6 IMPLEMENTACION DE LA INTERFAZ DEL USUARIO

6.1 CONSTRUCCION DE LA INTERFAZ GRAFICA EN LA PC

‘6.1.1 VI MAIN

Ya que se han creado los 5 SubVI bdsicos del proyecto, se procede a disefiar un VI Main en el que se disefie la
interfaz de usuario para las simulaciones.

Antes de describir el Panel del Operador es necesario destacar que actualmente el Unico SubVI asociado a las
variables globales del PLC es el Control Manual. Todos las demds funciones Unicamente son simulaciones para el brazo

modelado dentro de los SubVI.

El plan de disefio sugiere utilizar un tab control para mantener organizado el panel de usuario. Dicho tab control
estard conectado a una estructura case que contiene en sus diferentes casos a los SubVI basicos de control.

6.1.2 CONTROL MANUAL

Como primer caso se tiene el control manual, el cual regresa como resultado la posicién de cada articulacion
haciendo una simple conversion de cuentas a grados de cada una.

W"Control Manual”, Default v P
Garados Hombra
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Grados Cadera
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Grados Codo
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Figura 6.1. Diagrama de bloques del control manual.

Los botones que se muestran en la Figura 6.2 son las variables globales, provenientes del PLC, que se configuraron
para el proyecto, éstas son arrastradas al panel frontal desde la ventana del proyecto y para diferenciarlas de un botén
cualquiera tienen un indicador triangular sobre el botdn, si éste se encuentra en color verde al ejecutar el programa
significa que la variable esta funcionando bien, si esta en color rojo, puede haber un conflicto con la lectura de la variable.
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Figura 6.2. Panel frontal del control manual.
Al agregar las variables globales al panel frontal también se obtienen las variables en el diagrama de bloques, éstas

se posicionan fuera del ciclo while principal del Main y se observan cémo se muestra en la Figura 6.3.

Cad Der Pitch Up

Figura 6.3. Variables globales referidas al PLC.

Cabe mencionar que las variables globales fueron configuradas como de lectura y escritura, por lo que al activarse la

variable desde la HMI se observara en el panel frontal y si se presionan los botones en el panel frontal controlaran las
salidas del PLC.

6.1.3 CINEMATICA DIRECTA

La segunda pestaiia del Tab Control esta destinada a la Cinemdtica Directa, donde las entradas Theta 1, Theta 2,
Theta 3, y Theta 4 estan conectadas a 4 controles Knob y los angulos alf3 y alf4 son constantes. Las salidas del SubVI CD
seran las coordenadas cartesianas y se muestran mediante indicadores en el panel frontal.

£ Ta["Cinematica Directa” ~p[

Theta 1

[ x

¥
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¥ Y
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Theta 4 Cinematicabirect 3

[ ¥ awvi
4k ?D
200

Figura 6.4. Diagrama de bloques para SubVI de cinematica directa.

75



Como se puede observar en la Figura 6.5 los controles Knob representan los grados de cada articulacién por lo que

es necesario restringirlos a los valores maximos que el Scorbot modelado permitiria fisicamente, de esta forma la
simulacidn se estara aproximando al espacio de trabajo real.

M S

Jacobiano | Jacobiano imserso I Archivo frayectoriz
Control Manual Cinematica Directa | Cinematica imversa Trayectoria
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Figura 6.5. Panel frontal para cinematica directa.

6.1.4 CINEMATICA INVERSA

El tercer caso del Main contiene al SubVI CI, para el cual se requiere conectar a sus entradas tres controles
numeéricos para las coordenadas cartesianas y un botén booleano para elegir las dos posibilidades del codo. Como resultado

obtenemos 4 angulos que representan las posiciones de las articulaciones y seran mostrados en el panel frontal mediante 4
indicadores numéricos.

[ "Cinematica inversa" - [

a1l

b
Py A3

! F

Pz Cinematicalnwers A Z

[} a.wi ¥
Code A4

_

Figura 6.6. Diagrama de bloques para subVI de cinematica inversa.

Se podria suponer que al igual que en la CD se pueden restringir las coordenadas maximas para cada eje, pero el
espacio de trabajo no es una superficie regular. Por otro lado, ya que las coordenadas que se introducen como PX, PY y PZ,

se pueden comparar con las coordenadas del efector final de la imagen en 3D, si son diferentes quedard demostrado que el
punto no puede ser alcanzado por el brazo.
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Figura 6.7. Panel frontal para cinematica inversa.

