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Definiciones

e GRAFCET (GRAphe Fonctionnel de
Commande Etape Transition): lenguaje de
especificacion para la descripcion funcional del
comportamiento de la parte secuencial de un
sistema.

« [IEC 60848:2002: lenguaje de especificacion
GRAFCET para diagramas secuenciales de
funcion.

de Sistemas y Autom
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Historia GRAFCET

e 1962: Kommunikation mit Automaten, C.A. Petri
e 1975: grupo AFCET, Michael Blanchard
e 1977: nacimiento del GRAFCET
e 1982: NF C03-190 (AFNOR)
» 1988: IEC 848 (CEN): fundamentos
e 2002: IEC 60848 (CEN): estructuracion
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Introduccion Il

La diferencia principal entre DRC y GRAFCET
es que el diseino en GRAFCET esta orientado al

DRC vs GRAFCET

estado y en DRC esta orientado a las salidas.

FCD ?

-
o

oo

: DCH

FCI

oo\
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DCH

(1)- FCD

«lzquierda» | 2
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Caracteristicas GRAFCET

Normalizado

Orientado al estado

Estado distribuido

 Representa adecuadamente la secuencia de

2 & funcionamiento del sistema
 Permite representar el paralelismo

 Dispone de mecanismos para la organizacion y
jerarquizacion de los disenos

de Sistemas y Autom
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Contexto
sistema
BN parte secuencial del sistema |5
auto > >
PPl 1 ho >
Dey ) 0 hg fr
Pv >
A+ (auto.Pv) + (P/P. Dcy)
1 mr fr —>
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Contexto
sistema
f : :
(- —— parte secuencial del sistema |5
auto > >
P/P ] fi hg 2
1< > L >
Dey 0 hg fr
Pv >
\ A —+ (auto.Pv) + (P/P . Dcy)
?EZ? 1 mr fr —>
C C>6
—>r—» test (42 —- [C > 6] >\ 4
—» >
- 5| PID

2: salidas booleanas
4: salidas no booleanas

1: entradas booleanas
3: entradas no booleanas

£6
o
L S
T <
o >
T 0
Qo ©
E &
Q2
=7
o U
L o
O o




v m . ..
e Principios generales |l

Representacion |

e Estructura:
 Etapas
e Transiciones
e Enlaces dirigidos

 Interpretacion:
 Condiciones de transicion
e Acciones
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Representacion |l

parte secuencial del sistema

]
1

(1) 4+ On AND HighPosition

2 QuickDescent | DriftRotation

A

2) +— EndApproch
c o 3 SlowDescent | DriftRotation
VS B
T < (3) +— LowPosition
o >
ch cms 4 Ascent
E € . "
g 4 = HighPosition
< -2
o
)
g
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Representacion |l

parte secuencial del sistema

etapas

S On AND HighPosition
1y 2 ig iti

QuickDescent | DriftRotation

2) +— EndApproch
c o 3 SlowDescent | DriftRotation
VS B
T < (3) +— LowPosition
o >
ch cms 4 Ascent
E € . "
g 4 = HighPosition
< -2
o
)
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Representacion |

 Etapas

Elementos del lenguaje GRAFCET usados

para la definicion del estado de la parte

29 secuencial del sistema.

* Pueden estar activas o inactivas.

* EI conjunto de etapas activas, represen-
tan la situacion del sistema.
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Representacion |l

parte secuencial del sistema

]
1

(1) 4+ On AND HighPosition

2 QuickDescent | DriftRotation

A

2) +— EndApproch
c o 3 SlowDescent | DriftRotation
= N
T B LowPosition
s> transiciones
= ICl
ch cms — 4 Ascent
o @ (4™ HighPosition
< -2
o U
)
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Representacion |

e Transiciones

Elementos del lenguaje GRAFCET que
indican una posible evolucion de la
actividad entre dos o0 mas etapas.

