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RESUMO

O uso de softwares para realizar processo de simulacdo de um projeto de maquinas sdo cada
vez mais utilizados na engenharia. Com o advento da industria 4.0 é cada vez mais iterativo a
necessidade da simulacdo para a aprovacdo de um projeto, acrescentado a validacdo do
controle de automacdo. O uso de softwares para validar virtualmente a realidade entre os
elementos cinematicos e seus controles se tornam salutar para a demonstracdo do
funcionamento das relagbes entre os equipamentos a tornar vidvel o projeto. Esta
caracteristica somada a possibilidade de planejar, alterar, reagrupar as situagdes, se fazem
presente para uma acuracia fiel a antecipar a construcdo e montagem real do projeto.

ABSTRACT

The use of software to carry out the simulation process of a machine project is increasingly
used in engineering. With the advent of Industry 4.0, the need for simulation to approve a
project is increasingly iterative, with the addition of automation control validation. The use of
software to virtually validate the reality between the kinematic elements and their controls
becomes beneficial for demonstrating the functioning of the relationships between the
equipment to make the project viable. This feature, added to the possibility of planning,
altering, regrouping situations, are present for a faithful accuracy to anticipate the actual
construction and assembly of the project.

1 INTRODUCAO

Com a constante evolucdo tecnoldgica, o processo de simulagdo e comissionamento
virtual é cada vez mais necessario, a tornar cada vez mais comum a exigéncia na prestacdo de
servico para as montadoras em nosso parque fabril. Com o advento da quarta revolucao
industrial, conhecida como Industria 4.0 e com a manufatura digital, o objetivo desse trabalho
é demonstrar de forma objetiva e pratica o processo da criacdo de uma interface de controle
e simulacdo de uma estacdo robotizada. Desta maneira, serd possivel avaliar e identificar
possiveis erros de trajetdria da movimentacado do rob6 e suas interferéncias mecanicas, assim
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como também validar todas as légicas de controle desenvolvidas nos programas de PLC e
certificar o funcionamento da interface de operacdo com o usudrio.

Neste contexto, é buscado a reducdo de tempo a evitar retrabalhos e execucdes
desnecessarias nas tentativas de funcionamento da ldgica mais eficiente. Nesta fase de
desenvolvimento do projeto é eliminado todos os possiveis erros de légicas tdo quanto de
trajeto para a execucdo da atividade em andlise.

2 DESENVOLVIMENTO

Para o desenvolvimento deste projeto é utilizado quatro plataformas de softwares, na
integracdo robdtica, com o controlador légico programavel e a interface homem maquina de
operagdo, conforme segue:

a) Roboguide V9 (Ver.S) — FANUC
Software para criagdo e simulagdo das células robotizadas
b) Totally Integrated Automation PORTAL (TIA PORTAL V15) — SIEMENS
Software para controle e interface da célula robotizada
c) KEPServerEX — Kepware —V6.10.623
Software para interface de sinais de controle entre o TIA PORTAL e Roboguide
d) NetToPLCsimV1.2.4.0
Software para simulagdo dos sinais de comunica¢do em rede do controlador
O objetivo nesta aplicacdo é a simulacdo da interacdo da célula robotizada com o
Controlador Ldgico Programavel (CLP) em conjunto com a interface homem maquina (IHM).
A execucdo da atividade na célula robotizada é elaborada, planejada no software de simula¢ao
do robd, no envio e recebimento de sinais para a execug¢ao da légica, através de um servidor
gue possibilitard a interacdo entre os clientes. Este procedimento, é mostrado na figura 1 do
grafico de comunicacdo entre os softwares.

Figura 1 — Comunicagao entre os Softwares
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Fonte: Elaborado pelo autor
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2.2 Caracteristicas dos Softwares

Segue abaixo uma breve descricdo dos softwares que foram utilizados nesse projeto
de controle e simula¢cdo de uma célula robotizada.

2.2.1 Roboguide

O Roboguide é um software desenvolvido pela FANUC para criacdo e simulacdo de
ambientes de células robotizadas. Ele possui uma grande variedade de modelos de robos com
inUmeras caracteristicas para diversas aplicacdes. Nesse projeto utilizamos a aplicacdo
Handling PRO com o robo de modelo LR Mate 200iD (figura 2). A programacdo da atividade
do robo, foi concebida, elaborada e simulada no ambiente do software Roboguide.

