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El contenido difundido o publicado comnromete exclusivamente a los autores.

Proyectos de innovacion: CELULA ROBOTIZADA

« IES José del Campo — Ampuero (Cantabria). « Salesianos San Luis Rey — Palma del Rio (Andalucia). « IFPS Repelega — Portugalete (Pais Vasco). « CIFP N°1 Simén de Colonia — Burgos (Castilla Ledn). «
CIFP de los Sectores Industrial y Servicios — Gijon (Asturias). « INS Escola del Treball — Lleida (Catalunya). « Salesianos Virgen del Pilar — Zaragoza (Aragon). « IES Jaume | Ontinyent — (Comunidad
Valenciana). « IES Armeria Eskola — Eibar (Pais Vasco). « IES Miguel Altuna — Bergara (Pais Vasco). « IES Ribera del Arga — Peralta (Navarra). «+ Festo Pneumatic, S.A.U. (Barcelona).
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1. BLOQUE DE EJERCICIOS PARA FAMILIARIZARSE CON EL CODIGO NIVEL 1.
(ENTRADAS, SALIDAS, SET, RESET, TEMPORIZACION)

1.- ENUNCIADO.

Si se pulsa marcha se enciende el indicador luminoso del botén, al soltar el pulsador se

apaga dicho indicador.

1.1.- Familiarizacién con el Ciros Robotics.

Se abre el Ciros Robotics, la primera pantalla que aparece la de ayuda, el programa se ha

abierto debajo de la ayuda.

Para empezar en este primer ejercicio se buscara en la ayuda la opcibn Modelos >

Estaciones de robot MPS > MPS Estacion de robot y montaje RV-2SDB, como se puede

ver en la imagen.

(% CIROS Robiotics
. s
q] @ o & o
Ocuka Akdr Inicio Impema Qociore

Conterdo | Indkes | Buzcar | Faverica |

# @ (ACS Robobes
© @ Aoboscs Astistant
= ) Modakx

+ @ Modelos de rhoduccin

v @ MPS Estaciin jen,b ot y montag

VR MPS € staciin da bt y mortam BV.2508

7] Corteradn ddictie
7] Funodn

+ Comporente:
. Conenores E/5

QNF Rotx J-:h:g\nmb- 2508

Una vez seleccionado con qué modelo queremos trabajar, se abrir4 la siguiente ventana,

donde se tendra que elegir la primera vez que se acceda a programar un ejercicio.

Sin PLC

Abrir el modelo de
usuario

Abrir el modelo de
referencia

Abrir el modelo de
usuario

Abrir el modelo de
referencia

Borrar el modelo de

usuario

Borrar el modelo de

usuario

Tenemos dos posibilidades de trabajo, una es con PLC y la otra es sin PLC. Esta Ultima es la

gue usaremos si todo lo vamos a controlar mediante el software de ciros asociado a las

estaciones.
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Dentro de cada una de las dos posibilidades nos presentan tres opciones. Hay que prestar
atencion especial a la dltima de ellas. Borrar el modelo de usuario.

Borrar el modelo de usuario: Borrara las modificaciones que se hayan realizado y el
todo el trabajo hecho con anterioridad, solo se hard para empezar desde cero o cuando
hayan aparecido errores que no se puedan corregir. Antes se deberian haber guardado
todos los ficheros de programas y puntos hechos con anterioridad si no se desea

perderlos.
De las otras dos opciones explicamos cada una de ellas:

Abrir el modelo de referencia: Cargara la simulacién y el programa asociado a la

misma. En esta opcion si se realizan cambios no podran ser salvados.

Abrir el modelo de usuario: Cargara la simulaciéon y un programa de los que hayamos
realizado, en caso de no ser la primera vez que trabajamos. Podemos realizar cambios

y salvar los mismos.

MPS Estacion de roboty montaje RV-2SDB

PRI Foabecs - [ Proge o Fbes NXC Lo SO0 A0 111 CRME RUBORSLR alnix)
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Haga clic hier , para reproducir el video.

