RXTX

STOP

Conectar nembe
Rd—E FAST

Una combinacion de los diodos indicadores SF, RUN y STOP representa
algtn estado operativo del CP, las combinaciones se encuentran en la Figura

37(24).

Figura 37. Estados operativos del CP 343-1 (24).
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Dichos estados operativos pueden ser controlados a partir del selector de
modos o por medio de STEP?. El selector de modos puede estar en modo STOP o
RUN (24).

Los diodos indicadores LINK, RX/TX, FAST y FD informan sobre el estado

de la interface del CP, el significado de estos se encuentran en la Figura 38(24).

Figura 38. Significado de los LEDs LINK, RT/TX, FAST y FD (24).

LED Significado [LED encendido)
LINE-LED (werde) sefiallza que existe un enlace con ITRTR
RMTH-LED (verme) destelanmo: CP enviaiecibe a traves de TRITRAU
FAST-LED (verds) sefiallza que existe un enface con ITRTE con 100 Moltis (Fast Sher-
net}
FO-LED |verde] sefializa que existe un enlace can doplex compleso

El nimero maximo de enlaces via Ethernet Industrial es de 32.

Ofrece una conexién Full Duplex de 10/100 Mbit/s con identificacion y

negociacion automaticas (24).

K. Palé

También se le conoce como palé o paléa. Es un armazén que sirve para
facilitar el levantamiento de objetos, colocandolos sobre el palé, preferiblemente

apilados de forma ordenada. Puede ser de madera, pléstico o metal (29).
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Figura 39. Partes de un palé (29).
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Existen varios tipos en relacion a las dimensiones:

Palé europeo: mide 80cm*120cm, por lo que es ideal para aprovechar las

medidas de las cajas de los trailers (240cm de ancho) (29).

Figura 40. Palé de tamafio 1200x800 mm (29).

EUROPALET STANDARD INDUSTRIAL 1200 x 800 mm

Euro Palet
3 patines fongitudinales
Ovm. Ext: 1200 x 800 x 150 mm
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Figura 41. Dimensiones de un palé europeo (29).
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Palé universal: mide 100cm*120cm, también se le conoce como palé estandar

(29).

Figura 42. Palé de tamafio 1200x1000 mm: (29).

PALET STANDARD INDUSTRIAL ISO 1200 x 1000 mm

150 PALET
Patines por los cuatio lados
Oim. Ext: 1200 x 1000 x 150 mm

L. Proceso en un salén de embotellado

1. Despaletizadora. Un montacargas coloca en la entrada del transporte
de palé, un palé con cajas apiladas por pisos, cada piso formado por 3*3
cajas, cada caja conteniendo botellas vacias. Este palé recorrerd la banda

transportadora hasta llegar a la maquina despaletizadora. Esta maquina recoge
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cada piso de cajas, las cuales entran al salén de embotellado, mientras que el palé

vacio recorrerd la banda del transporte de palé hasta llegar a la paletizadora (5).

2. Desencajonadora. Las cajas, con botellas vacias, entran en la

desencajonadora acarreadas por un transportador. La desencajonadora
utiliza un sistema de succién, por medio de tulipas, para extraer las botellas de
las cajas y colocarlas en la salida de la desencajonadora. Estas botellas seguirdn
su recorrido en el transporte hacia la lavadora de botellas. Las cajas vacias iran a

la lavadora de cajas (5).

3. Lavadora de botellas. La entrada de la lavadora cuenta con una serie

de carriles para que las botellas se formen en varias filas y asi puedan
entrar en una especie de panal de canastas, las cuales transportaran la botella en
todo momento durante su recorrido por el interior de la lavadora. En el interior,
las botellas son rociadas con agua caliente y con soda cdustica, esto ayuda a la
remocion de los desechos que las botellas puedan contener y a despegar la
etiqueta de la botella. La lavadora de botellas, cuenta con un ducto por el cual los
desechos y las etiquetas son expulsados de la maquina hacia un contenedor, para
luego darle seguimiento correcto a estos desechos. Las botellas contintian su
recorrido dentro de la lavadora y en la etapa final del lavado de botella,
solamente se remojan con agua para retirar cualquier residuo de soda caustica, y
por ultimo se escurren las botellas en la salida de la maquina. Las botellas al salir

de la maquina, son nuevamente acarreadas en el transportador (5).

La lavadora de botellas tiene un tdltimo ciclo de autolavado después de cada
una de sus jornadas, en el interior, se rocia diéxido de cloro para mantener la

higiene dentro de la maquina (5).
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4. Inspector de botellas. Esta maquina se utiliza para evaluar el estado de
la botella, si aun es ttil o si se desecha. La evaluacion de los envases
vacios comprende cuatro unidades de inspeccion:
e Una inspeccién del fondo.
¢ Una inspeccion de la superficie de boquilla.
e Una deteccion de liquido residual con técnica de alta frecuencia.

¢ Una inspeccion de pared (5).

5. Llenadora de botellas. Las botellas son llenadas en un carrusel que
posee un sistema de inyeccién por véalvulas. Por medio de las valvulas se
inyecta la cerveza en la botella, hasta alcanzar el nivel estandarizado, este nivel
se detecta por medio de un sensor ubicado en la misma valvula de inyeccion.
Luego de llenadas las botellas se les coloca la tapa. A la salida de la llenadora,
estd ubicado un inspector de nivel, el cual rechaza o acepta una botella llena,
dependiendo de la altura del liquido que presente. Las botellas contintian su

recorrido por la linea en el transportador (5).

6. Pasteurizadora. Las botellas llegan a la pasteurizadora con el fin de
elevar la temperatura de la cerveza para que esta quede libre de cualquier
bacteria que pueda contener. Este proceso consiste en un aumento de
temperatura gradual en las botellas hasta que la cerveza alcance los 66°C
(temperatura de pasteurizaciéon) para asegurar que el producto no contenga
bacterias, luego gradualmente baja la temperatura durante el paso de la botella
por la maquina, hasta salir a una temperatura ambiente de 27°C. La botella

nuevamente ingresa al transportador y se dirige hacia la etiquetadora (5).
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7. Etiquetadora. La botella ingresa al carrusel de etiquetado en el que se le

adhiere la etiqueta, aplicada al cuerpo de la botella, por medio de un
sistema de cepillos y pegamento liquido. Luego las botellas contintian su

recorrido hacia la encajonadora (5).

8. Encajonadora. Las botellas ingresan a la mesa de la encajonadora, en la

cual se enfilan en unos carriles, para luego ser colocadas en las cajillas, por

medio de un sistema de presion hidraulico (5).

9. Paletizadora. Ocurre el proceso inverso de la despaletizadora. Un palé
vacio estara esperando en la paléizadota para que esta apile cajas, con

botellas llenas, sobre él. Formard hasta 5 pisos de cajas, cada piso formado por

3*3 cajas (5).



Despaletizadora

Figura 43. Maquinas que forman parte del proceso de embotellado
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V. ANTECEDENTES

Cualquier proceso, con el paso del tiempo, necesita ser actualizado, ya que se
desarrollan nuevas tecnologias que pueden implementarse para mejorar su
funcionamiento y, en ocasiones, algunos elementos del proceso dejan de ser
necesarios para el funcionamiento o, simplemente, dejan de utilizarse. El
transporte de palé del salon de embotellado #3 tiene deficiencias en su
funcionamiento, ya que algunas condiciones no son las 6ptimas. Ademas, para
que funcione una parte del proceso, se requiere que un operador la maneje, ya
que esta solo funciona en modo manual. Esto hace que se requiera la presencia
de un operador, no sélo para la supervisiéon del proceso, sino para que una parte
del proceso funcione. Con el paso de los afos, se han hecho modificaciones, sin

embargo, los planos eléctricos siguen igual y es necesario actualizarlos.

Es necesario disefiar un nuevo panel eléctrico para colocar los componentes,
ya que el actual tiene los componentes ordenados e identificados pero el
cableado esta desordenado. Esto ocasiona que la revision de las conexiones, sea
tediosa. Ademas, el desorden del cableado aumenta la probabilidad que exista
un error en alguna conexion. Con el disefio de un nuevo panel y el reemplazo del
cableado por nuevo, se evitard tener componentes en el panel que no estan

siendo utilizados, como ocurre en el panel actual.

Al utilizar un PLC para manejar el proceso, el control se hace mas robusto.
Cuando se requiera cambiar alguna condicién ya no habra que cambiar alguna
conexion en el panel, sino que se hara por medio del programa del PLC. Al
colocar una pantalla de tacto para reemplazar al teclado de botones, se mejora la

visualizacion del proceso, haciéndolo mas amigable al operador.
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Cuando ocurre algtin evento, como la activacién de un paro de emergencia,
no se tiene un control de la hora, ni de qué botén fue presionado (ya que existen
varios botones de paro de emergencia) y no hay manera que el jefe del saléon de
embotellado sepa lo ocurrido, a menos que él esté fisicamente en el lugar del
proceso. Con el monitoreo que se implementard, se podrd observar el proceso
desde cualquier lugar, ya sea para accesar a él por medio de las pantallas o para
ver el estado de las entradas y salidas en tiempo real, siempre y cuando se esté
conectado a la red interna. Ademads, se comenzara con la implementacién del
envio de correos electrénicos, aprovechando la red interna y mejorar el

monitoreo sobre el proceso.



VI. DESCRIPCION DEL PROBLEMA

Este trabajo comprende la optimizacién del transporte de palé del salon de
embotellado #3. El transporte de palé, es una banda transportadora, en la cual, al
inicio, un montacargas deja un palé con cajas, las cuales contienen botellas vacias.
Dichas cajas estdn apiladas sobre los palés formando de 4 a 7 pisos, cada piso
formado por 9 cajas, dispuestas en 3 filas y 3 columnas. Para la explicacién que
estd a continuacion, se le llamara “palé lleno tipo 1” cuando el palé tenga cajas
con botella vacia y “palé lleno tipo 2” cuando el palé tenga cajas con botella

llena.

A. Descripcion general del proceso

En bodega, los palés tipo 1 se trasladan por montacargas al transporte de
palé de cada salon de embotellado, dependiendo del tipo de botella que
contenga. El recorrido en condiciones normales, es decir, sin que exista
acumulacién de palés por la espera a través de la banda de transporte, es el
siguiente:

1. El montacargas deja un palé lleno tipo 1 sobre el inicio del transporte
de palé. El palé lleno tipo 1 comienza el recorrido del transporte de

palé.

2. El palé lleno tipo 1 llega a la maquina despaletizadora. Esta se encarga

de recoger las cajas con botellas vacias piso por piso, es decir, de 9 en 9.

Dichas cajas van a la maquina desencajonadora, la cual sacara las botellas vacias
de la caja. Las botellas recorreran el transporte de la linea de embotellado,

mientras que la caja vacia ird a la lavadora de cajas.
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3. El palé vacio seguird la banda de transporte, hasta llegar a la maquina
paletizadora. Dicha méquina colocard de 4 a 7 pisos de cajas sobre el

palé, cada piso formado por 9 cajas, dispuestas en 3 filas y 3 columnas, con
botellas llenas. En otras palabras, la maquina paletizadora realiza el proceso
inverso de la maquina despaletizadora. El palé lleno tipo 2 llegaré el final de la
banda de transporte, donde seré recogido por un montacargas, para ser llevado a

bodega.

4. Entre la maquina paletizadora y el segundo inversor, se encuentra el
almacén de palé, el cual consta de tres transportadores. Los motores de

estos tres transportadores pueden girar en ambas direcciones. La funcién del
almacén de palé es evitar la acumulacién de palés en los transportadores que
estan entre la entrada de la maquina paletizadora y la maquina despaletizadora.
En el segundo transportador del almacén se apilaran los palés. Esta parte del
proceso también puede enviar palés, de la pila, al segundo inversor. El almacén

de palé se maneja por medio de un teclado de botones.

La Figura 44 es una vista superior del transporte de palé. Cada ntmero
representa al paso enumerado anteriormente. Las flechas indican la direcciéon en

la que el palé recorre el proceso.



57

Figura 44. Vista superior general del transporte de palé del salén de embotellado
#3

B. Descripcion del proceso con imagenes

A continuacién se explica el proceso del transporte de palé del salén de

embotellado #3, mostrando imédgenes de cada parte del mismo.

1. Un camion llega a bodega. Varios montacargas descargan los palés. Cada
palé contiene hasta 5 niveles de cajas, cada nivel compuesto por 9 cajas,
dispuestas en 3 filas y 3 columnas. Cada caja contiene botellas vacias. Estos palés

son transportados a bodega.

2. Un montacargas trasladara un palé con cajas de botellas vacias hacia el
trasporte de palé. Lo dejard sobre el primer transportador del proceso.

Para economizar tiempo, el montacargas traslada 2 palés, dejandolos sobre el
primer transportador. El estado de una fotocelda indicara si hay 1 ¢ 2 palés. La
banda transportadora comenzara a trasladar un palé hasta que el montacargas

haya quitado el que esta arriba.
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Figura 45. Inicio de la banda del transporte de palé del salén de embotellado #3.

3. La banda transportadora llevara el palé con cajas de botellas vacias hasta
la maquina despaletizadora, la cual se encarga de recoger todas las cajas

que lleva el palé, un nivel a la vez.

Figura 46. Entrada a la maquina despaletizadora del transporte de palé del salon
de embotellado #3

4. En la parte superior de la mdaquina despaletizadora hay 3 bandas
pequenas. Por cada nivel de cajas con botellas vacias que quite la
maquina, irdn 3 cajas por banda. Estas 9 cajas que formaban un nivel en el palé,

entraran al salon de embotellado.

5. El palé vacio, continuara por la banda de transporte.
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Figura 47. Bandas de la maquina despaletizadora del transporte de palé del salon
de embotellado #3.

6. El palé vacio llegara al primer inversor. Este, al cumplirse las condiciones
de presencia de palé, girard. La funcién del inversor es permitir el cambio

de direccién de la banda (en este caso 90°), ahorrando espacio.

Figura 48. Primer inversor. Vista desde el transportador que recibira el palé que
envia el primer inversor

7. El palé vacio serd enviado por el primer inversor otro transportador.

Luego, llegara el segundo inversor.

8. El segundo inversor puede enviar el palé en 2 direcciones:
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» Hacia el transportador que lo llevara hacia la maquina paletizadora
(se mostrara en los pasos 9 al 12)

* Hacia el almacén de palé (se mostrara en los pasos 13 al 18)

9. El segundo inversor girard para enviar el palé hacia la maquina

paletizadora.

Figura 49. Maquina paletizadora del transporte de palé del salén de embotellado
#3.

10. Cuando el palé vacio llegue al transportador de la maquina paletizadora,
esta se encargara de realizar el proceso inverso de la maquina
despaletizadora. Es decir, colocara hasta 5 niveles de cajas con botellas llenas,

cada nivel formado por 9 cajas, dispuestas en 3 filas y 3 columnas.

11. Las cajas con botella llena provienen del salén de embotellado, luego de
que las cajas pasan por el proceso de lavado y las botellas pasan por todo

el proceso de lavado, llenado y etiquetado.
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Figura 50. Maquina paletizadora del transporte de palé del salén de embotellado
#3

12. Al terminar de cargar el palé, este serd transportado al final del proceso,

donde un montacargas lo recogera y llevara a bodega.

Figura 51. Ultimos transportadores del transporte de palé del salén de
embotellado #3

13. Cuando ocurre una acumulacién de palés vacios, uno por transportador,
en los transportadores que hay desde antes de la méaquina paletizadora
hasta la salida de la maquina despaletizadora, el segundo inversor enviara el

palé que esté sobre él, hacia el almacén de palé.
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Figura 52. Vista desde el altimo transportador del almacén de palé hacia el
primer y segundo inversor

14. En la Figura 53 se observa una vista superior del almacén y en la Figura 54

el tablero de botones que lo maneja.

Figura 53. Vista superior del almacén de palé del transporte de palé del salén de
embotellado #3.
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Figura 54. Teclado para manejar el almacén de palé del transporte de palé del
salon de embotellado #3

15. La parte del almacén estd compuesta por tres transportadores. De estos, el
mas importante es el segundo transportador, ya que en él ocurre el

proceso de apilacion de palés vacios.

16. La pila de palés tiene un limite de altura. Una fotocelda indicara si se ha
alcanzado ese limite. Cuando esto ocurra, la pila de palés sera enviada al

tercer transportador.

17. Cuando haya una pila de palés en el dltimo transportador, un
montacargas puede retirar la pila. Asi, si una pila en el segundo
transportador volviese a alcanzar la altura méxima, sera enviado al dltimo
transportador. En la practica, esto no ocurre, ya que no se acumulan suficientes

palés para que sea necesario esto.

18. Cuando en el transporte de palé no haya presencia de palé en los
transportadores que estdn desde antes de la entrada de la maquina
paletizadora hasta la salida de la maquina despaletizadora, el proceso enviara un
palé del almacén, ya sea de la pila del segundo transportador o trasladara la pila

del tercer transportador hacia el segundo, con el fin de extraer un palé de la pila.
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Si tampoco hubiesen palés disponibles en el almacén de palés, entonces el

proceso indicard que no hay palés para usar.

C. Interaccion del transporte de palé con las maquinas

despaletizadora y paletizadora

« El transporte de palé se relaciona con la méquina despaletizadora y la
maquina paletizadora por medio de sefiales. Se analiz6 cuales eran

necesarias y esas fueron las que se utilizaron en el programa.

* Se redefini6 el tiempo de los temporizadores utilizados (en inversores,
almacén, etc.), con el fin de que se minimizara el tiempo de transporte de

palé a través de los transportadores.

* Se analizaron las mejores condiciones para que se envie un palé al
almacén, asi como para que se solicite uno. Con esto, se logré mejorar el
funcionamiento, ya que inicialmente las condiciones que estaban definidas para

solicitar un palé al almacén, no eran las adecuadas.

D. Plano del transporte de palé del salén de embotellado #3 de

Cerveceria Centro Americana S. A.

En la Figura 55 se observa un diagrama de la vista superior del proceso. En
dicho diagrama se encuentra la posiciéon y nombres de las fotoceldas y sensores,
asi también el nombre del motor que corresponde a cada transportador y a cada
uno de los inversores. También se observa la parte del almacén de palé, que se

encuentra en la parte superior izquierda.
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El diagrama de la Figura 55 estd en aleman, ya que las maquinas fueron
fabricadas en Alemania, por lo que los manuales y diagramas impresos estan en

aleman.

Figura 55. Ubicacion original de fotoceldas y sensores

En la Figura 56 se puede observar el armario con el panel de componentes.
El cableado se ve desordenado, ya que cada vez que el saléon de embotellado #3
entra en funcionamiento, es necesario revisar el cableado para asegurarse que el

transporte de palé va a funcionar adecuadamente.



66

Figura 56. Armario del panel eléctrico del proceso.
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El diagrama de flujo del proceso se dividi6é en 4 tramos, la descripciéon de estos
hace referencia a la Figura 55. El primer tramo, observado en la Figura 57,
comprende la entrada del montacargas, y los transportadores T1, T2, T3 y T4 los
cuales se encuentran antes de la maquina despaletizadora. El segundo tramo,
Figura 58, comprende el ingreso a la méquina despaletizadora hasta la entrada
del inversor 1, I1, pasando a través del transportador 5. Este tramo toma en
cuenta la posibilidad de realizar un ingreso al almacén por acumulacién de palés.
La Figura 59 muestra que ocurre entre el transportador 6 y el inversor 2, los dos
posibles ingresos de palés hacia 12, uno desde el T6 y otro desde almacén. El
tramo 4, Figura 60, muestra el recorrido del transportador 7 al palé pasando por
el T8, y toma en consideracion la oportunidad de extraer un palé del almacén. El
altimo tramo, Figura 61, muestra el recorrido del transportador 9 a la salida final,
recorriendo los transportadores T10, T11 y T12. Por ultimo se muestra un
diagrama, Figura 62, con el proceso para ingresar un palé al almacén, este

proceso comprende Al, A2y A3.
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Figura 57. Diagrama de flujo del proceso, tramo 1: montacargas a T4.
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Figura 58. Diagrama de flujo del proceso, tramo 2: despaletizadora e I1.
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Figura 59. Diagrama de flujo del proceso, tramo 3: T6 e 12.
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Figura 60. Diagrama de flujo del proceso, tramo 4: paletizadora.
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Figura 61. Diagrama de flujo del proceso, tramo 5: T9 a la salida final.

Inicio
tramo 5

El palé es enviado
de la paleta T9

¢ T10 esta
ocupado?

NO

v

El palé sera
transportado de
T9aT10

¢T1ll esta
ocupado?

NO

}

El palé sera
transportado de
T10aT11

¢ T12 esta
ocupado?

NO

v

El palé sera
transportado de
TllaT12

4

Un montacargas
recoge el palé
cargado y lo
translada a bodega

71



72

Figura 62. Diagrama de flujo del proceso. Ingreso al almacén.
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VII. METODOLOGIA

Se conoci6 el transporte de palé del saléon de embotellado #3 de Cerveceria
Centro Americana S.A., las partes fisicas que lo componen y la ubicacién de las
mismas. Se usdé como herramienta Internet, se buscarén documentos sobre las
partes que componen al proceso, con el fin de conocer su funcionamiento. Se
aprendi6 a usar los dos programas que se utilizaron (uno es para programar el
PLC y el otro para programar las pantallas de tacto). Se realiz6 un diagrama del
proceso, para familiarizarse con él y su funcionamiento. Se consult¢ al jefe de los
salones de embotellado para resolver dudas y para discutir sobre las mejoras que

se pueden hacer.

Se desarroll6 el programa del PLC y luego el programa de la pantalla que
sustituird al teclado. Se simularon para verificar su funcionamiento y asegurarse

que opera adecuadamente.

Se disefi6 el panel eléctrico de los componentes, discutiendo con el jefe de los
salones de embotellado la posicion de cada componente. Al tener el disefio
terminado, se solicit6 al jefe del saléon de embotellado la autorizacién para la

implementacion.

Luego, se desarroll6 la parte relacionada con Ethernet, es decir, el acceso a
los componentes del proceso (el PLC y la pantalla), haciendo las configuraciones
necesarias. Se asignaron direcciones IP a los componentes que lo requirieron. Se
verific6 que la comunicacién funcionara correctamente. Se comenzé con la
implementaciéon del envio de correos electronicos para el envio de avisos

preprogramados.
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La redaccién del Trabajo de Graduacién comenzé en la segunda semana y
finaliz6 una semana después de haber revisado el funcionamiento. Asi, si era
necesario realizar algtin cambio, se dispondria de una semana mas para hacer el

cambio respectivo en el trabajo escrito.

A. COMPONENTES DISPONIBLES

Se dispuso de los siguientes componentes. Todos estaban disponibles en el
almacén:

+ PLC Siemens (SIMATIC S7-300 CPU 315-2 DP).

*  Modulo SIMATIC NET (CP 343-1).

*  Mobdulos E/S Siemens (SM323 DI16/DO16 x DC24V).

* Mobdulos E/S TURCK (FLDP-IM8-0001 Ident-No. 6825320 y

FLDP-IOM1616-000 Ident-No. 6825338).

* Guardamotores, contactores y seccionadores.

* Fuente DC24V.

« Pantallas de tacto Siemens (TP177B y MP277)

+ Bastidores.

+ Canaletas.

e Armario.



VIII. DESARROLLO

A. Delimitacién del proceso y su funcionamiento.

Para ver los cambios realizados en el proceso y su funcionamiento, se pueden
dividir en tres &reas: los cambios realizados a nivel de hardware, los cambios
realizados en el funcionamiento a través de la implementacién del software y los

cambios en la documentacion.

1. Cambios a nivel de hardware. El principal cambio es el panel
eléctrico, el cual se puede ver en la Figura 63 para la parte izquierda del
armario y la Figura 64 para la parte derecha. Se puede observar las diferencias
con la Figura 56, donde se muestra el panel eléctrico original. Ademads, el uso de
los moédulos Turck, los cuales son externos y permite separar en moddulos el
cableado del panel eléctrico hacia las entradas y salidas del proceso. Otro cambio
importante es el reemplazo de teclado para manejar al almacén de palé por una
pantalla de tacto.

