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Procedimiento 8 | CELULA FLEXIBLE 23-4-2007
Modificacion de limitacion del movimiento servo Y Puesto 8
Objetivo

Permitir el movimiento de la pinza en el eje Y, hacia arriba, aunque se haya superado el
limite inferior impuesto por software (-22000).

Causa de la modificacion

Cuando se fuerza el descenso de la pinza en modo manual, a través de la consola de
operador, puede alcanzarse el limite inferior de recorrido. En particular cuando se
desciende la pinza hasta el limite inferior (-220000), ésta se para en una cota por debajo
del limite (en torno a -220150). Antes de la modificacion, la situacion descrita
blogueaba el movimiento vertical de la pinza tanto en modo manual como en
automatico, en cualquier sentido.

El limite superior es mecénico por lo que no plantea el problema descrito.

Descripcion de la modificacion

Para evitar el problema anterior se ha eliminado el bloqueo de movimiento vertical
hacia arriba cuando se ha superado el limite de recorrido inferior. Se ha conservado el
bloqueo de movimiento vertical hacia abajo.

La modificacion se ha realizado en el programa del PLC del puesto 8.
Bloque de funcién: FC11 “Control de servo Y”
Segmento: 3 “Marcha servo™

Se ha cambiado de lugar la comparacion entre la posicion Y real de la pinza
(DB11.DBD6 = “SERVOY”.ESTADO.PosicionServo) y el limite inferior de
movimiento, en el segmento que inicia la secuencia de movimiento.

Antes de la modificacion (ver figura 1) afectaba al movimiento vertical hacia arriba
(DB11.DBX19.6 = “SERVOY”.CONTROL.Jog_CW) y hacia abajo (DB11.DBX19.7 =
“SERVOY”.CONTROL.Jog_CCW). Despues de la modificacion (ver figura 2) solo
afecta al movimiento hacia abajo.

Anexos

Figuras 1 y 2, correspondientes al segmento 3 del FC11 del programa de PLC del
puesto 8 antes y después de la modificacion.
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FIGURA 1.

Segmento 3 de la FC 11 del programa del PLC del puesto 8 antes de la modificacion.

RO oroha servo

Marcha servo

H5.0

Harca
gervicio
"3ervicio™ 17

——i
P03
DEL

ADD.

FIGURA 2

on3ervo

E0.4
Selector
autonitico
4 marmal
"aut/Manua

DB11.DEDG

ICION

ACTUAL

SERVO

TERVET.EST

Pozici

L#-220000—

DBL11.DBX18
-5
El flanco
1-=0 . .
- s Subida de la pinza
-6 del
Hodo a accionanie
impulsos
directo " i
ERVET.CON TROL. Parad
TROL. Jog_C adedcciona
CMP »D w miento
—
DE11.DEX19
ot/
Modo & .,
e | Comparacion que afectaba a
—_
TERVYT.CON H - H
TROL. 30g. la subida y bajada de la pinza
cw
Nz —
ED.4
delector
autonatico
/ marmal E0.3 = -
ruc/Momn | E Origen Bajada de la pinza
1 “E_Origen”
_{ '_
H71.1
Bit
gervoz a 0
"Bit serwva
3 a 0"
'_

Segmento 3 de la FC 11 del programa del PLC del puesto 8 después de la modificacién.
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