6.1.5 TRAYECTORIA

Como cuarta pestania del tab control se tiene la Trayectoria, donde se requieren 3 arreglos de entrada y 2 botones
booleanos. La constante True, que se puede observar en la Figura 6.8, conectada a la variable Recorrido es una forma de
evitar que la secuencia de puntos sea observada en la Gréafica 3D mientras se trabaja en los otros casos.

W TE
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Coda T4
...........
Pzit)

Figura 6.8. Diagrama de bloques para subVI de trayectoria.

Los arreglos de coordenadas pueden ser de dimensién mucho mayor a lo que se puede observar dentro del panel
frontal, es lo que dara la fineza del movimiento y al igual que en la Cl el movimiento puede hacerse con 2 configuraciones
del codo. El botén de Play que se observa en la Figura 6.9 es el que inicia el movimiento comenzando el ciclo que se explico
en el capitulo 5.
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|

Figura 6.9. Panel frontal para trayectoria.

De esta forma al presionar Play, la simulacidn 3D recibird tantas configuraciones del brazo como de coordenadas en
los arreglos, llevando el brazo por cada punto de la trayectoria la cual también sera observada en la grafica, como se
muestra en la Figura 6.10.

Figura 6.10. Grafica 3D del brazo simulando trayectoria senoidal.

6.1.6 JACOBIANO Y JACOBIANO INVERSO

Otras funciones que se pueden programar para cubrir los principales temas de la Cinematica de un brazo son el
Jacobiano y el Jacobiano Inverso.

Es importante aclarar que debido a que esas dos funciones se relacionan directamente con parametros del
movimiento real del brazo, es imposible hacer una simulacién en la grafica 3D, por lo que en el panel frontal sélo podran
obtenerse los resultados matematicos para las velocidades de un punto en el caso del Jacobiano o las velocidades
articulares en el Jacobiano Inverso.
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Figura 6.11. Panel frontal del Jacobiano

Figura 6.12. Panel Frontal del Jacobiano Inverso

Un SubVI auxiliar que se puede incluir en el Main es el utilizado para cargar un archivo con una trayectoria, lo que
ahorra el trabajo de llenar los arreglos manualmente. Este archivo debe ser de texto (.txt) y los valores deberdn tener la
siguiente sintaxis:

x1,vy1, z1, x2,y2, z2, X3,....zn

Figura 6.13. Panel frontal para cargar archivo de trayectoria

Cada caso entrega variables diferentes a su salida, por lo cual es necesario poner atencién en las que serdn enviadas
al SubVI Graficador, el cual siempre necesita de los angulos de las articulaciones. Por ejemplo, cuando se trabaja en el caso
que contiene a la CD las variables de entrada a este VI seran las mismas que se envien al Graficador y para el caso que
contiene la Cl los valores que se envien al Graficador serdn los que salgan de éste.
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6.2

PROGRAMACION DEL PANEL DE OPERADOR (HMI)

La interfaz hombre maquina (HMI) de Siemens requiere para su programacion, del software WinCC Flexible, el cual
es parte del SIMATIC Manager y permite configurar y programar la HMI. Para ello se realizan los siguientes pasos, tras la

creacion del proyecto para la configuracion del PLC.

1. Agregar el equipo HMI dentro del proyecto mediante el SIMATIC Manager (Insertar=>Equipo—>Estacion HMI de

SIMATIC)
] SIMATIC Manager - [Curso -- D:yArchivos de programa’Siemens’Step7s7proji Curso] Nnee
% Archive  Edicion 'Si:te'm_a de desting Wer Herramientas Ventana Ayuda 288
D 22 | T s e 0 Re mEM
Sulbred B 2 SIMATIC 300
b i ¥
= S IMATIC 30 Programa i:qu!po ECS;I‘I:::\E;IC
- CFUS sorwarest b odlae
1 Pro¢  Bloques? b .
£ 6 Otro equipo
Software M7

Tabla de simbaolos
Libireria de tectos
Fuente externa. .

