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1

Introduccion

Este capitulo presenta el software de OpenCIM y describe los diversos capitulos de este
manual, la informacion que se incluye en cada capitulo y cémo utilizar este manual, entre
otras cosas. Incluye las siguientes secciones:
« Acerca de la fabricacion integrada por computadora (CIM),
presenta los conceptos y las ventajas generales de la fabricacion
integrada por computadora (CIM).

« Acerca de OpenCIM, presenta el software de OpenCIM de Intelitek
y describe los productos de OpenCIM disponibles.

« Acerca de este manual, presenta una lista de los capitulos que se
incluyen en este manual.

« Quién deberia utilizar este manual, describe los diferentes publicos
objetivo (por ejemplo estudiantes, instructores y administradores).

o Cdmo utilizar este manual, describe qué capitulos estan dirigidos a
qué publico objetivo.
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Acerca de la fabricacion integrada por computadora
(CIM)

Para poder competir debidamente, las fabricas automatizan cada vez mas sus lineas de
produccién mediante sistemas de fabricacion integrada por computadora (CIM). Una celda
de CIM es una linea de montaje automatizada que utiliza una red de computadoras para
controlar robots, maquinas de produccion y dispositivos de control de calidad. La celda de
CIM se puede programar para producir piezas y productos personalizados.

El sistema de CIM ofrece muchas ventajas:

« Laintegracion de informacion por computadora brinda a todos los
departamentos de una fabrica rapido acceso a los datos de
produccién.

« Laaccesibilidad de los datos de produccién da como resultado una
respuesta mas rapida ante los cambios, lo que a su vez reduce los
tiempos de espera, aumenta la capacidad de respuesta de la compafiia
a las exigencias de los clientes y de la competencia y mejora la
fiabilidad respecto de los plazos de entrega.

 La programacion asistida por computadora optimiza el uso del area
de produccién. Esto mejora la utilizacién de las maquinas
herramienta y reduce los tiempos de trabajo en progreso y los
tiempos de espera.

« Los datos de produccion en tiempo real se pueden utilizar para
optimizar los procesos de produccion a fin de mejorar la calidad,
utilizando técnicas tales como control estadistico de procesos.

« El andlisis y la prediccion computarizados respecto de las
necesidades de material para la produccion pueden reducir los niveles
de inventario y los tiempos de espera. La integracion con
proveedores y clientes puede brindar beneficios adicionales.

« La descarga de instrucciones de mecanizado, incluidos los cambios
de herramientas, de los sistemas de CAM (fabricacidn asistida por
computadora) a las maquinas de CNC (control numérico por
computadora), reduce el tiempo de configuracion de las maquinas y
aumenta su utilizacion.

Actualmente, la tendencia entre los fabricantes es producir lotes mas pequefios de productos
mas variados. Sin la automatizacion de CIM, esta tendencia llevaria a un aumento en los
costos, debido al mayor tiempo de configuracion y a la mano de obra adicional.

Actualmente hay una escasez de técnicos e ingenieros de CIM calificados. Los fabricantes
buscan graduados que comprendan la integracion entre todos los elementos de un sistema de
CIM. El sistema OpenCIM de Intelitek responde a esta necesidad al proporcionar un sistema
de capacitacion de nivel industrial para el entorno educativo.
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Acerca de OpenCIM

OpenCIM es un sistema ideado para ensefiar a los estudiantes los fundamentos de la
produccién automatizada mediante la utilizacién de robética, computadoras y maquinas de
CNC. También permite que los usuarios avanzados busquen las técnicas de produccién
Optimas a través de la experimentacion con distintas técnicas de produccién.

OpenCIM ofrece un modo de simulacion en el que se pueden probar diferentes estrategias de
produccidn sin operar realmente el equipo de CIM.

OpenCIM proporciona un entorno realista y expansible a través de interfaces a hardware de
terceros (por ejemplo maquinas de CNC, robots, equipos periféricos, etc.). Los estudiantes
pueden aprender de primera mano la forma de utilizar otras disciplinas, como por ejemplo
Programacidn de Produccion, Planificacion de Recursos de Fabricacion (MRP), Sistemas de
Ingreso de Pedidos y Sistemas de Gestidn de Bases de Datos (Xbase), con el fin de optimizar
el proceso de produccion.

En esta versién de OpenCIM también estan disponibles otros dos productos adicionales de
OpenCIM:

e OpenFMS: para un sistema de CIM pequefio que puede incluir un
solo robot y una o dos maquinas de CNC.

o OpenCIM Offline: una versioén de OpenCIM sélo de simulacion.

Manual del usuario 1-3 OpenCIM
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Acerca de este manual

Este manual es una guia de referencia completa acerca del sistema OpenCIM. Explica como
instalar, configurar y operar el software de OpenCIM. En las secciones correspondientes se

proporcionan indicaciones sobre qué informacidn no es relevante respecto de los productos

adicionales de OpenCIM.

Este manual incluye informacién completa acerca de como producir piezas personalizadas,

cdmo agregar su propio equipo controlado por computadora y cémo establecer una interfaz

con otro software.
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Organizacion del manual

Capitulo 1

Capitulo 2

Capitulo 3

Capitulo 4

Capitulo 5

Capitulo 6

Capitulo 7

Capitulo 8

Capitulo 9

Capitulo 10

Capitulo 11

Capitulo 12

Capitulo 13

Capitulo 14

Capitulo 15

Introduccidn: presenta una introduccion a OpenCIM y a este Manual del
usuario de OpenCIM.