Figura 63. Parte izquierda del panel eléctrico nuevo
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Figura 64. Parte derecha del panel eléctrico nuevo

2. Cambios en el funcionamiento a través de la implementacion

del software. Antes, el operador tenfa que manejar la pila de palé en el
almacén cuando esta habia llegado a la altura méxima. El tenia que mandar la
pila al altimo almacén (y también el proceso inverso), por medio del panel de un
panel de botones. Se automatizo esta parte del proceso para que no sea necesario
que el operador haga esto. Ademas, si se quiere manejar esta parte en modo
manual, se puede hacer. Se coloc6 una pantalla de tacto, la cual permite la
seleccion entre el modo manual y automatico, ademas de que se puede ver la
visualizacion de esta parte del proceso. También se implement6 que los primeros
dos transportadores del proceso funcionen en modo manual y en dos direcciones
(hacia adelante y hacia atras), aunque esto serd utilizado cuando se proceda a

colocar una pantalla de tacto que sirva para visualizar todo el transporte de palé.



Figura 65. Imagen principal de la pantalla de tacto.
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Figura 67. Ejemplo de modo automatico sin presencia de palé, pinzas afuera.
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Figura 68. Ejemplo de modo manual sin

§fl' SIMATIC WinCC flexible Runtime

presencia de palé.
EEX
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Figura 69. Ejemplo de modo manual con presencia de palé en el primer y
segundo transportador.
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Figura 70. Ejemplo de modo manual vista del almacén sin presencia de palé,
pinzas adentro
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Inicialmente no se tenia un control sobre las pinzas del almacén de palé
(estas son las encargadas de levantar el palé). Se program¢, para cada pinza, una
variable de entrada, la cual servira para que el programa sepa si las pinzas estan
afuera o no. Con esto, se evita que el almacén de palé suba o baje de nivel si las

pinzas no estan en la posicion adecuada.

Existia el problema de que el segundo inversor mandaba un palé al almacén
de palé. Cuando el palé iba por el primer transportador dicha parte del proceso,
el transporte de palé le solicitaba al almacén un palé. Entonces, el palé que iba
por el primer transportador era enviado de regreso al segundo inversor,
consumiendo tiempo innecesario. Entonces, se reevaluaron las condiciones para
que el transporte de palé le solicite palé al almacén y también se reevaluaron las
condiciones para que el transporte de palé, por medio del segundo inversor,

envie un palé al almacén.

Aunque esta fuera de los limites de este trabajo, se comenzé con la
implementacion del envio de correos electrénicos y generaciéon de un archivo de
Excel con informaciéon sobre eventos y alarmas del proceso, obteniendo

resultados exitosos para las pruebas que se realizaron.

Se le asign6 una variable de entrada a cada botén de parado de emergencia,

asi se puede saber qué botén se presiond.

3. Cambios en la documentacion. En la se puede observar el plano de

la vista superior del transporte de palé actualizado, ya que en la
Figura 55 se muestra el plano original y hay fotoceldas que se quitaron e
informacién que no aparece. Ademds, en la se puede observar la lista de
variables y la descripciéon de cada una, con esto se facilita la interpretacion de las

variables.
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B. Asociacion entre nombres de las variables (entradas y salidas) con

su respectivo componente en el proceso.

En la seccion B del apéndice, pagina 174 , se puede la lista de variables por

nombres, su entrada, salida o marca y su descripcién.

C. Organizacion del programa.

STEP 7 organiza los programas por bloques, siendo OB1 el principal y el
Unico que siempre debe estar. Ademas, existen bloques de funcién (FB). El uso
de los bloques de funcién permite modular el programa. En un programa
modulado, el OB1 sera el encargado de llamar a las funciones, las cuales

contendrédn partes del programa.

Se decidi6é que los botones de parado de emergencia tengan prioridad sobre
cualquier otro proceso. Entonces, en el OBl se encuentran los segmentos
relacionados con dichos botones. Ademas, en este bloque se evalta si esta en
modo automético o manual y si ya se colocé el palé por primera vez, desde el

encendido del proceso, en el primer transportador.

El programa del PLC esta organizado asi:
OB1: Bloque principal del programa

FCs: En la Tabla 1 se explica brevemente en qué consiste cada uno.

En el OB1 del programa llama al FC de SeguridadPinzas, evalta si se
presiond algiin hongo y a partir de eso y de otras marcas, se ejecutan los FCs de

modo manual o automatico.
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Tabla 1. Breve descripcion de cada FC

FC Breve descripcion
50 Funcionamiento automatico del transporte de palé
60 Funcionamiento manual del transporte de palé
70 Se presionod botén de parado de emergencia
101 Primeros dos transportadores del proceso en modo automatico
102 Primeros dos transportadores del proceso en modo manual
103 Condiciones para enviar palé al almacén en modo automatico
Transportadores en modo automatico del segundo inversor al final
105 del proceso
Segundo inversor en modo automatico, depende del modo del
107 almacén
119 Transportador del almacén que esta luego del segundo inversor
120 Parte del almacén en modo automatico
121 Ultimo transportador del almacén, modo automatico
125 Cargar palé en almacén, modo automatico
126 Altura maxima de la pila de palés en el almacén
127 Transportador del almacén que hace la pila, modo automatico
129 Enviar palé al almacén, modo automatico
130 Manejo del almacén en modo manual
131 Estado almacén (nivel de altura del almacén: bajo, medio, alto)
132 Para verificacién del estado de las pinzas para seguridad
140 Para uso de la pantalla de tacto para mostrar mensajes




83

A cada variable (entradas, salidas y marcas) se le asign6 un nombre. Para
mantener una relacion el nombre de las variables del proceso antes de la
optimizacién, se utilizaron los mismos nombres, solo que ahora se le agregé una

breve descripciéon de cada variable, para que se puedan identificar mejor.

La documentacion original es un cartapacio con hojas de los diagramas de las
conexiones. Esta informacién es util, ya que es utilizada para revisar las
conexiones antes de que se requiera que el proceso entre en funcionamiento.
Entonces, se decidi6 agregar documentacion, en forma de manual para explicar

aspectos del software y conexiones nuevas del hardware.

D. Descripcion del programa de WINCC para la pantalla

WINCCFlex organiza el programa por imagen, donde cada imagen sera
mostrada en la pantalla de tacto. En la Tabla 2 se explica brevemente qué hay en

cada imagen del programa.
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Tabla 2. Breve explicacién de las imégenes del programa de la pantalla de tacto.

Nombre de imagen

Explicaciéon

1 Inicio

Es la imagen de inicio, donde se puede seleccionar el
modo manual o automdtico. Ademds, muestra el
estado del salon. Se deben cumplir ciertas condiciones
para que se pueda seleccionar el modo automatico.

2 ModoAuto

Se muestra una vista superior de los tres
transportadores que conforman el almacén de palé y
la vista frontal del segundo transportador, donde se
apilan los palés y se muestra el nivel del almacén.
Ademads, se muestra la direccién en la que se mueven
los transportadores, el estado de las fotoceldas y el
estado de las pinzas. En la parte superior derecha se
muestran avisos especiales.

2_ModoManual

Se muestra una vista superior de los tres
transportadores que conforman el almacén de palé y
dos botones por transpotador, los cuales sirven para
mover cada transportador. También se muestra la
direccion en la que se estd moviendo cada
transportador, el estado de las fotoceldas y el estado
de las pinzas y el nivel del almacén. Ademéds, se puede
accesar al manejo del almacén y sacar o meter las
pinzas. En la parte superior derecha se muestran
avisos especiales.

2_ModoManualAlmace
n

Se muestra la vista superior y la vista frontal del
segundo transportador del almacén y cuatro botones
para manejar la direcciéon del transportador y el nivel
del almacén. Ademds, se pueden sacar o meter las
pinzas. También se muestra la direccion en la que se
estd moviendo el transportador, el estado de las
fotoceldas y el estado de las pinzas. En la parte
superior derecha se muestran avisos especiales.

Mensajes 1

Para configuracion de los mensajes

Mensajes 2

Para configuracion de los mensajes




E. Disefio del panel eléctrico.

En la Tabla 3 se muestra la cantidad de cada componente y el espacio que
ocupa. Al final de la tabla se muestra el tamafio disponible en el armario sin y
con canaletas. El 4rea del armario que interesa es tomando en cuenta el espacio

que ocupan las canaletas, ya que por alli pasard el cable para que quedé

ordenado.
Tabla 3. Componentes utilizados.
Inventario En centimetros
Ancho
Cantidad Ancho Alto total
1 Fuente 16 13 16
1 PLC 30 13 30
20 Guardamotores 45 95 20
26 Contactores 45 55 117
1 Seccionador 12 16 12
Interruptor
1 (palanca) 10.5 14.5 10.5
1 Flip6n (para fuente) 4 - 4
Borneras - - -
Canaletas - 6.5 -
1 Moédulo Ind. Eth. 15 13 15
Tamafio del panel
Ancho Alto
Total sin canaletas 89 134 89
Total menos
Canaletas 77 105 77

Para el disefio del panel, se midi6 cada componente y el espacio del armario,
con y sin canaletas. Luego, se hizo un conteo de la cantidad de cada componente.
Luego, para su distribuciéon en el panel, se tomaron en cuenta varios aspectos.
Por ejemplo, la fuente de voltaje debe de ir en la parte superior, ya que el aire

caliente que genera tiende a subir, entonces si se colocara hasta abajo, el calor

podria afectar la temperatura de otros componentes.
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Si se compara la Figura 56 con la Figura 63 y la Figura 64, se pueden
observar varias diferencias: pareciera que faltan componentes, se ve mas
ordenado el cableado, sobra espacio. Esto se debe a que no todos los
componentes del original son utilizados, ademas de que el cableado, por ser
nuevo, estd mas ordenado, esto gracias al uso adecuado de las canaletas y la

redistribucién de los componentes.

F. Mejoras a futuro segin desarrollo.

Es importante realizar una evaluacién de los resultados obtenidos para
determinar los avances alcanzados y las mejoras que se pueden realizar, no solo
al proceso, sino al saléon de embotellado #3. Es importante continuar con la
optimizaciéon de todo el salén de embotellado, realizdndola por moédulos. Asi
como ocurri6é con este trabajo, a medida que se desarroll6 se fueron encontrando
aplicaciones que permitian los componentes, como en el caso del envio de

correos electrénicos o el monitoreo del proceso por medio del Internet Explorer.



IX. CONCLUSIONES

A. Se automatiz6 la parte del almacén de palé y la implementacion
de una pantalla de tacto permite manejar dicha parte del proceso

tanto en modo automatico, como manual.

B. Se disefi6 un panel eléctrico para reemplazar al original. Con esto,
se eliminaron componentes innecesarios y se optimizé el espacio

disponible.

C. Se utiliz6 un médulo CP 343-1 para el monitoreo via Ethernet del
proceso. Esto permite la visualizacion sin tener que estar

fisicamente en el lugar.

D. Se le asign6 una variable de entrada a cada botén de parado de

emergencia para poder llevar un mejor control de cudl se presiono.
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X.  RECOMENDACIONES

A. Realizar una documentacién tipo manual de la optimizacién del
trasporte de palé del salon de embotellado #3 de Cerveceria
Centro Americana S. A. para facilitar al operador el

entendimiento del programa del PLC.

B. Evaluar posibles mejoras y solucionar problemas en el

funcionamiento del proceso luego de un periodo de observacion.

C. Utilizar los programas version beta como la base para
implementar el monitoreo de todo el proceso, asi como el envio de

correos electrénicos.
D. Evaluar la funcionalidad del envio de mensajes de texto a
teléfonos moviles de avisos y alertas, para mejorar el tiempo de

respuesta al momento de generarse un aviso o alarma.

E. Aplicar la generacién de archivos en Excel con informacién sobre

la hora y fecha en que ocurrieron algunos eventos.
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XII. APENDICE

A. Programa STEP 7 del PLC

SINATIC

P83 Transporte Y 16/10/2009 16:57:10
PS3 Transporte V60

Nombre del objeto Nombre simbélico Tipo

Equipo SIMATIC 300 -—

SIMATIC 300

Estacién HMI de SIMA~( |--- Estaci6on HMI de SIM.

MPI(1) - MPI

PROFIBUS (1) il

PROFIBUS

Pagina 1 de

97
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P

S
TIC 300\C

OBl - <offline>

"ProgramaPrincipal"

Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 12:47:50
Interface: 22/12/2008 09:25:06

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00400 00080 00022

(Event class

OB 1)

TEMP 0.0
OB1 EV CLASS Byte 0.0 ?;‘ﬁ 0-3 = 1 (Coming event), Bits 4-7
OB1_SCAN 1 Byte 1.0 1 (Cold restart scan 1 of OB 1), 3 (Scan 2-n of
OB1_PRIORITY Byte 2.0 Priority of OB Execution
OB1_OB_NUMBR Byte 3.0 1 (Organization block 1, OB1)
OB1_RESERVED 1 |Byte 4.0 Reserved for
OB1_RESERVED_2 |Byte 5.0 Reserved for system
OB1_PREV_CYCLE |Int 6.0 Cycle time of previous OBl scan (milliseconds)
OBTiMINir,‘YCLE ] K 8.0 ginimum cyc}e Timeiof 0817 (n;rlliseconds)
OB1_MAX CYCLE Int 10.0 Maximum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_DATE_ TIME Date And_Time 12.0 Date and time OBl started

Bloque: OBl "Main Program Sweep (Cycle)"

Segm.: 1

CALL "SeguridadPinzas"

CALL "SeguridadPinzas"

Segm.: 2

&
"PN b4"
"PN ul"—Q
"PN u2"-g
"Si No
"PI u9"—Q Auto"
"PI u8"—-Q
Segm.: 3
& | "PartePale
"M Hongo t_Auto"

Presionado CALL
"

Pégina 1 de 2



SIMATIC P

S e V60\Equipo 15/10/2009 17:00:05
SIMATIC 300\C {

6
1)\, . .\OBL = <offline>

Segm.: 4
& "Condicion
"M Hongo es_Auto"
Presionado CALL
"=
Segm.: 5
& "Inversor2
"M Hongo __Auto"
Presionado CALL
"
Segm.: 6
&
"M Manual

General"—()

"Funcionam

"M Hongo
Presionado
"

Segm.: 7

"M Manual

General" — "Funcionam

ientoManua
"

"M Hongo

Presionado CALL
"q ——J

Segm.: 8

Se presion6é HONGO

& "SePresion
"M Hongo

Presionado T CALL
"

Pégina 2 de 2
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S ransporte V60\Equipo
PU 315-2 DP(1)\...\FC50

SI

MA

offl

15/10/2009 17:00:

FC50 - <offline>
"FuncionamientoAuto"

Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1

Hora y fecha Cédigo:

Versién del bloque: 2
18/12/2008 12:41:22
Interface: 10/12/2008 11:01:17

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00220 00128 00002

IN
ouT

IN_OUT

TEMP
RETU!

RET_VAL

RN

IBloque: FC50

lSng.: ¢ | |
CALL "ParteDespalet Auto"
CALL "T17_Auto"
CALL "ParteAlmacen Auto"
CALL "AlmacenRecibe Auto"
CALL "CargaAlmacen Auto"
CALL "AlmacenManda Auto"
CALL "Maxalmacen Auto"
CALL "EstadoAlmacen"
CALL "T19 Auto"




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:00:55
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC60 - <offline

FC60 - <offline>

"FuncionamientoManual"

Nombre: Familia:

Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2

Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 12:28:36

Interface: 10/12/2008 11:03:51

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00136 00036 00002

N 0.0
ouT 0.0
IN_OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET_VAL 0.0

!Bloque : FC60 |

l Segm.: 1 |

CALL "EstadoAlmacen"

Segm.: 2
&
"M Manual "ParteDesp
General" — alet

Manual"

"M Manual CALL
Despalet" — I

Segm.: 3
&
"M Manual "ParteAlma
General" — cen
Manual"
"M Manual CALL |
Almacen" — I
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15/10/2009 17:01:05

DPLY N scos

FC70 - <offline>
"SePresionoHongo"
Nombre:

Autor:

Hora y fecha Cédigo:
Interface:

Versién del bloque: 2
17/12/2008 07:38:53
10/12/2008 11:04:59

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00170 00070 00000

IN

ouT
IN_OUT
TEMP

RETURN

RET_VAL

0.0
0.0
0.0
0.0
0.0

0.0

[Bloque : FCT70

lSng.: ¢ | Contactor PB Cl1.1 |

"M Hongo
Presionado

"

R

"PB C4"
R




SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC70 - <offline>

15/10/2009 1

:0

1:05

Contactor PI Cl1

"M Hongo
Presionado

npr g1
R

"pT Q2"

"PI £3.1"

"PI c3.2"

npT Cc4n

"PI C5.1"

"PI C5.2"

"PI C6.1"

"PI Cou2"

Segm.: 3

Contactor PI C7

"M Hongo

Presionado
"

"PI C7"

I

"pT 8"
2RI €9 1"
R

"PI C9.2"
R

"PO Cl1.1"
[ "]
"PQ C1.2"
B
"PN C1:.1"
S
"PN C1.2"

[ "]
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SIMATIC

S3 Transporte V60\Equipo SIMATIC

P
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC70 - <offline>

15/10/2009 17:

Segm.: 4

"M Hongo

Presionado
"

Segm.: 5

Contactor PS C1

"M Hongo
Presionado

"

_"pg C1"
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:01:13
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101 - <offline

FC101 - <offline>

"ParteDespalet Auto"

Nombre: Familia:

Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2

Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 08:18:39

Interface: 09/12/2008 09:07:56

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00494 00346 00000

N 0.0 ‘
ouT 0.0 ‘
IN OUT 0.0 |
TEMP 0.0 ‘
RETURN 0.0 | 1

RET VAL ‘ 0.0 ‘

lBloque: FC101 |

lSegm.: ¢ | |
 M200.2
SR
"PB ul"—s T1
‘ SE
"PB u2"—R [0
S5T#5S —TW
Segm.: 2 Contactor PB Cl1.1
TRANSPORTE 1 (encendido)
E0.0 -> (Fotocelda) altura -> hay solo un palet
E0.1 -> (Fotocelda) puede comenzar -> libre para comenzar
E0.2 -> (Fotocelda) transporte 2 desocupado => no hay palet en el transporte 2
A0.0 -> (Motor) del trasporte 1

&
"PB us"-Qg
Tl —
>=1
"PB u2" | i
&
M7.5— "PB C1.1"
S 4
"PB u2"-Q I
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SIMATIC

Transporte V60\Equi
315-2 DP(1)\...\FC10l - <offline>

po SIMATIC

15/10/2009 17:

Segm.: 3

TRANSPORTE 1 (apagado)
E0.0 -> (Fotocelda) altura

-> hay mas de un palet

E0.1 -> (Fotocelda) puede comenzar -> el montacargas todavia esta alli
E0.2 -> (Fotocelda) transporte 2 ocupado -> hay palet en el transporte 2
A0.0 -> (Motor) del trasporte 1
&
"PB u2"— "PB u5" —
"PB ul" —
&
"PB u2" — "PBCL A
"PB ul" - —
Segm.: 4
marca de primera vez
"M lera
vez

Transporte
"

T1— ‘—l4

Segm.: 5 Contactor PN C2

"PN b4" -

"M lera
vez
Transporte | [
"0

!

"pN C2"

S

T2

S5T#28 —TW

SE

Segm.: 6

"M lera
vez
Transporte

"

T2 —
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:01:13
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101l = <offline>
Segm.: 7
&
PN b4" —
"M lera
vez __A3.3
Transporte ‘ R
"0 d
wpN Con
I
Segm.: 8 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
. -
"PN b4" —
"M lera
vez . T3
Transporte SE
n_q
A J
S5T#25 —TH
Segm.: 9 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"PN S1"
i&'l_ s |
™3—_ I 1
Segm.: 10 Contactor PI C3.1
—
"PI b1" -
"M lera
vez
Transporte =

"0
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC

300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101l = <offline>

15/10/2009

Segm.: 11 Contactor PB C2.1

TRANSPORTE 2 (encendido)

E0.0 -> (Fotocelda) altura -> hay solo un palet
E0.1 -> (Fotocelda) puede comenzar -> libre para comenzar
E0.2 =-> (Fotocelda) transporte 2 desocupado => no hay palet en el transporte 2
A0.1 -> (Motor) del trasporte 2
&
"PB ub" -0
"PB ul"—
s
"PB u2" -0 —
&
"PB u2" — "PB C2.1"
S
"PB u3"-Q —
Segm.: 12

TRASPORTE 2 (apagado)
E0.3 -> (Fotocelda) transporte 3 ocupado
A0.1 -> (Motor) del trasporte 2

| &
"PB u2" —

v
Il
s

"PB u3"—J —

‘ &

"PB u3"—
[

"pB 12" =) "pB C2.1"

\ TR
"PB C1.1"—Q — }

Segm.: 13 Contactor PB C3

TRASPORTE 3 (encendido)
E0.2 -> (Fotocelda) transporte 2 ocupado
E0.3 -> (Fotocelda) transporte 3 desocupado

&

"PB u2" — o
>=1

"PB u3" -0 —

&
"PB u3" — "PB C3"

s

"PB u4" Q) — [

an

«Q

na 4 de
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Segm.: 14 Contactor PB C3

TRANSPORTE 3 (apagado)
E0.4 -> (Fotocelda) transporte 4 ocupado
A0.2 -> (Motor) del trasporte 3

"PR 4" —

"PB u3"— —

"PB u4" —
"EB u3M=(

"PB u2" "PB €3"
R

"PB C2.1"( —

Segm.: 15

TRANSPORTE 4 (encendido)

E0.5 -> (Sefial de la despalet) estd listo p/recibir palet
E0.4 -> (Fotocelda) transporte 4 desocupado/ocupado

E0.3 -> (Fotocelda) transporte 3 ocupado

A0.3 -> (Motor) del trasporte 4

&
"PB ud" (|
>=1
"PB u3" —{ —
&
"PB u4" — "PB C4"
S
E0.5— — F
Segm.: 16

TRANSPORTE 4 (apagado)
E0.5 -> (Sefial de la despalet) no estd listo p/recibir palet

A0.3 -> (Motor) del trasporte 4

B C4"

"PB u4" —

Segm.: 17 Contactor PI C1

TRANSPORTE 6 (encendido)
E0.6 -> (Fotocelda) transporte 6 desocupado
E0.5 -> (Fotocelda) palet descargado y listo para pasar el transporte 5 al 6

A0.4 -> (Motor) del transporte 6

&

"PI ul"-Q i
>=1
E0.5— —

&

"PI u2" Q) "PI C1"
s

"PI ul"— —

«Q

na 5 de 9
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PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101 - <offline>

Segm. :

18 Contactor PI Cl1

E0.7 ->
El.1. <>
recibir
E0.6 ->

TRANSPORTE 6 (apagado)

(Fotocelda) inversor 1 -- si tiene palet
(Fotocelda) inversor 1 =-- si estd en posicién de enviar y no de
(Fotocelda) del transporte 6

A0.4 -> (Motor) del transporte 6
&
"PI ul"—)
"PI C1"—()
>=1
"PT u2m— —
&
"PI u2"—
"PI ul"—f —
&
"PT ul" -
"PI u2"— —
&
"PI bl"-Q "PI C1"
"PI ul"— —
Segm.: 19 Contactor PI C3.1

INVERSOR 1 (regresar a posicién p/recibir de transporte 6)-encendido

Dos compuertas Y:

La primera es verdadera cuando: hay palet en T6, Il vacio y giro hacia T8
La segunda es verdadera cuando: hay palet en T8, Il vacio y giro hacia T8

"pt

"pT

"pt

npt

npt

"pT

&
b2" —

ul" —

u2" =< —

bl"—Q

u3"— "PI C3.1"
S

u2" = —

Segm.: 20 Contactor PI C3.1

INVERSOR 1 (regresar a posicién p/recibir de transporte 6)-apagado

Cuando el inversor activa E1.0 es porque llegdé a la posicién deseada

"pT

"PI C3.2" —

>=1
bl"— "PI C3:1"
R

«Q

ina 6 de

9
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300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101l = <offline>

15/10/2009 17:

Segm.: 21 Contactor PI C3.2

INVERSOR 1 (cambiar a posicién p/enviar a trasporte 8) - encender

Cuando llega el palet (de Té) al inversor 1 y activa la fotocelda E0.7, el
inversor cambia de posicidén, para estar en posicién de enviar a T8

&
"PI uZ"—J T16
\ SE
"PI b1"— —
S5T#2S —TW
Segm.: 22 Contactor PI C3.2
YPI €327
| & s
T16 —
Segm.: 23

INVERSOR 1 (cambiar a posicién p/enviar a trasporte 8) - apagar

Cuando el inversor activa El.1 es porque llegé a la posicién deseada

"PI C3.2"
‘ & R
"PI b2"—

Segm.: 24 Contactor PI C2

INVERSOR 1 (encender motor de trasporte) cuando estd p/recibir de transporte 6

Palet en T6, Il vacio y en posicién de recibir o
I1 en posicién de enviar, y estd ocupado

‘ &
"PI b2"—]

"PT u2" — T17
\ SE
"PI u3" - —

S5T#28 —TW

Segm.: 25 Contactor PI C2

INVERSOR 1 (encender motor de trasporte) cuando esta p/recibir de transporte 6

Palet en T6, Il vacio y en posicién de recibir o
I1 en posicién de enviar, y estd ocupado

&
"PI B1"—
"PI ul"—‘ B
| =
"pT u2" = — wpr oon
S
T17 — [

111

an

«Q
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101l = <offline>

Segm.: 26

INVERSOR 1 (apagar motor de trasporte) cuando estd p/recibir de transporte 6

Palet llega a E51.1 (fotocelda de I1) siempre y cuando Il esté p/recibir o
I1 en posicibén de enviar y el palet ya llegd a T8

&

"pT p1"—I
M >=1

"EL w2’ —f —

&
"PI b2" — "PL £2"

R
"PI u3" — —
Segm.: 27 Contactor PI C4

TRANSPORTE 8 (encender)

Hay palet en Il (y estd es posicién) y T8 estd vacio (listo para recibir)
Al.1 -> Motor del transporte 8

"PI u2"—

"PI u3"-(

v
il
ful

"pT 2" — L

"pT 13" —!