WinCC flexible RT #

7 SIMATIC 55
& PG/PC

L3

2. Enlaventana que se despliega se muestra un asistente para seleccionar el tipo de pantalla usada. En este caso se

trata de una OP 177B Color PN/DP. (Panels=>170-> 0P 177B color PN/DP)

General Tipo de equipo ]

Propiedades - WinCC flexible RT

Seleccionar el equipo por nombre v version

e

- Mobile Panel
B Panels
G- 70

FEE ﬂ

SMATE PANEL

B-170
- TR 1704
TP 1778 6"
TP 1778 &" (Portrait)
- TP 1706 mono
- TP 1708 color
- TP 1776 mona DP
- TP 1778 colar PNJDP
- QP 1708 rmono
- QP 1778 mono DP
- 0P 1778 color PNDP
- 270
[#- Mulki Panels

Otros paneles de operadar. .. |

T

Wersion del equipo

I -

Cancelar | |

80



3.

4.

Una vez que se agrega se debe configurar para poder usarla en la red Ethernet. Para ello, dentro del SIMATIC

Manager se debe abrir la red Industrial Ethernet &
funcidn es la configuracion de las comunicaciones del proyecto.

%, la cual muestra una ventana con Net Pro cuya

e NetPro - [Curso (Red) -- D:4Archivos de programa’..'.s7proj4Curso] O e
%g Red Edicion Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana Ayuda [ANANE]
=8 8BS | 8 B!
Ethernet( 1) L . ol
Industrial Ethernet Buscar | it i
T Seleccion de objetos de
. ‘Estacién Hil de SIMA~(1) SIMATIC 300613 E-L Equipas
WANCC [HAL | HMIIE i1 B BRI
ﬁ flexib  [MPI/DP - 5F-2 :
le RT PH/DP ! !
= | L) L -] Subredes
1 2 -

Se da doble clic sobre la estacién HMI y se despliega una ventana con HW Config, pero ahora para la interfaz HMIL.

Dar doble clic sobre HMI IE dentro del bastidor de la pantalla.

ol HW Config - [Estacion HMI de SIMA -~ (1) (Configuracion) —- Curso] 006
Eﬂ] Equipa Edicion Insertar Sistema de destine  Wer Herramientas Ventana Avuda (SR ENG]
D=8 § &S s sln | RR a2
| 1 T =
B (0 HMI | |
g ‘ Buscar: | tht i
1 i -
-
z Perfit  |Estandar =
3 Wit dexabie A7
4 A MDA Estacidn HM| SIMATIC
Estacidn PC SIMATIC
E -3 PROFIBUS-DP
7 - A2 PROFIBLS-PA
G -5 PROFINET 10
9 SIMATIC 300
10 SIMATIC 400
1 -] SIMATIC PC Based Control 300400
12
13
14
15 M
v
|« € A »
R
indice Madula Referencia Fir... | D..; | Comentario |
1 .
2 ol
F s e BT
4 S AR [l 7
5 HMI E IE_CP Estacidn HMI SIMATIC £
[
7 v

Fulse F1 para abtener ayuda,
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5. Enlanuevaventana se muestran las propiedades del puerto Ethernet de la pantalla, sera visible un icono de
Propiedades de la interfaz.

Propiedades - HMI IE e
General ] Diagndstico

MNaombre abreviado: Hidl IE
SIMATIC HMI |E

Referencia:

Mambre:

Interface
Tipa: Ethernet
Direccion: 192.168.0.2

Conectado: Mo Propiedades...

Comentario:

Aceptar Cancelar | Aypuda |

6. Configurar la direccion IP que tendra la estacion HMI, asi como la direccidn del ruteador, y seleccionar la red que

se ha creado con anterioridad. Dar Aceptar en las dos ventanas que se abrieron, guardar los cambios y cerrar la
ventana de HW Config.

Propiedades - Interface Ethernet HMI IE (B0 /S5) A

General  Pardmetros l

Direcoin [P 1582168.0.2 HOUWQ

" Sin router
Mazcara de subred: |255.255.255.0

* Con router

Direccign: [192.168.0.5

Subred:

--- i cohectada A red - Mueva..
Propiedades. ..
Borrar

Aceptar Cancelar | Apuda |

7. Ahora en la ventana de NetPro, se observa que la estacion HMI, esta conectada a la red Ethernet, representada

mediante la linea verde, en caso de haber configurado un PLC también estara conectado a la misma red. Guardar
los cambios y cerrar la ventana de NetPro.