La posible evolucion se lleva a cabo
disparando la transicion.
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Representacion |l

parte secuencial del sistema

]
1

(1) 4+ On AND HighPosition

2 QuickDescent | DriftRotation

A
gniaces 4—— EndApproch
dirigidos
c o 3 SlowDescent | DriftRotation
v S N
T < (3) 4+ LowPosition
o >
ch cms 4 Ascent
£ £ . N
g 4 = HighPosition
< -2
o U
)
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Representacion |

e Enlaces dirigidos

Elementos del lenguaje GRAFCET que
iIndican el camino de evolucion entre
etapas, conectando etapas a transiciones y
transiciones a etapas.

de Sistemas y Autom
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Representacion |l

parte secuencial del sistema

]
1
(1) 4+ On AND HighPosition
2 QuickDescent | DriftRotation
A
2) +— EndApproch
3 SlowDescent | DriftRotation
3) 4+ LowPosition o
condiciones
4 Ascent de
(4) — HighPosition TSI
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Representacion |

Elementos del lenguaje GRAFCET asocia-
dos a las transiciones que indican el resulta-

D o do de una expresion booleana.

****** * Puede ser falsa o verdadera.

 Condiciones de transicion
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Principios generales l|

Representacion |l

parte secuencial del sistema

]
1
(1) 4+ On AND HighPosition
2 QuickDescent | DriftRotation
1 (2 1 EndAppfOib > acciones
3 SlowDescent | DriftRotation
3) 4 LowPosition
4 Ascent
(4) — HighPosition
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Representacion |

Elementos del lenguaje GRAFCET asocia-
dos con las etapas, indican una actividad
gue se realiza sobre una variable de salida.

e Acciones
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Representacion |l

parte secuencial del sistema
|
1
1 |
|
|
(1) =+ | On AND HighPosition
|
|
2 . QuickDescent | DriftRotation
A I
| == (2) + | EndApproch
| W ™ |
S 5 3 b SlowDescent | DriftRotation
v S | N
T < (38) 4+ 1 LowPosition
e, |
cC 0 I
O ®© 4 1 Ascent
€ € L i
83 (4) 4 ! HighPosition
< -2 !
oM I : .,
O o estructura ! Interpretacion
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Representacion |

e Estructura:

Parte del GRAFCET que describe las posi-
bles evoluciones entre situaciones. La situa-
cion es el nombre del estado del sistema
= |descrito por GRAFCET y caracterizado por
- |las etapas activas en un instante dado.
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Representacion |

Parte del GRAFCET que conecta las varia-
nles de entrada y la estructura a traves de
as condiciones de transicion, y las variables
de salida y la estructura a través de las
.+ |acciones

* Interpretacion:

de Sistemas y Autom
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Representacion |l

parte secuencial del sistema

]
1

(1) 4+ On AND HighPosition

2 QuickDescent | DriftRotation

A

2) +— EndApproch
c o 3 SlowDescent | DriftRotation
VS B
T < (3) +— LowPosition
o >
ch cms 4 Ascent
E € . "
g 4 = HighPosition
< -2
o
)
g
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Regla sintactica

« La alternancia etapa transicion y transicion
etapa se debe respetar siempre, sea cual sea la
secuencia.
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e Principios generales IV

Regla sintactica

« La alternancia etapa transicion y transicion
etapa se debe respetar siempre, sea cual sea la

secuencia.
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Regla sintactica

« La alternancia etapa transicion y transicion
etapa se debe respetar siempre, sea cual sea la

secuencia.
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Reglas de evolucion |

 Regla 1: la situacion inicial, elegida por el dise-
Nador, es la situacidon en el instante inicial.

 Regla 2: se dice que una transicion esta habili-

tada cuando todas las etapas anteriores

15 conectadas a esa transicion estan activas. El

== disparo de la transicibn ocurre cuando la

transicion esta habilitada y cuando la condicidn
asociada a la transicion es cierta.

de Sistemas y Autom
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— Principios generales VI

Reglas de evolucion |

 Regla 3: el disparo de una transicion provoca
simultaneamente la activacion de todas las eta-
pas posteriores y la desactivacion de todas las
etapas anteriores conectadas a esa transicion.