"pT p3" —

"PI u4" -0

"Mandar a
almacén" -0 —

wpT u3"—|
"PT b3"—

wpT u9" —

"PI C4"

"Mandar a S
almacén" — —

P4gina 8 de
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300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC101l = <offline>

15/10/2009 1

Segm.: 28

Contactor PI C4

TRANSPORTE 8

(apagar)

A42.4 -> Motor del transporte 8

npl

"pT

npy

"pT

n"pl

npy

"pT

wpl

n"pt

wpl

"pt

uqm —

u3"—

b3" =

uzm—]
u4" —
b3"-Q

us" —

uqm —
u3d"-Q
u2" -0

c2"—Qq

"pI C4"

| [ =

113
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PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:01:31
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC102 - <offline
FC102 - <offline>
"ParteDespalet Manual"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2

Hora y fecha Cédigo: 17/12/2008 11:56:17

Interface: 10/12/2008 10:49:11

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00144 00040 00000

N 0.0
ouT 0.0
IN_OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET_VAL 0.0

IBloque: FC102

l Segm.: 1 |

"Manual
T1
adelante" —

"PB u5"-Qg "PBC1. 1"

"PB u2" -0

Segm.: 2

"Manual
Tl atras"—

"PB us"-g "PB C1.2"

"PB ul"—

Segm.: 3

"Manual
T2
adelante" — "PB C2.1"

"PB u3"




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 1
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC102 - <offline>
Segm.: 4
"Manual

T2 atras"—

"PB u2" -

"PB C2.2"

Segm.: 5

Contactor PB C3

"M Manual
General" —

"M Manual
Despalet" —

"pR C3"
=

_"EB C4"
R

"pr C1"
T

P&gina 2 de
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:01:39
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC103 - <offline
FC103 - <offline>
"Condiciones Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 10:43:37
Interface: 09/12/2008 09:10:32
Longitud (bloque / cédigo / datos): 00236 00134 00002
IN 0.0
OUT 0.0
IN_OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0
RET VAL 0.0
Bloque: FC103
Segm.: 1
Para activar la marca de que se estd mandando un palet al almacén. Esta marca
sirve para indicar la direccién en la que deben moverse los 2 o 3 transportes
con el fin de almacenar el palet.
&
"PI b3"—
"pT u9" -0
"PI u8"-Q
"PI u6" —
"PI u4" —
"PI u3"—
"PI u2"-—
>=1
"PI ul"—
&
"PN uq"
"Mandar a
"Solicitar almacén"
a S
almacén" —C 1 |
M70.0
S
P&gina de 3



SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:01:39
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC103 - <offline>
Segm.: 2
&
"PN u4" -
M16.7 "PN b4" —
N =:
A3.3— 1
& "Mandar a
M16.6 "PO ul"— _almacén"
N
"PO C1.1"— | — —
Segm.: 3
Condiciones que se deben cumplir para que el transporte pida un palet al
almacen
| &
"PI ue"-Q
"PI u4"-Qg
"PI us"-Q
"PI u3" -
"PI u2"-Qg
"PI ul"-Q
M75.7— "Solicitar
a
"PN C1.2"-Q almacén"
= |
"PI C9.2" - {
M70.1
[ 5]
Segm.: 4
&
"PN C1.2"—
"PN u2" —
Segm.: 5
&
"Mandar a
almacén" — M75.7
S
"PI u8"—
Pégina 2 de 3
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MATIC

PS3 Transporte V60\E oS

300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC103 - <offline>

15/10/2009 17:

w

)

SIMATIC
Segm.: 6

"PL €5:2"—f

"pT u5" —I

E2.0—

"PI u6"—|

"PI u4"—

"PI u5"—|

"PI i€5.1"—

"PI C5.1"—

"PI u3"—

"PI C5.1"—

"PI ud"—

"pT ul"—

>=1

"Solicitar

almacén"
R
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:00
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC105 - <offline
FC105 - <offline>
"PartePalet Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 13:07:35
Interface: 09/12/2008 09:54:45
Longitud (bloque / cédigo / datos): 00250 00136 00000
IN 0.0
OUT 0.0
IN_OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0
RET VAL 0.0
Bloque: FC105
Segm.: 1 Contactor PI C7
TRANSPORTE 10 (encender)
&
"PI u4"—
>=1
"PI b4" — —
&
"PT u5" —
"pT b4 —
&
E2.0Q PRI C7"
S
"PT u6" — —
Segm. : Contactor PI C7
TRANSPORTE 10 (apagar)
i 1
E2.0—
>=1
"PI u6"— I
&
E2.0—
"PI ué6"-g "PI C7"
R
"PI €5.2"-Q I
Pégina 1 de 4
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SIMATIC 3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:00
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC105 - <offline>
Segm.: 3
TRANSPORTE 11 (encender)
E2.0-Q
>=1
"PT u6" —|
&
E2.1— "PI C8"
S
E2.0—
Segm.: 4
RANSPORTE 11 (apagar)
&
"ps ul"—
e
"PI u6" -0 —
&
E2.0—
E2.1-0 1
M4.0
N | &
E2.1— T
M4.1 _"PI C8"
N ] R
E2.0 — 1 — 1
Segm.: 5 Contactor PS C1

TRANSPORTE 13 (encender)

MO.6 _“"BS C1%
P S
E2.1—
Segm.: 6
TRANSPORTE 13 (apagar)
"PS C1"
& I R |

"PS u2" —
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:00
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC105 - <offline>
Segm.: 7 Contactor PS C2

TRANSPORTE 14

(encender)

"ps

"pg

"pg

"pg

ul—

u2" g

u3d"r=q

w2 —|

Segm.: 8

TRANSPORTE 14 (apagar)

"pg

"

—— ]
uw'— I E—

Segm.: 9

Contactor PS C3

TRANSRPOTE 15 (encender)

&
"ps U2 —
—
"PS ud"=Q} —
—
"PS u4" -0 "PS €3"
. <
"ps 13" — -
Segm.: 10 Contactor PS C3
TRANSPORTE 15 (apagar
&
"ps ug" —! "pg C3"
5 = 2
"ps u3" —
Segm.: 11
&
"PS ud" (| "PS C4"
5 S X
"ps u3" — -
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:00
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC105 - <offline>
Segm.: 12
wps cqn
& R
"PS u4"—

Pigina 4 de ¢



PS3 Transporte V6 SIMATIC 15/10/2009 17:02:08
300\CPU 315-2 DP(1)\...\ - <offline
FC107 - <offline>
"Inversor2 Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 14:47:44
Interface: 09/12/2008 09:56:54

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00392 00270 00000

N 0.0
ouT 0.0
IN_OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET_VAL 0.0

Bloque: FC107

Segm.: 1 Contactor PI C6.1

INVERSOR 2
Para regresar a la posicién de recibir

"PI ug" -0
"PI u5"
"PI u6" —
"PI b3" -0
"M lera

vez
Transpor

"PI u6" —f
"PI u5" Q)
"PI u3" —f
"PI ud" —C

"PI b3" 0 —

"M lera

"PI u4" -0

"PI u5" <
"PI C5.2" =

"PI b3" -0

"PI u3d" — —

123
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SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equi

o SIMATIC

300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC107 - <offline>

15/10/2009

Segm.: 2

Contactor PI C6.1

INVERSOR 2

Cuando ya llegbé a posicidén para recibir

"PI C6.2" — =
>=1 >=1
"PI ub"— "PI ué" =g "PI b3"—
pt war—]
"M lera
vez
Transporte
" "pI C6.1"
o :
"PI b3" — _—
Segm.: 3
| &
"PI C9.2"— M35.5
‘ s
"PI u9" —
Segm.: 4 Contactor PI C6.2
INVERSOR 2

1. Para girar a posicién de enviar a T10 si
2 Para girar a posicién de enviar a T10 si recibe de almacén

recibe de T8

"PT u6" )

"PI b3"—f

"pT ug" —

M35.5-0

"PI C5.2"Q

T15
SE

S5T#2S —{TW

Segm.: 5

"PI ub"—
"PT b3"—

"PI u6"—Q

M35.5—

S5T#25 —TW




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC107 - <offline>

Segm.: 6 Contactor PI C6.2

INVERSOR 2

1. Para girar a posicién de enviar a T10 si recibe de T8
2 Para girar a posicién de enviar a T10 si recibe de almacén

>=1
T15— "PI C6.2"
S
119 L
M35.5
[ "]
Segm.: 7 Contactor PI C6.2
INVERSOR 2
Cuando ya termindé de girar para enviar a T10

"PI C6.2"
& R
"PI b4"—J

Segm.: 8 Contactor PI C5.1

INVERSOR 2

1. Para recibir palet de T8, enciende el motor del inversor si este esta vacio
para recibir el palet ssi el inversor estd vacio y estd en posicién de recibir
2. Esto ocurre cuando T10 esta ocupado

&
"Solicitar
a
almacén" —C
"PT u3"—
"PI u4" -0
>=1
"PT b3"—i — "PI C5.1"
S
M70.0 —
Segm.: 9 Contactor PI C5.1

1. Ya recibié el palet
2. Cuando ya envié al almacén.

"pPT ud" —

"Mandar a >=1
almacén" - —

"Mandar a
almacén" —

"PT u9" —

"PI u4" — "PI C5.1"
R

"pT b3 — -

na 3 de 5
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC107 - <offline>

15/10/2009

Segm.: 10

[RRRRRRRARN
Este detiene el motor del inversor 2 cuando el palet activa la fotocelda del
transporte 17

&
"Mandar a
almacén" —
M5.0 "PI H3"—
"PI u4"—ﬂ‘ TRIChH 1Y
R
"PI u9" — —
Segm.: 11
>=1 &
"PI u5"— "PI b4" — T18
SE
"PI u4"— —
S5T#2S —TW
Segm.: 12 Contactor PI C5.2

INVERSOR 2 mandar el palet del inversor 2 a T10

1.2. Mandar el palet del inversor al transporte 10 ssi esta desocupado. en
otras
palabras, activar el motor.

3. Para mandar del almacén al inversor 2

WPT u5" —
"Solicitar
a
almacén" —
"PT u4"—
"PT u6" 0

"PI b4"— -

"pT b3" —
"Solicitar
a
almacén" —
"PI u8"—

"PT u5" )

"PI u4" g — "PI C5.2"

718 —|




SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC107 = <offline>

15/10/2009 17:02:09

Segm.: 13 Contactor PI C5.2

INVERSOR 2 (apagado)
Cuando ya se cargd el palet

cuando ya se mandd el palet al transporte 10

"pT us" —

"Solicitar
a
almacén" —

"PI u8"

"PI u6"

"PT us" —|

WPT 16" —
"Solicitar
a
almacén" -
"PI us"-Q

"PI ud" -

v
il
-

"PI C5.2"

[

Segm.: 14 Contactor PI C5.2

Cuando ya se mand6é del almacén al inversor 2

&
"PI u5" —

"PI b4" -}

M2.7

"P1 uB"—J‘ i

"PT u5"—

"Solicitar
a
almacén" —

"PT ug"—

"PI b3"-Q

Il
-

"PI C5.2"

| R
1

na 5 de 5
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ansporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:16
5-2 DP(1)\...\FC119 - <offline>

SIMATIC

=k

FC119 - <offline>

"T17_Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 10:49:18
Interface: 09/12/2008 10:21:52

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00234 00134 00000

N 0.0 ‘

ouT [0.0 ‘

IN OUT | (0.0

TEMP 0.0 [ ‘

RETURN | 0.0 ‘
RET VAL [0.0 \

Bloque: FC119

Segm.: 1 Contactor PI C9.1

(RRRRRRRARN
RECIBE
Este detiene el motor del transporte 17. Hay varias opciones para detenerlo:
1.2. Que el palet llegue al otro transporte y active la fotocelda de ese.

Que el palet llegue al final de ese transporte 17 y el transporte 18 esté
ocupado.

Que no haya palet en el inversor 2 ni en el transporte 10.
3.Cuando la pila de palets lleqgue al maximo (en el transporte 18), la maquina
detendra el motor del transporte 17.

"PI u9"—f —
"PN ul"—

"Mandar a >=1

almacén" — —

"Mandar a
almacén" —

#PTudir=(]

"PN ul"— —

"Mandar a

almacén" —

"DPN u4" — L

M70.0 —

"PN ul" — "PI €9.1"
R

"PI u9" < — i
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009
300\CPU" 315-2 DP(1)\...\FC119 = <offline>

Segm.: 2

oI u8"—‘} M70.0

"PI C9.1"—

Segm.: 3 Contactor PI C9.1

"pT 4" —I

"PI €5.1"— —

"PI u9"—
"PN ul"-Q

"PN u2" -0 — — "PI (C9.1"

| S
M70.0— 1

Segm.: 4 Contactor PI C9.2

$55%%%
ENVIA

"Solicitar
almacén" —

"HayPalet >
en T17"— —

il
fu

"Solicitar
a

almacén" —

"PN u2"—

"PI ug" Q| —

"PI u4" -0

"PI u5"=C

"PI b3"—
"Solicitar
a

almacén" — "PI C9.2"
*

"PI ug"— —
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009
300\CPU" 315-2 DP(1)\...\FC119 = <offline>

Segm.: 5 Contactor PI C9.2
F%%%%%
ENVIA
&
"PT b3" )
>=1
"PI u8" — —
&
"PI ug"—
"PI ub"— —t
| &
"PI u8" -
| &
"PT u5"—] e —
"Solicitar
[ >=1
almacén" — —
&
"PI u8" -
"PN ul"—
"PN u2" -0
"PI u4" —
"PI uS"— —
&
"PI u8"=Q
"PN ul"=Q
"PN Cl.2"-Q "PT €9.2"
| R
"PI uS"— — —




PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:23
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC120 - <offline
FC120 - <offline>
"ParteAlmacen Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 11:47:30
Interface: 09/12/2008 10:20:43

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00344 00222 00000

IN 0.0

ouT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET_VAL 0.0

Bloque: FC120

Segm.: 1 Contactor PN Cl1.1

[AERRRERARN!
RECIBE

Activa el motor del transporte 18 cuando este estd vacio y hay un palet en el
transporte anterior, el 17

&
"Mandar a
almacén" —
"PN ul"Q T21
SE
"pT 19" —! !
S5T#2S TW
Segm.: 2 Contactor PN C1.1

"pN

C
[ u s
21— i

T

131
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009

300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC120 - <offline>

-
—

:0

ro

Segm.: 3 Contactor PN C1.1

[ARRRRRRRRN
RECIBE

Activa el motor del transporte 18 cuando este estd vacio y hay un palet en el
transporte anterior, el 17

"PO ul"-Q
"PN ul"—
"PN u2"—
"M Altura
Max
Almacén" —
"PN b5" -0
"PN b6" -0
"PN b2"—
T22

"Mandar a SE
almacén" — —

S5T#2S —TW

Segm.: 4 Contactor PN C1.1

"PN C1.1"
[ & S
T22 —

Segm.: 5 Contactor PN C1.1

LOS 12 SEGMENTOS ANTERIORES FUNCIONAN. LO QUE SIGUE ES LA PARTE DEL ALMACEN, LO
(QUE PASA EN EL TRANSPORTE T18.

El motor del transporte 18 se detiene cuando el palet llega a este transporte.
Con esto, el almacén ird formando la pila de palets.

"M Altura
Max
Almacén" -0

"Mandar a

almacén" —
>=1
"PN ul" — —

"po ul" —
"M Altura
Max

Almacén" —

"pN ul" — L1

"po u1" —
"PN ul" -0
"PN u2" -0 "PN C1.1"
‘ R

"PI u9" < — —i
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:23
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC120 - <offline>
Segm.: 6 Contactor PN C1.2
15
2.
&
"PN ul"—
"PO ul"—
M75.0 —

"Solicitar
almacén" —

"PN b5"-( _T23
SE

"PN b6" )

S5T#25 —TW

Segm.: 7 Contactor PN C1.2

"PN Cl.2"

. s = 5
T23 —

Segm.: 8 Contactor PN C1.2
I.
2
&

"PI us"-Q

"PI u9"-Q

WPN ul"—

"pN u2" —

"Solicitar
a
almacén" —

"pN b2" —
"PN b5" (| T24
SE
"PN b6" -0
S5TH#25 —TW
Segm.: 9 Contactor PN C1.2
T24 —
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:23
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC120 - <offline>
Segm.: 10 Contactor PN C1.2
1.
2.
&
"Solicitar
almacén" —
"PN ul"—
PN u2" —
"PN b4 —
"HayPalet
en T18" — T
S5T#25 —TW
Segm.: 11 Contactor PN C1.2
"PN C1.2"

25—

Segm.: 12

"Solicitar
a
almacén" —
wpT ug" —
"PN u2" |
"PN ul"—Q -
"Solicitar
a
almacén" —
"PN ul"—

"PN u2" — "PN C1.2"

R
"PN b4" -0 — .

P

an

«Q

na 4 de 6
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:23
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC120 - <offline>
Segm.: 13
%%%%%% SI NO HAY EN T17, ENTONCES VA A VER EN EL ALMACEN SI HAY-PARTE 1
ENVIA
&
A3.30
"PI €5.2" -
"PI C9.2" ()
"PN Cl.2"-()
"PI u8"—(
"PI u9"-(
"Solicitar
almacén" —
"PN ul" -} A3.4
S
"PN u2" -
Segm.: 14
%%%%%% SI NO HAY EN T17, ENTONCES VA A VER EN EL ALMACEN SI HAY-PARTE 1
ENVIA
[ &
"PN b2" —
"Solicitar
a >=1
almacén" — —
&
"PN ul"—0
"Solicitar
a
almacén" — —
>=1
"PN Cl.2"—
&
"PI C9.2" — —
"Solicitar A3.4
a R
almacén" — — 1
Segm.: 15 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
%%%%%% SI NO HAY EN T17, ENTONCES VA A VER EN EL ALMACEN SI HAY-PARTE 2
ENVIA
abre pinzas al estar en nivel bajo
&
"PN u2" —
"PN b2" —
"Solicitar
a
almacén" — B T4
SE
A3.4Q 1
S5TH#25 —TW
Pégina 5 de 6
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SIMATIC PS3 Transporte V60\E o SIMATIC 15/10/2009 17:02:23
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC120 - <offline>
Segm.: 16 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"PN S1"
& R
T4 — r44
"PN S2"
S
Pédgina 6 de 6



SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC121 - <offline

15/10/2009 17:02:

29

FC121 - <offline>

"T19 Auto"”

Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 08:27:54
Interface: 09/12/2008 10:51:42

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00216 00104 00000

N 0.0 ‘
ouT 0.0 ‘
INour | 0.0 \
TEMP 0.0 ‘
RETURN 0.0 \

RET_VAL 0.0 ‘

Bloque: FC121

Segm.: 1 Contactor PO C1l.1

[AERRRERARN!
RECIBE

El motor del transporte 19 va activar cuando hay un palet en el transporte
anterir y este este vacio. Este transporte 19 no recibe un palet sino la
pila de palets del transporte anterior

"PN ul" —

"M Altura
Max
Almacén" —

"PO ul"—Q
YPO €L AT

"Mandar a S
almacén" —

Segm.: 2 Contactor PN C2

Este fue agregado al final, es para activar A44.1 antes de A3.3

WPN ul" —

"M Altura
Max
Almacén" —

"PO ul"—Q
"PN C2"
"Mandar a S ]
almacén" —

Segm.: 3 Contactor PO C1.1

RECIBE
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SIMATIC 3 Transporte V60\Equipo SIMATIC

5-2 DP(1)\...\FC121 - <offline>

R
(=]
w
o

300\

15/10/2009 17:02:29

El transporte 18 se detendrd cuando la pila de palets haya llegado al limite.
En
otras palabras, cuando active la fotocelda de este transporte.

&
"Mandar a
almacén" — "PO C1.1"
R
"PO ul"—
Segm.: 4
"po ul" —
Segm.: 5
"M lera
& vez
"PN u4"— Almacén"
S
"PN b4" —|
Segm.: 6
&
"PO Cl1l.1"—Q
"Mandar a
almacén" —
"po ul" —
Almacén" — __A3.3
S
A3.40

Segm.: 7
&
"PO C1.1"-Q
"Mandar a
almacén" —
"PN b4" —
"PN u4"-g "M lera
vez
"PO ul"— Almacén"
R
A3.4—Q




15/10/2009 17:02:29
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC121 - <offline>
Segm.: 8
o &
>=1 "Mandar a

"PN b4" — almacén" —

"PN u4"— —
Segm.: 9 Contactor PN C2

Este fue agregado al final, es para desactivar A44.1

"Mandar a
almacén" —

"PN b4" —|

Segm.: 10 Contactor PO C1.2

"Solicitar
a
almacén" —
"PN b5" -0

"PN b6" )

"po ul"—

Segm.: 11

"Solicitar
a
almacén" —

"PN u2"— "pO C1.2"
R

"PO ul"-Q




140

PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:35
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC125 - <offline
FC125 - <offline>
"CargaAlmacen Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 16/12/2008 15:34:46
Interface: 09/12/2008 11:02:14

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00104 00012 00000

IN 0.0

ouT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET VAL 0.0

Bloque: FC125

Segm.: 1

[AERRRRRARN!

este detiene al almacén cuando este llegé al nivel bajo

&
"PN b2"—
>=1
"M Altura "PN b2" A3.4
Max R

Almacén" —
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:43
300\CPU 315-2 DP(1)\ \FC126 - <offline

FC126 - <offline>

"Maxalmacen Auto"

Nombre: Familia:

Autor: Versién: 0.1

Hora y fecha Cédigo:
Interface:

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00118

Versién del bloque: 2
13/01/2009 08:57:44
09/12/2008 12:18:32

00020 00000

IN 0.0

OuT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0
RET VAL 0.0
Bloque: FC126
Segm.: 1
MAXIMO PILA DE PALETS
&
"PN u4"—
A3.4
"Mandar a S
almacén" — I
Segm.: 2
MAXIMO PILA DE PALETS
& "M Altura
"PN u4"— Max
Almacén"
"Mandar a S |
almacén" — I
Segm.: 3
MAXIMO PILA DE PALETS
i 1
"PO ul"—f "M Altura
Max
"M Altura Almacén"
Max R
Almacén" —




142

SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:02:51
300\CPU 315-2 DP(1)\ \FC127

FC127 - <offline>

"AlmacenRecibe Auto"

Nombre: Familia:

Autor: Versién: 0.1

Hora y fecha Cédigo:
Interface:

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00304

Versién del bloque: 2
15/01/2009 09:03:08
09/12/2008 12:22:48

00182 00000

IN 0.0

ouT
IN_OUT
TEMP

RETURN

RET_VAL

0.0
0.0
0.0
0.0

0.0

Bloque: FC127

Segm.: 1 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

Solo para corrobar el segmento anterior en la ejecucién

&
"Mandar a
almacén" —
"PN:Cl.1"-Q T5
SE
"PN b4" — !
S5T#28 —T
Segm.: 2 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"PN S1"
& ‘ s
T5— m |
"PN S2"
N
Segm.: 3

El almacén comenzard a bajar. Esto solo si...

"Mandar a
almacén" —

"PN ul"—
"PN b4" —

"PN b3"-O A3.4

|

(%)

"PN b2" -0




SIMATIC

S3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
PU° 315<2 DP{1)\...\FC127 = Loffline>

15/10/2009 17:02:51

Segm.: 4

Si estaba
abrir las

en el nivel alto y baja al medio, entonces para alli para para luego
pinzas. En el segmento siguiente es el que se abren las pinzas.