Figura 2 - Roboguide
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Fonte: Elaborado pelo autor.
2.2.2 TIA PORTAL

Para criacao das légicas de controle e de interface com o operador, foi utilizado o TIA
PORTAL (figura 3) desenvolvido pela SIEMENS. Por ser um software de plataforma integrada,
em um mesmo projeto foi criado as telas de interface, blocos légicos para controle dos sinais
e simulacdo do hardware, software e IHM. Como recurso ja integrado e disponivel no TIA
PORTAL, também se fez uso da aplicacao S7 PLCSIM que possibilita desenvolver um ambiente
de simulacdo do hardware do CLP, CPU, mdédulos de entrada e saidas digitais, etc.
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Figura 3 — TIA PORTAL
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Fonte: Elaborado pelo autor.
2.2.3 KepServerEX

Este recurso é um software, desenvolvido pela KEPWARE, capaz de criar uma
plataforma de comunicac¢do industrial de acesso de dados entre o controlador do rob6 e o CLP
através do protocolo de comunicacdo OLE for Process Control (OPC). E através da plataforma,
KepServerEX, pela qual possibilita-se criar elementos de interface entre os blocos légicos de
controle do CLP e direciona-los as entradas e saidas do controlador do robé. Na figura 4 é
mostrado um exemplo de aplicacao desta plataforma.

Figura 4 — Exemplo aplicagdao KepServerEX
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Fonte: KepWare

2.2.4 NetToPLCsim

Este recurso possibilita acessar a aplicacdo do S7-PLCSIM via uma rede de comunicacao
através do protocolo Transmission Control Protocol e Internet Protocol (TCP/IP). De forma
mais simples, é possivel definir que o software NetToPLCSim, é responsavel por simular uma
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comunicacdo entre a placa de rede do CLP com a placa de rede do controlador do rob6,
entretanto, utilizando as configuracdes da placa de rede do proprio computador, que realiza
toda a simulag¢do, com pode ser demonstrado na figura 5.

Figura 5 - NetToPLCsim
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Fonte: NetToPLCSim Fi& >

2.3 Tecnologia de aplicacdo

Para a aplicacdo de controle através do CLP, foi desenvolvido um programa simples de
movimentacao do rob6 na célula robotizada. Essa simulagdo tem como objetivo demonstrar
a movimentacdo do rob6 para sujeitar algumas pecas em um dispositivo. Os comandos de
partida do ciclo, pausa do programa, cancelar falhas, entre outros, serdo controlados através
da IHM do CLP.

O modelo de CPU utilizada nesse projeto foi a CPU 315-2 PN/DP. E um modelo de CPU
desenvolvida pela SIMENS, a qual possui uma porta de comunicacdao PROFINET (X2). Serd
através dessa porta que iremos estabelecer a interface de comunicagdo com o controlador do
robo.

PROFINET “é uma rede baseada em um padrdo de comunicacdo Ethernet Industrial
padronizado pelas normas IEC61158-5 e IEC 61158-6". (WIKIPEDIA 2020).

2.3.1 Interface de controle do robé (IHM)
Foram criados sinais de interface de controle do robd. Através de um elo de
comunicac¢ao entre o controlador do robo e CLP, esses sinais serdo utilizados na IHM para

acesso do operador aos controles do rob6. Para isso, foi criado algumas TAG’s no programa
do CLP (Figura-6).
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Figura 6 — TAG’s
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Fonte: Elaborado pelo autor

Essas TAG’s sdo usadas como elementos de interface entre a tela de operacdo e os
sinais de controle do robo.

a) Hold (BOOL) - Pausa o programa em andamento do rob6

b) START (BOOL) — Partida do programa a ser executado no rob6

c) STOP (BOOL)— Para o programa em andamento do rob6

d) PRGI1 (BOOL)—Selec¢do do programa 1 configurado no controlador do rob6

e) RESUME (BOOL) — Reinicio do programa em andamento no rob6 apds uma pausa
f) FAULT_RESET (BOOL) — Cancela falha do controlador do rob6

g) SPEED (Byte) — Configura velocidade em porcentagem (0-100) do controlador do

rob6
O termo BOOL é utilizado na ciéncia da computacdo como abreviagdo de
elementos booleanos (boolean). E um tipo de dado primitivo que possui dois
valores, que podem ser considerados como 0 ou 1, falso ou verdadeiro. Termo
usado em homenagem ao seu criador, George Boole, que definiu um sistema
de ldégica algébrica pela primeira vez na metade do século XIX.
(WIKIPEDIA, 2020)