Con esto se concluye la parte de configuracion de la red Ethernet, asi como de sus componentes que son
programados dentro del SIMATIC Manager.

8. Por ultimo transferir la configuracién al PLC desde SIMATIC Manager Bl
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6.2.1 USO DE WINCC FLEXIBLE PARA PROGRAMACION DE INTERFAZ HOMBRE MAQUINA (HMI)
1. Dentrode SIMATIC Manager abrir WinCC Flexible para la interfaz conflgurada

S{MMIC Mmagar [Cursg -- D:\Archivos de umgrarﬁa\siemansxswn?\s?pmj\tursal 0686
oo e e 5 it i eoo
D2 r“m—j W HEM
2 Imagenes “5 Comunicacidn 1 Gestion de avisos 25y Recetas ' Informes
'5';:' Textoy lista de graficos Z‘siAdm\nistlacio'n de usuanios 7,:“; Configuracidn del panel de o

| nnrir objeto Ctrl+Alt+0 |

L% Comuricaciér

i Gestidn de ay L il

% Recetas Copiar Ctri+ €
Infarmes Pegat CEirl+\
TE“_D # Ilsla'c Barrar Supr
Administracidl -
Configuracidr  Cambiar nombre F2

Propiedades del objeta.. Alt+Entrar

. =
) )| |6 ¥

Abre el abjeto seleccionada. v

2. Una vez abierta la ventana con WinCC se visualiza una imagen que se asemeja al modelo de interfaz HMI
configurado. En la parte de la izquierda un menu con los componentes del proyecto, y del lado derecho las
herramientas para agregar imagenes a la pantalla.

& WinCE Flexible Advanced - Curso - Estatidn HMI de SIMA-~(1) 066
| Proyecto Edicion Yer Insertar Eormato Modulos Opgones Ventana Ayuda

e < b B - e yBaN

4m
- iy
=
¢
a
1 ¥
v
&

- |Espaitol (aliabetizacion i %

kyx Dyeclu | B

o Estacion HMI de SMAT(1I0P 17780 LS e SIMATIC PANEL e
B s i Objetos basics
_ﬂ Agregat Imagen [ ] Objetos armpliados
[ Plantila Grsficos
1 Imagen_1 [ Carpeta: de giéficos e WL 1
¥ Comuicacion -] Mis carpetas de gréficos
<= Vaiishles
5% Conexiones
=# Ciclos

3 Gestidn de avisos + | —) ")
B dwvisos analdgicos
B3 fwvisos de bit
¥, Configuracion
5 Recetas
 Informes
= Testo ylista de gréficos
Adminishacion de ususrios runtr
Configuracién del panel de oper)
Canfiguiacién del idioma
@ Idiomas del proyecto
i Graficos
Testos del proyecto
- Diccionarios
Estructuras
v I Administracion de versiones

Libreria

Paraborrardesplace los

[I objetos aqui.
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4.

Dentro de la Plantilla del proyecto agregar las imagenes y titulos que iran como plantilla sobre todas las

imagenes que se usen en el proyecto, como por ejemplo el logotipo de la empresa. Para ello basta con copiar
la imagen deseada, y pegarla dentro del area de la pantalla y cambiar el tamafio y ubicacidn para ajustarla a

las necesidades. De igual forma se pueden agregar

herramientas, para establecer un
establecido como color de fondo.
Ingenieria y de la UNAM.

color de fondo. Recalcando el ubicar al fondo
En este caso se usa esto para colocar los escudos de la Facultad de

w

o' WInCC fiexible Advanced - triai2_1 - Estacion HMI de SIMA~(L) 6686
Proyecte Edicion Ver Insertar Formato Modulos Opgenes Ventana Ayuda
Nueva - b B 3 - 03 B vhe% s W @5 | mea|m s fa-s-a-=- ©@%n
Todos Seleccionar [0 (4] |1 |