"Mandar a
almacén" —

M9.5 -
"pN ul"—

"pPN b3" —

A3.4

L E ]

Segm.: 5 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
Si estaba en el nivel alto y baja al medio, ya pard, entonces se abren las
pinzas.
&
"Mandar a
almacén" —
M9.5-0
"PN ul" — 16
SE
"PN b3" —
S5T#2S —TW

Segm.: 6 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"PN S1"
7|_ R T
T6—_ I 1
"PN S2"
,gﬁﬁ;j
Segm.: 7
&
"M Altura
Max
Almacén" —
PN b2" —
PN u2" —
"PN ul" —
_T20
"Mandar a SE
almacén" — —
S5T#2S —{TW |
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SIMATIC PS
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC127 - <offline>

3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:

02

Segm.: 8 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

"PN S1"
[= R
720 —|
"PN_S2"

[ ° ]

Segm.: 9

Si las pinzas ya estan abiertas, entonces activa la sefial para seguir bajando

"Mandar a
almacén" —

M9.5 -0
"PN b3" —
"PN b5" -0

"PN b6" —0)

"PN ul" —

"PN b3" —|

Segm.: 10

Llega al nivel bajo, entonces la sefial de bajar es desenergizada

&
"PN ul"—
‘ >=1
"PN b2" —| —
&
M10.0 N b4"
\T‘i [« ]
"PN b3"— | L] ||
A3.4
"Mandar a |
almacén" — |
Segm.: 11 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

Como ya estd en el nivel bajo y listo para recoger un palet, entonces cierra
los
dedos, con el fin de capturar el palet que estd alli

"M Altura
Max
Almacén" -0

"Mandar a
almacén" —

"PN ul" —

"EN b2" — 7
[ sE

"PN u2" — —

S5T#25 —TW
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ipo SIMATIC 15/10/2009 1

S3 Transporte V60\Equ

SIMATIC P
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC127 - <offline>
Segm.: 12 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"PN S1"
= |
™ [ |
MBN S2"
T &1
Segm.: 13
&
"Mandar a

almacén" —
PN ul"—f

"PN b2" —

—s 1
"PN u2"—

Segm.: 14

"Mandar a
almacén" —

M9.5 —

"PN b4" —| ;

Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

Segm.: 15
las

Para configuracién... siempre que el almacén esté en su posicédn mas alta,
pinzas deberan estar cerradas.

"PN b4" — —

S5T#2S—

__ T8
SE

Segm.: 16 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

"pN S1M

O I e—

"BN S2*

[ 7]

|

Pégina 4 de

an
«Q
|
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PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:10
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC129 - <offline
FC129 - <offline>
"AlmacenManda Auto"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1

Hora y fecha Cédigo:
Interface:

Versién del bloque: 2
15/01/2009 11:48:54
10/12/2008 07:34:54

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00486 00338 00000

IN 0.0

ouT
IN_OUT
TEMP

RETURN

RET VAL

0.0
0.0
0.0
0.0

0.0

Bloque: FC129

Segm.: 1

Contactor PN C2

Este fue agregado al final para activar A44.

-

"M Altura
Max
Almacén" -

"Mandar a
almacén" —

M9.5—
"PN b5"—
"PN b6" —
"PN ul"—
"PN u2"—
"PN b4" -

"M lera

vez
Transporte

N

"PN C2"
S

S




SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equ

ipo SIMATIC
300\CPU" 315=2 DP(1)\...\FC129 = <offline>

15/10/2009 17:03:

Segm.: 2

LUEGO DE ALMACENAR MAXIMO EN T19, LEVANTA ALMACEN A NIVEL ALTO

"M Altura
Max
Almacén" —(

"Mandar a
almacén" —

M9.5 —

"PN b5" —

"PN b6" —

"PN ul"—

"PN u2" —

"PN b4" -0
"M lera

vez
Transporte
"

Segm.: 3

ESTO ES PARA REVISAR SI NO HAY PALET EN ALMACEN.
LO SUBE A NIVEL ALTO

&
"Mandar a

almacén" —

M9.5 —
"PN b5" —

>=1
"PN b6" — "PN b4" — M75.7 —
"PN b4" —
"M lera
vez A3.3
Transporte | R |
"PN C2"
Segm.: 4

AAA ve si hay en el tl17, si no, va a ver si hay en el almacén

"Solicitar
a
almacén" —

"PI ug" —

"PI u9" —f

&

"HayPalet
en T17"

«Q

na 2 de 8
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC129 - <offline>
Segm.: 5

AAABBB si no hay en el T17, entonces baja almacén para ver si hay alli

"PI ug" -

"PI u9"-Qg
"Solicitar

almacén" —

"HayPalet
en T17"-(

DN u2"

"PN ul"—Qf
"PN C1.2" ()
"PI C9.2" -

"PI C5.2" () A3.4

S
M75.7—

Segm.: 6

ARABBB el almacén ya bajé, ahora va a ver si hay alli

"PN b2" —

"Solicitar
a
almacén" —

"HayPalet [ >=1
en T17"-Q — A3.4

R
"PN b2"—|

Segm.: 7

AAABBB hay al menos un palet en el almacén

"Solicitar
a
almacén" —

"HayPalet
en T17"-(

"pPN b2" —

"HayPalet
"PN u2"— en T18"

S
PN ul" — —




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC129 - <offline>
Segm.: 8
AAABBB no hay ni un un palet en el almacén
&
"Solicitar
almacén" —
"HayPalet
en T17"<Q
"PN b2" —
"HayPalet
"PN u2" - en T18"
| R
"PN ul" -
Segm.: 9 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

AAABBB si hay,

tiene que abrir las pinzas

&
"HayPalet
en T18" —
"PN b2"— —
S5T#25 —TH
Segm.: 10 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

"pN S1"

wpN S2m

Segm.: 11 Contactor PN C2
&
"HayPalet
en T18" — "PN C2"
S
"PN b2"—| |
Segm.: 12

AAABBB ya las abrié entonces tiene que subir a nivel medio

"PN b5" -0}
"PN b6" )

"HayPalet
en T18"—

PN b2" —

&

A3.3

P

an

«Q

na 4 de 8

149
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SIMATIC PS3 Transporte V60\E o SIMATIC 15/10/2009 17:03:11
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC129 - <offline>
Segm.: 13
AAABBB lleg6 a nivel medio, entonces ahora tiene que parar
&
"PN b5" Q)
"PN b6" ()
"HayPalet
en T18"—
"PN b3"— A3.3
A3.3—
Segm.: 14 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almace

AAABBBCCC llegé a nivel medio,

ahora cierra pinzas
| &
"PN b5"-(
"PN b6" =
"HayPalet
en T18"—
"PN b3" — 110
SE
A3.3-Q i
S5T#28 —TW
Segm.: 15 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen

| &
T10—

Segm.: 16

"pN S1"

S

—|
SR

|
"PN S2"
]

AAABBBCCCDDD llegdé a nivel medio, pard, cerrd pinzas, ahora sube

A3.4-0
"PN b5" —
PN b6 —

"HayPalet
en T18" —

"PN b3" —

an
«Q

na 5 de 8



SIMATIC

S3 Transporte V60\Equ

P
C

ipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC129 - <offline>

151

15/10/2009 1

Segm.: 17

nivel alto

AAABBBCCCDDD llegé a nivel medio, pard, cerrd pinzas, sube, para al llegar a

"pN b5" —
"PN b6" —
"HayPalet
en T18"— __A3.3
’ R
"PN b4" — { |
_"PN C2"
I
Segm.: 18

Si no hay palet en T17,

ni almacen entonces ve si hay en el T19

"PO ul"— "HayPalet
en ‘T19%
"HayPalet S
en T18"-O
Segm.: 19

Si no hay palet tampoco en T19, entonces ya no hay en todo el almacén

"PO ul" -0

"HayPalet
en T19"

NS

Segm.: 20 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
PO ult—i
"POICL 2" —
Segm.: 21 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"pN S1"
"Aggifggiw
T11—
"pN §2"

7]

Pédgina 6 de 8

an
«Q
o
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SIMATIC PS3 Transporte V60\E o SIMATIC 15/10/2009 17:03:11
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC129 - <offline>

Segm.: 22 Contactor PO C1.2

Activa el T19 para mandar a T19 la pila de palets

"PN b2" —
"Solicitar
almacén" —

"HayPalet
en T19"—

"PN ul" -

"pO ul" —

Segm.: 23 Contactor PO C1.2

Activa el T19 para mandar a T19 la pila de palets

&
"PN b2" —
"Solicitar
a
almacén" —
"HayPalet
en T19"—
"PN ul"-Q T26
SE
"PO ul"— ]
S5T#2S —TW
Segm.: 24 Contactor PN C1.2
"PN C1.2"

& S
T26 —

Segm.: 25

"Solicitar
a
almacén" —

"HayPalet
en T19"—

"PN ul"—| "PN C1.2"

R
"PN u2"— |




PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU" 315=2 DP(1)\...\FC129 = <offline>

SIMATIC

15/10/2009

=

17:03

153

Segm.: 26

Para parar el T19 porque el T18 esta ocupado

"Solicitar
a

almacén" —

"PN ul"—

"PO ul" -

"PO ul"-C
"Solicitar

a
almacén" —

"HayPalet
en T19"—
"PN ul"— "PO Cl.2"
R
"PN u2"—i —
Segm.: 27 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
&
A3.4-0
M45.0 —
"PN b3"— T12
SE
A3.3-Q -
S5T#2S —TW
Segm.: 28 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
"PN S1"
S
T12 —
"PN S2"
R
Segm.: 29

YA RECIBIO EL INVERSOR 2 DEL ALMACEN... ENTONCES SE ACTIVO ES52.1 Y LUEGO E52.2 Y

SE PARA EL MOTOR DEL INVERSOR 2, A42.6. ENTONCES, AHORA EL INVERSOR DEBE

COMPORTARSE NORMAL. .

ACTUAR COMO CUANDO YA TIENE UN PALET EN EL INVERSOR

"pPT us" —

"pPT ug" —

"PI €5:2"Q

"Solicitar
a
almacén"
R

P

an
«Q
'

na 8 de 8
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PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:19
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline
FC130 - <offline>
"ParteAlmacen Manual"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 16:24:12
Interface: 10/12/2008 10:54:13

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00476 00336 00002

IN 0.0

ouT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET VAL 0.0

[Bloque : FC130 |

Ichm. e |

CALL "M MensajesEnAlmacén"

Segm.: 2 Solenocide S4 Freno de Palet en Almacen

"M Manual
Almacen" —

& | _"PN sS4
| ®




SIMATIC PS3

Transporte V60\Equipo SIMATIC
315-2 DP({1)\...\FC130 - <offline>

15/10/2009

Segm.: 3 Contactor PI C9.1

Transportador 17
Direccién hacia el almacén

"Manual
T17
adelante" —

"Manual |
T17 atréas"-Q

"PI u9" -
"Manual
T17
adelante" —
| & "Manual
"PN b2"— T17 atras"-Q
[
"pN b5u_d i "pT 19" —!
| >=1
"PN b6" () — "PN ul"-( "PICOSLY
"PN b4" —| -
Segm.: 4 Contactor PI C9.2

Transportador 17
Direccién hacia el inversor 2

&
"Manual ‘
T17 atras"—
"Manual
T17 |
adelante" () "PI C9.2"
[ =

"PI u8"-Q

an

«Q

na 2 de 9
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SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>

Segm.: 5 Contactor PN C1.1

Transportador 18 (ALMACEN)
Direccién hacia el T19

"Manual
T18
adelante" —

"Manual
T18 atras"-Q

"PN ul" -
"PN b5" -}

"PN b6" ()

"Manual
T18
adelante" —

"Manual
T18 atras" -

PN ul"—
"PN b5"

"PN b6" -

"Manual
T18
adelante" —

"Manual
T18 atras"-Q

M43.7 PN b5" =)
SR
"PN ul"—S "PN b6" -
"PO ul"—R
"Manual
T18

adelante" —

"Manual
T18 atras" -

"PN b4" —

"PN b5" —

"PN b6" —

1

"PN C1.1"

an

«Q

na 3 de 9
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:20
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>
Segm.: 6 Contactor PN C1.2
Transportador 18 (ALMACEN)
Direccién hacia el T17
&
"Manual
T18 atras"—
"Manual
T18
adelante" -
"Nivel
Almacén
Alto" —
>=1
"PN u2" -0 —
&
"Manual
T18 atras"—
"Manual
T18
adelante" —()
"Nivel
Almacén
Alto" —
M44.0 "PN b5" —
SR
"PN u2"—sS "PN b6" — "PN €1.2"
[ =
"PI u8"—R - {
Segm.: 7
Para subir almacén
BAJO A MEDIO
&
"Manual
Subir
Almacén" —
"Manual "Almacén
Bajar Bajo-
Almacén" () Medio"
S
"PN b2"—
Segm.: 8
"Almacén
Bajo-
Medio"
& R
"PN b3"—
Pégina 4 de 9
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SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>

Segm.: 9

MEDIO A ALTO

Para subir almacén

"Manual
Subir
Almacén" —

"Manual
Bajar
Almacén" -

\
"PN b3"—

"Almacén
Medio-
Alto"

L ]

Segm.: 10

"Almacén
Bajo-
Medio" —

"PN b3" ()

v
i
-

"Almacén
Medio-
Alto" —

"PN b4" (0

"PN b5" —

"PN b6" —|

"pN C2"

Segm.: 11

[
"PN b4"—]

"Almacén
Medio-
Alto"
R

Segm.: 12

ALTO A MEDIO

Para bajar almacén

"Manual
Bajar
Almacén" —

"Manual
Subir
Almacén" -0

"PN b4" —

"Almacén
Alto-
Medio"

[

15/10/2009

an
«Q
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 1 20
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>
Segm.: 13
"Almacén
Alto-
— . Medio®
& R
"PN b3" —
Segm.: 14
Para bajar almacén
MEDIO A BAJO
&
"Manual
Bajar
Almacén" —
"Manual "Almacén
Subir | Medio-
Almacén" -0 Bajo"
S
"PN b3"—
Segm.: 15
[%
"Almacén
Alto-
Medio" — -
>=1
"PN b3" -0 —
[>=1 ]
"PN ul"—
&
"PN u2"— —
"PN b5" () [ =
>=1 "Almacén
"PN b6" - — Medio-
o Bajo" —
"PN ul"—| "PN b2" - _A3.4
"PN u2"-( — f——— —
Segm.: 16
"Almacén
Medio-
. Bajo"
R
PN b2 — |
Pégina 6 de 9
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15/10/2009

SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>
Segm.: 17 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
Abrir pinzas
ALMACEN
| &
"PN b3"—
"PN ul"——J
\ >=1
"PN u2"— —
&
"Manual
Cerrar
Dedos" () N
\ &
"PN b2"— — —
"Manual
Abrir
Dedos" —
"Manual T13
Cerrar SE
Dedos" —|_ —_—
S5TH#2S
Segm.: 18 Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
Abrir pinzas
ALMACEN
"pN S1"
| & R
T13 —
"BN $2"_
[ ° ]
Segm.: 19 Contactor PB C1l.1

Cerrar pinzas

"Manual
Cerrar
Dedos" —

"Manual
Abrir
Dedos" ()

v
i
-

T14
SE

"PN b4" —|

S5T#28 —TW

P

an

«Q

na 7 de 9



SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 20
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>
Segm.: 20 Contactor PB C1.1
Cerrar pinzas
"PN S1"
TI4— | —
I L
Segm.: 21
Asignacién de entradas de nivel de fotoceldas de almacén a marcas
Nivel Bajo (1 de 3)
"Nivel
Almacén
&
"PN b2" —
Segm.: 22
Asignacién de entradas de nivel de fotoceldas de almacén a marcas
Nivel Medio (2 de 3
"Nivel
Almacén
) Medio"
& =
"pN b3" —
Segm.: 23
Asignacién de entradas de nivel de fotoceldas de almacén a marcas
Nivel Alto (3 de 3)
"Nivel
Almacén
Alto"
& =
"PN b4" —|
Segm.: 24 Contactor PO C1.1
Transportador 19
Direccién hacia el fin del transportador
&
"Manual
T19
adelante" —
"Manual |
T19 atras"-Q PO L1
"PO ul"—Q
de 9

161
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SIMATIC S3 T

3

ansporte V60\E
5-2 DP(1)\...\FC130 - <offline>

g
(=]
w
o

o SIMATIC 15/10/2009 17:

Segm.: 25 Contactor PO C1.2

Transportador 19
Direccién hacia el almacén

"Manual
T19 atras"—

"Manual
T19
adelante" -
"Manual
Abrir

Dedos" —

"PN b2" — "PO Cl

"PN u2"-Q




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:26
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC131 - <offline

FC131 - <offline>

"EstadoAlmacen"

Nombre: Familia:

Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2

Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 08:35:41

Interface: 16/12/2008 15:14:36

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00196 00078 00000

IN 0.0

ouT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET_VAL :0.0

Bloque: FC131

Segm.: 1 Posicion Baja de Almacen

Asignacién de entradas de nivel de fotoceldas de almacén a marcas
Nivel Bajo (1 de 3)

"PN hb2"
3 =
"PN b2" —

Segm.: 2

Asignacién de entradas de nivel de fotoceldas de almacén a marcas
Nivel Medio (2 de 3

"PN hb3"

"pPN b3" —

Segm.: 3 Posicion Alta de Almacen

Asignacién de entradas de nivel de fotoceldas de almacén a marcas
Nivel Alto (3 de 3)

"PN hb4"

"PN b4" —

163
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 :03:26
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC131 - <offline>
Segm.: 4 Automatico Almacen
"PI Nh2"
"M Manual
General"—(Q
Segm.: 5 Almacen Lleno
"PN h1"
& = |
"PN u4"—|
Segm.: 6 Almacen Vacio
&
"HayPalet
en T17"—
"HayPalet
en: T18"—
"PN h2"
"HayPalet =
en T19"— I
Segm.: 7
& "M Dedos
"PN b5" — afuera"
"PN b6" —
Segm.: 8
& "M Dedos
"PN b5"-Q adentro"
"PN b6" —C|
Segm.: 9
"Dedos~
& Nivel
wpN b2" —! Bajo Iz"
"PN b5" —
Pégina 2 de 3
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:26
300\CPU" 315=2 DP(1)\N...\FC131 = <offline>

Segm.: 10

"Dedos-
& Nivel
"PN b2"— Bajo De"

"PN b6" —

Segm.: 11

"Dedos-
& Nivel
"PN b3"— Medio Iz"

"PN b5" — }

Segm.: 12

"Dedos-

& Nivel
"PN b3"— Medio De"
"PN b6" — !
Segm.: 13
"Dedos~
& Nivel

"PN b4 — Alto Iz"

"PN b5" — }

Segm.: 14

"Dedos~-
& Nivel
"PN b4" — Alto De"

"PN b6" — }
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PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:33
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC132 - <offline
FC132 - <offline>
"SeguridadPinzas"
Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 15/01/2009 08:36:29
Interface: 17/12/2008 09:47:04

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00190 00090 00000

IN 0.0

ouT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET VAL 0.0

[Bloque : FC132

Ichm.: 1 |
&
"PN b3" —
"PN b5" —
>=1
"PN b5"Q "PN b6" —
>=1
PN b6" — —
. L J
&
"PN b3" —
"PN b5" —C
>=1
"PN b5"— "PN b6" —C A3.
R
"PN b6" — | i I
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:33
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC132 - <offline>
Segm.: 2
&
"PN b2" —
"PN b5" —
e
"PN b5"-( "PN b6" —
>=1
"PN b6" - +—
&
"PN b2"—
"PN b5" —O
>=1
"PN b5" — "PN b6" —C __A3.3
R
"pPN b6" —
Segm.: 3
&
"M Manual
Almacen" — 2
Segm.: 4 Solenoide S4 Freno de Palet en Almacen
&
A3.4—
"PN b3" —
Segm.: 5 Solenoide S4 Freno de Palet en Almacen
&
"PO ulM™—t
A3.3—
>=1
"PN b3" — "pN S4m
PN b4"
Pégina de 2
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PS3 15/10/2009 17:03:40
300\CPU
FC140 - <offline>
"M MensajesEnAlmacén"
Nombre: Familia:

Autor:

Hora y fecha Cédigo:
Interface:

Versién: 0.1

Versién del bloque: 2
15/01/2009 16:22:02
19/12/2008 12:06:25

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00298 00170 00000

IN 0.0

OuT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0
RET VAL 0.0
'Bloque: FC140 |
Ichm. e |
"
& MensPant
"PN u2"— T18
ocupado"
"Manual =
T19 atras"— I
Segm.: 2
"
& MensPant
"PN b2" -0 AlmNoEnBaj
on
"Manual =
T19 atréa ;
Segm.: 3
&
"PN b5" — "M
MensPant
"PN b6" — DedosAfuer
an
"Manual

T19 atras"—

A =




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 1
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC140 - <offline>
Segm.: 4
"
MensPant
"PN b4"—<Q AlmDebeEnA
1to"
"Manual = ]
T18 atras"—
Segm.: 5
wpT ug"— "
MensPant
"PN u2" — T17
~ocupado"
"Manual =
T18 atréas"—
Segm.: 6
"PN b5" —
"PN b6" —
"PN b2" —
"Manual
T17 >=1
adelante" —
"PN b4" -0
"PN b2" -
"
M
"Manual MensPant
T17 & Dedos/
adelante" — E: — _AlmNoA"
"PI u9" — L
Segm.: 7
"pPT u9" —
"
M
"PN ul"— MensPant
AlmOcupado
"Manual "
T17 =
adelante" —

169
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SIMATIC

PS3 Transporte V60\E o SIMATIC
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC140 - <offline>

15/10/2009 17:03:40

Segm.: 8

"PN b5" —

"PN b6" —

"Manual
T18

adelante" —

"PN b4~

"PN b3" —
"PN u2"—f
"PN b5" —
"PN bé6" —
"Manual

Bajar
Almacén" —

"
MensPant
GuardarDed
os"

I

Segm.: 9

"po ul" —

"Manual
T18
adelante" —

M31.1

Segm.: 10

"PN u4" —

"
MensPant
AltMaxAlm"

Segm.: 11

"pT ug" —

"Manual
T17 atras"—

"
MensPant
LimiteT17"

Segm.: 12

"po 11" —

"Manual
T19
adelante" —

"
MensPant
s gn




SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 15/10/2009 17:03:40
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC140 - <offline>
Segm.: 13
"
M
"PN b4" — MensPant
NivelMaxAl
"Manual m"
Subir =
Almacén" —
Segm.: 14
& "M
"PN b2" — MensPant
NivelMinAl
"Manual
Bajar =
Almacén" — B
Segm.: 15
&
"PN b5" ()
"
M
"PN b6" - MensPant
DedosAbier
"Manual __tos"
Abrir =
Dedos" —
Segm.: 16
—
"pN b5" —
"
M
"PN b6" — MensPant
DedosCerra
"Manual
Cerrar =
Dedos" — —
Segm.: 17
—
"PN b5" —
"y
"PN b6" — MensPant
Dedofuera"
"Manual - ]

T19 atras"—

171

P

an

«Q

na 4 de
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SIMATIC PS3 Transporte V60\E MATIC 15/10/2009 17:03:40
300\CPU 315-2 DP(1)\...\FC140 - <offline>
Segm.: 18
&
"PN b5" —
"PN b6" —
"y
"Manual MensPant
Abrir DedosEnAlt
Dedos" —
"PN b4" —!
Segm.: 19
P
"pN b5" —
"PN b6" —
"Manual
Abrir "M
Dedos" — MensPant
DedosEnMed
"PN b3" — io"
"PN ul"-Q —{ 7

Pégina 5 de S

an
«Q
o



15/10/2009 17:0

o
w
S
o

FC150 - <offline>

wn

Nombre: Familia:
Autor: Versién: 0.1
Versién del bloque: 2
Hora y fecha Cédigo: 08/01/2009 08:43:39
Interface: 05/01/2009 08:21:36

Longitud (bloque / cédigo / datos): 00094 00002 00000

IN 0.0

ouT 0.0
IN OUT 0.0
TEMP 0.0
RETURN 0.0

RET VAL 0.0

,Bloque : FC150 |

l Segm.: 1 |

173
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B. Tabla de variables

SIMATIC

PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC

300\CPU 315-2 DP(1)\Programa S7(1)\Simbolos

21/10/2009 17:12:40

Propiedades de la tabla de simbolos

Nombre:

Autor:

Comentario:

Fecha de creacién:
Ultima modificacion:
Ultimo criterio de filtrado:
Cantidad de simbolos:

Simbolos

15/01/2009 13:01:31
21/10/2009 17:12:15
Todos los simbolos
195/195

Ultima ordenacion: Direccion descendente
Estado |Simbolo Direccion |Tipo de datos |Comentario
ArranqueEnFrio OB 102 (OB 102
Rearranque OB 101 |[OB 101
RearranqueComplCaliente OB 100 |OB 100
ProgramaPrincipal OB 1 OB 1
PBe M 200.0 |BOOL Guardamotores de PB
HayPalet en T19 M 756 |BOOL
HayPalet en T18 M 755 |BOOL
HayPalet en T17 M 754 |BOOL
M Dedos adentro M 541 |BOOL
M Dedos afuera M 540 |BOOL
M 1era vez Almacén M 351 |BOOL
M Altura Max Almacén M 350 |BOOL
M MensPant DedosEnMedio |[M 324 |BOOL
M MensPant DedosEnAlto M 323 |BOOL
M MensPant Dedofuera M 322 |BOOL
M MensPant DedosCerrados (M 32.1 |[BOOL
M MensPant DedosAbiertos M 320 |BOOL
M MensPant NivelMinAlm M 317 |BOOL
M MensPant NivelMaxAlm M 316 |BOOL
M MensPant LimiteT19 M 315 [BOOL
M MensPant LimiteT17 M 314 [BOOL
M MensPant AltMaxAlm M 313 [BOOL
M MensPant T19 ocupado M 312 |BOOL
M MensPant GuardarDedos M 31.0 |BOOL
M MensPant AimOcupado M 307 |BOOL
M MensPant Dedos/AImNoA M~ 30.6 [BOOL
M MensPant T17 ocupado M 305 |BOOL
M MensPant AimDebeEnAlto |M 304 |BOOL
M MensPant DedosAfuera M 303 |BOOL
M MensPant AimNoEnBajo M 302 |BOOL
M MensPant T18 ocupado M  30.1 |BOOL
Dedos-Nivel Alto De M 286 |BOOL
Dedos-Control Botones M 285 |BOOL
Dedos-Nivel Medio De M 284 |BOOL
Dedos-Nivel Bajo De M 283 |BOOL
Dedos-Nivel Alto Iz M 282 |BOOL
Dedos-Nivel Medio Iz M 281 |BOOL
Dedos-Nivel Bajo Iz M 280 |BOOL
Almacén Medio-Bajo M 273 |BOOL
Almacén Alto-Medio M 272 |BOOL
Almacén Medio-Alto M 271 |BOOL
Almacén Bajo-Medio M 27.0 |BOOL
Nivel Aimacén Alto M 264 |BOOL
Nivel Almacén Medio M 263 |BOOL
Nivel Almacén Bajo M 262 |BOOL
Manual Cerrar Dedos M 261 |BOOL
Manual Abrir Dedos M 26.0 |BOOL
Manual Bajar Aimacén M 257 |BOOL
Manual Subir Aimacén M 256 |BOOL
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 21/10/2009 17:12:41
300\CPU 315-2 DP(1)\Programa S7(1)\Simbolos
Estado |Simbolo Direccion |Tipo de datos |Comentario
Manual T19 atras M 255 |BOOL
Manual T19 adelante M 254 |BOOL
Manual T18 atras M 253 [BOOL
Manual T18 adelante M 252 [BOOL
Manual T17 atrés M 251 [BOOL
Manual T17 adelante M 250 [BOOL
Manual T2 atrés M 203 |BOOL
Manual T2 adelante M 202 |BOOL
Manual T1 atrés M 201 [BOOL
Manual T1 adelante M 20.0 |BOOL
Si No Auto M 161 |BOOL
Estado auto M 16.0 [BOOL
M Hongo Presionado M 157 |BOOL
Estado Manual M 155 |BOOL
M Auto Aimacén M 154 |BOOL
M Manual Almacen M 153 |BOOL
M Manual Despalet M 152 [BOOL
M Manual General M 150 |BOOL
M 1era vez Transporte M 77 BOOL
Solicitar a almacén M 71 BOOL
Mandar a almacén M 70 |BOOL
PruebasTimer FC 200 FC 200
M MensajesEnAlmacén FC 140 FC 140
SeguridadPinzas FC 132 FC 132
EstadoAlmacen FC 131 FC 131
ParteAlmacen_Manual FC 130 FC 130
AlmacenManda_Auto FC 129 FC 129
AlmacenRecibe_Auto FC 127 FC 127
Maxal _Auto FC 126 [FC 126
CargaAlmacen_Auto FC 125 FC 125
T19_Auto FC 121 FC 121
ParteAlmacen_Auto FC 120 |FC 120
T17_Auto FC 119 [FC 119
Inversor2_Auto FC 107 FC 107
PartePalet_Auto FC 105 FC 105
Condiciones_Auto FC 103 FC 103
ParteDespalet_Manual FC 102 FC 102
ParteDespalet_Auto FC 101 FC 101
SePresionoHongo FC 70 FC 70
FuncionamientoManual FC 60 FC 60
FuncionamientoAuto FC 50 FC 50
PS PP29 E 707 [BOOL
Pl Ad20 E 706 [BOOL
Pl Ad21 E 705 |BOOL Senal Ad21 de Paletizadora
Pl Ad23 E 704 |[BOOL Sefial Ad23 de Paletizadora
Pl Ad24 E 703 [BOOL Sefial Ad24 de la Paletizadora
PB Ad21 E 702 |BOOL Sefial de PB d4 de transportes hacia Despaletizadora
H6 E 556 [BOOL
H5 E 555 [BOOL
PS u5 E 554 [BOOL Fotocelda u5 transporte salida de paletizadora
PS u4 E 553 [BOOL Fotocelda u4 transporte salida de paletizadora
PS u3 E 552 [BOOL Fotocelda u3 transporte salida de paletizadora
PS u2 E 551 BOOL Fotocelda u2 transporte salida de paletizadora
PS ut E 550 |BOOL Fotocelda u1 transporte salida de paletizadora
PN b6 E 547 [BOOL Sensor b6 posicion de pinzas derechas
PN b5 E 546 [BOOL Sensor b5 posicion de pinzas izquierdas
PN u4 E 545 |BOOL Fotocelda u4 almacen lleno
PN b4 E 544 |[BOOL Sensor b4 posicion alta del aimacen

Pagina 2 de 4
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 21/10/2009 17:12:41
300\CPU 315-2 DP(1)\Programa S7(1)\Simbolos
Estado |Simbolo Direccion |Tipo de datos |Comentario
PN b3 E 543 |[BOOL Sensor b3 posicion media del almacen
PN b2 E 542 |[BOOL Sensor b2 posicion baja del almacen
PN u2 E 541 BOOL Fotocelda u2 transporte almacen hacia inversor
PN u1 E 540 [BOOL Fotocelda u1 transporte almacen hacia salida
H4 E 536 [BOOL Hongo 4
H8 E 535 [BOOL Hongo 8
H7 E 534 |[BOOL Hongo 7
PO u2 E 533 |BOOL Fotocelda u2 transporte despues de almacen
PO ut E 532 |BOOL Fotocelda u1 transporte despues de almacen
Pl u9 E 531 BOOL Fotocelda u9 transporte antes de almacen hacia almacen
Plu8 E 530 [BOOL Fotocelda u8 transporte antes de almacen hacia inversor
Plu7 E 526 |BOOL Fotocelda u7 transporte entrada paletizadora
Pl ué E 525 |[BOOL Fotocelda u6 transporte después del segundo inversor
Pl b4 E 524 [BOOL Sensor b4 segundo inversor posicion de descarga
PI b3 E 523 |BOOL Sensor b3 segundo inversor posicion de carga
Pl u5 E 522 |BOOL Fotocelda u5 segundo inversor antes de transporte
Plu4 E 521 |BOOL Fotocelda u4 segundo inversor hacia almacen
Plu3 E 520 [BOOL Fotocelda u3 transporte antes de segundo inversor
H3 E 515 [BOOL Hongo 3
H2 E 514 [BOOL Hongo 2
Pl b2 E 513 |BOOL Sensor b2 primer inversor posicion descarga
Pl b1 E 512 |BOOL Sensor b1 primer inversor posicion carga
Pl u2 E 511 BOOL Fotocelda u2 sobre primer inversor
Plu1t E 510 [BOOL Fotocelda u1 salida despaletizadora antes de primer inversor
H1 E 505 [BOOL Hongo 1
PB uS E 504 |BOOL Fotocelda u5 palet doble sobre primer transporte
PB u4 E 503 [BOOL Fotocelda u4 trasporte entrada despaletizadora
PB u3 E 502 [BOOL Fotocelda u3 trasporte entrada despaletizadora
PB u2 E 501 BOOL Fotocelda u2 trasporte entrada despaletizadora
PB u1 E 500 [BOOL Fotocelda u1 trasporte entrada despaletizadora
Paradototal E 427 |BOOL parado del almacén
PS ed.1 E 423 |BOOL Guardamotor PS e4.1
PS e3.1 E 422 |BOOL Guardamotor PS e3.1
PS e2.1 E 421 BOOL Guardamotor PS e2.1
PSel.1 E 420 |BOOL Guardamotor PS e1.1
PN e2.1 E 417 |[BOOL Guardamotor PN e2.1
PNe1.1 E 416 [BOOL Guardamotor PN e1.1
POe1.1 E 415 [BOOL Guardamotor PO e1.1
Ple9.1 E 414 |BOOL Guardamotor Pl 9.1
Ple8.1 E 413 |BOOL Guardamotor Pl e8.1
Ple7.1 E 412 |BOOL Guardamotor Pl e7.1
Pl e6.1 E 411 BOOL Guardamotor Pl 6.1
Ple5.1 E 410 [BOOL Guardamotor Pl €5.1
Pled.1 E 407 [BOOL Guardamotor Pl e4.1
Ple3.1 E 406 |BOOL Guardamotor Pl 3.1
Ple2.1 E 405 |[BOOL Guardamotor Pl 2.1
Ple1.1 E 404 |[BOOL Guardamotor Pl e1.1
PBe4.1 E 403 [BOOL Guardamotor PB e4.1
PBe3.1 E 402 |BOOL Guardamotor PB e3.1
PB e2.1 E 401 BOOL Guardamotor PB e2.1
PBe1.1 E 400 |BOOL Guardamotor PB e1.1
PN S4 A 543 |BOOL Solenoide S4 Freno de Palet en Almacen
PN S2 A 541 BOOL Solenoide S2 Abrir Dedos de Palet en Almacen
PN S1 A 540 |BOOL Solenoide S1 Cerrar Dedos de Palet en Almacen
PS C4 A 445 |BOOL Contactor PS C4
PSC3 A 444 |BOOL Contactor PS C3
PS C2 A 443 |BOOL Contactor PS C2
PS C1 A 442 |BOOL Contactor PS C1
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SIMATIC PS3 Transporte V60\Equipo SIMATIC 21/10/2009 17:12:41
300\CPU 315-2 DP(1)\Programa S7(1)\Simbolos
Estado |Simbolo Direccion |Tipo de datos |Comentario
PN C2 A 441 |BOOL Contactor PN C2
PN C1.2 A 440 |BOOL Contactor PN C1.2
PN C1.1 A 437 BOOL Contactor PN C1.1
POC1.2 A 436 BOOL Contactor PO C1.2
PO C1.1 A 435 BOOL Contactor PO C1.1
PIC9.2 A 434 BOOL Contactor Pl C9.2
PIC9.1 A 433 |BOOL Contactor Pl C9.1
PIC8 A 432 |BOOL Contactor Pl C8
PIC7 A 431 |BOOL Contactor PI C7
PIC6.2 A 430 BOOL Contactor P C6.2
PI C6.1 A 427 |BOOL Contactor Pl C6.1
PIC5.2 A 426 BOOL Contactor Pl C5.2
PIC5.1 A 425 |BOOL Contactor Pl C5.1
PIC4 A 424 BOOL Contactor Pl C4
PIC3.2 A 423 |BOOL Contactor PI C3.2
PIC3.1 A 422 |BOOL Contactor Pl C3.1
PIC2 A 421 BOOL Contactor PI C2
PIC1 A 420 |BOOL Contactor Pl C1
PN h2 A 416 |BOOL Almacen Vacio
PN h1 A 415 |BOOL Almacen Lleno
PN hb4 A 414 |BOOL Posicion Alta de Aimacen
PN hb3 A 413 |BOOL Posicion Medio de Almacen
PN hb2 A 412 |BOOL Posicion Baja de Almacen
Pl Nh2 A 4141 BOOL Automatico Almacen
PB C4 A 405 |BOOL Contactor PB C4
PB C3 A 404 BOOL Contactor PB C3
PB C2.2 A 403 BOOL Contactor PB C2.2
PB C2.1 A 402 |BOOL Contactor PB C2.1
PBC1.2 A 401 |BOOL Contactor PB C1.2
PBC1.1 A 40.0 |BOOL Contactor PB C1.1

Pagina 4 de 4
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C. Programa WINCCflex

SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:42 tt

| Estacion HMI de SIMA~(1) |Imagenes |Informaciones generales

OverView

Utilizar plantilla False

Nimero 0

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21,;22;23;24,25;26;27,28,29;30;31
Texto de ayuda
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Imagenes

|Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes

Template

Utilizar plantilla  False

Nimero -1

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6,7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20,21,22;23;24;25;26,;27;28;29;30,31

Texto de ayuda
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SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:49 tt

| Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes

1_Inicio

Utilizar plantilla True

Nimero 2

Capa visible 0;1;2;3;4,5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24,25;26;27,28,;29;30;31
Texto de ayuda

Transporte de Palet del Salén No.3
ALMACEN

(o

r
EsE3 EncM 0P AUMOMAMICO
Modo Modo
r -
manual automatico
Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamaiio
Campo de texto_1 Estd en MODO MANUAL  0;0;0 72; 136 179; 22

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M Manual General; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;

Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_2 Estd en MODO 0;0;0 56; 136 217; 22
AUTOMATICO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M Manual Almacen; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Oculto;

Campo de texto_3 Transporte de Palet del  0;0;0 13; 8 289; 42
Salén No.3
ALMACEN

Nombre Color del borde Posicion Tamaiio Grafico



SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:49 tt
Nombre Color del borde Posicion Tamaiio Grafico
Vista de grafico 0;0;0 102; 56 109; 75 escudo_0
Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Boton_1 Notificar con texto Modo
automatico

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen =
2_ModoAuto , Niimero de objeto = 0 )

DesactivarBit( Variable = M Manual General )

DesactivarBit( Variable = M Manual Almacen );

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Si No Auto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de
bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre = Apariencia; Estado = Desactivado; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Tipo de datos = Integer; Posicion de bit = 0;

Boton_2 Texto Modo
manual

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarImagen( Nombre de imagen =
2_ModoManual , Nimero de objeto = 0)

ActivarBit( Variable = M Manual General )

ActivarBit( Variable = M Manual Almacen );

Boton_9 Notificar con texto Modo automatico
no disponible

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Si No Auto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de
bit = 0; Estado de visibilidad = Oculto;

22
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SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:50 tt

| Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes

2_ModoAuto

Utilizar plantilla True

Nimero 3

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26;27;28;29;30;31
Texto de ayuda

| Transporte 19 ocupado

NIVEL ALTO
NIVEL MEDIO
NIVEL BAJO

Regresar

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Integer; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de
bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaiio
Recténgulo_9 153;51;0 255;85;0 90; 97 18; 50
Rectangulo_5 0;0;0 255;85;0 108; 86 5;72
Rectangulo_13 0;0;0 128;128;128 152; 111 56; 8
Recténgulo_12 0;0;0 0;0;0 160; 119 40; 16
Recténgulo_11 153;51;0 255;85;0 14; 97 18; 50
Recténgulo_10 0;0;0 255;85;0 9; 85 5,72
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8:12 12; 8
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SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:50 tt
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 97; 8 7; 16
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 167 12; 8
Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 97; 163 7; 16
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 220 12; 8
Rectangulo_18 0;0;0 255,255,255 97; 216 7; 16
Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 97; 79 7; 16
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 83 12; 8
Recténgulo_18 0;0;,0 255;255;255 97; 146 7; 16
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 150 12; 8
Rectangulo_19 0;0;0 0;0;0 8; 220 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_20 0;0;0 255;0;0 97; 216 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_21 0;0;0 0;0;0 8; 167 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_22 0;0;,0 255;85;0 136; 40 8; 96
Rectangulo_23 0;0;0 255;85;0 216; 40 8; 96
Rectangulo_24 153;51;0 255;85;0 144; 43 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_25 153;51;0 255;85;0 209; 43 716

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;
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SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:50 tt
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_26 0;0;,0 255;0;0 97; 163 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_27 153;51;0 255;85;0 144; 70 7:16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_30 153;51;0 255;85;0 209; 70 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_31 153;51;0 255;85;0 144; 98 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_32 153;51;0 255;85;0 209; 98 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_35 0;0;0 0;0;0 8; 150 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_36 0;0;0 255;0;0 97; 146 7: 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_37 0;0;0 0:0;0 8; 83 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_38 0;0;0 255;0;0 97; 79 716

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_39 0;0;0 0;0;0 8; 12 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

S



SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:50 tt
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_40 0;0;0 255;0;0 97; 8 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_6 0;0;,0 128;128;128 33; 85 57:72
Recténgulo_7 0;0;0 128;128;128 33; 8 57,72
Rectangulo_8 0;0;0 128;128;128 33; 161 57,72
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamaiio
Linea_10 255;85;0 255;85;0 29; 104 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_12 0;0;0 255;255;255 86; 8 0; 224

Linea_15 255;85;0 255;85;0 29; 142 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_16 255:85:0 255;85;0 76; 104 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_17 255;85;0 255;85;0 77; 141 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_20 0;0;0 255;255;255 37;8 0; 224

Linea_22 255;85;0 255;85;0 152; 78 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Medio Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_23 255;85:0 255;85;0 192; 78 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Medio De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicién de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:50 tt
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_24 255;85;0 255;85;0 151; 105 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Bajo Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_25 255;85;0 255;85;0 192; 105 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Bajo De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_3 0;0;0 255;255;255 49; 90 24; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN S4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_8 255;85;0 255;85;0 151; 50 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Alto Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicién de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_9 255;85;0 255;85;0 192; 50 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Alto De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamaiio

Poligono_2 Compacto 255;0;0 49; 28 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_3 Compacto 255;0;0 49; 37 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_4 Compacto 255;0;0 49; 182 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_5 Compacto 255;0;0 49; 103 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;



SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:50 tt
Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamaiio
Poligono_6 Compacto 255;0;0 49; 190 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit

= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_7 Compacto 255;0;0 49; 114

24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit

= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion

Tamafio

Elipse_10 0;0;0 255:0;0 15; 220

12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_4 0;0;0 255;0;0 15; 167

12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_7 0;0;,0 255;0;0 15; 150

12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_8 0;0;0 255;0;0 15; 83

12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_9 0;0;,0 255;0;0 15;°12

12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 12 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 167 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 220 12;8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 83 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 150 12;8
Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamaiio
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Campo de texto_1 Modo Automatico 0;0;0 164; 0 156; 25
Campo de texto_4 NIVEL BAJO 0;0;0 229; 95 77; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_5 NIVEL MEDIO 000 229; 67 85; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_6 NIVEL ALTO 0;0;0 229; 40 77; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo

Boton_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

Botdn_12 Notificar con texto Transporte 19 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T19 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_13 Notificar con texto Altura méxima en
almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AltMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicién de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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SIMATIC WinCC flexible 15/10/2009 - 17:04:52 tt

| Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes
2_ModoManual

Utilizar plantilla True

Niimero 4
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26;27;28;29;30;31
Texto de ayuda

| [24k:be haber palet en NIVEL BAJO

@Meter
\ 4

dedos

NIVEL BRG0G0

A 4 anejar

almacen

[6] »
AV
Regresar

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaiio
Recténgulo_5 0;0;0 255;85;0 92; 85 5; 69
Recténgulo_9 153;51;0 255;85;0 74; 96 18; 47
Rectangulo_18 0;0;0 255;255;255 80; 8 7; 16
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 12 12; 8
Recténgulo_11 153;51;0 255:85:0 10; 99 18; 44
Recténgulo_10 0;0;0 255;85;0 5; 88 5; 64
Recténgulo_18 0;0;,0 255;255;255 79; 161 7;:16
Rectangulo_17 0;0;0 0;0;0 7; 165 12; 8
Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 79; 216 7; 16
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 7; 220 12; 8

Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 80; 81 7; 16

Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 85 12; 8

Recténgulo_17 0;0;0 0;0,0 7; 147 12; 8

Rectangulo_18 0;0;0 255,255,255 79; 143 7; 16

Recténgulo_21 0;0;,0 0;0;0 8; 220 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_23 0;0;0 0;0;0 7; 165 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_26 0;0;0 255;0;0 79; 216 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_28 0;0;,0 255;0;0 79; 161 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_33 0;0;0 0;0;0 7; 147 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_34 0;0;0 255;0;0 79; 143 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_35 0;0;0 0;0;0 9; 85 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_36 0;0;,0 255;0;0 80; 81 716

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_37 0;0;0 0;0;0 8; 12 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_38 0;0;0 255;0;0 80; 8

7:16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_6 0;0;0 128;128;128 30; 85 42; 72
Recténgulo_7 0;0;,0 128;128;128 30; 8 42,72
Rectangulo_8 0;0;0 128;128;128 30; 161 42,72
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_12 0;0;0 255;255;255 69; 8 0; 224
Linea_16 255;85;0 255;255;255 29; 134 10; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_17 255:85:0 255;255;255 28; 108

10; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_18 255;85:0 255;255;255 65; 133

9;0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_19 255;85;0 255;255;255 64; 107

9;0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_20 0;0;0 255;255;255 32; 8

0; 224

Linea_3 0;0;0 255;255;255 39; 90

24; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN S4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion

Tamaiio

3/8
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Poligono_2 Compacto 255;0;0 39; 32 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_3 Compacto 255;0;0 39; 37 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_4 Compacto 255;0;0 39; 183 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_5 Compacto 255;0;0 39; 108 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_6 Compacto 255;0;0 39; 190 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_7 Compacto 255;0;0 39; 112 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaiio

Elipse_4 0;0;0 255;0;0 15; 220 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_6 0;0;0 255;0;0 14; 165 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_7 0;0;0 255;0;0 14; 147 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_8 0;0;,0 255;0;0 16; 85 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_9 0;0;,0 255;0;0 15:12

12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 12 12;8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 14; 165 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 14; 220 12;8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 85 12;8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 14; 147 12; 8
Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamaiio
Campo de texto_1 Modo Manual 0;0;0 201; 0 119; 25
Campo de texto_4 NIVEL BAJO 0;0;0 234; 90 77; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_5 NIVEL MEDIO 0;0;0 234; 90

85; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_6 NIVEL ALTO 0;0;0 234; 90

77, 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =

0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Posicion Tamaiio

Texto de titulo
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Nombre Modo Posicion Tamaiio Texto de titulo
Interruptor_1 Interruptor con texto 248; 32 57; 41 Switch

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Activar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual Abrir Dedos )
DesactivarBit( Variable = Manual Cerrar Dedos );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Desactivar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual Cerrar Dedos )
DesactivarBit( Variable = Manual Abrir Dedos );

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de
bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo

Boton_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

Boton_10 Grafico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T18 atrés );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T18 atras );

Botdn_11 Notificar con texto Transporte 17 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T17 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_12 Grafico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T17 adelante );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T17 adelante );

Boton_13 Grafico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T17 atrés );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T17 atras );

Boton_14 Texto Manejar
almacen

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen =
2_ModoManualAlmacen , Nimero de objeto = 0);
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Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Botdn_15 Notificar con texto Dedos afuera/Almacén no
en ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant Dedos/AImNoA; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_16 Notificar con texto Almacén ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AlImOcupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_17 Notificar con texto Guadar dedos

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant GuardarDedos; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final :
0; Posicién de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_18 Notificar con texto Transporte 19 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T19 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botén_19 Notificar con texto Altura méxima en
almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AltMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_20 Notificar con texto Limite de T17

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant LimiteT17; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_21 Notificar con texto Limite de T19

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant LimiteT19; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_22 Notificar con texto Meter dedos

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant Dedofuera; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicién de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_24 Notificar con texto No se pueden abrir en
NIVEL ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosEnAlto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Boton_25 Notificar con texto Debe haber palet en
NIVEL BAJO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosEnMedio; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdon_3 Notificar con texto Transporte del almacén
ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T18 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botén_4 Notificar con texto Almacén debe estar en
nivel BAJO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AimNoEnBajo; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_5 Notificar con texto Dedos del almacén afuera