Para a interacdo do operador, foi criado uma tela de interface simples com as TAG’s de
controle. Utilizamos o modelo TP700 CONFORT da SIEMENS, porém, através do TIA PORTAL é
possivel usar toda a criatividade para elaboracdo de telas com diferentes tipos de design de
aplicacdo. Na figura 7 é mostrado o exemplo de tela principal que foi criado para interface
com o operador.
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Figura 7 — Tela principal
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Fonte: Elaborado pelo autor

Na tela principal, foi criado seis (6) botGes de operacdo e uma barra deslizante para
determinar a velocidade de avanco do programa do rob0. Para cada botdo e para a barra
deslizante foi configurado suas TAG’s em funcdo de cada tipo de operacdo. A partir da figura
8 é demonstrado o exemplo de configuracdo dos botdes.

Para os botbes START, PROG-1, RESUME, STOP e FAULT RESET foi atribuido a
configuracdo Event do tipo SetBit na aplicacao Press e ResetBit na aplicacdao Release.

No botdao HOLD foi utilizado a configuracdo ResetBit na aplicagcdo Press e SetBit na
aplicacdo Release. Isso deve-se pelo fato da entrada do sinal HOLD no controlador do robd
funcionar com estado de nivel alto, ou seja, quando o botdo nao estiver sendo pressionado, o
nivel l6gico dessa entrada deverd ser verdadeiro (nivel légico 1). Caso o botdo HOLD seja
pressionado, esse sinal sera falso, ou seja, nivel légico O (figura 9).

Para o controle de velocidade do avango do robd, foi utilizado a aplicacdo de barra
deslizante (Slider). Nessa aplicacdo foi atribuido a TAG SPEED e, os seus limites foram
configurados com o minimo 0 e o maximo 100. Esse valor de 0 a 100 sera utilizado no
controlador do rob6 como a taxa em porcentagem da velocidade do avango do robd, ou seja,
de 0 a 100 por cento da velocidade maxima configurada do robé (figura 10).
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Figura 8 — Configuracao dos botées
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Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 9 — Configuracdo botao HOLD
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Fonte: Elaborado pelo autor
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Figura 10 — Configuragao da barra deslizante
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Fonte: Elaborado pelo autor

2.3.2 Controlador Légico Programdvel (CLP)

Como exemplo de arquitetura de aplicacdo, nesse projeto foi utilizado o modelo de
CPU 315-2 PN/DP da SIMENS. Esse modelo de CPU usa uma porta de comunica¢do de rede
que sera configurada com o protocolo Ethernet/IP, conforme demonstrado na figura 11.

Através da CPU é possivel elaborar blocos légicos de programas de controle da
automacado. Na arquitetura desse projeto, a CPU é utilizada como ponte de comunicacdo entre
a IHM e controlador do robd, com objetivo de enviar os sinais de controle previamente
configurados na tela de IHM.

Existem aplicacdes de projetos que precisam ter solu¢cdes de arquitetura de légicas
mais elaboradas para um nivel de automacado mais complexa. O CLP podera ser utilizado como
gerenciador de tarefas do rob6, pois o mesmo podera controlar outros periféricos de entradas
e saidas de sinais em conjunto com o controlador do robo.
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Figura 11 - Configuragao da CPU
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2.3.3 Interface de comunicagéo (KepServerEX e NetToPLCSim)

Apds a criacdo da tela de interface do operador e da configuracdo da CPU, é necessdrio
estabelecer a comunicagao entre o CLP e o controlador do robd. Para isso, precisamos
configurar os softwares KepServerEX e o NetToPLCSIM.

O protocolo de comunicac¢do definido é o TCP/IP, portanto, é necessario configurar o

adaptador de rede do computador na mesma faixa de endereco IP que foi configurado a CPU
do CLP como mostra a figura 12.

Figura 12 - Configuragao do adaptador de rede do computador
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Fonte: Elaborado pelo autor

A préxima etapa é realizar as configuracdes de comunicag¢do entre os softwares S7-

PLCSIM e o NetToPLCSim.

