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Procedimiento 4 | CELULAFLEXIBLE 3-2-2006
Determinar el “Grafcet” de automatico del puesto 5 Puesto 5
Objetivo

Partiendo del bloque FC10, que corresponde al funcionamiento automatico del puesto,
determinar el Grafcet de dicho funcionamiento.

Ambito de aplicacion

Para estudiar el funcionamiento del puesto, se necesita conocer el Grafcet para asi,
poder determinar el por qué de cada uno de los movimientos de los ejes controlados.

Comentarios

Se adjunto la tabla de simbolos que especifica la utilidad de cada una de las entradas,
salidas y marcas del programa.

Autores:

Moisés Pérez
Ignacio Latorre

Procedimiento

1. Partiendo del programa en lista de instrucciones del bloque FC10, se determinan
las marcas que corresponden a cada etapa.

2. Se establecen las distintas condiciones de transicion de una etapa a otra.

3. Mediante el estudio de qué etapas se activan y desactivan en cada paso del
Grafcet, se establecen las diferentes “bifurcaciones” (toma de decisiones) del
mismo.

Funcionamiento
El Puesto realiza el montaje de componentes en la base, el proceso que sigue es:
1. Coge la base de la paleta y la coloca en la “plataforma” de trabajo.
2. Coge dos 6 cuatro bulones (segin orden desde la OP) y los coloca en sus
orificios
3. Coloca el eje con el rodamiento en la base.
a. Siel rodamiento a colocar es el que viene en la paleta, termina esta parte
del montaje.
b. Siel rodamiento a colocar no es el de la paleta, coge el que corresponde
del almacén, lo coloca en la base, y el de la paleta lo deja en el almacén.
Coge la tapa que corresponde y la coloca sobre la base.
5. Deposita la Base montada en la paleta y manda informacion al PLC maestro
diciendo que ha terminado.
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Tudela

M10.0 INICIO AUTOMATICO
M10.1 | COGER BASE DE PALETA

—— Manipulador en movimiento

ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento

DEJAR BASE EN PUESTO

Manipulador en movimiento
ESPERA MANIPULADOR

Fin manipuladory NO
movimiento y E8.5y E8.4

M10.5 | COGER BULON

Manipulador en movimiento

M10.6 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO
movimiento y E8.4

DEJAR BULON (cota 9)

Manipulador en movimiento

M11.0 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento

[ Fin manipulador y NO
movimiento y E8.5y
E8.4y M101.7

yE8.5yE8.4y NO M101.7

M11.1 | COGER BULON

Manipulador en movimiento

M11.2 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO
movimiento y E8.4

DEJAR BULON (cota 10)

Manipulador en movimiento

ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO
movimiento y E8.5y E8.4

M11.5 [ COGER BULON

Manipulador en movimiento

ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO
movimiento y E8.4

M11.7 | DEJAR BULON (cota 11)

Manipulador en movimiento
ESPERA MANIPULADOR

Fin manipuladory NO

Fin manipulador y NO movimiento
y M6.0 y E0.3 y DB8.DBX4.4 0 EO.5

movimiento y E8.5y E8.4

M12.1 | COGER BULON

Manipulador en movimiento

M12.2 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO
movimiento y E8.4

M12.3 | DEJAR BULON (cota 12)

Manipulador en movimiento

ESPERA MANIPULADOR
Fin manipulador y NO movimiento y

EN PUESTO

DEJAR EJE MONTADO

Manipulador en movimiento

M13.0 | ESPERA MANIPULADOR

DB8.DBX0.0 Presencia de paleta

DB8.DBX4.0 Base de aluminio en Paleta

DB8.DBX4.1 Base de metacrilato en Paleta

DB8.DBX4.2 Rodamiento estrecho en paleta
DB8.DBX4.3 Rodamiento ancho en paleta

DB8.DBX4.4 Rodamiento OK en paleta

DB8.DBX4.5 Rodamiento NOK en paleta
DB110.DBX12.2 Manipulador en movimiento
DB110.DBX12.3 Llegado a cota, fin manipulador

M6.0 Base y rodamiento de la paleta coinciden para montar
M101.2 Montar en base de aluminio rodamiento estrecho
M101.3 Montar base de aluminio rodamiento ancho

M101.4 Montar en base de metacrilato rodamiento estrecho

M101.5 Memorio rodamiento ancho desde OP
M101.6 Memoria rodamiento estrecho desde OP
M101.7 Seleccién de 2 o 4 bulones

E0.3 Selector célula/monopuesto

E0.5 En monopuesto, seleccion rodamiento bueno/malo
E5.0 Detector cilindro posicionador vertical en reposo
E5.1 Detector cilindro posicionador vertical en trabajo
E8.0 Rodamiento estrecho en almacén (cota 7)

E8.1 Rodamiento estrecho en almacén (cota 6)

E8.2 Rodamiento ancho en almacén (cota 5)

E8.3 Rodamiento ancho en almacén (cota 4)