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosAfuera; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdén_6 Notificar con texto Almacén debe estar en
nivel ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AimDebeEnAlto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_7 Grafico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T19 adelante );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T19 adelante );

Botén_8 Gréfico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T19 atrés );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T19 atrés );

Botén_9 Gréfico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T18 adelante );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T18 adelante );
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes

2_ModoManualAlmacen
Utilizar plantilla True

Niimero 5
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26;27;28;29;30;31
Texto de ayuda

be haber palet en NIVEL BAJO

AV

eter

dedos
SUBIR BAJAR
A V
,
- ' Regresar

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaiio
Recténgulo_9 153;51;0 255;85;0 77; 39 18; 47
Recténgulo_5 0;0;0 255;85;0 95; 28 5; 69
Rectangulo_13 0;0;0 128;128;128 27; 199 56; 8
Recténgulo_12 0;0;0 0;0;0 35; 207 40; 16
Recténgulo_10 0;0;0 255;85;0 8; 31 5; 64
Recténgulo_11 153;51;0 255;85;0 13; 42 18; 44
Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 11; 28 12; 8
Rectangulo_18 0;0;0 255;255;255 83; 24 7;:16
Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 82; 86 7; 16
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Recténgulo_17 0;0;0 0;0;0 10; 90 12; 8

Recténgulo_22 0;0;0 255;85;0 11; 128 8; 96

Recténgulo_23 0;0;0 255;85;0 91; 128 8; 96

Recténgulo_24 153;51;0 255;85;0 19; 131 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_25 153;51;0 255;85;0 84; 131 7,16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_27 153;51;0 255;85;0 19; 158 716

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_30 153;51;0 255;85;0 84; 158 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_31 153;51;0 255;85;0 19; 186 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_32 153;51;0 255;85;0 84; 186 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_33 0;0;0 0;0;0 10; 90 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_34 0;0;0 255;0;0 82; 86 7::16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_35 0;0;0 0;0;0 11; 28 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_36 0;0;,0 255;0;0 83; 24 7:16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_6 0;0;0 128;128;128 33; 28 42; 72
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamaiio
Linea_19 255;85;0 255;255;255 67; 48 9;0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_20 255;85;0 255;255;255 31; 48 10; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_21 255;85;0 255;255;255 30; 80 10; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_22 255;85;0 255;85;0 26; 165 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Medio Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_23 255;85;0 255;85;0 67; 165 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Medio De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_24 255;85:0 255;85:0 26; 193 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Bajo Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_25 255:85:0 255;85;0 67; 193 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Bajo De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

S
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Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_26 255;85;0 255;255;255 67; 80 9,0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_3 0;0;0 255;255;255 72; 28 0; 72
Linea_4 0;0;0 255;255;255 35; 28 0; 72
Linea_5 0;0;0 255;255;255 42; 32 24; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN S4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_8 255;85;0 255;85;0 26; 138 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Alto Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_9 255;85;0 255;85;0 67, 138 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Alto De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicién de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamaiio

Poligono_5 Compacto 255;0;0 42; 46 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_7 Compacto 255;0;0 42; 57 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Elipse_6 0;0;0 255;0;0 17; 90 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_7 0;0;0 255;0;0 18; 28 12;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Elipse_2 0;0;0 255;255;255 18; 28 12; 8

Elipse_2 0;0;0 255;255;255 17; 90 12; 8

Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamaiio

Campo de texto_1 Modo Manual 0;0;0 201; 0 119; 25

Campo de texto_2 SUBIR 0;0;0 113; 136 39; 20

Campo de texto_3 BAJAR 0;0;0 177; 136 40; 20

Nombre Modo Posicion Tamaiio Texto de titulo
Interruptor_2 Interruptor con texto 248; 96 64; 49 Switch

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Activar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual Abrir Dedos )
DesactivarBit( Variable = Manual Cerrar Dedos );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Desactivar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual Cerrar Dedos )
DesactivarBit( Variable = Manual Abrir Dedos );

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de
bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo

Botén_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

Boton_10 Grafico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T18 atrés );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T18 atrés );

Botén_11 Notificar con texto Guadar dedos

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant GuardarDedos; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final :

0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_12 Notificar con texto Transporte 19 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T19 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

S
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Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Botdn_13 Notificar con texto Altura méxima en
almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AltMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_14 Notificar con texto Ya estd en el Nivel BAJO
(Minimo)

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant NivelMinAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
Botén_16 Notificar con texto No se pueden abrir en

NIVEL ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosEnAlto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_17 Notificar con texto Debe haber palet en
NIVEL BAJO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosEnMedio; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_2 Texto Text

Boton_3 Gréfico Subir

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual Subir Almacén );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual Subir Aimacén );

Boton_4 Grafico Bajar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual Bajar Almacén );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual Bajar Almacén );

Boton_6 Notificar con texto Almacén debe estar en
nivel ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AimDebeEnAlto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_7 Notificar con texto Transporte 17 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T17 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

6/7
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Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Botdn_8 Notificar con texto Ya esta en el Nivel ALTO
(Maximo)

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant NivelMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_9 Gréfico Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Soltar; Lista de funciones = DesactivarBit( Variable = Manual T18 adelante );

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Pulsar; Lista de funciones = ActivarBit( Variable = Manual T18 adelante );
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes

Mensajes 1

Utilizar plantilla True

Niimero 1

Capa visible 0;1;2;3;4,5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24,25;26;27,28,;29;30;31
Texto de ayuda

ransporte del almacén ocupado
Imacén debe estar en nivel BAJO
Dedos del almacén afuera

4 -
Altura méa enalmacén €N NivelALTO
Transporte 17 ocupado

LimiteEL: 7 icén no en ALTO
Almacén ocupado
=nadar dedos

Limite d@TlQ

nanspur e 19 ocupado

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo

Botén_10 Notificar con texto Almacén ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AlImOcupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_11 Notificar con texto Guadar dedos

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant GuardarDedos; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final :
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_12 Notificar con texto Transporte 19 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T19 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Botdn_13 Notificar con texto Altura méxima en
almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AltMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_14 Notificar con texto Limite de T17

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant LimiteT17; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_15 Notificar con texto Limite de T19

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant LimiteT19; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_3 Notificar con texto Transporte del almacén
ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T18 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botén_4 Notificar con texto Almacén debe estar en
nivel BAJO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AimNoEnBajo; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_5 Notificar con texto Dedos del almacén afuera

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosAfuera; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdén_6 Notificar con texto Almacén debe estar en
nivel ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AimDebeEnAlto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_7 Notificar con texto Transporte 17 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T17 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_8 Notificar con texto Dedos afuera/Almacén no
en ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant Dedos/AImNoA; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Imagenes

Mensajes 2

Utilizar plantilla True

Nimero 6

Capa visible 0;1;2;3;4,5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24,25;26;27,28;29;30;31
Texto de ayuda

a esta en el Nivel ALTO (Maximo)

a esta en el Nivel BAJO (Minimo)
Dedos ya estan abiertos

Nedos va estan cerrados

Almacgn vacio
Meter dedos

Subier@) almacén
fo

se pueden abrir en NIVEL ALTO

|§| Bajan almacén

L e e =TV NIVEL BAXO)
Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso
directo
Botén_10 Notificar con texto Debe haber palet en
NIVEL BAJO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosEnMedio; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_11 Notificar con texto Subiendo almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0; Estado de
visibilidad = Visible;
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Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado Tecla de acceso

directo
Botén_12 Notificar con texto Bajando almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0; Estado de
visibilidad = Visible;

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic;

Boton_13 Notificar con texto Almacén vacio

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0; Estado de
visibilidad = Visible;

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic;

Boton_3 Notificar con texto Ya esté en el Nivel ALTO
(Maximo)

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant NivelMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_4 Notificar con texto Ya esta en el Nivel BAJO
(Minimo)

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant NivelMinAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_5 Notificar con texto Dedos ya estan abiertos

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosAbiertos; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
0; Posicidn de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdon_6 Notificar con texto Dedos ya estan cerrados

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosCerrados; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final
= 0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Boton_7 Notificar con texto Meter dedos

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant Dedofuera; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdén_8 Notificar con texto No se pueden abrir en
NIVEL ALTO

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant DedosEnAlto; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final =
0; Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Comunicacion |Variables

Variables

Nombre Conexion Tipo de datos Longitud Direccion
Dedos-Nivel Alto De CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 28.6
Dedos-Nivel Alto Iz CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 28.2
Dedos-Nivel Bajo De CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M28.3
Dedos-Nivel Bajo 1z CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 28.0
Dedos-Nivel Medio De CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 28.4
Dedos-Nivel Medio 1z CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M28.1
Estado auto CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 16.0
Estado Manual CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 15.5
M Auto Aimacén CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M15.4
M Dedos afuera CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 54.0
M Manual Almacen CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M15.3
M Manual General CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 15.0
M MensPant CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 30.4
AlmDebeEnAlto

M MensPant AlImNoEnBajo CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 30.2
M MensPant AlmOcupado CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 30.7
M MensPant AltMaxAlm  CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M313
M MensPant Dedofuera  CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M32.2
M MensPant CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 30.6
Dedos/AlmNoA

M MensPant CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 32.0
DedosAbiertos

M MensPant DedosAfuera CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M30.3
M MensPant CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M32.1
DedosCerrados

M MensPant DedosEnAlto CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M323
M MensPant CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 324
DedosEnMedio

M MensPant CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 31.0
GuardarDedos

M MensPant LimiteT17  CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M314
M MensPant LimiteT19  CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M31.5
M MensPant NivelMaxAlm CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M31.6
M MensPant NivelMinAim CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M31.7
M MensPant T17 ocupado CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 30.5
M MensPant T18 ocupado CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 30.1
M MensPant T19 ocupado CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M31.2
Manual Abrir Dedos CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 26.0
Manual Bajar Aimacén ~ CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.7
Manual Cerrar Dedos CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 26.1
Manual Subir Aimacén  CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.6
Manual T17 adelante CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.0
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Nombre Conexion Tipo de datos Longitud Direccion
Manual T17 atras CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.1
Manual T18 adelante CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.2
Manual T18 atras CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.3
Manual T19 adelante CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.4
Manual T19 atras CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 25.5
Nivel Almacén Alto CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M 26.4
PI C9.1 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q433
PI C9.2 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q43.4
PI u5 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 152.2
PI u8 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 153.0
PI u9 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 153.1
PN b2 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.2
PN b3 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.3
PN b4 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 1544
PN b5 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.6
PN b6 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.7
PN C1.1 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q43.7
PN C1.2 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q44.0
PN S1 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q54.0
PN S2 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q54.1
PN S4 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q543
PN ul CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.0
PN u2 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.1
PN u4 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 154.5
PO C1.1 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q43.5
PO C1.2 CPU 315-2 DP(1) Bool 0 Q436
PO ul CPU 315-2 DP(1) Bool 0 1532
Si No Auto CPU 315-2 DP(1) Bool 0 M16.1
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Comunicacion |Conexiones

Nombre

Driver

Online

C

Pardametros

CPU 315-2 DP(1)

SIMATIC S7 300/400

Activado

Panel de operador

Tipo: Simatic

Velocidad transf.: 187500
Interfaz: IF1 B

Direccion: 1

Punto de acceso:
S7ONLINE

Unico maestro del bus:
Activado

Red

Perfil: MPI
Max. direcc. de estacion
(HSA): 31
Numero de maestros: 1

Automata

Direccion: 2

Slot de expansion: 2
Bastidor: 0

Proceso ciclico: Activado
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Gestion de
avisos | Configuracion |Clases de avisos

Clases de avisos

Nombre Modo de acuse Direccion de correo... Nombre visualizado
Alarms En "Aparecer" !

Diagnosis Events Desactivado S7

Events Desactivado

System Desactivado $

| Estacion HMI de SIMA~(1)|Gestion de
avisos | Configuracion | Grupos de avisos

Grupos de avisos
Nombre Nimero de grupo
Grupo de acuse 1 1
Grupo de acuse 10 10
Grupo de acuse 11 11
Grupo de acuse 12 12
Grupo de acuse 13 13
Grupo de acuse 14 14
Grupo de acuse 15 15
Grupo de acuse 16 16
Grupo de acuse 2 2
Grupo de acuse 3 3
Grupo de acuse 4 4
Grupo de acuse 5 5
Grupo de acuse 6 6
Grupo de acuse 7 7
Grupo de acuse 8 8
Grupo de acuse 9 9

| Proyecto
Proyecto
Informe Porcentaje borrad... Eventos del sistema Grupo de acuse Mostrar la duraci@...
True 10 Eventos de sistema de  QGR 2

HMI

Nombre Discriminadores A... SIMATIC SFM Avisos SIMOTION TO Avisos SINUMERIK NC
CPU 315-2 DP(1) <ninguna clase> Activado Desactivado Texto y numero de aviso

1/25
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| Estacion HMI de SIMA~(1)|Administracion de usuarios

runtime | Grupos
Grupos
Nombre Niimero de grupo Authorizations Comentario
Administradores 9 Administracion, Manejar, Los administradores
Supervisar tienen acceso completo e
ilimitado
Operador 1 Manejar Los usuarios tienen

acceso limitado.

| Estacion HMI de SIMA~(1)|Administracion de usuarios

runtime |Usuarios

Usuarios

Nombre Grupos Tiempo de cierre d... Comentario
Admin Administradores 5 Administrador

| Estacion HMI de SIMA~(1)|Administracion de usuarios
runtime | Configuracion de seguridad en runtime
Configuracion de seguridad en runtime

La contrasena tien... La contrasena tien... L itud minima c... Cambiar contrasefi... Caducidad de la co...

False False 3 False False
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Proyecto

Configuracion del idioma del proyecto

Nombre del idioma de edicion  Espafiol (alfabetizacion internacional)
Nombre de idioma de Espaiiol (alfabetizacion internacional)
referencia

Configuracion del idioma

Espafiol (alfabetizacion internacional)

15/10/2009 - 17:05:01 tt
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Idiomas y fuentes

Espaiiol (alfabetizacion internacional)

Tipo de fuente estandar Tahoma; 10pt
Familias de fuente fijas Tahoma, Courier New
Familias de fuente

configuradas

Orden de descarga 0
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D. Programas version beta para email y visualizacion de todo el

transporte de palé

Los siguientes programas fueron implementados para realizar pruebas sobre
el envio de correos electrénicos y para monitoreo de todo el transporte de palé
del saléon de embotellado #3. El primer programa es especificamente para el
envio de correos electrénicos. El segundo, es para mostrar imagenes de todo el
proceso, entre ellas, una vista superior de todo el proceso que muestre los

botones de parado de emergencia.
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| Estacion HMI Principal | Imagenes |Informacione$ generales

OverView

Utilizar plantilla False

Nimero 0

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21,22;23,24,25,26;27,28;29;30;31
Texto de ayuda

1/1
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flexible:
. 2
Imagenes
| Estacion HMI Principal | Imagenes
Template
Utilizar plantilla False
Nidmero -1
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

1/1
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Imagenes

| Estacion HMI Principal | Imagenes

1_Principal
Utilizar plantilla True

Nimero 7
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26;27;28,29;30;31
Texto de ayuda

Vista de grafico

Nombre Color del borde Posicion Tamafio Gréfico
Vista de grafico 0;0;0 16; 83 109; 75 escudo_0
Boton

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey
Boton_10 Texto Ir al programa

Dinamico

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = 1_Seleccion ,
Namero de objeto = 0 );

Botén_11 Texto Apagar
Pantalla
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Nombre Modo Autorizacion Texto de jvade Y
Botdn_4 Texto Modo para

limpiar la

pantalla

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarPantallaDeLimpieza( Periodo = 20 );

Inicio de sesion Texto Panel de Control/
Terminar programa
(Protegido)

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = MostrarDialogolIniciarSesion( )
ActivarImagen( Nombre de imagen = 1_Principal_Terminar , Nimero de objeto = 0 );

2/2
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Imagenes

| Estacion HMI Principal | Imagenes

1_Principal_Terminar
Utilizar plantilla True

Nimero 8
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26,27;28,29;30,31
Texto de ayuda

Boton

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey
Botdn_3 Texto Regresar

Dinamico

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarImagenAnterior( );

Botén_4 Texto Cerrar el
programa

Dinamico
Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = PararRuntime( Modo = Runtime );

L2
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Nombre Modo Autorizacion Texto de jvade Y
Botdn_5 Texto Iral

Panel de

Control

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ABEirFéﬁelDeControl( )

2/2
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Imagenes

| Estacion HMI Principal | Imagenes

1_Seleccion

Utilizar plantilla True

Nimero 2

Capa visible 0;1;2;3,4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

Campo ES

Nombre Modo Tipo de formato Formato Autorizacion
representacion

CampoE Entrada/salida Secuencia de caracteres 999

Dinamico

Nombre = Enlace propiedad/variable; Estado = Activado; Propiedad = Valor de proceso; Variable = Variable_1;

Boton
Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey

av/83
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Nombre Modo Autorizacion Texto de jvade Y
Botdn_1 Texto Transporte

sin almacén

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = 2_Transporte ,
Numero de objeto = 0)
ImprimirInforme( Informe = Informe prueba );

Botén_10 Texto Text

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = Imagen_3 ,
Numero de objeto = 0 );

Botdn_2 Texto Salida Despalet
a Entrada Palet

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivariImagen( Nombre de imagen = 2_Entre
DespPalet , Nimero de objeto = 0 );

Botén_3 Texto Parte
Palet

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = 2_Palet ,
NUmero de objeto = 0 );

Botdn_4 Texto Almacén

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = 2_Almacén ,
Numero de objeto = 0 );

Boton_5 Texto Parte
Despalet

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = 2_Despalet ,
Namero de objeto = 0 );

Botdn_6 Texto Atrds

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );
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Nombre Modo Autorizacion Texto de jvade Y
Botdn_7 Texto Imagen 1

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = Imagen_1 ,
Namero de objeto = 0)

EnviarCorreoElectronico( Direccion = teddyyllescas@icasa.com.gt , Asunto = Envio de texto , Texto = Variable_1 , Direccidn de respuesta
= teddyyllescas@icasa.com.gt );

Botén_8 Texto Hongos

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = Activarimagen( Nombre de imagen = 2_Hongos ,
Numero de objeto = 0 );

Nombre Modo Mostrar hora del Mostrar fecha Mostrar hora
sistema
Campo de fechay hora_1 Entrada/salida True False True

Nombre = Enlace propiedad/variable; Estado = Desactivado; Propiedad = Valor de proceso;

Campo de fecha y hora_2 Entrada/salida True True False

3/3



228

SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:25 tt

| Estacion HMI Principal | Imagenes

2 _Almacén

Utilizar plantilla True

Nidmero 4

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

I Transporte 19 ocupado

NIVEL ALTO
NIVEL MEDIO
NIVEL BAJO

Regresar

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Integer; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit =
0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_9 153;51;0 255;85;0 90; 97 18; 50
Rectangulo_5 0;0;0 255;85;0 108; 86 5; 72
Rectangulo_12 0;0;0 0;0;0 160; 119 40; 16
Recténgulo_13 0;0;,0 128;128;128 152; 111 56; 8
Recténgulo_10 0;0;0 255;85;0 9; 85 5;72
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_11 153;51;0 255;85;0 14; 97 18; 50
Rectangulo_18 0;0;0 255;255;255 97; 17 7; 16
Rectangulo_17 0;0;,0 0;0;0 8; 21 12; 8
Rectangulo_18 0;0;0 255;255;255 97; 163 7; 16
Rectangulo_17 0;0;,0 0;0;0 8; 167 12; 8
Rectangulo_17 0;0;,0 0;0;0 8; 212 12; 8
Recténgulo_18 0;0;0 255;255;255 97; 208 7; 16
Rectangulo_17 0;0;,0 0;0;0 8; 83 12; 8
Rectangulo_18 0;0;0 255;255;255 97, 79 7; 16
Rectangulo_18 0;0;,0 255;255;255 97; 146 7; 16
Rectangulo_17 0;0;0 0;0;0 8; 150 12; 8
Rectangulo_19 0;0;0 0;0;0 8; 212 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_20 0;0;,0 255;0;0 97, 208 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_21 0;0;0 0;0;0 8; 167 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_22 0;0,0 255;85;0 136; 40 8; 96
Recténgulo_23 0;0;0 255;85;0 216; 40 8; 96
Rectangulo_24 153;51;0 255;85;0 144; 43 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Rectangulo_25 153;51;0 255;85;0 209; 43 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_26 0;0;0 255;0;0 97; 163 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_27 153;51;0 255;85;0 144; 70 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_30 153;51;0 255,85;0 209; 70 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_31 153;51;0 255;85;0 144; 98 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_32 153;51;0 255;85;0 209; 98 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_35 0;0;0 0;0;0 8; 150 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_36 0;0;0 255;0;0 97; 146 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_37 0;0;,0 0;0;0 8; 83 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Rectangulo_38 0;0;0 255;0;0 97; 79 7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_39 0;0;0 0;0;0 8; 21

12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_40 0;0;0 255;0;0 97; 17

7; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_6 0;0;0 128;128;128 33; 85 S57:72
Rectangulo_7 0;0;0 128;128;128 33::13 57;:72
Recténgulo_8 0;0;0 128;128;128 33:157 57; 72
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_10 255;85;0 255;85;0 29; 104 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Linea_15 255;85,0 255;85;0 29; 142

16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b5; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Linea_16 255;85;0 255;85;0 76; 104

16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Linea_17 255;85,0 255;85;0 77; 141

16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_22 255;85;0 255;85;0 152; 78 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Medio Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_23 255:85;0 255;85;0 192; 78 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Medio De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_24 255:85;0 255;85;0 151; 105 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Bajo Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicio
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_25 255;85;0 255;85;0 192; 105 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Bajo De; Tipo de datos.; éit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_3 0;0;0 255;255;255 49; 90 24,0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN S4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Linea_8 255;85;0 255;85;0 151; 50 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Alto Iz; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Linea_9 255;85;0 255;85;0 192; 50 16; 0

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = Dedos-Nivel Alto De; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicid
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamaiio

Poligono_2 Compacto 255;153;0 49; 33 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

5/8



233

SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:25 tt
Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_3 Compacto 255;153;0 49; 42 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_4 Compacto 255;153;0 49; 178 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.1; Tipo de datos = Bit; Rango" i.ﬁitial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_5 Compacto 255;153;0 49; 103 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_6 Compacto 255;153;0 49; 186 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.2; Tipo de datos = Bit; Rango. |n|C|aI = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_7 Compacto 255;153;0 49; 114 24; 24

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Elipse_10 0;0;,0 255;0;0 15; 212 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_4 0;0;0 255;0;0 15; 167 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u9; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_7 0;0;,0 255;0;0 15; 150 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_8 0;0;0 255;0;0 15; 83 12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_9 0;0;0 255;0;0 15; 21

12; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PO u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 21 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255,255,255 15; 167 12;8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 212 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 83 12; 8
Elipse_2 0;0;0 255;255;255 15; 150 12; 8
Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamafio
Campo de texto_1 Modo Automatico 0;0;0 164; 0 156; 25
Campo de texto_4 NIVEL BAJO 0;0;0 229; 95 77; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_5 NIVEL MEDIO 0;0;0 229; 67

85; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Campo de texto_6 NIVEL ALTO 0;0;0 229; 40

77; 20

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PN b4; Tipo de datos = Bit; Rahgj“o'inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Autorizacion Texto d
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Nombre Modo Autorizacion Texto de jvade Y
Botdn_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

Botén_12 Notificar con texto Transporte 19 ocupado

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant T19 ocupado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Botdn_13 Notificar con texto Altura maxima en almacén

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M MensPant AltMaxAlm; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0;
Posicion de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;
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Imagenes

| Estacion HMI Principal | Imagenes
2_Despalet

Utilizar plantilla True

Nimero 3

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26,27;28,29;30;31
Texto de ayuda

Rectangulo

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_1 0;0;0 0;0;0 21; 12 8;8
Rectangulo_11 0;0;0 128;128;128 100; 29 42; 59
Recténgulo_12 0;0;0 128;128;128 142; 29 42; 59
Rectangulo_13 0;0;0 128;128;128 184; 29 64; 59
Dinamico