Ecpafol (ababelizacien I & | ‘ B :
e i——

) EEmm Ty

Ly Proyecto

- uee Estacif HMI de SIMA™(1)OP 177
775 Imégenes

i 4R Agegarimagen

] Flantila

T Imagen_0
T Imagen_1
1 Imagen_2

[ 25 Uriversila! Maciona autoroma de Mexico &, 3|
Facuitad de Ingenieria
- S

- Fi Conuricacion
§ s Vaisbles

i Conesiones =
Ciclos
- Gesion de avisos

B} Avisos analigicns
R Avisos de bit
i +%; Configuacitn
-5 Recetas
5 Informes
Testoy lsta de gréficos
dmiistiacitn de suarios runti

. Conliguraciin del panel de oper.
¥ Configuracién del diora

i) Idiomas del proyecto
& Graficos

sitos del proyesto
@ Diccionarias

- Estuotuas
-5 Administiacidn de versiones

kL%

Cbjatosbision:

L
& poligeno

@ tlipse

@ civels

[ Rectdngulo

A Camps datexts
(@b} Gampo ES *

poliganal

5 Gampo E5 ardfic

[ Vista de gréfico
D Botan
BT inteirustor

oo

G Campo dafachayhora®

[¥] Campe ES simbalic

un rectangulo de Objetos basicos del menu de

el rectangulo

Para poder usar la pantalla en la red, debe ser activada la conexién, para ello dentro del Menu de Proyecto,

H - | .
. , . Coneriones
abrir el Menu de Conexiones '5

s WinCCfiexible Advanced - Curso - Estatian HMI de SIMA (1)

Proyecto Edicion Ver Insertar Formato Modulos Opgiones Ventana Ayuda

X XMR I Ban,

qn

-5 Nuevo < BB M 0 -

Espafiol [alfabetizacidn i..

| Froyecto

T peae Estacion HMI de SIMA[1)IOP 177E
7 -0F Imégenes

-a Agregar Imagen

----- 1 Plartila

| SIMATIC 57 300/400

= i Activado
_____ 1 Imagen 1 = Conexitn_
74 Comuricacian

A o

== Yarables

- Conesiones
-2 Ciclos

Gestidn de avisos
Avizos analdgicos
Avisos de bit

- F, Configuracien

/Y Recetas

) Informes
et y lista de giéficos
4§ Administracien de usuarios wnti

VT W YW

jParémetms Coordinacidn
4 Configuracion del panel de oper,

| 7 B 42 B Acivado *

j\Cursu\SlMAT.u jcum-zm PN-IO

y en la ventana que se abre seleccionar Activado.

60

I

i

“@ Configuracién del idioma

@ Idiomas del proecta O 1778 color PN/DP

Station

[ Gréficos Titertaz
extos del proyecto —
» Dicoionarios | HMITE =
Estiucturas

15 Administracion de versiones

Panel de operador

Tipa: Direccidn:
P 192, 168, O, ]
150

La direcein sélo pueds corfigurarse
en sl equipo

Punto de acces |S7OMLINE

Autdmata

Direccion
19z, 168, 0, 1

Slot de expansidn: 5
Bastidor: o

[ Praceso cicico
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5. Ahora bien para poder usar la interfaz con el PLC es necesario definir las variables dentro de WinCC, para ello

se abre la ventana de Variables == “ariables

ventana de WinCC.

e

1 Proyecto Edicién Ver Insertar Formato Modulos Opciones Ventana Ayuda

- == Nuevo ~ B P 0 ~ - \7/_;)“!2

WinCC flexible Advanced - Curso - Estacian HMI de SIMA-(1)

Ta

: Espafiol [alfabetizacidn i. %
[ a@ [J Imagen 1

" Propecta
T zaee Estacion HMI de SIMA~1)(OF 177E]
15 Imagenes
-a Agregar Imagen
: i~ Plaritila

I:I Imagen_1
i Cidn

= Conesiones

Ciclos

-5 Gestidn de avisos
Avizos analogicos
Avisos de bit

3’!}; Canfiguracion

-5 Recetas

& Intormes

Texto y lista de gréficos
Administracidn de usuarios runtir
-2, Canfiguracin del panel de aper)
’a Configuracidn del idioma
-4 Idiomas del propecto