15« Regla 4: si varias transiciones pueden ser dis-
- paradas simultaneamente, entonces son dispa-
radas simultaneamente.

* Regla 5: si durante la evolucidn, una etapa acti-
va es simultaneamente activada y desactivada,
entonces permanece activa.
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Disparo de una transicion

P1 P2 Pm

de Sistemas y Automz
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Disparo de una transicion

a
o o o

k53 (1) =0
P1 P2 e Pm

transicion habilitada y condicion falsa

Departamento de Inge
de Sistemas y Autom
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Disparo de una transicion

a
o o o

k53 () = 1
P1 P2 e Pm

transicion habilitada y condicion cierta

Departamento de Inge
de Sistemas y Autom
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Disparo de una transicion

disparo de la transicion
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Simbolos basicos |

Etapas

n. simbolo nombre y ejemplo
etapa
*
[1] 3 \
variable de etapa
2] X* X8
etapa inicial

[3]

E
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Simbolos basicos |

Etapas

simbolo

nombre y ejemplo

[1]

etapa marca

Eﬂonal)
®

2]

X*

variable de etapa

X8

[3]

etapa inicial

E
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Etapas

n. simbolo nombre y ejemplo
etapa
*
[1] 3 \
variable de etapa
2] X* X8
etapa inicial

[3]
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Simbolos basicos I

Transiciones |

n. simbolo nombre y ejemplo
== transicion
|
| 1 5
l._I_J |
[7] =+ T
0
I I \
L 6
——— denominacién de transicidon
I
1 I
0 \
l._l_l L

[8]

-
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Transiciones |l

n. simbolo nombre y ejemplo

sincronizacion

T

[©] I | |

(8)
5 © |-L-i |-L-i |_L-i ‘
—— N o
— T Lmmd L Lol 23 33

de Sistemas y Autom
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Enlaces directos |

n. simbolo nombre y ejemplo

de arriba a abajo

S7

o | P
NGl

_jl_ _ de abajo a arriba
I
l.:I_-J
1 T

[11]
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Enlaces directos Il

n. simbolo nombre y ejemplo
- etiqueta
|
I
l._l_} 14 |
|
[12] “F
*
| = @© etapa 83
=2 pagina 13
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Condiciones de transicion |

n. simbolo nombre y ejemplo
——= condicidon de transicidon
|
o 12 |
l._I_J
[13] -r- : —— a.(5+c)
e L] 13 \
2 e siempre cierto
£8 o
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Condiciones de transicion |l

n. simbolo nombre y ejemplo

flanco de subida

T\

-
Lem

[15] -t - ta
==
S - |
0T —_— flanco de bajada
I
) 3]
[16]

—1— l(a.bh)
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Simbolos basicos VI

Condiciones de transicion Il

n. simbolo nombre y ejemplo
— dependiente del tiempo
|
S ‘ 14
l._I_J
[17] 'I“ tirn2 . 35/a/7s
0
L] | 15
= e simplificacion
=2 : : 27
L S -
S I I..I J |
O > - t1/X*
c 0 [18] r -1 4s/X27
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Condiciones de transicion |V

n. simbolo nombre y ejemplo
—_—— predicado
|
1| 56|
-I ]
[19] r [+] —— [t>8C] .k
0
| Ay Y™ IL——} 57 \

de Sistemas y Autom
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Acclones continuas |

n. simbolo nombre y ejemplo
accion continua
-
0] |1 F
L3

nombre de salida

L
L o | 21 I i * I
= [21] | I e — I Tl—l motor lampara

accion condicionada

2] |1 Fi : |

e e I 24 F V2
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Accliones continuas Il

n. simbolo nombre y ejemplo

accion temporizada

t1/x/t2

[23] I :_: : |3$/a/7s

e e I 27 I B

accion retardada

Ltl/X*
I--— I ------ I
4 |1 4 ! | 3s/x27
E 8 L--l '— ------ I 27 F B
()|
T <
S > — accion limitada
CIC) C(g Ltl/X*
I--— I ------ I
% GEJ es] |1 W ! | 3s/x27
i =1 B I 27 I B
cd —
o U
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Simbolos basicos Xl