Nombre = Apariencia; Estado = Activado; Variable = PB Ad21 Desp; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Descripciones de apariencia =
Valor : 0, Color de primer plano : 128;128;128, Color de fondo : 128;0;0, Parpadeo : Si
Valor : 1, Color de primer plano : 0;0;0, Color de fondo : 0;128;0, Parpadeo : No; Tipo de datos = Bit; Posicion de bit = 0;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Rectangulo_14 0;0;0 128;128;128 248; 29 61; 59

Rectangulo_2 0;0;0 255;255;255 26; 91 8; 8

Rectangulo_21 0;0;,0 0;0;0 130; 12 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad =

Visible;

Rectangulo_24

0;0;0

255;0;0

131; 91

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad =

Visible;

Rectangulo_26

0;0;0

0;0;0

170; 12

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;
Recténgulo_28 0;0;0 0;0;0 170; 12 8;8
Rectangulo_29 0;0;0 255;0,0 173; 90 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad =

Visible;

Rectangulo_30

0;0;0

0;0;0

296; 8

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad =

Visible;

Recténgulo_31

0;0;0

255,0;0

296; 96

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ui; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_32

0;0;,0

296; 8

8;8

Rectangulo_33

0;0;0

21; 12

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Rectangulo_34 0;0;0 255;0;0 26; 91 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_35 0;0;,0 0;0;0 83; 12 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_36 0;0;0 255;0;0 86; 91 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_4 0;0;0 0;0;0 83; 12 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Tipo de datos = Integer; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0; Estado de
visibilidad = Oculto;

Rectangulo_5 0;0;0 0;0;0 130; 12 8;8
Rectangulo_51 0;0;0 255;255;255 86; 91 8;8
Rectangulo_52 0;0;0 255;255;255 131; 91 8; 8
Rectangulo_53 0;0;0 255;255;255 173; 90 8;8
Rectangulo_55 0;0;0 255;255;255 296; 96 8,8
Rectangulo_6 0;0;0 128;128;128 16; 29 42; 59
Rectangulo_65 0;0;0 153;153;128 153; 21 143; 75
Rectangulo_67 0;0;0 153;153;128 165; 14 96; 90
Rectangulo_7 0;0;0 128;128;128 58; 29 42; 59
Rectangulo_71 0;0;0 255;255;255 165; 14 8; 90
Rectangulo_73 0;0;0 255;255;255 261; 14 8; 90
Rectangulo_75 0;0;0 255;85;0 183; 21 ;75
Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio

i85
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Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_12 Compacto 255;153;0 27; 41 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_13 Compacto 255;153;0 29; 41 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_15 Compacto 255;153;0 72; 41 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C2.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_16 Compacto 255;153;0 112; 41 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C3; Tipo de datos = Bit; Rango |nlcna| = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_17 Compacto 255;153;0 152; 42 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_19 Compacto 255;153;0 274; 41 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_31 Compacto 255;153;0 70; 41 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C2.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_1 0;0;,0 255;255;255 21; 12 8; 16
Elipse_10 0;0;0 255;0;0 296; 8 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ui; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaiio
Elipse_11 0;0;0 255;0;0 21; 12 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_12 0;0;0 255;0;0 83; 12 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_14 0;0;0 255,255,255 296; 8 8; 16

Elipse_3 0;0;0 255;255;255 83; 12 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Tipo de datos = Integer; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0; Estado de
visibilidad = Oculto;

Elipse_5 0;0;0 255;255;255 130; 12 8; 16
Elipse_6 0;0;0 255;255;255 170; 12 8; 16
Elipse_8 0;0;0 255;0;0 130; 12 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_9 0:0;0 255,00 170; 12 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Autorizacion Texto de ivad. y

Botdn_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarImagenAnterior( );
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SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:29 tt

Imagenes

| Estacion HMI Principal | Imagenes
2_Entre DespPalet

Utilizar plantilla True

Nimero 6
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26,27;28,29;30;31
Texto de ayuda

Rectangulo

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaifio
Recténgulo_14 0;0;0 128;128;128 56; 25 64; 48
Rectangulo_15 0;0;0 128;128;128 120; 74 48; 99
Rectangulo_25 0;0;0 128;128;128 56; 173 32; 48
Rectangulo_27 0;0;0 128;128;128 88; 173 32; 48
Rectangulo_30 0;0;0 0;0;0 110; 8 8;8
Dinamico

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

1/6
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_31 0;0;0 255;0;0 110; 74 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_32 0;0;0 0;0;0 110; 8 8;8

Rectangulo_38 0;0;,0 255;0;0 91; 222 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_39 0;0;0 255,0;0 57; 222 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_49 0;0;0 0;0;0 58; 154 8; 8
Recténgulo_50 0;0;0 0;0;0 91; 154 8;8
Rectangulo_55 0;0;0 255,255;255 110; 74 8;8
Rectangulo_60 0;0;0 255;255;255 57; 222 8;8
Recténgulo_61 00,0 255;255;255 91; 222 8; 8
Rectangulo_63 0;0;,0 0;0;0 101; 129 8;8
Recténgulo_64 0;0;0 255;255;255 169; 129 8;8
Rectangulo_69 0;0;0 255;0;0 169; 129 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_73 0;0;0 255;255;255 70; 10 8; 80
Rectangulo_74 0;0;0 255;255;255 70; 157 8; 80
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamario
Linea_11 0;0;0 255;255;255 128; 211 32,0
Linea_13 0;0;0 255;255;255 129; 181 0; 32

2/6
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Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_14 0;0;0 255;255;255 160; 181 0; 32
Linea_7 0;0;0 255;255;255 158; 32 0; 32
Linea_8 0;0;,0 255;255;255 128; 63 32;0
Linea_9 0;0;0 255;255;255 128; 181 32;0
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea poligonal_2 0;0;0 255;255;255 141; 19 32; 32
Linea poligonal_3 0;0;0 255,255,255 170; 178 8; 40
Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamaiio
Poligono_19 Compacto 255;153;0 86; 33 16::32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_20 Compacto 255;153;0 136; 33 16;:32

Poligono_21 Compacto 255;153;0 130,114 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_22 Compacto 255;153;0 128; 189 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Variable = PO C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit
= 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_23 Compacto 153;153;128 111; 41 16; 16

Nombre = Apariencia; Estado = Desactivado; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Tipo de datos = Integer; Posicién de bit = 0;

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_25 Compacto 255;153;0 63; 181 ) 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

3/6
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SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:29 tt
Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_26 Compacto 255;153;0 96; 181 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_3 Compacto 255;153;0 128; 44 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0; Estado de
visibilidad = Visible;

Poligono_33 Compacto 255;153;0 132; 181 16; 32

Poligono_34 Compacto 255;153;0 126; 218 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_35 Compacto 153;153;128 111; 190 16; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_36 Compacto 0;0;0 138; 14 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C3.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_39 Compacto 0;0;0 170; 47 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C3.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_4 Compacto 153;153;128 135; 66 16; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_40 Compacto 0;0;0 170; 210 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C6.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_41 Compacto 0;0;0 170; 178 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C6.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

4/6
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Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamaiio
Poligono_5 Compacto 153;153;128 137; 165 16; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion

Tamafio

Elipse_10 0;0;0 255;0;0 110; 8

8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_13 0;0;0 255;0;0 S

8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_14 0;0,0 255,255,255 10,8 8; 16
Elipse_23 0;0,0 255,255,255 58; 154 8; 16
Elipse_24 0;0,0 255;255;255 91; 154 8; 16
Elipse_25 0;0;,0 255;0;0 58; 154 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_26 0;0;0 255,255,255 101; 129

Elipse_27 0;0;0 255;0;0 101; 129

Nombre = Apariencia; Estado = Desactivado; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Tipo de datos = Integer; Posicion de bit = 0;

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Circulo_1 0;0;0 128;128;128 120; 25 48; 48
Circulo_2 0;0;0 128;128;128 120; 173 48; 48
Nombre Modo Autorizacion Texto de y

5/6
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Botdn_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

6/6
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| Estacion HMI Principal | Imagenes

2 _Hongos

Utilizar plantilla True

Nimero 10

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

. PALETIZADORA

g

egresar

. DESPALETIZADORA

S )
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Rectangulo_1 0;0;0 255,255,255 104; 184 193; 36
Rectangulo_10 0;0;0 0;0;0 278; 143 16; 9
Rectangulo_12 255;0;0 255;0;0 ' 257; 99 16; 9
Rectangulo_16 0;0;0 0;0;0 80; 54 16; 16
Rectangulo_17 0;0;0 0;0;0 104; 73 16; 9
Recténgulo_18 0;0;0 0;0;0 184,72 169
Rectangulo_19 0;0;0 0;0;0 104; 158 16; 9



248

SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:31 tt
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_2 0;0;0 255;255;255 104; 24 192; 32
Rectangulo_23 0;0;0 0;0;0 81; 170 16; 16
Rectangulo_24 0;0;0 0;0;0 295; 58 16; 16
Rectangulo_25 0;0;0 255;255;255 16; 72 80; 96
Rectangulo_26 0;0;0 0;0;0 105; 9 16; 9
Rectangulo_27 0;0;0 255,255,255 40; 72 48; 40
Recténgulo_28 0;0;0 0;0;0 186; 159 16; 9
Recténgulo_29 255;0;0 255;0;0 293; 102 11; 16
Rectangulo_30 255;0;0 255;0;0 20; 198 8; 16
Rectangulo_4 0;0;0 255;255;255 255; 56 40; 32
Rectangulo_5 0;0;0 255;255;255 256; 152 40; 32
Rectangulo_6 0;0;0 255;255;255 96; 167 112; 56
Recténgulo_7 0;0;0 255;255;255 96; 17 112; 56
Recténgulo_8 0;0;,0 0;0;0 104; 222 16; 9
Rectangulo_9 255;0;0 255;0;0 24; 220 16; 9
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaiio
Elipse_1 0;0;0 0;0;0 96; 230 32;8
Elipse_10 0;0;0 0;0;0 96; 151 32; 8
Elipse_14 0;0;0 0;0;0 81; 164 8; 28
Elipse_15 0;0;0 0;0;0 303; 52 8; 28
Elipse_16 0;0;,0 0;0;0 97; 2 32; 8
Elipse_17 0;0;0 0;0;0 178; 152 32; 8
Elipse_18 255;0;0 255;0;0 8; 24 24; 24
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SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:31 tt
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_19 255;0;0 255;0;0 296; 96 8; 28
Elipse_2 255;0;0 255;0,0 16; 224 32;8
Elipse_20 255;0;0 255;0;0 16; 192 8; 28
Elipse_3 0;0;0 0;0;0 269; 136 32;8
Elipse_5 255;0;0 255,0;0 248; 96 32;8
Elipse_6 0;0;,0 0;0;0 80; 48 8; 28
Elipse_7 0;0;0 0;0;0 62; 86 24; 24
Elipse_8 0;0;0 0;0;0 96; 81 32;8
Elipse_9 0;0;0 0;0;0 176; 80 32;8
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Circulo_19 0;0;0 255;255;255 40; 16 56; 56
Circulo_20 0;0;0 255,255,255 40; 168 56; 56
Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamaiio
Campo de texto_1 PALETIZADORA 0;0;0 106; 36 90; 17
Campo de texto_2 DESPALETIZADORA 0;0;0 97; 186 11117
Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey
Botdn_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

3/3
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Imagenes
| Estacion HMI Principal | Imagenes
2 _Palet
Utilizar plantilla True
Nimero 5
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7,8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26,27;28,29;30;31
Texto de ayuda

Rectangulo

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamaifio
Recténgulo_16 0;0;0 128;128;128 8; 99 32; 48
Rectangulo_17 0;0;0 128;128;128 40; 99 32; 48
Rectangulo_18 0;0;0 128;128;128 72; 99 32; 48
Rectangulo_22 0;0;0 128;128;128 104; 99 32; 48
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SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:33 tt
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Rectangulo_23 0;0;0 128;128;128 136; 99 56; 48

Nombre = Apariencia; Estado = Activado; Variable = PI Ad21 Palet; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Descripciones de apariencia =
Valor : 0, Color de primer plano : 128;128;128, Color de fondo : 128;0;0, Parpadeo : Si
Valor : 1, Color de primer plano : 0;0;0, Color de fondo : 0;128;0, Parpadeo : No; Tipo de datos = Integer; Posicién de bit = 0;

Rectangulo_25 0;0;0 128;128;128 192; 99 32; 48
Recténgulo_27 0;0;0 128;128;128 224; 99 32; 48
Rectangulo_37 0;0;0 255;0;0 105; 148 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS ui; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_38 0;0;0 255;0;0 227; 148 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_39 0;0;0 255;0;0 193; 148 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_44 0;0;0 0;0;0 14; 80 8;8
Rectangulo_45 0;0;0 0;0;0 42; 80 8; 8
Rectangulo_46 0;0;0 0;0;0 74; 80 8; 8
Rectangulo_47 0;0;,0 0;0;0 106; 80 8;8
Rectangulo_49 0;0;0 0;0;0 194; 80 8; 8
Rectangulo_50 0;0;0 0;0;0 227; 80 8;8
Rectangulo_56 0;0;,0 255;255;255 15; 148 8; 8
Rectangulo_57 0;0;0 255;255;255 42; 148 8;8
Rectangulo_58 0;0;0 255,255,255 73; 148 8;8
Rectangulo_59 0;0;0 255;255;255 105; 148 8;8

2/5
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Rectangulo_60 0;0;0 255;255;255 193; 148 8;8

Rectangulo_61 0;0;0 255;255;255 227; 148 8; 8

Rectangulo_62 0;0;,0 255;0;0 15; 148 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectdngulo_66 0:0;0 153;153;128 135; 91 115; 64
Rectangulo_68 0;0;,0 153;153;128 122; 84 88; 80
Rectangulo_70 0;0;0 255;0;0 42; 148 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_72 0;0;0 255;255;255 115; 84 8; 80
Rectangulo_74 0;0;,0 255;255;255 206; 84 8; 80
Rectangulo_76 0;0;0 255;85;0 136; 91 58; 64
Rectéangulo_77 0;0;0 255;0;0 73; 148 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde

Posicion

Tamafio

Poligono_14 Compacto 255;153;0

16; 107

16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_24 Compacto 255;153;0

48; 107

16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_25 Compacto 255;153;0

199; 107

16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

i85
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Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_26 Compacto 255;153;0 232; 107 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_28 Compacto 255;153;0 112; 107 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_29 Compacto 255;153;0 78; 107 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Elipse_13 0;0;0 255;0;0 227; 80 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_15 0;0;0 255;0;0 14,80 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_16 0;0;,0 255;0;0 106; 80 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_17 0;0;0 255;0;0 42; 80 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_18 0;0;,0 255;255;255 14; 80 8; 16
Elipse_19 0;0;0 255,255,255 42; 80 8; 16
Elipse_20 0;0;,0 255;255;255 74; 80 8; 16
Elipse_21 0;0;0 255;255;255 106; 80 8; 16
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_22 0;0;0 255;0;0 74; 81 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_23 0;0;0 255;255;255 194; 80 8; 16
Elipse_24 0;0;,0 255;255;255 227; 80 8; 16
Elipse_25 0;0;0 255;0;0 194; 80 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivadt Y

Boton_1 Texto Regresar

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarimagenAnterior( );

545
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| Estacion HMI Principal | Imagenes
2_Transporte

Utilizar plantilla True

Nidmero 1
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

H B
Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_1 0;0;0 0;0;0 13; 4 8; 8
Recténgulo_11 0;0;,0 128;128;128 70; 21 32; 48
Recténgulo_12 0;0;0 128;128;128 102; 21 32; 48
Recténgulo_13 0;0;,0 128;128;128 134; 21 56; 48

Nombre = Apariencia; Estado = Activado; Variable = PB Ad21 Desp; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Descripciones de apariencia =
Valor : 0, Color de primer plano : 128;128;128, Color de fondo : 128;0;0, Parpadeo : Si
Valor : 1, Color de primer plano : 0;0;0, Color de fondo : 0;128;0, Parpadeo : No; Tipo de datos = Bit; Posicién de bit = 0;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Rectangulo_14 0;0;0 128;128;128 190; 21 64; 48

Rectangulo_15 0;0;0 128;128;128 254; 70 48; 99

Rectangulo_16 0;0;,0 128;128;128 6; 169 32; 48

Rectangulo_17 0;0;0 128;128;128 38; 169 32; 48

Recténgulo_18 0;0;0 128;128;128 70; 169 32; 48

Recténgulo_2 0;0;0 255;255;255 13; 70 8; 8

Recténgulo_21 0;0;0 0;0;0 92; 4 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_22 0;0;0 128;128;128 102; 169 32; 48

Rectangulo_23 0;0;0 128;128;128 134; 169 56; 48

Nombre = Apariencia; Estado = Activado; Variable = PI Ad21 Palet; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Descripciones de apariencia =
Valor : 0, Color de primer plano : 128;128;128, Color de fondo : 128;0;0, Parpadeo : Si
Valor : 1, Color de primer plano : 0;0;0, Color de fondo : 0;128;0, Parpadeo : No; Tipo de datos = Integer; Posicion de bit = 0;

Rectangulo_24 0;0;0 255:0;0 92; 70 8: 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectdngulo_25 0;0;0 128;128;128 190; 169 32; 48

Rectangulo_26 0;0;0 0;0;0 1244 88

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_27 0;0;0 128;128;128 222; 169 32; 48
Rectangulo_28 0;0;0 0;0;0 124; 4 8; 8
Rectangulo_29 0;0;,0 255;0;0 124; 70 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Tamafio
Rectangulo_30 0;0;0 0;0;0 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_31 0;0;0 255;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ui; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_32 0;0;0 0;0;0

8;8

Rectangulo_33 0;0;0 0;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_34 0;0;0 255;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_35 0;0;0 0;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_36 0;0;0 255;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_37 0;0;0 255;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_38 0;0;0 255;0;0

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_39 0;0;0 255;0;0

8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;

Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Recténgulo_4 0;0;0 0;0;0 57; 4 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Tipo de datos = Integer; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0; Estado de
visibilidad = Oculto;

Recténgulo_44 0;0;0 0;0;0 12; 150 8;8
Rectangulo_45 0;0;0 0;0;0 40; 150 8; 8
Rectdngulo_46 0:0;0 0;0;0 72; 150 8; 8
Rectangulo_47 0;0;,0 0;0;0 104; 150 8; 8
Recténgulo_49 0;0;0 0;0;0 192; 150 8;8
Rectangulo_5 0;0;0 000 92:4 88
Recténgulo_50 0;0;,0 0;0;0 225; 150 8;8
Rectangulo_51 0;0;0 255;255;255 57; 70 8; 8
Rectangulo_52 0;0;0 255;255;255 92; 70 8; 8
Rectangulo_53 0;0;0 255;255;255 124; 70 8;8
Rectangulo_55 0;0;0 255;255;255 244; 70 8; 8
Rectangulo_56 0;0;,0 255;255;255 13; 218 8;8
Rectangulo_57 0;0;0 255;255;255 40; 218 8;8
Rectangulo_58 0;0;0 255;255;255 71; 218 8; 8
Rectangulo_59 0;0;,0 255;255;255 103; 218 8;8
Rectangulo_6 0;0;0 128;128;128 6; 21 32; 48
Rectangulo_60 00,0 255,255,255 191; 218 8; 8
Rectangulo_61 0;0;0 255;255;255 225; 218 8;8
Rectangulo_62 0;0;0 255;0;0 13; 218 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio

Rectangulo_63 0;0;0 0;0;0 235; 125 8;8

Rectangulo_64 0;0;0 255;255;255 303; 125 8; 8

Rectangulo_65 0;0;0 153;153;128 133;:13/ 115; 64

Rectangulo_66 0;0;0 153;153;128 133; 161 115; 64

Recténgulo_67 0;0;0 153;153;128 112; 6 96; 80

Rectangulo_68 0;0;0 153;153;128 120; 154 88; 80

Recténgulo_69 0;0;0 255;0;0 303; 125 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Recténgulo_7

0;0;,0

128;128;128

38; 21

32; 48

Rectangulo_70

0;0;0

255;0;0

40; 218

8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Rectangulo_71 0;0;0 255;255;255 112; 6 8; 80
Rectangulo_72 0;0;0 255;255;255 113; 154 8; 80
Rectangulo_73 0;0;,0 255;255;255 204; 6 8; 80
Rectangulo_74 0;0;0 255;255;255 204; 154 8; 80
Rectangulo_75 0;0;0 255;85;0 134; 13 58; 64
Rectangulo_76 0;0;0 255;85;0 134; 161 58; 64
Recténgulo_77 0;0;0 255;0;0 71; 218 8; 8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre

Color

Color de fondo

Posicion

Tamafio

Linea_11

0;0;0

255;255;255

262; 207

32,0

5/11



260

SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:34 tt
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea_13 0;0;0 255;255;255 263; 177 0; 32
Linea_14 0;0;0 255;255;255 294; 177 0; 32
Linea_7 0;0;,0 255;255;255 292; 28 0; 32
Linea_8 0;0;0 255;255;255 262; 59 32;0
Linea_9 0;0;0 255;255;255 262; 177 32;0
Nombre Color Color de fondo Posicion Tamafio
Linea poligonal_2 0;0;0 255;255;255 275;15 32; 32
Linea poligonal_3 0;0;0 255;255;255 304; 174 8; 40
Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_12 Compacto 255,153;0 12,29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C1.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_13 Compacto 255;153;0 14; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C1.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_14 Compacto 255;153;0 14; 177 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_15 Compacto 255;153;0 46; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C2.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_16 Compacto 255;153;0 78; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_17 Compacto 255;153;0 110; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_19 Compacto 255;153;0 220; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_20 Compacto 255;153;0 270; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M DireccionInvi_1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_21 Compacto 255;153;0 264; 110 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_22 Compacto 255;153;0 264; 184 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C5.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_23 Compacto 153;153;128 245; 37 16; 16

Nombre = Apariencia; Estado = Desactivado; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Tipo de datos = Integer; Posicion de bit = 0;

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_24 Compacto 255;153;0 46; 177 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_25 Compacto 255;153;0 197; 177 16::32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C8; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_26 Compacto 255;153;0 230; 177 16;:32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_28 Compacto 255;153;0 110; 177 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_29 Compacto 255;153;0 76; 177 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS C2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_3 Compacto 255;153;0 262; 40 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M DireccionInvi_2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_31 Compacto 255;153;0 44; 29 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB C2.2; Tipo de datos = Bit; Rangdni‘h“icial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_33 Compacto 255;153;0 266; 177 16; 32

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M DireccionInv2_2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_34 Compacto 255;153;0 260; 214 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C9.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_35 Compacto 153;153;128 245; 186 16; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_36 Compacto 0;0;0 272; 10 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C3.1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_39 Compacto 0;0;0 304; 43 8,8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C3.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Tipo de relleno fondo Color del borde Posicion Tamafio
Poligono_4 Compacto 153;153;128 269; 62 16; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_40 Compacto 0;0;0 304; 206 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C6.1; Tipo de datos = Bit; Rango" i.ﬁitial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_41 Compacto 0;0;0 304; 174 8;8

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI C6.2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_5 Compacto 153;153;128 271; 161 16; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI b3; Tipo de datos = Bit; Rango irii"éiél = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Poligono_6 Compacto 255;153;0 262; 184 32; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = M DireccionInv2_1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién
de bit = 0; Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_1 0;0;,0 255;255;255 13; 4 8; 16
Elipse_10 0;0;0 255;0;0 244; 4 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI ul; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_11 0;0;0 255;0;0 13; 4 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB ui; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_12 0;0;0 255;0;0 57; 4 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_13 0;0;0 255;0;0 225; 150 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u6; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_14 0;0;0 255,255,255 244; 4 8; 16

Elipse_15 0;0;,0 255;0;0 12; 150 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_16 0;0;0 255,0;0 104; 150 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u1; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_17 0;0;0 255;0;0 40; 150 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_18 0;0;,0 255;255;255 12; 150 8; 16
Elipse_19 0;0;,0 255;255;255 40; 150 8; 16
Elipse_20 0;0;0 255;255;255 72; 150 8; 16
Elipse_21 0;0;,0 255;255;255 104; 150 8; 16
Elipse_22 0;0;0 255;0;0 72; 151 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PS u2; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_23 0;0;,0 255;255;255 192; 150 8; 16
Elipse_24 0;0;,0 255;255;255 225; 150 8; 16
Elipse_25 0;0;0 255;0;0 192; 150 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u7; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_26 0;0;,0 255;255;255 235; 125 16; 8
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Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Elipse_27 0;0;0 255;0;0 235; 125 16; 8

Nombre = Apariencia; Estado = Desactivado; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Tipo de datos = Integer; Posicion de bit = 0;