Abrir el modelo de Abrir el modelo de Borrar el modelo de
referencia usuario usuario

Sin PLC Abyrir el modelo de Abrir el modelo de Borrar el modelo de
referencia usuario usuario

Una vez seleccionada la opcion debemos minimizar la ventana, o cerrarla, y trabajaremos con

el entorno de CIROS ROBOTICS, tal y como mostramos en la siguiente imagen.
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La ventana de la izquierda es la ventana de animacién, donde se podra simular el programa

realizado en la ventana de programacién y asociado a las posiciones de la ventana de puntos.

La ventana de los puntos donde se guardaran las posiciones que se vayan a utilizar, hay

gue tener en cuenta que en un principio no se van a utilizar puntos en los primeros programas.

La ventana de programacion, donde se va a escribir el programa que se desea realizar.

Si deseamos comenzar un programa nuevo, accedemos a la barra de herramientas y pulsamos

File> New > File, tal y como podemos ver a continuacion.

ming  Simulation  Extras  Settings

Project \Wizard..,

Sawe
Save A,
Sawe All

Page Setup..,

Print... Ctrl+P
Print Project..,

Print Setup...

Recent Files 3

Recent Workcells k

Exit
L

Proyectos de Innovacién: Célula Robotizada Practicas 1.1 Introduccion Pagina5de 7



4 % GORERANO  MINSTIRO
b ‘2?’ OF ESPANA DE EDUCACON. CULTURA
| Y DEFORTE

E F5E invierte en tu futuro

Unién Europea

Fondo Socal Europeo

Aparecera una ventana con opciones, las dos opciones que mas se van a utilizar seran las de

MELFA-BASIC V- Program para ficheros que contengan los programas y Position List para

los ficheros que contengan la lista de posiciones que utilice el programa a realizar.

=

e

[ oy

Window Type

-

IRL-Program -
MELFA-BASIC III-Program

MELF&A-BASIC IV-Program

MELFA-BASIC W-Program

Movvemasker Command-Progranm

Pasition List

Pasition Lisk (Miksubishi)

QK | Cancel Help

IMPORTANTE: ambos ficheros deberan tener el mismo nombre pero con extensiones

diferentes. Se recomienda utilizar nUmeros para nhombrar cada programa, debido a que en la

pantalla de la consola del robot no tiene mucha resolucion y es importante tener una clara

visualizacién. Para saber que contiene cada fichero se recomienda al alumno tener un fichero

de texto con la relacion de cada nimero de programa y una breve descripcion del programa.

Ahora para este ejercicio no necesitaremos el fichero de puntos, por lo tanto se seleccionara

Unicamente la opcion MELFA-BASIC V-Program.

1.2.- Descripcion de las entradas, salidas y instrucciones a utilizar.

Nombre | Descripcidon Direccidn Funcién
S1 Pulsador de Marcha Bit 3 Entrada
L1 Indicador Luminoso Pulsador Marcha Bit O Salida
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1.3.- Vista para la simulacion.

1.4.- Programa a realizar.

El programa queda con el siguiente aspecto:

'Bloque de ejercicios para familiarizarse con el cbédigo Nivel 1.
' (Entradas, Salidas, Set, Reset, Temporizacidn)
'Ejercicio 1

'Si se pulsa marcha se enciende el indicador luminoso del botédn,
'al soltar el pulsador se apaga dicho indicador.

DEF IO S1 = BIT, 3 'Se define el pulsador de marcha como el bit 3
DEF IO L1 = BIT, O 'Se define el indicador luminoso del pulsador de marcha
como el bit O

'Se declara la etiqueta de salto al inicio del programa

*Inicio

'Si el pulsador esta activo se activard la salida del indicador luminoso
'Sino, se desactivard el indicador luminoso.

If S1=1 then
Ll=1
Else
L1=0
EndIf

'Al finalizar el programa se salta al inicio para que este sea ciclico.
Goto *Inicio
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