Para esta configuracdo, o procedimento é executar este software no menu de

programas do sistema operacional. E preciso compilar o projeto criado no TIA PORTAL e
descarregar na CPU virtual do S7-PLCSIM, como demonstrado na figura 13.
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Figura 13 — Descarregar projeto do TIA PORTAL
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Fonte: Elaborado pelo autor

Concluido o processo de transferéncia do projeto do TIA PORTAL no S7-PLCSIM, o
simulador da CPU estara com as configuracdes de hardware e de software do projeto. Nesta
fase, a CPU esta configurada para entrar no estado "RUN". Na figura 14 é possivel visualizar a
tela de indicacdo da CPU no estado "RUN"
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Figura 14 — S7-PLCSIM
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Fonte: Elaborado pelo autor

Nesta etapa, o simulador esta operacional e é possivel configurar o software
NetToPLCSim, conforme as figuras 15, 16, 17, 18, 19 e 20 a seguir.

Figura 15 — NetToPLCSim
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Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 16 — NetToPLCSim
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Start Server Stop Server Modfy | | Delete

Version 1.2.4.0 | Port 102 not available! |

Fonte: Elaborado pelo autor
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Figura 17 — NetToPLCSim

% MetToPLCsim::sTo

File Tools Help

Name Metwork address Plesim addre

55 Rack /Slat Status

Adicionar rede de comunicaczo

Version 1240 | Port 102 OK |

Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 18 — NetToPLCSim

Station Data

Name PLCHDD1
Network [P Address 255.255.255.255
255.255.255.255

Plesim IP Address

Plesim Rack: / Slot 0 ~ /|2 ~

[] Enable TSAP check

Postion of CPU

- 57-300: Always 0/2

- 57-400: 042 or from HWKonfig
- 57-1200/1500: Always 0/1

Network IP Addresses *

Available network |P addresses
52.168.0.153 - [Intel{R) 82574L Gigabit Network Connection]

U125 - [Siemens irLal Ehem Exl
169.254.59.94 - [Bluetooth Device (Personal Area Metwork)]

Cancel

oK Cancel

Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 19 — NetToPLCSim

Station Data

Name PLCHDMN
Network IP Address 192.168.0.153

0 ~| S |2 ~

[] Enable TSAP check
Position of CPL

- S7-300: Always 0/2

- 57-400: 042 or from HWkonfig
- §7-1200/1500: Always 0/1

Plesim IP Address

Plesim Rack # Slat

— .

| Metwork reachable PLC *

Metwork reachable Plesim PLCs
152.168.0.100 - [S7-300 CP:192.168.0.100]

Fonte: Elaborado pelo autor
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Figura 20 — NetToPLCSim

File  Tools

% MetToPLCsim:sTo

Help

Metwork address Plcsim address Rach./Slot

Version 1.2.4.0 I Port 102 OKI

Fonte: Elaborado pelo autor

15

Terminado as configuracdes da aplicacdo do NetToPLCSIM, é necessario criar o elo de
comunicacao entre o PLC e o controlador do rob6 através do software KEPServerEX com o

protocolo OPC.

A partir da figura 21 sdo mostradas as configuracdes dos canais, dos dispositivos e das
TAG’s de comunicagao.

Figura 21 — KEPServerEX - Channel

E| . Scheduler

=-{#) Connectivity
: 158 Click to add a channel.

|—;| ﬁ\ Alams & Events
--[F Add Area...
E| g Data Logger
-1 Add Log Group...
E| O EFM Exporter
P @ Add Poll Group
F \DFfor Splurk Siemens TCP/IP Ethemet
O Add Splunk Connection...
E| %E loT Gateway
..... 2;\ Add Agent...
E| O Local Historian
I ¥ J Add Datastore...
E| 3 Profile Library
..... [ Add Profile...

@ (Connected o :
File Edit View Tools Runtime Help

DE AR FF| s un x| E

B @ Project Channel Name

|| E3 Click to add & channel

Add Channel Wizard

Select the type of channel to be created:

Driver

@ Add Schedule...
B @c: SNMP Agent
—[&] Add Agert...

Cancelar

Fonte: Elaborado pelo autor
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Figura 21 — KEPServerEX - Channel

x
< Add Channel Wizard
Specify the identity of this object.
= @
Cancelar
Fonte: Elaborado pelo autor
Figura 22 — KEPServerEX - Channel
x
« Add Channel Wizard
Available Network Adapters X
Spedfy the name of a network adapter to bind or allow the OF to select the default. Binding Adapter Name

Metwork Adapter:
‘ Default

Ee

Default
192.168.0,125 Siemens PLCSIM Virtual Ethernet Adapter
Ilgl. 168.0.153 Intel(R) 82574L Gigabit Network Connection I

Cancelar

Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 23 — KEPServerEX - Device

@ [Connected to Runtime;
File Edit
D d R &M

(=-{F Project
-l Connectivity

i nel
-
-3 Alizses
~&A] Advanced Tags
- Alams & Everts
LR Add Area...
-8 Data Logger
*-JR1 Add Log Group.
- EFM Bxporter Name:

Runtime  Help

F|w o me x| E
Device Name
[fClick to add = device.