Acciones memorizadas |

n. simbolo nombre y ejemplo
almacenamiento
[
| =#
[26] Lo | A=1 |
accion a la activacion
? A
27 |1 FH
accion a la desactivacion
I
[28] L_rl 24 |_ K-=1
v v
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Simbolos basicos XiIll

Acciones memorizadas Il

n. simbolo nombre y ejemplo
—— accion al disparo
||

[29] I_I_}i N i
I I
| 13\ J:=1

1 accion al evento

———

sol |1 H ) i
R |

37|— H:=0
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Comentarios

n. simbolo nombre y ejemplo
comentario
[31] Cx “etapa de espera”
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Secuenciay ciclo
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Estructuras basicas Il
Seleccidn de secuencias
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Estructuras basicas llI

Salto de etapas
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Estructuras basicas V
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Sincronizacion y activacion de
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— Diseino con GRAFCET |

Metodologia

1. ldentificar y nominar las entradas y salidas
2. ldentificar la situacion inicial

3. Determinar el evento esperado

4. ldentificar la nueva situacion
5

6

7

. Asociar lista de acciones
. Repetir 3 a 5 hasta cerrar todos los ciclos
. Resolver conflictos

de Sistemas y Autom
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Diseno con GRAFCET Il

Directrices

Construccion progresiva
Sequir la secuencia natural

Orden

— Secuencia principal
SRS — Secuencias secundarias o extraordinarias

e Etapas con sentido fisico
e Evitar etapas transitorias
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Diseno con GRAFCET Il

Ejemplo: carro vay viene

Un carro dispone de sefales de mando para
activar su movimiento a izquierda (1ZQ) y a
derecha (DCH), sensores de final de carrera
izquierda (FCI) y derecha (FCD) y un pulsador de
marcha (PM).

Al accionarse el pulsador de marcha, si el carro
se encuentra en el extremo izquierdo de la via,
debe realizar un recorrido de ida al extremo
derecho y vuelta. Si al finalizar el recorrido de
vuelta el pulsador de marcha estad accionado, el
ciclo se debe repetir.

€5
e
L >
T <
o >
c 0
Qo ©
E &
<G O
Ew»
Sh
L o
O o



4 ‘ma

Diseno con GRAFCET IV

Ejemplo: carro vay viene

A zQ<| [> bcH
O O
A Fci FCD/\

E ={PM, FCI, FCD }
S={DCH, 1zQ}

entradas y salidas
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— Diseino con GRAFCET |

Metodologia

1. ldentificar y nominar las entradas y salidas
2. ldentificar la situacion inicial

3. Determinar el evento esperado

4. ldentificar la nueva situacion
5

6

7

. Asociar lista de acciones
. Repetir 3 a 5 hasta cerrar todos los ciclos
. Resolver conflictos

de Sistemas y Autom
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&8 Disefio con GRAFCET IV

Ejemplo: carro vay viene

A zo<| [> bcH
Reposo 9
- — (0)— PMAFCI

—— A “‘Derecha” | 1 DCH
= E={PM, FCI, FCD }

S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

‘é’ = (2) 4+ FCI
83

= n

S O

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo<| [> bcH
Reposo 9
- — (0)=- PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

C'E’ = (2) 4 FCI
83

= n

S O

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

ot
__HT_ zo<| [> bcH
Reposo 9
QFC.O — (0)—L- PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