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PI u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidn de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_3 0;0;,0 255;255;255 57; 4 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Desactivado; Tipo de datos = Integer; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicidén de bit = 0; Estado de
visibilidad = Oculto;

Elipse_5 0;0;0 255,255,255 92; 4 8; 16
Elipse_6 0;0;0 255;255;255 124; 4 8; 16
Elipse_8 0;0;0 255;0;0 92; 4 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u3; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicion de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Elipse_9 0;0;,0 255;0;0 124; 4 8; 16

Nombre = Visibilidad; Estado = Activado; Variable = PB u4; Tipo de datos = Bit; Rango inicial = 0; Rango final = 0; Posicién de bit = 0;
Estado de visibilidad = Visible;

Nombre Color del borde Color de fondo Posicion Tamafio
Circulo_1 0;0;0 128;128;128 254; 21 48; 48
Circulo_2 0;0;0 128;128;128 254; 169 48; 48
Nombre Texto Color de primer plano Posicion Tamafio
Campo de texto_1 ALMACEN 0;0;0 250; 220 63; 20
Nombre Modo Autorizacion Texto desactivadt Y
Boton_5 Texto Atrés

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarImagenAnterior( );
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Imagenes
| Estacion HMI Principal | Imagenes
Imagen_1
Utilizar plantilla True
Nidmero 9
Capa visible 0;1;2;3,4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

Boton

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey
Boton_6 Texto Atras

Dinamico

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarImagenAnterior( );

Vista de avisos

Nombre Origen del aviso Visualizacion de linea Posicion Tamaiio
de avisos

Vista de avisos_1 Aviso False 8;8 304; 176
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Imagenes

| Estacion HMI Principal | Imagenes

Imagen_3

Utilizar plantilla True

Nimero 11

Capa visible 0;1;2;3,4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

Boton

Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey
Botdn_1 Texto Text

Dinamico

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = AbrirInternetExplorer( Pagina inicial = );

Botén_6 Texto Atras

Dinamico
Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ActivarImagenAnterior( );

o
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| Estacion HMI Principal | Comunicacion | Variables

Variables

Nombre Conexion Tipo de datos Longitud Direccion
AAA <Variable interna> DateTime 8 <Ninguna direccién>
Dedos-Nivel Alto De Conexion_1 Bool 0 M 28.6
Dedos-Nivel Alto 1z Conexion_1 Bool 0 M 28.2
Dedos-Nivel Bajo De Conexion_1 Bool 0 M 28.3
Dedos-Nivel Bajo 1z Conexion_1 Bool 0 M 28.0
Dedos-Nivel Medio De Conexién_1 Bool 0 M 28.4
Dedos-Nivel Medio Iz Conexion_1 Bool 0 M28.1
M DireccionInvi_1 Conexion_1 Bool 0 M 32.5
M DireccionInv1_2 Conexién_1 Bool 0 M 32.6
M DireccionInv2_1 Conexion_1 Bool 0 M 32.7
M DireccionInv2_2 Conexion_1 Bool 0 M 33.0
M MensPant AltMaxAlm  Conexidn_1 Bool 0 M31.3
M MensPant T19 ocupado Conexion_1 Bool 0 M31.2
PB Ad21 Desp Conexion_1 Bool 0 170.2
PB Ci.1 Conexion_1 Bool 0 Q 40.0
PB C1.2 Conexion_1 Bool 0 Q40.1
PBC2.1 Conexion_1 Bool 0 Q40.2
PB C2.2 Conexion_1 Bool 0 Q40.3
PB C3 Conexion_1 Bool 0 Q40.4
PB C4 Conexion_1 Bool 0 Q40.5
PB ul Conexion_1 Bool 0 150.0
PB u2 Conexion_1 Bool 0 150.1
PB u3 Conexién_1 Bool 0 150.2
PB u4 Conexion_1 Bool 0 150.3
PI Ad21 Palet Conexion_1 Bool 0 170.5
PI b1 Conexion_1 Bool 0 151.2
PI b2 Conexién_1 Bool 0 1513
PI b3 Conexion_1 Bool 0 1523
PI b4 Conexién_1 Bool 0 152.4
PIC1 Conexion_1 Bool 0 Q42.0
PI C3.1 Conexion_1 Bool 0 Q422
PI C3.2 Conexion_1 Bool 0 Q423
PIC4 Conexion_1 Bool 0 Q4.4
PI C5.1 Conexion_1 Bool 0 Q425
PI C5.2 Conexién_1 Bool 0 Q42.6
PI C6.1 Conexion_1 Bool 0 Q427
PI C6.2 Conexién_1 Bool 0 Q43.0
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Nombre Conexion Tipo de datos L d Direccion
PIC7 Conexién_1 Bool 0 Q43.1
PIC8 Conexion_1 Bool 0 Q43.2
PI C9.1 Conexion_1 Bool 0 Q43.3
PI C9.2 Conexion_1 Bool 0 Q434
PIul Conexion_1 Bool 0 151.0
PI u3 Conexion_1 Bool 0 152.0
PI ué Conexion_1 Bool 0 1525
PIu7 Conexién_1 Bool 0 152.6
PI u8 Conexién_1 Bool 0 153.0
PI u9 Conexién_1 Bool 0 153.1
PN b2 Conexion_1 Bool 0 154.2
PN b3 Conexion_1 Bool 0 1543
PN b4 Conexion_1 Bool 0 154.4
PN b5 Conexion_1 Bool 0 154.6
PN b6 Conexién_1 Bool 0 154.7
PN Ci.1 Conexion_1 Bool 0 Q43.7
PN C1.2 Conexion_1 Bool 0 Q44.0
PN S4 Conexion_1 Bool 0 Q54.3
PN ul Conexion_1 Bool 0 154.0
PN u2 Conexion_1 Bool 0 154.1
PO C1.1 Conexion_1 Bool 0 Q43.5
PO C1.2 Conexion_1 Bool 0 Q43.6
PO ul Conexion_1 Bool 0 153.2
PS C1 Conexién_1 Bool 0 Q44.2
PS C2 Conexion_1 Bool 0 Q443
PSC3 Conexion_1 Bool 0 Q44.4
PS C4 Conexion_1 Bool 0 Q44.5
PS ul Conexién_1 Bool 0 155.0
PS u2 Conexién_1 Bool 0 155.1
PS u3 Conexion_1 Bool 0 155.2
PS u4 Conexion_1 Bool 0 155.3
Variable_1 <Variable interna> String 10 <Ninguna direccién>

2/2
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| Estacion HMI Principal | Comunicacion | Conexiones

Nombre Driver Online Comentario Pardmetros
Conexion_1 SIMATIC S7 300/400 Activado Panel de operador
Tipo: IP

Interfaz: Ethernet
Direccion: 10.1.3.82
Punto de acceso:
S70NLINE

Autémata

Direccion: 10.1.3.80
Slot de expansion: 2
Bastidor: 0

Proceso ciclico: Activado

CPU 315-2 DP(1) SIMATIC S7 300/400 Desactivado Panel de operador

Tipo: Simatic

Velocidad transf.: 187500
Interfaz: IF1 B

Direccion: 5

Punto de acceso:
S70NLINE

Unico maestro del bus:
Activado

Red

Perfil: MPI
Max. direcc. de estacion
(HSA): 31
Namero de maestros: 1

Automata

Direccion: 2

Slot de expansion: 2
Bastidor: 0

Proceso ciclico: Activado
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| Estacion HMI Principal | Gestion de avisos | Conﬂguracio'h | Clases
de avisos

Clases de avisos

Nombre Modo de acuse Direccion de correo... Nombre visualizado
Alarms En "Aparecer" !

Clase de aviso_1 En "Aparecer"

Diagnosis Events Desactivado S7

Events Desactivado

System Desactivado $

il-'&tacién HMI Principal | Gestion de avisos | Cbnﬁguraciéh | Grupos
de avisos

Grupos de avisos
Nombre Nimero de grupo
Grupo de acuse 1 1
Grupo de acuse 10 10
Grupo de acuse 11 11
Grupo de acuse 12 12
Grupo de acuse 13 13
Grupo de acuse 14 14
Grupo de acuse 15 15
Grupo de acuse 16 16
Grupo de acuse 2 2
Grupo de acuse 3 3
Grupo de acuse 4 4
Grupo de acuse 5 5
Grupo de acuse 6 6
Grupo de acuse 7 7
Grupo de acuse 8 8
Grupo de acuse 9 9
| Proyecto
Proyecto
Informe Porcentaje borrado ... Eventos del si Grupo de acuse Mostrar la duracion.
True 10 Eventos de sistema de HMIQGR 10
Nombre Discriminadores A... SIMATIC SFM Avisos SIMOTION TO Avisos SINUMERIK NC

1/ 27
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| Estacion HMI Principal | Informes | Informe pruéba

Ancho de pagina 21,0 Altura de encabezado de pagina 15
Altura de pagina 29,7 Altura de pie de pagina 1,5
Formato de pagina A4 con encabezado de pagina True
Alineacion de la pagina Formato vertical con pie de pagina True
Margen izquierdo de pagina 1,5 con encabezado de informe True
Margen derecho de pagina 1,5 con pie de pagina del informe True
Margen superior de pagina 2,0 Unidad Métrico
Margen inferior de pagina 2,0
4 Pagina de detalles
fjo Hora Estado  Fecha GR Autdmata
0 12:00:00 KGQ 01/01/1999 Class name 0 b Device
normal kursiv norm
1 12:00:00 _KGQ 01/01/1999  Class name 1 *  Device
normal [EIIESE normal
2 12:00:00 KGQ 01/01/1999  Class name 2 " Device

Message Text

3 12:00:00 KGQ  01/01/1999 Classname 3  *  Device
normal bold normal

4 12:00:00 KGQ  01/01/1999 Classname 4  *  Device
normal_underline normal

Nombre Origen del aviso Ordenar Lineas por elemento Cabecera visible
Imprimir aviso_1 Eventos de avisos Primero el aviso mas 2 True
reciente
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| Estacion HMI Principal | Administracion de usuarios

runtime | Grupos

Grupos

Nombre Niimero de grupo Authorizations Comentario

Administradores 9 Administracion, Manejar, Los administradores tienen

Supervisar acceso completo e

ilimitado

Operador 1 Manejar Los usuarios tienen acceso
limitado.

| Estacion HMI Principal | Administracion de usuarios

runtime |Usuarios

Usuarios

Nombre Grupos Tiempo de cierre de... Comentario
Admin Administradores 5 Administrador

| Estacion HMI Principal | Administracion de usuarios
runtime | Configuracion de seguridad en runtime
Configuracion de seguridad en runtime

La contrasefia tiene... La contrasefia tiene... L it inima co... Cambiar contrasena... Caducidad de la con...

False False 3 False False
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Proyecto

Configuracion del idioma del proyecto

Nombre del idioma de edicion  Espafiol (alfabetizacién internacional)
Nombre de idioma de Espariol (alfabetizacion internacional)
referencia

Configuracion del idioma

Espafiol (alfabetizacion internacional)

275

21/10/2009 - 17:15:45 tt



276

SIMATIC WinCC flexible 21/10/2009 - 17:15:46 tt

Idiomas y fuentes

Espafiiol (alfabetizacion internacional)

Tipo de fuente estandar Tahoma; 10pt
Familias de fuente fijas Tahoma, Courier New
Familias de fuente

configuradas

Orden de descarga 0
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| Estacion HMI MP 277 | Imagenes | Informaciones generales

OverView

Utilizar plantilla False

Nidmero 0

Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda
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Imagenes
| Estacion HMI MP 277 |Imagenes
Template
Utilizar plantilla False
Nimero -1
Capa visible 0;1;2;3;4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25;26;27,28;29;30;31
Texto de ayuda
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Imagenes
| Estacion HMI MP 277 | Imagenes
Imagen_1
Utilizar plantilla True
Nimero 1
Capa visible 0;1;2;3,4;5;6;7;8;9;10;11;12;13;14;15;16;17;18;19;20;21;22;23;24;25,26;27;28,;29;30;31
Texto de ayuda

Boton
Nombre Modo Autorizacion Texto desactivado HotKey
Botdn_1 Texto Enviar
correo-e
Dinamico

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = EnviarCorreoElectronico( Direccion =
teddyyllescas@icasa.com.gt , Asunto = Prueba MP277 , Texto = QWER QWER QWER , Direccion de respuesta =
teddyyllescas@icasa.com.gt );

Botdn_2 Texto Ir a panel
de control

Dinamico
Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = AbrirPanelDeControl( );

2
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Nombre Modo Autorizacion Texto de jvade Y
Botdn_3 Texto Terminar

runtime

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = PararRuntime( Modo = Runtime );

Botdn_4 Texto Archivar
variable

Botdn_5 Texto Imprimir
informe

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = ImprimirInforme( Informe = Informe_1 );

Bot6n_6 Texto IE

Nombre = Evento; Estado = Activado; Propiedad = Hacer clic; Lista de funciones = AbrirInternetExplorer( Pagina inicial =
http://google.com );

Nombre Modo Mostrar hora del Mostrar fecha Mostrar hora
sistema

Campo de fecha y hora_1 Entrada/salida True False S True

Campo de fecha y hora_2 Entrada/salida True True False

2/2
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lEStacién HMI MP 277 | Comunicacion | Conexiones

Nombre Driver Online Comentqrio Parametros
Conexion_1 SIMATIC S7 300/400 Activado Panel de operador
Tipo: IP

Interfaz: Ethernet
Direccion: 10.1.3.83
Punto de acceso:
S70NLINE

Autémata

Direccion: 10.1.3.80
Slot de expansion: 2
Bastidor: 0

Proceso ciclico: Activado
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| Estacion HMI MP 277 | Gestion de avisos |Avisos de bit |
Avisos de bit

Texto Niimero de aviso Clase de aviso Variable de trigger Nimero de bit de /a...

1 Errores <Ninguna variable> <Ningln ndmero bit>

| Estacion HMI MP 277 | Gestion de avisos | Configuracion | Clases de

avisos

Clases de avisos

Nombre Modo de acuse Direccion de correo... Fichero Nombre visualizado
Alarms En "Aparecer" <Ningun fichero> !

Diagnosis Events Desactivado <Ningun fichero> S7

Events Desactivado <NingUn fichero>

System Desactivado PruebaFichero $

| Estacion HMI MP 277 | Gestion de avisos | Configuracion | Grupos de

avisos

Grupos de avisos
Nombre Niimero de grupo
Gfﬁvbvo de acuse 1 1
Grupo de acuse 10 10
Grupo de acuse 11 11
Grupo de acuse 12 12
Grupo de acuse 13 13
Grupo de acuse 14 14
Grupo de acuse 15 15
G'ruvp'o de acuse 16 16
Grupo de acuse 2 2
Gru:po de acuse 3 3
Grupo de acuse 4 4
Grupo de acuse 5 5
Grupo de acuse 6 6
Grupo de acuse 7 7
Grupo de acuse 8 8
Grupo de acuse 9 9

| Proyecto
1/ 27
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| Estacion HMI MP 277 |Historial |Archivo de datos

Nombre Ubicacion Ruta Meétodo de fichero

PruebaArchivo Archivo \Storage Card USB\ Fichero c]'clico

IEstacién HMI MP 277 |Historial | Ficheros de avisos

Nombre Ubicacion Ruta Método de fichero

PruebaFichero Archivo \Storage Card USB\ Fichero ciclico
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| Estacion HMI MP 277 | Informes | Informe_1

Ancho de pagina 21,0 Altura de encabezado de pagina 15
Altura de pagina 29,7 Altura de pie de pagina 1,5
Formato de pagina A4 con encabezado de pagina True
Alineacion de la pagina Formato vertical con pie de pagina True
Margen izquierdo de pagina 1,5 con encabezado de informe True
Margen derecho de pagina 1,5 con pie de pagina del informe True
Margen superior de pagina 2,0 Unidad Métrico
Margen inferior de pagina 2,0

2 Encabezado de pagina
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4 Pagina de detalles

filo Hora Estado  Fecha GR Autdmata
0 1200:00 KGQ  01/01/1999 Clsssneme 0 *  Device
normal kursiv norml
1 12:00:00 KGQ  01/01/1999 Classname 1 *  Device

normal

2 12:00:00  KG 01/01/1999 Classrame 2 *  Device

Message Text

12:00:00 KGQ  01/01/1999 Classname 3 * Device
normalbold normal

4 12:00:00 KGQ 01/01/1999 Class name 4 * Device
normal _underline normal

Nombre Origen del aviso Ordenar Lineas por elemento Cabecera visible
Imprimir aviso_1 Fichero de avisos Primero el aviso mas 2 True
reciente

4/°5
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| Estacion HMI MP 277 | Administracion de usuarios runtime | Grhhbs

Grupos
Nombre Nimero de grupo Authorizations Comentario
Administradores 9 Administracion, Manejar, ~ Los administradores tienen
Supervisar acceso completo e
ilimitado
Operador 1 Manejar Los usuarios tienen acceso
limitado.

| Estacion HMI MP 277 | Administracion de usuarios

runtime |Usuarios

Usuarios

Nombre Grupos Tiempo de cierre de... Comentario
Admin Administradores 5 Administrador

| Estacion HMI MP 277 | Administracion de usuarios
runtime | Configuracion de seguridad en runtime
Configuracion de seguridad en runtime

Caducidad de la con...

La contrasefia tiene... La contrasefia tiene... L it inima co... C jar contt

False False 3 False

False
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Proyecto

Configuracion del idioma del proyecto

Nombre del idioma de edicion  Espafiol (alfabetizacién internacional)
Nombre de idioma de Espariol (alfabetizacion internacional)
referencia

Configuracion del idioma

Espafiol (alfabetizacion internacional)

21/10/2009 - 17:08:30 tt
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Idiomas y fuentes

Espafiiol (alfabetizacion internacional)

Tipo de fuente estandar Tahoma; 10pt
Familias de fuente fijas Tahoma, Courier New
Familias de fuente

configuradas

Orden de descarga 0






XIII. GLOSARIO

Bloque de datos (DB): son areas de datos en el programa que contienen

informacion.

Bloques de datos de instancia: cada bloque de funcién tiene asighado un bloque
de datos, el cual se genera de forma automatica. En un bloque de instancia estan

valores de pardmetros.

Bloque de funcién (FB): es un bloque con datos estaticos que permite transferir

pardmetros al programa de usuario.

Bloque de funcién del sistema (SFB): es un bloque de funcién integrado en el

sistema operativo que puede ser llamado desde el programa de usuario.

Bloque de organizaciéon (OB): determinan el orden de procesamiento del

programa de usuario. Existe un OB0, que siempre tiene que estar.

Bus: es un sistema digital que transfiere datos entre los componentes de un

computador o entre computadores.

Computador légico programable: es un controlador electrénico que tiene
almacenadas sus funciones en una unidad de control. En su estructura interna
tiene una unidad central de procesamiento, memoria, entradas y salidas y un

sistema de bus.

CPU: unidad central de procesamiento en la que existen: unidad de control y

calculo, memoria, sistema operativo y una interfaz para programacion.

291



292

Direccion IP: direccién formada por 4 nameros decimales separados por puntos.
Cada ntimero decimal esta en el rango de 0 a 255. Una direccién IP se compone

de: direccién de subred y de la direccién del equipo (host).

Direccion MAC: esté dividida en 3 bytes de identificacion del fabricante y 3 bytes
de identificacion del dispositivo. Por lo tanto, no pueden haber 2 equipos con la

misma direcciéon MAC.

Enrutador: Dispositivo que opera en la capa 3 del modelo OSI que permite la
interconexién entre equipos, utilizado para redes informaticas. Determina la ruta

que debe seguir el paquete a través de la red.

EPROM: Acrénimo para erasable programmable read only memory, Es un tipo
de memoria que retiene la informacién aun cuando se le quita la alimentacién
eléctrica, es decir es no volatil.

Ethernet: Estindar de redes LAN como protocolo de comunicacion.

Ethernet Industrial: es un sistema abierto que permite transferir datos en un

entorno industrial de manera confiable.

Funcién (FC): es un bloque sin datos estaticos que permite transferir pardmetros

al programa de usuario.

Gbps: Método para medir cuanta data esta siendo transmitida por segundo. Es

un acrénimo para gigabits por segundo.
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HMI: Acrénimo de Human-Machine Interface, es un tipo de interfaz de usuario
que se utiliza en un ambiente industrial. Es el hardware y el software que

permite a los operadores interactuar con el sistema de control.

LAN: Redes de Area Local (LAN por sus siglas en inglés) Tipo de red que se

utiliza para interconectar computadoras atreves de distancias pequefias.

LED: Diodo emisor de luz (acrénimo del inglés de Light Emitting Diode).

Direccion MAC: es un identificador de 48 bits que posee cada dispositivo que
permite identificarlo dentro de una red. Los primeros 24 bits los da el fabricante

y los otros 24 los da la IEEE.

MAN: Acrénimo de Metropolitan Area Network o Red de Area Metropolitana,

es una red grande que usualmente se expande atreves de una ciudad.

Maestro: pueden enviar y solicitar datos a otros equipos.

Mascara de subred: Cédigo numérico que forma parte de la direccion IP, tiene el

mismo formato que esta, pero afecta inicamente a un segmento particular de la

red.

Mbps: Acrénimo para megabits por segundo, o millones de bits por segundo. Es
una medida utilizada para determinar la cantidad de data siendo transmitida por

segundo.

Modelo OSI: Marco de referencia para la definicion de arquitecturas de

interconexién de sistemas de comunicaciones.
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PLC: Computador Logico Programable.

Profibus: (Process Field Bus) es un estdndar de bus de campo para comunicaciéon

a nivel industrial.

PROFINET: es un estdndar de comunicacién a nivel industrial de Profibus y

PROFINET Internacional (PI) para automatizacion.

Programa de usuario: es el que contiene las instrucciones, declaracién y datos

para controlar un proceso. Se puede dividir en médulos.

PWM: Modulacién por ancho de pulsos (MAP o PWM, siglas del inglés Pulse-
Width Modulation) es una técnica utilizada para controlar circuitos analogos con

salidas digitales.

RAM: Acrénimo para Random Access Memory o memoria de acceso aleatorio, es
un tipo de medio de almacenamiento utilizados en dispositivos electrénicos.

Permite que la data almacenada pueda ser accedida en cualquier orden.

Red: permite el intercambio de datos entre dos o mas equipos. Puede estar

dividida en subredes.

Relé: Dispositivo electromecénico, funciona como un interruptor y es controlado

por un circuito eléctrico.

ROM: Acrénimo para Read Only Memory o memoria de solo lectura, es una tipo
de medio de almacenamiento utilizado en dispositivos electrénicos. La data

almacenada puede ser modificada, sin embargo no de una manera rapida.



295

Sensor: Es un dispositivo de entrada que es capaz de proveer una salida como

respuesta a una entrada fisica.

SIMATIC: productos y sistemas de automatizacién industrial de Siemens AG.

Sistema operativo: organiza las funciones y operaciones de la CPU que no estdn

relacionadas con una tarea de controlo especifica.

Simple Network Managment Protocol (SNMP): protocolo de gestiéon de redes

simples que utiliza el protocolo UDP en la capa de transporte.

STEP 7: es un sistema que contiene lenguajes de programacién para generar

programas de usuario para sistemas de control SIMATIC S7.

Subred: parte de una red, en la que los equipos que la conforman se pueden

comunicar entre si. Esta limitada, fisicamente, por un enrutador.

Conmutador: Es un dispositivo de capa 2 del Modelo OSI que se utiliza para

redes de informatica. Su funcién es interconectar 2 o mas segmentos de la red.

TCP: (Protocolo de control de transmisién) protocolo que garantiza la

transmision de los datos y la correcta recepcién en el equipo destino.

Temporizadores: es un tipo especial de reloj que es utilizado para controlar la

secuencia de un evento o proceso.

Transductor: Cualquier dispositivo usado para convertir una sefial de un medio

de transmision a otro, en especial una sefial no eléctrica a una eléctrica.
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Token: cadena de caracteres que tiene un significado en un lenguaje de
programacioén. Las palabras clave, los identificadores y los operadores de

caracteres son ejemplos de tokens.

Tulipa: dispositivo de succién que se utiliza para mover una botella de un lado a

otro.

UDP: (Protocolo de uso de datagramas) protocolo que permite el envio de
datagramas a través de una red sin que se haya establecido conexién entre los

equipos, es decir, no garantiza que los datos seran recibidos sin errores.

VLAN: (Red Local de Area Virtual) son redes LAN creadas de forma virtual,

utilizadas para minimizar el tamafio del dominio de difusion.

WAN: Redes de Area Amplia (WAN por sus siglas en inglés) tipo de red que

abarca el area de un pais o més.