E8.4 Hay base en puesto

E8.5 Hay buldén en alimentador

E8.7 Detector tapa metacrilato 1

E9.0 Detector tapa aluminio larga 1

E9.1 Detector tapa aluminio corta 1

E9.2 Detector tapa metacrilato 2

E9.3 Detector tapa aluminio larga 2

E9.4 Detector tapa aluminio corta 2

M6.0 y NEO.3 y DB8.DBX4.4 0 E0.5
M12.5 [COGER EJE PALETA EJE EN PALETA NO COINCIDE CON EL QUE HAY QUE MONTAR
EJE COINCIDENTE 30.0 Q Q

Manipulador en movimiento M101.2 6 101.4
M12.6 | ESPERA MANIPULADOR | M30.1 | MONTAR EJE CORTO

Fin manipulador y NO movimiento

COGER EJE CORTO
M30.2 (cota 4)

Manipulador en movimiento

M30.3 | ESPERA MANIPULADOR

-

COGER EJE CORTO

Manipulador en movimiento

M30.5 | ESPERA MANIPULADOR

M101.3

M30.7 | MONTAR EJE LARGO

E8.2

COGER EJE LARGO
(cota 6)

NO E8.2yE8.3

M31.3 | COGER EJE LARGO (cota 7)

Manipulador en movimiento Manipulador en movimiento

M31.2 | ESPERA MANIPULADOR

ESPERA MANIPULADOR

-

Fin manipulador y NO movimiento y E8.4
M31.5 | DEJAR EJE EN CAJA

Manipulador en movimiento

M31.6 | ESPERA MANIPULADOR




Fin manipulador y NO movimiento

M31.7 | COGER EJE PALETA

Manipulador en movimiento

M32.0 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento y datos

de montar rodamiento estrecho OK
M32.1 EJE CORTO EN LA PALETA

Fin manipulador y NO movimiento y datos
Fin manipulador yf NO movimiento de montar rodamiento ancho OK

de rodamiento NOK
y datos de r_Lmen © M32.6 | EJE LARGO EN LA PALETA

| plg]

Manipulador en movimiento

M32.3 | ESPERA MANIPULADOR

Manipulador en movimiento

M32.5 | ESPERA MANIPULADOR | M33.5 | ESPERA MANIPULADOR

NEO.8 E8.0yNES.1 gl NE8.2 Essz ﬁ /TRESE
M32.2 | DEJAR EJE ALMACEN M32.4 | PEJAR EJE ALMACEN M33.4 | EJE NOK M32.7 | DEJAR EJE ALMACEN M33.2 | ALMACEN
(cota 4) (cota 5) (cota 6)

(cota 7)

Manipulador en movimiento Manipulador en movimiento

ESPERA MANIPULADOR

ESPERA
MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento

M33.6 | INDEEJEA MONTAR NO COINCIDE
CON EL DE PALETA

»
-

MONTAR TAPA

Fin manipulador y NO movimiento y M101.3
M13.1 | COGER TAPA ALUMINIO CORTA

Fin manipulador y NO movimiento
y M101.4

M14.3 | COGER TAPA METACRILATO

Fin manipulador y NO movimiento y M101.2
M13.6 | COGER TAPA ALUMINIO LARGA

E9.1 NE9.1y E9.4

M13.2 | COGER TAPA (cota 16) M13.4 | COGER TAPA (cota 13)

Manipulador en movimiento Manipulador en movimiento

M13.3 | ESPERA MANIPULADOR | M13.5 | ESPERA MANIPULADOR

E9.0

M13.7 | COGER TAPA (cota 17)

Manipulador en movimiento

M14.0 | ESPERA MANIPULADOR

NE9.0y E9.3

M14.1 | COGER TAPA (cota 14)

Manipulador en movimiento

M14.2 | ESPERA MANIPULADOR

NE8.7y E9.2

COGER TAPA
M14.6 (cota 15)

Manipulador en

movimiento
M14.7

M14.4 | COGER TAPA (cota 18)

Manipulador en movimiento

M14.5 | ESPERA MANIPULADOR

ESPERA
MANIPULADOR

—— Fin manipulador y NO movimiento y E5.0

M15.0 | BAJAR CILINDRO POSICIONADOR

E5.1yE8.4

M15.1 | DEJAR TAPA (cota 1)

Manipulador en movimiento

M15.2 | ESPERA MANIPULADOR
Fin manipulador y NO movimiento
M15.3 | SUBIR CILINDRO POSICIONADOR

E5.0
M15.4 | COGER CAJA

Manipulador en movimiento

M15.5 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento

M15.6 | DEJAR CAJA (cota 1)

Manipulador en movimiento

M15.7 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento y NE8.4

M16.0 | IRAORIGEN

Manipulador en movimiento

M16.1 | ESPERA MANIPULADOR

Fin manipulador y NO movimiento

M16.2 | ESCRIBIR INFORMACION

Informacién escrita
M16.3 | FINALINEA

Fin Grafcet