C'E’ = (2) 4 FCI
83

= n

S O

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

= 20<] P> pcH
“Reposo” 9
2 ch> FeD A\ disparo (0) 4 PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

C'E’ = (2) 4 FCI
83

= n

S O

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

__HT_ zo<| P beH
Reposo o)
O O
AFCI FCDA (O)—— PM/\FC'

e A “Derecha” 1 DCH
o

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

oE S={DCH, IzQ} (1) FCD

% i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

"E’ = (2) 4 FCI
83

= n

S O

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo<| P beH
Reposo o)
S (0)= PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH
o

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

C'E’ = (2) 4+ FCI
83

= n

S O

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo<| P beH
Reposo o)
e L (0)= PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH
o

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

C'E’ = (2) 4+ FCI
83

= n

S O

s




o Disefio con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

2 zo<| P beH
Reposo o)
N L (0)—F PMAFCI

- < A “‘Derecha” | 1 DCH
=9 E={PM, FCI, FCD } .

_

2 g S={DCH, 1zQ} disparo (1)— FCD

L S .

'g i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

GE) & (2) 4+ FCI
83

=0

S0

afEs
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo [> bcH
Reposo o)
e L (0)= PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S ={DCH, 1ZQ} (1) FCD

S I entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
= 2

5 &

> £ (2) 4+ FCI
B

= 0

S0

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo [> bcH
Reposo o)
S (0)= PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S ={DCH, 1ZQ} (1) FCD

S I entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
= 2

5 &

> £ (2) 4+ FCI
B

= 0

S0

s
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo [> bcH
Reposo o)
- — (0)=- PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

c =

ot S={DCH, 1ZQ} (1) FCD

S I entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
O > e

5 &

GEJ & (2) + FCI
83

= 0

S0

afEs




o Disefio con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo [> bcH
Reposo o)
- — (0)— PMAFCI

- < A “‘Derecha” | 1 DCH
Lo E ={PM, FCI, FCD}

S={DCH, IZQ} (1)—4 FCD

entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
{

disparo (2) - FCI
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Diseno con GRAFCET IV

Funcionamiento: carro vay viene

A zo<| [> bcH
Reposo 9
- — (0)=- PMAFCI

e A “Derecha” 1 DCH

D ¢y | E = { PM, FCI, FCD }

£ S={DCH, IzQ} (1) FCD

§ i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

C'E’ = (2) 4 FCI
83

= n

S O

s




Y |ma

e Disefio con GRAFCET IV
Ejemplo: carro vay viene
etapa
A ze<| > ocH transitoria
“Reposo” ||| 0 /
2 ch> VAN (0)—1 PMAFCI

A “‘Derecha” 1 DCH

E={PM, FCI, FCD }

q) (O

oE S={DCH, IZQ } (1)~ FCD

% i entradas y salidas “Izquierda” | 2 1ZQ
5 &

e £ (2)—+ ECI
B

=0

S0

s
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e Disefio con GRAFCET V

Ejemplo: carro vay viene

Eliminacion etapas transitorias

« » |l o
RepOSO uRepOSOH O
(0)- PMAFCI
. - |4 “Derecha” | 1 DCH T PMAFCH
(1) FCD “Derecha” | 1 DCH
N A
lzquierda” | 2 1ZQ 1 FCD
(2)+ FCI
“Izquierda” | 2 12Q

—T- FCIA-PM T~ FCIAPM
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e Disefio con GRAFCET VI

Ejemplo: carro vay viene

Eliminacion etapa transitoria

“Reposo” 0 |lle— __ etapano
transitoria

— PMAFCI

“Derecha” 1 DCH

A

—- FCD sin conflicto

“Izquierda” | 2 1ZQ / +

— FCIA-PM = FCIAPM
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Diseno con GRAFCET VI

