Lab. Ejercicio: Programación FBD

· Objetivo:
Después de completar este laboratorio, el estudiante será capaz de:

· Crear un programa usando Diagramas de Bloques de Función

· Usar correctamente la opción Texto para documentar el programa

· Usar el simulador para animar el programa

· Usar el Editor de datos

· Realizar cambios en un programa

· Antes de empezar:

Lea cada sección del ejercicio cuidadosamente antes de responder a las instrucciones.

1. Si aun no lo ha hecho, abra el software Unity Pro

2. Abra el proyecto  Training/School

3. En el editor de variables registre las siguientes variables
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4. Ahora deberá crear una nueva sección. Seleccione el tipo FBD y use Motor_Section como nombre para la sección
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5. En este paso crearemos un circuito arrancador de motor, utilizando el diagrama de bloques de función para la solución. Nota: Este circuito puede ser creado con un bloque AND_BOOL y un bloque OR_BOOL. Use los siguientes nombres de variables para identificar los puntos de entrada/salida de los bloques de función.

Start

Dirección 
%I1

Stop

Dirección 
%I2

Motor

Dirección
%M1

6. Agregue un comentario indicando que este es un circuito arrancador de motor.

Su circuito debe verse como el mostrado abajo

[image: image3.png]b Unity Pro XL : SCHOOL.

T Fle Edt Vew Servces Took Buld PLC Debu Window o

|lasas

IFR I

ERCINEY T

s me v v o desem

=
z

b &

R e > o | E

Types Library Browser

T e

Name.

‘AND_BOOL
B MOVE
B NOT_BOOL
B OR_BOOL
& TON

Project Browser.

&, station

=" &3, Configuraion

5g, iLonaus

(53, Derived Data Types
(S, Derived FB Tepes
55 23, Variables & FB instances
&, Elmentan Vaisbies
B Detved vaisties
W 0 Deived Vaiabes
B, Elmentan FE nsances
B, Detved FEnsances

< i ]

20

30

40

" 5] Molor_Sect

Eowms 1 2 3 4 5 E|
[<Frooon ; :
. >
iy e on_so0l 00
Er—] I s ouT| ot
rava [ i
it
o we

MOVE ESTA EN Li BIBLIOTECA
MATHEMATICS

g
wove

Mot {IN OUT p-Motor_0ft

3
2
noT_sool”
Ovedoad—|N OUT|—Motor_Overload
Mator_Tima SE ASIGNA
Motor Time _ SELECCIONANDD EN PROJECT
%] BROWSER LA OPCION Elementary
TON | e instancas
Moto |-
WaRGPT  ET [ otor_Runtime

“ T T Rebuid it Project gt User oo, SeaciFegece 7

ot mode oFFLE | |

iz,

woreun Q|

) Uniy P




7. Analice y construya el proyecto, para verificar que no hay errores
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8. Salve su proyecto.

9. De la barra de menú seleccione ahora  PLC.connect
10. Una vez conectado seleccione ahora PLC. Transfer project to PLC 

11. En la caja de dialogo que aparece haga clic en el botón transfer
12. Seleccione ahora PLC.Run y haga clic en el botón  OK 

13. Para probar su programa deberá crear una tabla de animación. Haciendo clic derecho en el folder Animation Tables del asistente de proyecto
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14. En la tabla de animación registre las tres variables de su programa abriendo el campo de edición de la columna name con clic izquierdo.

15. Haga clic en el botón Force para habilitar los forzamientos y pruebe su programa.

16.  Agregue Indicadores a su programa  para mostrar que el motor esta corriendo, el motor esta parado y el motor esta sobrecargado. Use los siguientes nombres de variables para identificar estos nuevos puntos.

Motor_Off

%M2

Motor_Overload
%M3



Considere usar el bloque MOVE con inversiones de pin o NOT_BOOL.