View Toels

Add Device Wizard

Specify the identity of this object.

Model

-8 Add Pl Group...
=& IDFfor Splurk

+-42) Add Splunk Comnection.

2l 10T Gateway
£, Add Agent

) Local Historian

- Add Datastore
() Profie Library

[ Add Profile
Scheduler

i@ Add Schedule
@G SNMF Agent

i) Add Agent

Cancelar

[ ]

Fonte: Elaborado pelo autor
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Figura 24 — KEPServerEX - Device

17

X X
« Add Device Wizard &« Add Device Wizard
Esrlre‘;tu:'lvceai%enasf:ﬁ S;D: of device associated with this 1D. Options depend on the type of Specify the device's driver-spedfic station or node.
Model: o
Cancelar Cancelar
Fonte: Elaborado pelo autor
Figura 25 — KEPServerEX - TAG
[Connected to Runtime] - KEPServerEX & Configuration
File Edit View Tools Runtime Help
0= dHE| S MME D e 7|9 =) Eg
E‘@ F::ajad Tag Name Address Data Type Scan Rate  Scaling
FA e ctivi
{8 Comnectivy ZAHOLD M0.0 Baclean 100 None
w7 START M0 Boolean 100 None
w4 STOP M0.2 Boolean 100 None
Advanced Tags wd PRG1 M0.3 Boolean 100 None
= @ Alamms & Everts i RESUME M0.4 Boolean 100 Nane
& Add Area... A FAULT_RESET  MO5 Boclean 100 None
. g Data Logger wAiSPEED MB10 Byte 100 Mone

51 Add Log Group...
| (D) EFM Exporter
B Add Poll Group. .
& |DF for Splunk
E O Add Splunk Connection...
5‘%& loT Gateway
LA, Add Agert...
= @ Local Historian
¢ L.¥] Add Datastore...
[30 Profile Library
-[ &' Add Profile...
= Scheduler
¢ L{i Add Schedle...
- @& SNMP Agent
Lo Add Agert...

Fonte: Elaborado pelo autor

Ao término das criagbes das TAG’s de interface no ambiente de configuracdo do
KEPServerEX, é possivel verificar o monitoramento de cada sinal em tempo real, conforme

figura 26.
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Figura 26 — KEPServerEX — monitor de sinais

D [Co 1
File Edit View Tools Runtime Help

DS dR2BMe 6 Slw oy oo om o ||EEl

=-{8] Project Tag Name Address ! Data Type Scan Rate  Sealing Description
z téj ﬂcii"[”::‘:‘:’ngw HOLD Moo Boolean 100 Nore:
7 Device1 &2 START Mo1 Boolean 100 None
S Miases &21STOP Mo:2 Boolean 100 None
48] Advanced Tags PRG1 Mo3 Boolean 100 None
528 Mams & Events RESUME MO.4 Boolean 100 None
£& Add Area <AFAULT_RESET ~ MO5 Boolean 100 Nane
-8 Data Logger 4 SPEED MB10 Byte 100 Nane
[35] OPC Quick Client - Untitled = - O x
File Edit View Tools Help
D M| a i & BRX
ttem ID - | Data Type [ Value | Timestamp | Guality
(@ Channel1. Device1._CunentPDUSize Word 480 04:4726.774 Good
(@ Channel1. Device 1._Rack Byte [} 04:4726.774 Good
{23 Channel1. Device 1._Slot Byte 2 04:47:26.774 Good
@2 Channel1.Device 1. FAULT_RESET  Boolean [1] 04:47:26.930 Good
€ZChanne|1.Device 1. HOLD Boolean 1 04:47:26.930 Good
@@ Channel1.Device 1.PRGT Boolean ] 04:47:26.930 Good
hamnelT Device _System @3 Channel1.Device 1. RESUME Boolean ] 04:47:26.930 Good
’ - @@ Channel1.Device 1.SPEED Byte 53 04:47:26.930 Good
@@ Channel1 Devicel. START Boolean ] 04:47:26.930 Good
@ Channel1.Device 1.STOP Boolean [ 04:47:26.330 Good
< >
Date [ Time [ Event ~
€ 10012018 04:47.27 Added 26 ftems o gr.. .
Ready fiem Count: 99 7|

Fonte: Elaborado pelo autor
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Com as TAG’s de interface ja criadas e configuradas, é necessdrio configurar a

comunicagdo via OPC no software Roboguide, conforme ilustrado nas figuras 27, 28 e 29.