Ejemplo: carro vay viene

Eliminacion etapa transitoria

— FCIA-PM = FCIAPM

“Reposo” 0)
—+ PMAFCI
S5 “Derecha” | 1 DCH
£5 A
v S —+ FCD
T <
g > A
o “Izquierda” | 2 1ZQ
e £
o
u_—
S D
oS
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Transcripcion de GRAFCET |

Elementos lenguaje SFC |

nombre

simbolo

comentario

etapa

cada etapa tiene dos

variables implicitas:
<nombre etapa>.x
<nombre etapa>.t

etapa inicial

cada POU programado
en SFC Unicamente
puede contener una
etapa inicial

transicion

|

i ..
=T condicidn

I

la condicion debe ser
una expresion booleana




o Transcripcion de GRAFCET Il

Elementos lenguaje SFC Il

nombre simbolo comentario

cada etapa puede tener

—— = — asociada una o varias

., I i mod accion ) .,
accion acciones. Cada accion
I - =) consta de un modificador

y un nombre de accion

cada etapa puede tener
., asociada una accion de
accion de :
entrada y una de salida
entraday : :
salida gue se ejecutan al activar
y desactivar la etapa
respectivamente

[l
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Transcripcion de GRAFCET I

Elementos lenguaje SFC Il

modificador

comentario

N: accion continua

accion activa mientras etapa activa

S: set accidn almacenada

activa accion almacenada

R: reset accion almacenada

desactiva accion almacenada

L: accion limitada

accion activa durante un tiempo dado o
hasta que se desactiva la etapa

D: accién retardada

activa accion después de un tiempo si la
etapa sigue activa

P: accion pulso

accion ejecutada una sola vez




U™ Transcripcion de GRAFCET IV

Elementos lenguaje SFC IV

modificador comentario

activa accion almacenada des-
SD: accion almacenada y retardada | pués de un tiempo si ho se
desactiva previamente la accion

activa accion almacenada des-
DS: accion retardada y almacenada | pués de un tiempo si la etapa
sigue activa

activa accion almacenada du-
SL: accion almacenada y limitada rante un tiempo dado o hasta
gue se desactive la accion
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Transcripcion de GRAFCET V

Elementos lenguaje SFC V

en la secuencia

nombre simbolo comentario
cada secuencia alterna-
secuencia e tiva se alcanza a traves
alternativa | 44— —— .- . | de transiciones diferen-

I I -........E teS

—% todas las secuencias
secuencia |1 1" : | paralelas se alcanzan a
paralela | T traves de una Unica

I transicion comun
permite realizar saltos

salto
etapa
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= Transcripcion de GRAFCET VI

Transcripcion de GRAFCET a SFC

La transcripcion es practicamente directa.

DOD[PROGRAM MAIN
oooglvar Feposo

0003 Fhd AT 221 BOOL *Fulsador de marcha ™)
0004 FCIAT % BOOL; *Final de carrere izguisrdo ®)
0oos FCO AT =/ BOOL; *Final de carrera derecho )
000g DCH AT 0% BOOL,  (*Ir derecha™)
“Reposo” 0 0007 1Z0AT %0*BOOL  {*Irizquierda™) —FCl AND P
DOOGEMND AR
C h i CCH
- PMAFCI e i
= = | | “Derecha’ | 1 DCH oD
QD
=2 E lzquierda K 20
£ o0 —+ FCD 9 B | |
)
@ 3 A
U 111 M ”
= i lzquierda” | 2 1ZQ —-FCI AND NOT PM ~|:;3| AND P
d
c 0
L ©
E E Derecha
£ g — FCIA-PM == FCIAPM
T
—
C —
o :
L o carrovay viene o
(@) O Feposo
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— Transcripcion de GRAFCET VI

Transcripcion de GRAFCET a SFC

La transcripcion es practicamente directa.