Descripcion general del sistema: describe los componentes de hardware y
software que forman una celda de OpenCIM.

Seguridad: proporciona las normas generales de seguridad, seguidas de
una breve explicacion sobre los requerimientos de seguridad de cada
componente.

Instalacidn: describe los procedimientos de instalacién y configuracion
del software.

Project Manager: describe la aplicacion Project Manager que inicia los
programas Virtual CIM Setup y CIM Manager. Permite al usuario
gestionar sus propios proyectos, y al administrador manejar los proyectos
en el archivo.

Operacion de CIM Manager: describe cémo operar CIM Manager, que
se utiliza para operar el sistema OpenCIM y controlar la produccion.

Programas utilitarios de CIM Manager: describe los programas
utilitarios de CIM que se utilizan para preparar el sistema OpenCIM para
la produccion.

Virtual CIM Setup: describe la aplicacion Virtual CIM Setup, un médulo
grafico interactivo que le permite crear una celda de CIM simulada.

Controladores de dispositivo de OpenCIM: describe los controladores
de dispositivo de OpenCIM, que son programas de interfaz que traducen y
transmiten mensajes entre CIM Manager y las diferentes maquinas y los
distintos controladores en los puestos de CIM.

Web Viewer: describe la aplicacion Web Viewer, que le permite acceder
en forma remota a celdas especificas de CIM Manager y realizar un
seguimiento del ciclo de produccion.

Programacion de OpenCIM: proporciona diversas caracteristicas de
programacion y caracteristicas avanzadas de OpenCIM.

OpenCIM por dentro: describe varios procedimientos de administracién
de OpenCIM para usuarios avanzados, y describe la estructura de
directorio de OpenCIM.

Resolucion de problemas: describe como manejar los errores de
dispositivos, los mensajes de error de OpenCIM, entre otras cosas.

Glosario: brinda las abreviaturas y la terminologia que se utilizan en
OpenCIM.

Licencia de software de Intelitek: describe los diversos procedimientos
involucrados en el registro del software de OpenCIM.
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Quién deberia utilizar este manual

Este manual va dirigido a las siguientes personas:

Estudiantes Los estudiantes pueden operar el sistema OpenCIM para
adquirir experiencia en la fabricacion integrada por
computadora (CIM) o en los sistemas de fabricacion flexible
(FMS). Al trabajar con un sistema de CIM completo, se
alienta a lo estudiantes a pensar en el proceso de fabricacion
de manera “global”. Los estudiantes también se pueden
concentrar en un aspecto en particular de un sistema de CIM,
como por ejemplo control de robots, maquinas de CNC, etc.

Estudiantes de gestion OpenCIM permite a los usuarios avanzados implementar

industrial teorias relacionadas con las técnicas Optimas de fabricacion
integrada por computadora y experimentar con ellas, como
por ejemplo:

« El efecto de diferentes maquinas que pueden realizar
el mismo proceso.

« Maodificar un proceso al cambiar el programa de
control de una maquina.

« Definiciones alternativas de piezas.

OpenCIM también se puede utilizar en modo de simulacion
para buscar estrategias 6ptimas de produccién al
experimentar con lo siguiente:

« Las causas de los cuellos de botella en la produccion.

o Los efectos de los cronogramas de produccion
alternativos.

« Andlisis de posibilidades.

Por ejemplo, OpenCIM puede ayudar a responder preguntas
como la siguiente:

¢Es mas eficiente realizar una comprobacion de control de
calidad al final de cada operacion o sélo una vez al final del
proceso de fabricacién?

Con OpenCIM usted puede utilizar un modo de simulacién
para probar facilmente ambos métodos y luego observar los
resultados.

Instructores Instructores que quieran demostrar técnicas de produccion
automatizada utilizando el sistema OpenCIM.

Administradores de sistemas Los administradores de sistemas encargados de instalar y
mantener el sistema OpenCIM y resolver los problemas del
mismo querran familiarizarse con todos los aspectos de este
manual.
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Coémo utilizar este manual

El software de OpenCIM se puede manejar y utilizar en su totalidad sin el hardware de
OpenCIM. Por consiguiente, en este manual se hace hincapié en el uso del software.

Este manual supone que todos los usuarios estan familiarizados con los siguientes temas:
« Seguridad y procedimientos de operacion bésicos relacionados con
robots, maquinas de CNC y todos los demés equipos del entorno de
CIM.
« Manejo bésico de MS-Windows.
Los administradores de sistemas y los usuarios avanzados deben estar familiarizados con los
siguientes temas:
« Programacion robética utilizando lenguaje ACL.
« Programacién robdtica utilizando lenguaje Scorbase.
« Control y operacion de maquinas (por ejemplo maquinas de CNC).
 Puerto de comunicaciones RS232.
« Administracién, operacién y resolucion de problemas de redes LAN
de computadoras.
« Configuracion de controladores l6gicos programables (PLC).
Aungue no vayan a emplear el software con un sistema OpenCIM real, todos los usuarios

deben leer la informacién basica que se proporciona en los Capitulos 1, Introduccion, y 2,
Descripcion general del sistema, y los lineamientos de Seguridad del Capitulo 3.