Figura 27 — Roboguide — Configura¢ao do OPC

....... =  Dimensions |

------- Targets :
------- ﬁ Target Groups Add Device
------- SS Cables Delete [none]

Rename [none]

Move [none] to Folder

Cut [none]
Copy [none] B
Paste [none]

Multiple Copy [none]

Collapse to [none]

Collapse to Workcell

OBOGUIDE Favorites External I/O Connection

Connect All Devices

=]

Robot Controller1

Extemnal Robaot

[ ——

OK || Cancel | | Help

By Add Device X

Fonte: Elaborado pelo autor
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Figura 28 — Roboguide — Configura¢ao do OPC

& OPC [
General
COPC Server
Name (OPC1 |
OPC ProglD Kepware KEPServerEXVE
Specify Device
[ _Statistics ”
; _System
=- Device1
_System
[#)-_Statistics
i IntemalTags
v
Device Name IChanneI'I Device1 I
Product/Interface =Anonymous: HE
Monitor Interval NHED
Enable
e oK Cancel Apply Help

Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 29 — Roboguide — Configura¢ao do OPC

....... Targets

------- ﬁ Target Groups Add Device
Delete [none]

Rename [nong]
Maowve [none] to Folder

Cut [none]

Copy [none]
Paste [none]

Multiple Copy [none]

Collapse to [none]

ollapse to Workcell

OCcUIDE  Favorites Fxternal /0 Connection |

=r bt Controllerl E] Connect All Devices

Fonte: Elaborado pelo autor

Na figura 30 estd a configuracdo do elo de sinais entre o OPC e as entradas digitais do
controlador do robo (Ul). Na figura 31 estd a configuracdo de nomeacao definida do programa
principal de movimentagdo do robé.
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Figura 30 — Roboguide — Configura¢ao do OPC

% External I/0 Connection
10 Connections

aza

Bit Len. Sign ggﬁi Type Number Value  Input Device Type Number Value

1|~ Unsign OPC1 |~ HOLD ~ — Robot Cortroller ~jul (v 2

1|~ Unsign OPC1 |v|START ~ — Robot Cortroller ~jul (v 6

1|~ Unsign OPC1 |~ |STOP ~ — Robot Cortroller ~jul |~ 4

1|~ Unsign OPC1 |+ |PRG1 ~ — Robot Cortroller ~jul |~ 9

1 |~ Unsign OPC1 |~ RESUME ~ - Robot Cortroller bt LV RS 18

1 |~ Unsign OPC1 |~ | FAULT_RESET ~ - Robot Cortroller bt LV RS 5

8 |~ | Unsign OPC1 |~ | SPEED ~ - Robot Cortroller ~ IR |~ 10
Operation
Remove

Meniter Interval 100| msec I Cennect I
o o

Help

Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 31 — Roboguide — Configurag¢ao sele¢do do programa principal

Eq HandlingPRO - Celula_SEMAI

File Edit View Cell Robot

Teach

Test-Run

Project  Tools  Window

QXA 7 § B B g - || @
[Bl ot - -8 8

ML

| -

ne 200 B2EFOFP L &

Help

o |ofd M [ |77

!'! Robat Controller] = MAIN_PROG

S¥ST-011 Failed to run task

=] C: 1 - Robot Controller1
& Programs
: DROP_OFF_PART
PICK_UP_PART
& @P:1-LR Mate 200D
m Files.
[ Jobs
B8] ariables
'E Machines
Fixtures
Alimentador_new
PL_Disp

Obstacles
--{HH} Base_PlanoW
-.{HHt CEL_ROB_estr
{HH: Gabinete_Elet
- {HH} PORTA_DESLIZANTE
-.{HHt R-30iB_iPendant
. 4HHt R-30iB_Mate
{HH: REER_750
.4HH} REER_750_1
. JHHE TAMPO_1
. dHH va_l_2
At var_ 1
Workers
Profiles
B 2018-01-07 23112237
[, 2019-01-07 23:14:37
B, 2018-01-07 23:-14:53
B 20190107 23:15:03
B 2018-01-07 23:15:54
B 2019-01-07 23:18:08
B 2018-01-07 23:16:51
B 2019-01-10 05:19:48