000

EOGEAR b

0002
0003

0oo4

000SEMND AR

AR

Fhd AT 221 BOOL *Fulsador de marcha ™)
FCIAT % BOOL; *Final de carrere izguisrdo ®)
FCO AT =/ BOOL; *Final de carrera derecho )
DCH AT 0% BOOL,  (*Ir derecha™)

[ZQAT %0*BO0L; *Irizquierda™)

a0t

“Reposo” || O o7
—+ PMAFCI

“Derecha” | 1 DCH
—+ FCD

“Izquierda” | 2

1ZQ

— FCIA-PM =~ FCIAPM

A

carro vay viene

\

declaracion
de variables

Feposo i
T FClAND Ph
Derecha ﬂN DCH
—TFCD
lzquierda H [EE |
T FCIAND MOT P -TETANDPM
Derecha

Feposo



U Transcripcion de GRAFCET VI

Transcripcion de GRAFCET a SFC

La transcripcion es practicamente directa.

D001 FROGRARM AN
O002(vAR

0003 Fhd AT 221 BOOL *Fulsador de marcha ™)
0004 FCIAT % BOOL; *Final de carrere izguisrdo ®)
0oos FCO AT =/ BOOL; *Final de carrera derecho )
“ " 0006 DCHAT 220 BOOL  *Ir derecha™)
Reposo 0 0007  1ZOAT %0*BOOL  (Irizguierda™) FCI AND Ph
DO0BEND_WaR
] h K DcH
- PMAFCI e “*
etapas I
“Derecha” | 1 DCH ~-FCD
lzquierda b [EE |
4 Fep | “*
“lzquierda” | 2 1ZQ —-FCI AND NOT PM ~|:;3| AND P
Derecha
— FCIA-PM = FCIAPM
carrovay viene g

Feposo
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Transcripcion de GRAFCET VI

Transcripcion de GRAFCET a SFC

La transcripcion es practicamente directa.

0002 AR

“Reposo”

“Derecha”

“lzquierda”

— PMAFCI

D001 FROGRARM AN

0003 Fhd AT 221 BOOL *Fulsador de marcha ™)
0004 FCIAT % BOOL; *Final de carrere izguisrdo ®)
0oos FCO AT =/ BOOL; *Final de carrera derecho )
0 0006 DCHAT 220 BOOL  *Ir derecha™)

0007 [Z0AT 2C*BOOL; *Irizguierda™)
O0AS{END_WAR

1 DCH

—+ FCD

2 1ZQ

transiciones

— FCIA-PM -

— FCIAPM

carro vay viene

Feposo

—FCLAMND Phd

/

%cha H DCH
—FCD
\\
lzquierda \:l& |IZC! |

—FCLAMD MOT Fhd

Feposo

\\| T~

—FCLAMND Fhd

Derecha

5




L Transcripcion de GRAFCET VI

Transcripcion de GRAFCET a SFC

La transcripcion es practicamente directa.

0002 AR

— PMAFCI

0oo3 Phd AT 2 BOOL,
0oo4 FCIAT = BOOL
0005 FCOAT =l BOOL,
0005 DCHAT 0" BOOL

“Reposo” || O D007 120 AT %0-B00L.
DOOGEMND AR

D001 FROGRARM AN

*Fulsador de marcha ™)
(*Final de carrere izguierdo *)
*Final de carrera derecho )
(*Ir derecha®)
*Irizquierda™)

“Derecha” | 1 DCH

—+ FCD

“Izquierda” | 2 1ZQ

— FCIA-PM -

— FCIAPM

carro vay viene

A

Feposo

acciones
FeD

T FCIAND Ph
|
\ 1
lzquierda ‘1'“\1 [EE |

—FCLAMD MOT Fhd

Feposo

Derecha

*|:;l:| AMND Fhd
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= Transcripcion de GRAFCET VI

Transcripcion de GRAFCET a SFC

La transcripcion es practicamente directa.