Las instrucciones de instalacion del Capitulo 4, Instalacidn, son para instructores y personal
técnico que se ocupan de la instalacion del software y hardware.

El Capitulo 5, Aplicacion Project Manager , que activa las aplicaciones de OpenCIM (CIM
Manager y CIM Setup), le permite gestionar sus propios proyectos y le provee un archivo
que contiene proyectos de sélo lectura gestionados por los administradores de CIM.

Los Capitulos 6, Operacion de CIM Manager, y 7, Programas utilitarios de CIM Manager,
estan organizados a fin de ayudar a todos los usuarios a empezar a utilizar el sistema
OpenCIM lo mas rapidamente posible. El material se presenta en el orden necesario para
preparar y operar el sistema OpenCIM, y los procedimientos guian al usuario a través de los
pasos basicos de manejo del software.

El capitulo 8, Virtual CIM Setup, presenta el médulo Virtual CIM y ensefia a configurar el
sistema de CIM por medio de un editor gréfico.

El capitulo 9, Controladores de dispositivo de OpenCIM, describe la operacion de los
controladores de dispositivo de OpenCIM que se utilizan en OpenCIM.

El capitulo 10, Web Viewer , describe como usted puede acceder en forma remota a celdas
especificas de CIM Manager y realizar un seguimiento del ciclo de produccion.

El capitulo 11, Programacién de OpenCIM , permite a los usuarios avanzados realizar sus
propios experimentos de produccion mas alla del alcance de las aplicaciones de muestra,
para explorar nuevas técnicas de CIM.

El capitulo 12, OpenCIM por dentro, incluye detalles acerca del software de OpenCIM,
archivos y estructura de directorio, y proporciona la informacion necesaria para personalizar
el entorno de OpenCIM.

El capitulo 13, Errores y resolucion de problemas, proporciona informacion detallada sobre
el manejo de errores y la resolucion de problemas.

El capitulo 14, Glosario, presenta explicaciones de las abreviaturas y la terminologia que se
utilizan en el sistema OpenCIM.
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El capitulo 15, Licencia de software de Intelitek, provee detalles completos sobre el proceso
de licenciamiento del software de OpenCIM.
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2

Descripcion general del

sistema

Este capitulo describe los componentes de hardware y software que forman una celda de
OpenCIM. Trata acerca de cada componente en forma individual y también muestra de qué
manera funcionan todos los componentes juntos. Incluye las siguientes secciones:

Descripcién de OpenCIM, describe las caracteristicas Unicas de
OpenCIM vy los paquetes de software adicionales de OpenCIM que se
proporcionan.

Operaciones de produccidn, presenta las operaciones realizadas en
la celda de CIM cuando se fabrica un producto, y proporciona una
aplicacién de muestra de OpenCIM.

Componentes de la celda de OpenCIM, describe los elementos
béasicos (hardware y software) de la celda de OpenCIM.

Puestos, describe los diferentes puestos (como por ejemplo puestos
de ASRS, montaje, control de calidad) y sus funciones, y proporciona
un ejemplo esquematico de la celda de OpenCIM.

Flujo de materiales en la celda de OpenCIM, describe el flujo
basico de piezas en una celda de CIM y ofrece descripciones de los
diversos componentes involucrados en el flujo de materiales. Los
mismos pueden incluir plantillas, palets, robots, entre otros.

Control y optimizacion de CIM, describe como se controla la celda
de OpenCIM y proporciona descripciones de los elementos
involucrados en el control de la celda de CIM. Estos incluyen CIM
Manager, el administrador del puesto, la representacion grafica, entre
otros.

Controladores de dispositivo, describe los diversos controladores de
dispositivo en el sistema OpenCIM. Entre ellos se incluyen el
controlador de dispositivo de ACL, el controlador de dispositivo de
maquina de CNC, el controlador de dispositivo del PLC, los
controladores de dispositivo de Scorbase, etcétera.

Redes de comunicacién de OpenCIM, describe las redes de
comunicacién que existen actualmente en OpenCIM. Se incluyen
LAN, RS232 y E/S (entradas/salidas).

Integracion, provee una situacion a modo de ejemplo que incluye
una descripcién paso a paso de los diversos sistemas y dispositivos
que se asocian con la fabricacion de productos en OpenCIM.
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Descripcion de OpenCIM
Esta seccion describe las caracteristicas de OpenCIM vy los paquetes de software de

OpenCIM (tales como OpenFMS, OpenCIM Offline y OpenCIM Intro) que se proporcionan
con el sistema OpenCIM.

Caracteristicas unicas

Esta seccidn presenta la base para entender qué tiene de especial OpenCIM y las operaciones
béasicas que se realizan en el sistema OpenCIM.

El software de OpenCIM ofrece capacidades industriales Gnicas que no se encuentran en
otros sistemas de CIM educativos:

OpenCIM
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« Los usuarios nuevos del sistema OpenCIM lo “sienten” familiar ya
que esta basado en la interfaz gréfica de usuario estandar de
Windows.

« OpenCIM permite la capacitacion enfocada en un puesto o un
dispositivo en particular.

« OpenCIM es realista, ya que utiliza equipos que se encuentran en los
sistemas de CIM industriales reales.

¢ OpenCIM se asemeja a los sistemas de CIM industriales por su
capacidad de crecer al utilizar procesamiento distribuido en cada
puesto de produccion. El procesamiento distribuido también
contribuye a un sistema mas robusto. Aunque la computadora que
desempefia la funcion de administrador central deje de funcionar,
cada maquina puede seguir funcionando en modo auténomo.

