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2. Modelado (10 puntos-20 minutos)

Una vagoneta transporta trigo desde una tolva hasta un silo. El TOLVA
automatismo tiene un pulsador de inicio. Al comenzar el ciclo,
la vagoneta se posiciona delante de la tolva. A continuacion se
abre 3 segundos la véalvula V1 cargando la vagoneta. Esta se
desplazara al silo, dejando su carga al abrir la véalvula V2
V1
A
\ Sl
fnn
V2

durante otros 5 segundos. Posteriormente, la vagoneta volvera
a posicion inicial y se volvera a repetir este ciclo cinco veces.
Cada vez que se pulsa inicio se reinicializa la cuenta. Se pide: 52

1. Grafcet de nivel 1.

2. Grafcet de nivel 2. Indiquese y justifiquese la eleccién
de sensores y actuadores. Ademas se sabe que el RN
movimiento de la vagoneta es realizada a través de un / \
motor eléctrico con inversion de giro y cuya tabla de E——
verdad de sus variables de control corresponde a:

Cl| C2 Vagoneta

0 0 Parado
0 1 A la tolva
1 0 Al silo
1 1 Parado

v
¢Automatismo en
T funcionamiento?

> Contar un ciclo i "'Par?r ,
1 Vagoneta a automatlsmo.
tolva ﬁ
— ¢Vagonetaen ¢éSe ha pulsado
tolva? inicio ?
yn Cargar - .
vagoneta Inicio
__('_Se ha llenado 11+ Cargar el gontador a
(3s)?
3 H Vagoneta asilo T éSe han realizado los 5
ciclos?
— ¢Hallegado al
silo?
4 1 Descargar
vagoneta
éSe ha

descargado (5s)?



2. Nivel 2

Sensores: finales de carrera para la ubicacion de la vagoneta.
Actuadores: motor asincrono, no requiere control de velocidad.

L]

-— X11
C:=C-1

\/

X10-S1

- X11-81

- 3s/X2

30 C

Mlnicio
- S2 - Mlnicio

11+ C=5

— ==0

~ 5s/X4
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3. Implementacién (10 puntos-25 minutos)
Dado el modelado Grafcet del control de una vagoneta desde TOLVA
la tolva al silo, donde el movimiento de la vagoneta es '
realizada a través de un motor eléctrico con inversion de giroy
cuya tabla de verdad de sus variables de control queda
reflejada en la tabla adjunta. Se pide: Vi
1. Mapeo simbdlico de las entradas y salidas |
digitales en EB124 y AB124 asi como de las 9 \ s
etapas en MBL1 (2 puntos). l
2. AWL de S7 para OB100 y OB1 (8 puntos). /A V2
siLo  /
[\
0 0 Parado
0 1 A la tolva
1 0 Al silo
1 1 Parado
Simbolo Direccion
C1 A 1242
X11 c2 A 1243
[ +  X10-s1 COMPLETE RESTAR (OB 100
< INICIO E 1242
# X11-51 S1 E 124.0
S2 E 1241
V1 A 1240
3s/X2 V2 A 1241
X0 M 1.0
- X M i
S2 /]\Imao’l‘lnicio X10 M 15
X11 M 1.6
X2 M 12
55/X4 X3 M 13
X4 M 14

|Bloque : OB100

"Complete Restart"
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nygn
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nyn
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"X4 n
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