17. Descargue al simulador y pruebe su programa

18. Agregue a su programa un bloque de función  Timer On Delay para indicar el tiempo de corrida del motor. Utilice la siguiente variable de tiempo para identificar este nuevo punto de salida

Motor_Runtime
(No requiere dirección)

19.  Pruebe este cambio a su proyecto.

20. Modifique su programa para incluir que un switch selector run-jog. Utilice el siguiente nombre de variable para identificar este nuevo punto de entrada.

Run_Jog

%I4

21. Descargue este cambio en su proyecto y pruébelo

22. Modifique el programa para arrancar el motor después de un retraso de 5 segundos. El botón de arranque debe sostenerse por cinco segundos antes de que el motor sea arrancado. Sea en modo Run o en modo Jog.

Este circuito puede ser creado con un bloque TON adicional. Nombre a este bloque de función timer Start_Delay
23. Descargue al simulador su proyecto y pruebe su programa. 

24. Modifique su programa para que el retraso en el arranque este activo solamente en modo run, pero no en modo jog. En run el motor solo arrancara después de un retraso de 5 segundos. En jog el motor arrancara en cualquier momento que el botón de arranque se presione. ( Nota: esta es una adición simple a la lógica ya existente).

25. Descargue al simulador este cambio y pruebe su programa

26. Agregue a su programa un timer auto-reseteado que se inicialice cada 250 ms. Este timer será utilizado para simular la velocidad del motor en los siguientes pasos. Utilice el siguiente nombre de variable con el nuevo timer

Pulse

(No requiere dirección)


Este circuito puede ser creado con un bloque de función  TON
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27. Descargue al simulador y pruebe su programa

28. Usando los pushbuttons Faster y Slower, junto con el timer auto-reseteado creado antes, desarrolle un circuito que simule el control de velocidad para el motor. Un circuito en el que un valor puede ser variado entre 0 y 100. La entrada Faster incrementara el valor y la entrada Slower lo decrementara. Los valores se incrementaran o decrementaran cada 250 ms.  Utilice los siguientes nombres de variables para los nuevos puntos de entrada y los valores de los datos.



Faster


%I5


Slower


%I6


Motor_Speed

(No requiere dirección)

Este circuito puede ser creado utilizando los siguientes bloques

LE_INT, GE_INT, ADD_INT, SUB_INT y AND_BOOL.

Podrían utilizarse también contadores.

29. Descargue al simulador este cambio en su proyecto y pruebe su programa.

30. Salve su proyecto. Se utilizara en futuro ejercicios.

Soluciones:
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Agregar Indicadores
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Agregar tiempo.
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Agregar Switch selector Run-Jog.
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Circuito de retraso al arranque, retraso run-jog
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Circuito modificado para retraso de arranque en run
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Agregar timer auto-reseteado
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Usar los pushbuttons Faster y Slower para simular incremento o decremento de velocidad.

[image: image14.png]» Unity Pro XL : school

T Fle Edt Vew Servces Took Buld PLC Debug Window o

|ewas||=:alox

ERCINEY T

s me v v o desem

=
z

JW\-& R[> | E

Types Library Browser

Eowms it 2 3 4 5 E|
[<Frooon
Famiy name:
e oA ALTERUATIVA O SoLUBION
Twme - wme w70 . .
- o =
e e o_s000
ADD_INT Motor_Speed—{IN1  OUT N1 ouT
B AND_BOOL | e Pueiiz [ —
& cp Fuaa s e
s
[ T — .
B = G BC
i =l |50 . i iy
—_— EE] 74] e
— oot P TRV evfmetsens
Motor_Speaa—fin our i our
e P o}
S e
i
£ &, Coniguation
Sg, Lo
S, oumeapatsTapes %
(S, Derived FB Tapes
5+, Variables & FB instances
o Eemensyvarsie
20 vomesroimr
B, Dot
< L ||| ot st
x|
3

“ T T Rebuid it Project gt User oo, SeaciFegece 7

Ready

ot mode oFFLE | |

iz,

woreun Q|

) Uniy P




Solución empleando contadores.
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