« OpenCIM utiliza una sofisticada red de computadoras que permite
que diversos dispositivos realicen multiples operaciones
simultaneamente. Esta red también permite que los dispositivos de
CIM se comuniquen entre si.

« OpenCIM le proporciona un generador de informes poderoso pero
flexible. Este programa utilitario le permite acceder a nueve tipos de
informes predefinidos o bien le da la opcion de crear sus propios
informes definidos por el usuario.

« OpenCIM utiliza las mas recientes técnicas orientadas a objetos para:

« Definir el esquema de CIM: haga clic sobre un objeto grafico y
arrastrelo hasta el lugar correspondiente en la pantalla de esquema de
CIM (por ejemplo arrastre un robot para colocarlo al lado de una
maquina de CNC).

« Definir las propiedades de un objeto: haga clic sobre un objeto para
definir sus propiedades, por ejemplo el tipo de piezas que puede
manejar una maquina.

« Seguimiento grafico de la produccion: utiliza objetos graficos para
simular la operacion del sistema de CIM en pantalla.

« OpenCIM le permite ejecutar un simulador de produccion en una
computadora para observar los resultados sin manejar realmente la
linea de produccién de CIM.

» OpenCIM ofrece la oportunidad de observar de qué manera diversos
componentes de hardware funcionan juntos en un entorno real.

» OpenCIM es mas integral que otros sistemas de CIM de funcion
limitada. Puede utilizar varios equipos, entre los que se incluyen:

« Una variedad de robots.

» Maquinas de procesamiento.

« Dispositivos de control de calidad (visién por computadora, escaner
de medicidn laser, medidor de altura, CMM, calibre).

« Sistemas automatizados de almacenamiento y recuperacion (ASRS).

« Dispositivos periféricos (escaner de codigo de barras, mesa de
coordenadas X Y, destornillador eléctrico, grabador laser, etcétera).

« Dispositivos personalizados, al permitirle configurar facilmente sus
propias interfaces de dispositivos.

« OpenCIM ofrece seguimiento grafico de la produccién, lo que le
permite observar cada operacion de produccion en una pantalla
central.
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« OpenCIM proporciona un entorno abierto para usuarios avanzados
gue deseen:

« Agregar sus propios dispositivos.
« Disefiar sus propios productos.

« Establecer una interfaz con su propio software (por ejemplo MRP y
analisis de costos).

« Analizar datos de produccién de CIM.

« OpenCIM es un sistema robusto que permite recuperarse de errores
sin necesidad de restablecer toda la celda de CIM.

Paquetes de software adicionales de OpenCIM

Los paquetes de software adicionales de OpenCIM que se proporcionan, OpenFMS y
OpenCIM Offline, se describen en detalle en las siguientes secciones.

OpenFMS

OpenFMS esta disefiado para su uso con sistemas de fabricacion flexible (FMS). OpenFMS
incluye todos los médulos de software y todas las caracteristicas de OpenCIM, y tiene por
propésito respaldar sistemas con un robot que asiste a una 0 dos maquinas y dispositivos de
control de calidad.

Las siguientes caracteristicas no se incluyen en el médulo Virtual FMS Setup, y tampoco se
pueden configurar para operar en linea.

Se incluye en OpenFMS No se incluye en OpenFMS
Todos los tipos de robots

Bases deslizantes, cintas transportadoras Cinta transportadora en lazo cerrado
lineales, mesas de posicionamiento X Y'y

lineales

ASRS-36 y todos los dispositivos de ASRS?y carrusel ASRS

almacenamiento y alimentadores de piezas
mas pequefios

Todas las maquinas de CNC Grabador laser

Sistema de visién por computadora Maquina de medicion por coordenadas,
ViewFlex, calibres electronicos, escaner de  medidor de altura electronico, lector de
medicién laser codigo de barras

Aplicacion de pegado automatico; Puesto de robot hidraulico y prensa;
Aplicacion de atornillado automatico Puesto neumatico de

alimentacion/clasificacion de piezas;
Puesto de control de proceso

OpenCIM Offline
OpenCIM Offline es la version de simulacion de OpenCIM. El usuario puede disefar y
ejecutar una variedad ilimitada de celdas de CIM o FMS en modo de simulacién.
No admite hardware u operacién en linea.
No se incluyen controladores de dispositivo en este paquete.
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Operaciones de produccion

Las siguientes operaciones se llevan a cabo en la celda de CIM cuando se produce un
producto:

« Las piezas suministradas (materias primas) se cargan en las
ubicaciones de almacenamiento.

« Las ordenes de fabricacion son generadas por CIM Manager o por un
paquete externo de programacion de produccion, como por ejemplo
Fourth Shift o MAPICS.

o Las piezas se retiran del ASRS y se llevan en la cinta transportadora
hasta los puestos de produccion.

« Los robots toman las piezas de la cinta transportadora y las llevan a
las diferentes maquinas de produccion (por ejemplo maquinas de
CNC) en un puesto (asistente de maquina).

« Las tareas tipicas de produccion incluyen las siguientes:
e Procesamiento en una maquina de CNC.

e Montaje de dos 0 més piezas.

e Pruebas de control de calidad.

« Los robots devuelven las piezas procesadas a la cinta transportadora
para llevarlas hasta el siguiente puesto.