: B Gréficos

= Textos del provecto
@ Diccionarios

= Estucturas

[+ 5g Administracion de versiones

[ Plantilla

que se encuentra dentro del proyecto del lado izquierdo de la

06ese

6. Se agregan las nuevas variables, las cuales estan direccionadas a las variables usadas en el PLC.

alaliih

<= Nueve - [l M 2 -

et oo B8

Espafiol [alfabetizacidn i

k"i Prayecto

= “& Administraciin de versiones

Estacitn HMI de SIMA~[1)[0F 177E
55 Imagenes
= Agregar Imagen
-1 Plantilla

-1 Imagen_1
"Tsﬂ Camunicacion

+= Variables

---.S. Conexiones

- Ciclos
"“?'ﬁ Gestidn de avisos

B4 Awizos analdgicos
~HR Avisos de bit
1, Configuracion
L& Péw Recetas
55 Informes
Testo v lista de aréficos
Administracion de usuarios runtir
‘- Configuracién del panel de oper.
Eonhguraclon del idioma
@ |diomas del provecto
Graficos
Textos del prayecta
F'* Dicoionario:
Estructuras

-xxr.

WinCC flexible Advanced - Curso— Estacian HMI de SIMA-(1)

- Provecto Edicion Ver [nsertar Formate Modulos Opgiones Ventana Ayuda

qn

Wariable_1

Conexidn_L

j Int

5 ﬁ& Conexidn_1 .

et

Variable interna

huevo

tormeciin ] ]

7Ol A1EESY DRIRD

Hambre de ls conexicn. @)

[eAls]

9 'l [ tmagen_1 | [ Plantilla | <=Variables

VARIAE

J <Indefinido>

JDB[DEWU

J

B!

[11
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Para direccionar las variables, en la fila de Simbolo, se selecciona la tabla de simbolos creados para el PLC y

seleccionar la variable a la que se vaya a asociar.

ﬂ WinCC flexible Advanced - Curso — Estacidn HMI de SIMA ~(1)

Proyecto Edicion Wer Insertar Formate Modulos Opgiones Veptana Ayuda

fﬁNue\ru_'bHD'_.'- - X x r.

- Espafol [allabetizacion i. 3
= ovecto aﬁl [ Imagen_i I [ Plantilla

less Proyecta
= pun Estacion HM| de SIMA™(1JOP 177E

¥ :Cﬁ Imagenes

w38 Agregar Imagen

VoM

= Varlable_t |Ink

5 Comunicacidn
== Yariables

a 3
o Conesiones
=& Cicloz

¥ kﬁ Gestidh de avizos
i Avizas analdgicos
BE Avisos de bit
2 2{‘,‘. Configuracidn
1B Recelas
)

1 Tewto y lista de gréficos
I :@ii Adrninistracion de usuanios runtic
it Configuracitn del panel de oper,
3’& Configuracion del idioma
= o Idiomas del proyecto
- i Graficos
= Tentos del proyecto
!n@ Diccionarioz
Estucturas
’5@ Administracidn de versiones

3
=

¥e

OOOL

'érﬁ_giiéii,,oamawn gl rf A= @?;’j

4m

WARTAR o 2y
_/_rlj_j_r‘lﬂ_.i.y
-1 is

| <indefinido> ~|pB DB O

T poes i Jromire —Jinormacin | —|

+-&9 Curso |Ertrada 2 E 1.1,B0CL,

SIMATIC 300(1) Entrada 1 £ 10,8001,

- cPUaISF-Z PHjDP i1 Mame| o poor,

=] Programa S7(Z) Salida 2 A 41,B00L,

08 DB

| e A=

Para el control de las salidas del brazo se usan las variables que enciendan las entradas de los motores, asi

como se muestra en la tabla 6.1.

Tabla 6.1 Direccion de las variables

asignadas a los botones de la interfaz HMI
Variable

Direccion

Cadera lzquierda

Q4.0

Cadera Derecha

Q4.1

Hombro Arriba

Q4.2

Hombro Abajo

Q4.3

Codo Abajo

Q4.4

Codo Arriba

Q4.5

Pitch Arriba

M2.0

Pitch Abajo

M2.1

Roll 1

M2.2

Roll2

M2.3

Pinza Abre

Q5.2

Pinza Cierra

Q5.3
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& WinCC flexible Advanced - trial2 1 - Estacion HMI de SIMA (1)
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Configuracian del idioma
@ Idiomas del proyecto
Gréficoz
-= Testos del proyecta
1+ Diccionarios

-5 Estucturas
(= fa Administracidn de versiones

9. Como pantalla inicial se muestra un menu para seleccionar el tipo de movimiento a realizar ya sea por ejes
cartesianos o por articulaciones. Para asignar las variables a botones desde la barra de Herramientas se
arrastra un Botdn de entre los Objetos Basicos.
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10. Dando doble clic sobre el botén se abrird una barra que permite modificar diferentes parametros, el de
interés es el de cambiar de imagen dependiendo el botdn que se presione.