DOD[PROGRAM MAIN
oooglvar Feposo

0003 Fhd AT 221 BOOL *Fulsador de marcha ™)
0004 FCIAT % BOOL; *Final de carrere izguisrdo ®)
0oos FCO AT =/ BOOL; *Final de carrera derecho )
000g DCH AT 0% BOOL,  (*Ir derecha™)
“Reposo” 0 0007 1Z0AT %0*BOOL  {*Irizquierda™) —FCl AND P
DOOGEMND AR
C h i CCH
- PMAFCI e i
= = | | “Derecha’ | 1 DCH oD
QD
=2 E lzquierda K 20
£ o0 —+ FCD 9 B | |
)
@ 3 A
U 111 M ”
= i lzquierda” | 2 1ZQ —-FCI AND NOT PM ~|:;3| AND P
d
c 0
L ©
E E Derecha
£ g — FCIA-PM == FCIAPM
T
—
C —
o :
L o carrovay viene o
(@) O Feposo
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Ejemplo: doble carro va y viene |

Doble carro va y viene simple

Se |le anade un nuevo carro al ejemplo del carro
vay viene.

El comportamiento de los carros es el mismo
gue se describid anteriormente, solo que antes de
iniciar el movimiento hacia la derecha ambos

~ @ carros se deben encontrar en la izquierda, y antes
de iniciar el movimiento hacia la izquierda ambos
carros se deben encontrar en la derecha.

Ambos carros deben encontrarse Inicialmente
en la izquierda para comenzar el movimiento.
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" Ejemplo: doble carro va y viene Il

Doble carro va y viene simple

zQ1<| [>bcH1
ONO E = { PM, FCI1, FCD1,

S [\ FCI2, FCD2 }
58 FCI1 FCD1
= PM S ={DCH1, 1ZQ1,

> E Il zQ2<| [>>DpcHz DCH2, 1ZQ2 }

£ o0 —

S <:.:5 entradas y salidas

o >

c 0

& & O O

S8 [\

w—

S & FCI2 FCD2

a3
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Ejemplo: doble carro va y viene Il

Doble carro vay viene simple: GRAFCET

— PMAFCILIAFCIZ2




" Ejemplo: doble carro va y viene Il

Doble carro vay viene simple: GRAFCET

~
// N
‘ \
/ \
/ \
AV

/ \ = PMAFCIIAFCI2

\
carro 1 :' 2 HDcH1| 3 H{DCH2

\
h - FCD1 \ ~+ FCD2
I 1
5 8 | 4 | 5
= A ' ' |

|
O £ !
£ 0 | 1
+— \ I | I
O S
T < ! I
\ 6 1 1ZQ1 | 7 1 12Q2
8 > \ I
CIC) c(g \ - FCI1 / -+ FCI2
1 /
% GEJ \ 3 / 9
T ® \ I / |
C — \ 74
o \ / 1
O o \ /
0o \\ | ’ |
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Ejemplo: doble carro va y viene Il

Doble carro vay viene simple: GRAFCET

N
// S
/ \
/ \
Y \

+’ PMAFCIIAFCI2

| !

\

\

2 HDcH1 :' 3 | DCH2
- FCD1 ,’ 4 FCD2
4 : 5
A | |
I 41
| \ I
6 1+ 1zQ1 || 7 H 1zo2
-FCI1 \ ~+FCI2
\
8 \ 9
\ /
| . | )
1\ /
1 \ /7
- Ve

\ carro 2




U Ejemplo: doble carro va y viene Il
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U Ejemplo: doble carro va y viene IV

Doble carro vay viene simple: SFC
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non4 Fhd AT 21 BOOL; (*Pulsador de marcha ™)
D0D& FCN AT 2 BOOL: I* Final de carreraizquierdo
no0G FCIZ AT 220 BOOL  (*Final de carrera izguierdo
0007 FCD1AT %M BOOL  (*Final de carera derecho o PMAND FCIT AL
nons FCOZ AT 2/ BOOL  (*Final de carrera derecho ¢ .
B (SALIDAST) Derechal N DCHT Derecha? N DCHZ
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