« Los productos finales se retiran (descargan) de la celda.

Aplicacion de muestra de OpenCIM - La caja tapada

En este manual, se utiliza la siguiente aplicacion de muestra “Caja tapada” para demostrar
los conceptos del sistema OpenCIM, y se la puede encontrar en TUTORIAL_SAMPLE, en
el listado de proyectos de archivo. Los pasos a continuacion se explican en mayor detalle
mas adelante, a medida que se describe cada tema en este manual.

La aplicacion de muestra produce una simple caja con tapa a partir de un pequefio cubo
macizo y una tapa que concuerda con el cubo. Se supone que cada pieza componente esta en
su lugar dentro de una plantilla independiente en el ASRS.

Caja con Tapa — Opa
Operacion de
Fresado de CNC
Cubo Tapa

Figura 2-1: Arbol de definicion de pieza para la
aplicacion de muestra

Los siguientes pasos detallan el proceso de produccién de una caja tapada:
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1. El robot de ASRS toma un cubo macizo y una tapa de una celda de
almacenamiento y los coloca en palets independientes en la cinta
transportadora.

2. Cuando la tapa llega al puesto de montaje, el robot de montaje la coloca
en una estanteria hasta que llega la caja correspondiente.

3. Cuando el cubo llega a un puesto de CNC, el robot de CNC lo coloca en
una fresadora. La maquina de CNC quita el centro del cubo para formar
una caja.

4. Elrobot de CNC coloca la caja en la cinta transportadora.

5. Cuando la caja llega al puesto de montaje, el robot la coloca en una
estanteria. Una vez que todas las piezas necesarias para el montaje estan
en su estanteria, el robot coloca la pieza base (la caja) en el portapiezas. El
robot luego toma la tapa correspondiente de la estanteria y la coloca sobre
la caja. El robot coloca la caja tapada en la cinta transportadora.

6. Cuando la caja tapada llega al ASRS, el robot coloca el producto final en
una celda de almacenamiento.
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Componentes de la celda de OpenCIM

Esta seccidn describe los elementos de la celda de OpenCIM. Los temas que se tratan
incluyen la configuracion fisica de la celda, el flujo de materiales, los dispositivos de control
y produccion y las redes de comunicacion. Se hace hincapié en el papel que desempefia cada
componente en el sistema integrado, mas que en proporcionar una descripcion detallada del
componente. Los capitulos posteriores tratan acerca del software de OpenCIM en mayor
detalle. Consulte los manuales del usuario correspondientes para obtener mas informacion
acerca de cada componente de hardware.

Las celdas de CIM se componen de los siguientes elementos bésicos:

Componente
Cinta transportadora

Puestos (de trabajo) de
produccion

CIM Manager

Administrador del puesto

Otras herramientas de
software

Descripcion
Dispositivo que transporta piezas de un puesto a otro.

Ubicaciones alrededor de la celda donde las maquinas y los
robots procesan y almacenan las piezas. Los robots mueven las
piezas entre la cinta transportadora y las maquinas del puesto.

La computadora que contiene el software CIM Manager, que
coordina el funcionamiento de todos los dispositivos de la
celda utilizando una red LAN.

Una computadora que controla los diferentes dispositivos en
un puesto y tiene un vinculo de comunicacién con CIM
Manager. Los controladores de dispositivo que se ejecutan en
esta computadora realizan el control de los dispositivos. Un
controlador de dispositivo controla la operacion de un
dispositivo en el puesto en respuesta a comandos de CIM
Manager y otros elementos de CIM.

Médulos de OpenCIM: Virtual CIM Setup, CIM Manager (con
mddulos integrados de definicion de pieza (Part Definition),
definicion de maquinas (Machine Definition), definicion de
almacenamiento (Storage Definition), MRP, Scheduler-Gantt,
Reporter, Graphic Tracking), Project Manager, Rendimiento
(Performance), Optimizacion (Optimization) y Web Viewer.

Software de terceros: otro software de produccién que hace
interfaz con OpenCIM, como por ejemplo Programacion de
produccion, Planificacion de recursos de fabricacion (MRP y
MRP-I1), Sistemas de ingreso de pedidos, Sistemas de gestion
de bases de datos (Xbase), etc.

Normalmente, se dedica una computadora independiente para ejecutar o controlar cada uno
de los elementos anteriores. Si bien se pueden combinar dos o mas funciones en una
computadora, la informacién a continuacion supone el uso de computadoras dedicadas.
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Puestos

La celda de OpenCIM consta de un conjunto de puestos ubicados alrededor de una cinta
transportadora, como se puede ver esquematicamente en la figura siguiente:

Puesto de
Maguina

Puesto de Cinta Puesto de

Almacena-
ko Transportadora Montaje

Puesto de
Control de
Calidad

Figura 2-2: Ejemplo esquemético de una celda de OpenCIM

Cada puesto esta controlado por una computadora que cumple la funcién de administrador
del puesto. Una computadora CIM Manager coordina las actividades de todos los puestos. La
cantidad de puestos puede variar entre una celda y otra. Una tipica celda educativa de
OpenCIM tiene entre un maximo de ocho puestos organizados alrededor de una cinta
transportadora hasta un solo puesto que consta de un robot que asiste a una maquina. El
software se puede adaptar para mas puestos y cintas transportadoras.