B @ Tasks

9 @ TCP Traces

-z Dimensions

- §Z9 RSRO110 on Robot Controlert

ﬁ GP: 1 - LR Mate 2000 on Robot Co

/o PROG-007 Program is already running [RleILJ]

Prog Select

R5R Setup

1 RS5R] program number 10
2 RSR2 program number [ENABLE ] [ 15]
3 RSR3 program number [ENABLE ] [ 0]
4 RSR4 program number [ENABLE ] [ 0]
5 RSRS program number [DISRBLE] [ o]
& RSR6 program number [DISABLE] [ 0]
7 RSRT program number [DISRBLE] [ o]
a a

9 Job prefix [RSR]
10 Base number [ 1o0]
IT Kcknowledge function TFRLSE]

12 Acknowledge pulse width(msec) [ 400]

3 i s,

[ TYPE ] ENABLE DISABLE

]
([
]

H

sEEERLE (O

(- REE

s
g
s

PHRARE 4 [

Fonte: Elaborado pelo autor
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Nas figura 32 e 33 é demonstrado as configuracdes do controle remoto do processo
de simulagdo do Roboguide.

Figura 32 — Roboguide — Configuragao do controle remoto

¥ HandlingPRO - Celula_SEMAI
File Edit View Cell Robot Teach I Test-Run I Project  Tools Window Help

Q0 B e 7 & @@ B g ||b RunPanel
[Bl 4o & -5 -8 - & @ - || Run Configuntion] 5 T &% L |otd Ko [E]EE
E : C n ) Cu I'_ ,? Run Options »

= % :ea °

Bl gack ™ Fwa Add
=

Logic Simulation Assistant

*

Profiler

[=)--mf) HandlingPRO Workcell ~
=--[EH Robot Controllers [ Run Configuration ==
& B © 1-Robot Contrallert _
Qe T
-f& DROP_OFF_PART 2 [none) Comment |
i 3 [none}
:Esa:::_ PART 4 fnone) I Remote Start v I
- 1 - LR Mate 200D 5 fnone)
L1 Files 6 fnone) Robot Controllerl Bypassed ~
' 7 lnone)
YR8 \ariables i :;:Z::;
'E Machines 10 fnone)
=] Fixtures
: Alimentador_new
PL_Disp
(= Ml Parts
I"I Py
Ejﬁ, Obstacles e b
i....fHHt Base_PlanoW

Fonte: Elaborado pelo autor

Figura 33 — Roboguide — Configuragao do controle remoto

E’Q HandlingPRO - Celula_SEMAI
File Edit View Cell Robot Teach Test-Run  Project Tools  Window  Help

QAR 47§ 80,8 P =@
Bt -#-BE-2e- » -0 sof]REOTae o0k
AR » ~[Knl ?

E-] Back T F:d )'-‘1?;:; -EE @ ﬁ RI-II"I Panel @
- DROP_OFF_PART N .2,0 w ’ ” - =
PICK_UP_PART ~ecord o s - =

Elapsed 16 sec

Simulation Time

Simulation Rate

Display
Machi
% achines Caontral
= Fixtures
: Collection

Alimentador_new

Lo

Fonte: Elaborado pelo autor

Ao término de toda a configuracdo de sinais de interface para controle do robd, serd
possivel simular a tela IHM através do software TIA PORTAL. Na figura 34 é mostrado como
iniciar o Runtime de simulagao da tela IHM. O usudrio podera acionar os botdes de controle e
verificar os sinais a interagir no programa de simulacdo do Roboguide.
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Figura 34 — TIA PORTAL - Simulagao da IHM

T Siemens - t_V2\Robot_V2
Project  Edit Vi Inse
U (3 [ seveproject S ¥ =

Devices

SIEMENS

aumcn  INTERFACE DE OPERACAO

FAULT

Fonte: Elaborado pelo autor

3 Consideragoes finais

O obijetivo principal deste artigo foi demonstrar de forma simples e objetiva todos os
passos necessarios para estabelecer a comunicagdo, controle e interface entre o Roboguide e
o TIA PORTAL, a possibilitar um ganho significativo na engenharia de simulacdo e de controle
da automacao.
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