11. Para laimagen de movimiento por articulaciones, se tendran botones que activen las salidas del PLC mediante
el uso de las variables creadas. Para ellos se deben modificar los pardmetros, el que nos interesa para esos
botones son los Eventos.

(x

 General W‘T‘ IEI

) Propiedades
} Animaciones 1

-
o
[
2
1
=y
£
=
g
2
=
[y
N

| <Ninguna funcién> |

wentos
B Hacer dic
m Pulsar

m Solkar
B Activar
B Desactivar
m Modificar

12. Para agregar una nueva funcién al evento Pulsar, en este caso ActivarBit, se mostrard un nuevo menu para
seleccionar la variable a la cual estard asignada esta funcidn.

R3] 155 S A A (R s pombre __Jinformacion | |
° A

stacion HMI de STMa~{1) o definida
k. =l o
ﬁ lo 4 le 4 le 4 le 4 le 4 H m
|
General

Cadera laq Q4.1
+
o 4[]

Codo Down Q4.4
Codn_Up Q45

Animacianes 1 HActivarBit [oer ][ huevo |

Eventas

Hombro_Down Q4.2
m Hacer clic

Hombro_Lip Q43
» Pulsar z <Ninguna funcién>

Comunicacidn

<= Variables

1

SIMATIC 300(1)

v CPU 315F-2 PN/DP

+-[57] Programa S7(2)
3 Symbals

-8 0B

Pirza_bre Qs:2
Piza_Cierra Q5.3
PITCHL M0
PITCH2 Mzl v

i |G

Variable (Entrada | salida) Cadera_Der

= soltar

m fctivar

B Desactivar
u Modificar

13. Para desactivar la entrada, se debe usar la funcién DesactivarBit del evento Soltar, y en el menu que se
muestre seleccionar la variable a desactivar.

Mo definida

.
=] | R ——
Cederalz Qél
A A A A A b Codo_Down Q4.4
5l 9| (@ (5] 5
+-[f cpusisF-zPuiop Hombra Dowin Q.2
A A A A A +-131] Programa 57(2) Hombro_Up Q4.3

-8 symbols Pinza_abre Q5.2

© H s Pinza_Cierra Q5.3

m General m PITCHL Mz2.0

PITCH2 M21 b4

P Propiedades
P Animaciones 1
P Eventos
m Hacer dic
u Pulsar H <Ninguna funcién>
¥ Ssoltar
W Activar
m Desactivar
® Modificar

[ DesactivarBit 2> Mueva

Wariable (Entrada [ salida) Cadera_Der
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14. Del mismo modo para cada botdn se asigna un botdn fisico de la interfaz HMI, para ello se selecciona dentro

de las propiedades la tecla de acceso directo.

s
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15. Esta asignacién de eventos a los botones se hard para cada una de las variables descritas en el punto 9,
quedando como se observa en la figura siguiente. Del mismo modo se crean botones para regresar al menu
principal, un botdn para ir a posicién de Home y un botén para grabar la posicidn actual. Los botones de
grabar posicién y Home quedan de manera ilustrativa para el momento en que se tenga un control preciso

sobre el robot.
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Para el caso del movimiento por ejes cartesianos se crean de la misma forma botones para cada eje y los botones
del menu, Home y grabar posicion. En la siguiente imagen los botones para el movimiento por ejes se muestran
solamente de manera ilustrativa para suimplementacién en trabajos futuros.

P WinCC flexible Advanced - trial2 1 - Estacidn HMI de SIMA~(1) o8e
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Por Gltimo una vez finalizado el proyecto, se guarda y se transfiere a la interfaz HMI (Proyecto-> Transferir-> Configuracién

de la transferencia).
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