Desde la computadora CIM Manager se envian comandos de produccién a los controladores
de dispositivo a través de la computadora que funciona como administrador del puesto. El
controlador de dispositivo interpreta los mensajes de estado que generan los dispositivos y
los envia nuevamente a la computadora CIM Manager.

Al igual que cada celda industrial es una aplicacion individual de la tecnologia de CIM, cada
celda de OpenCIM tiene su propia configuracion. En general, los puestos que suelen estar
disponibles se describen en la siguiente tabla:

Puesto Descripcion

Puesto de ASRS Sistema automatizado de almacenamiento y recuperacion. El
almacén automatico que suministra las materias primas a la celda
de OpenCIM, almacena piezas en etapas intermedias de la
produccion y sostiene los productos finales.

Puesto de maquina Puesto donde se moldean los materiales, se les da forma o bien se
los procesa de otro modo (por ejemplo utilizando una méquina de
CNC o un grabador laser).

Puesto de montaje Un puesto donde se unen las piezas. A la nueva pieza resultante
se la denomina conjunto. Los equipos y dispositivos periféricos
en un puesto de montaje incluyen un destornillador automatico,
un soldador, una mesa de coordenadas X Y, alimentadores de
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Puesto Descripcion
piezas, diversas pinzas de robot, etcétera.

Puesto de control de Control de calidad. Inspeccion de piezas utilizando vision por

calidad computadora, escaner de medicion laser, medidor de altura,
verificador de continuidad, CMM, calibre u otras maquinas de
control de calidad.

Se pueden combinar diversas funciones en un mismo puesto, como por ejemplo control de

calidad y montaje.

Los puestos contienen dispositivos que realizan actividades de produccion tales como
procesamiento o inspeccién de materiales. Los siguientes elementos suelen estar presentes en

un puesto:
Elemento

Robot

Controlador de robot

Computadora que funciona
como administrador del
puesto

Maquina

Periféricos de robot

Descripcién

Un dispositivo que mueve piezas en un puesto (por ejemplo
inserta piezas en una maquina de CNC) y/o realiza
operaciones de montaje.

Por ejemplo, un controlador de ACL que controla el robot y
determinados dispositivos periféricos opcionales (mesa de
coordenadas X Y, escéaner de codigo de barras, entre otros).

Una computadora que funciona como administrador del puesto
en donde se encuentran los controladores de dispositivo que:

« Traducen mensajes y comandos de produccién de
OpenCIM a/desde cada dispositivo del puesto (por
ejemplo el controlador de ACL).

« Proporcionan una interfaz de usuario para controlar
los dispositivos del puesto al enviar en forma manual
comandos de OpenCIM (por ejemplo a maguinas de
CNC 0 a un controlador de ACL).

« Funcionan como terminal para dispositivos que
utilizan una interfaz RS232 a los fines de la
configuracion y programacion (como por ejemplo el
controlador de ACL).

Un dispositivo que procesa piezas en un puesto. Las maquinas
de CNC tales como tornos y fresadoras procesan piezas segun
los programas de codigo G que proporciona el usuario.

Un dispositivo periférico que ayuda al robot en las tareas de
manipulacién de material (por ejemplo una base deslizante
lineal que soporta un robot, una mesa de coordenadas X Y, un
adaptador de herramientas, diversas pinzas como pueden ser el
modelo neumatico o el de succidn, etcétera).
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En la siguiente figura se muestra esquematicamente un ejemplo de una celda de OpenCIM:
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Flujo de materiales en la celda de OpenCIM

Las tareas de manipulacion de materiales se pueden dividir en dos grupos:

« Manipulacién primaria de materiales: estas tareas llevan a cabo el
transporte de piezas entre puestos.

« Manipulacién secundaria de materiales: estas tareas efecttan la
manipulacién de piezas dentro de un puesto, como por ejemplo
colocar una plantilla en la cinta transportadora, retirar una pieza de
un alimentador, insertar una pieza en una maquina de CNC, montaje
de piezas, etc.

En una celda de OpenCIM, generalmente la cinta transportadora es la que realiza las tareas
de manipulacién primaria de materiales. Un robot (conjuntamente con sus periféricos)
realiza las tareas de manipulacién secundaria de materiales en cada puesto.

Cuando un robot retira una plantilla de la cinta transportadora, normalmente la coloca en un
bafer. (Un bafer es una bandeja disefiada para sostener una plantilla al retirarla de la cinta
transportadora. El bufer estandar se encuentra fijado al borde exterior de la cinta
transportadora). Una vez que la plantilla se encuentra en el bufer, el robot puede retirar una
pieza de la plantilla y llevarla a un dispositivo del puesto.

A continuacion se describe el flujo basico de piezas dentro de la celda de CIM:

« En respuesta a érdenes de produccién, CIM Manager emite
instrucciones de retirar piezas del ASRS y llevarlas de un puesto a
otro para su procesamiento.

« Un robot en cada puesto toma piezas de la cinta transportadora y las
coloca en las maquinas del puesto.

« Una vez procesada una pieza en el puesto, el robot vuelve a colocar
la pieza en la cinta transportadora, que la traslada al siguiente puesto
segun el plan de produccion.

Plantillas

Las plantillas son bandejas de plastico que puede contener diversos tipos de piezas. Permiten
transportar piezas en la cinta transportadora.

Figura 2-4: Una plantilla vacia

La plantilla contiene una matriz de agujeros donde se colocan conectores pin ajustados segun
las dimensiones de una pieza. Cada disposicion de conectores pin define un tipo de plantilla
unico. Solo la plantilla asignada a una pieza puede contener esa pieza. La manija, ubicada en
la parte superior o en la parte delantera de la plantilla, permite que la pinza de un robot pueda
tomarla facilmente.

Una etiqueta de cddigo de barras opcional en el lateral de la plantilla muestra su cédigo de

identificacion (ID). Cuando se utilizan codigos de barras, un lector de cédigo de barras
puede verificar la identidad de cada plantilla que se inserta en el ASRS o se retira de éste.
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Almacenamiento

Un puesto de ASRS generalmente se utiliza como principal fuente de materias primas para la
celda. EI ASRS también puede servir a modo de almacén para piezas en diversas etapas de la
produccion. Las celdas de almacenamiento en el ASRS incluyen plantillas, que pueden estar
vacias o bien cargadas de piezas. Una celda de CIM puede incluir cualquier cantidad de
puestos de ASRS.

También se pueden utilizar alimentadores de piezas para proporcionar materias primas en
diversos puestos en la celda.

En OpenCIM existen los siguientes modelos de ASRS:

« ASRS? el modelo ASRS? esta especificamente disefiado para
trabajar en el entorno de OpenCIM. Esta unidad contiene un robot
cartesiano dedicado con un eje de rotacion adicional que se mueve
entre dos grupos de estanterias de almacenamiento. Cada estanteria
tiene un conjunto de estantes divididos en celdas de almacenamiento
disefiadas para contener plantillas de piezas. El robot, controlado por
un Controlador B ACL estandar, mueve las plantillas entre la cinta
transportadora y las celdas de almacenamiento.
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Figura 2-5: Puesto de almacenamiento robético de ASRS?

« Carrusel de ASRS: el carrusel de ASRS es un almacén giratorio de
tres niveles asistido por un robot y controlado por un controlador de
ACL.

o ASRS-36: el ASRS-36 es un robot cartesiano con un eje de rotacion
adicional. Posee un conjunto de estanterias de almacenamiento
(divididas en seis niveles con seis celdas cada uno). El robot,
controlado por un Controlador A ACL estandar, mueve las piezas
entre los estantes y la cinta transportadora.

e ASRS-36u, ASRS-36uX2: el ASRS-36u y el ASRS-36uX2 son
robots cartesianos con ejes de rotacion adicionales. Cada uno posee
un conjunto de estanterias de almacenamiento (divididas en seis
niveles con seis celdas cada uno). Los robots, controlados por
controladores USB, mueven las piezas entre los estantes y la cinta
transportadora.

« Estanteria de ASRS: la estanteria de ASRS tiene una pequefia
cantidad de celdas y esta disefiada para su uso en una celda de trabajo
Micro-CIM.
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Cinta transportadora y palets

Un palet es una bandeja que se desplaza por la cinta transportadora de CIM y esté disefiada
para transportar una plantilla. Para transportar una pieza a otro puesto, un robot coloca la
plantilla que lleva la pieza en un palet sobre la cinta transportadora. La cinta transportadora
de OpenCIM lleva los palets en un circuito continuo de un puesto a otro. La cinta
transportadora estd controlada por un PLC (controlador I6gico programable).

Cada palet tiene un nimero de identificacion (ID) con un codigo magnético en una barra del
palet. En la operacion normal de la celda, cada palet se detiene brevemente cuando llega a un
puesto, para permitir la lectura del codigo magnético. Si el PLC determina que se necesita el
palet en este puesto, informa a CIM Manager. El palet permanece en este puesto hasta que
CIM Manager envia un comando de liberacion. Mientras el palet est4 detenido, la cinta
transportadora continla transportando otros palets que se desplazan entre los puestos.

Al lugar donde se detiene el palet se lo denomina puesto de cinta transportadora. Cada
puesto OpenCIM tiene su propio puesto de cinta transportadora, que incluye dos topes de
palet de accionamiento neumatico, un sensor magnético de llegada de palet, un sensor
magnético que indica que el palet esta en su lugar y un conjunto de sensores magnéticos de
cddigo de palet.
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Figura 2-6: Palet en el puesto de cinta
transportadora
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Los topes de pistdn en cada puesto de cinta transportadora se pueden levantar para retener un
palet en el lugar mientras la cinta transportadora continda con su ciclo entre los puestos. El
PLC controla la operacion de estos topes de piston de accionamiento neumatico utilizando la
informacidn de los sensores de deteccidn de palets que se encuentran en el puesto de cinta
transportadora.

El PLC lleva un control de los palets que estan vacios y de aquellos que llevan piezas. Envia
el puesto de destino de cada palet al PLC (el destino por defecto de cada palet es el nimero
99, lo que permite que el palet circule continuamente en la cinta transportadora). Lectores de
cddigos magnéticos en cada puesto permiten que el PLC identifique los nimeros de ID de
palet. A través de una tabla de consulta, CIM Manager puede indicar al PLC que haga lo

siguiente:
Si... Entonces el PLC detiene el palet si...
El palet esté vacio Hay una plantilla que contiene una pieza y esta lista para ser

recogida en ese puesto.

El palet lleva una plantilla  Es necesario recoger una pieza que esta sin plantilla en este
vacia puesto.

El palet lleva una plantilla  Es necesario entregar esta pieza en este puesto.
con una pieza

Si la pieza que lleva el palet no requiere procesamiento en ese puesto, se permite que el palet
continle sobre la cinta transportadora.
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Incluso si un palet es necesario en un puesto, CIM Manager puede indicar al PLC que lo
libere si el robot que maneja las plantillas en ese puesto esta ocupado. En caso contrario, se
podria generar un cuello de botella en la cinta transportadora, ya que no podrian pasar otros
palets hasta que el robot estuviera disponible. EI PLC entonces detendria el siguiente palet
gue corresponda y volveria a intentarlo.

Si el robot esta libre, se le ordena retirar del palet la plantilla que contiene la pieza 'y
colocarla en un bufer del puesto. Entonces se libera el palet vacio y el mismo puede
continuar en la cinta transportadora, listo para recoger otra plantilla.

Luces de la cinta transportadora
Las luces rojas y verdes de cada puesto de cinta transportadora indican lo siguiente:

Opcion Descripcion

Luz verde encendida El puesto esta inactivo esperando que llegue un palet.

Luz roja encendida Se ha detenido un palet para ser utilizado en este puesto.
Luz roja intermitente Un controlador de dispositivo de OpenCIM ha sefialado un

error en este puesto (por ejemplo impacto del robot, botén de
emergencia presionado).

Luz roja intermitente en Todos los puestos se han detenido porque alguien ha
todos los puestos presionado el boton de parada de emergencia.

Robots y controladores

Los robots de CIM mueven piezas dentro de un puesto (manipulacién secundaria de
materiales) y realizan operaciones de montaje. Los robots varian en lo que respecta a
velocidad, carga util, precision, rango de movimientos (grados de independencia), area de
trabajo (articulacién horizontal o vertical) y mecanismo de accionamiento (servo de corriente
continua, servo de corriente alterna o neumatico).

Los siguientes robots de Intelitek se pueden integrar en un entorno de OpenCIM:
Robots controlados por Scorbase:

e SCORBOT-ER 4u

e ASRS-36u

e ASRS-36uX2

e SCORBOT-ER 9Pro

e SCORA-ER 14Pro

e MH5F con FS100 y controladores XtraDrive
Robots controlados por ACL.:

e SCORBOT-ER 5, SCORBOT-ER 5 Plus

e SCORBOT-ER7

e SCORBOT-ER 9

e SCORA-ER 14

¢ PERFORMER-MK3

e Performer-SV3 con controlador BRC

o MK2

e Square ASRS
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Mande Manud

Figura 2-7: Robot, controlador, mando manual y computadora que
funciona como administrador del puesto

Los robots de Intelitek se pueden operar utilizando ACL o Scorbase como lenguaje de
programacion. Cada lenguaje de programacion utiliza un controlador de dispositivo para
comunicarse con el software de OpenCIM Manager.

Los programas robéticos indican al robot qué camino debe seguir y qué tarea debe realizar al
llegar a destino. El controlador (ACL, USB o USB PRO) constituye la fuente de
alimentacion del robot, y lo mueve al controlar la potencia que envia a los motores que estan
dentro del robot.

El controlador puede controlar robots y dispositivos periféricos (por ejemplo lector de
codigo de barras, mesa de coordenadas X Y) en forma simultanea. Los dispositivos
periféricos de CIM se conectan a los puertos auxiliares de E/S del controlador y a los puertos
RS232. Todos los puertos (robot, E/S, RS232) se pueden controlar utilizando programas
robaticos.

Maguinas de procesamiento

Las maquinas de procesamiento procesan las piezas de conformidad con programas de
procesamiento que almacenan en su memoria. CIM Manager lleva un control de los
programas que residen en la memoria de una maquina y descarga un nuevo programa cuando
es necesario para procesar una proxima pieza.

OpenCIM puede establecer una interfaz con maquinas que utilizan lineas de E/S o una
interfaz RS232 para controlar operaciones tales como abrir/cerrar una puerta,
encender/apagar la maquina, etcétera. Las lineas de estado proporcionan informacién, como
por ejemplo si una puerta estéa abierta o cerrada y cuando finaliza un proceso.
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Control y optimizacion de CIM

Para entender como se controla la celda de OpenCIM, es necesario observar sus elementos
de control, los canales de comunicacion que cada elemento utiliza para controlar los
dispositivos y la red que conecta los diversos elementos de control en un todo integrado.

El sistema OpenCIM consta de varios modulos de software que llevan a cabo funciones de
mando, control y vigilancia:

« Software Virtual CIM Setup.

« Software CIM Manager con mddulos integrados (Storage Definition
(Definicion de almacenamiento), Machine Definition (Definicion de
maquina), Part Definition (Definicion de pieza), MRP, etcétera).

« Administradores de dispositivos (controladores de dispositivo que se
encuentran en la computadora del puesto).

« Conveyor Manager (Administrador de cinta transportadora)
(controlador de dispositivo de PLC que se encuentra en la
computadora del puesto).

« Graphic Tracking (integrado en CIM Manager y/o como modulo
externo).

OpenCIM utiliza la siguiente estrategia de control distribuido:

« Cada computadora que funciona como administrador del puesto
gjecuta un conjunto de controladores de dispositivo que controlan los
dispositivos en ese puesto.

« Un PLC controla el funcionamiento de la cinta transportadora.

« CIM Manager ofrece el nivel de control més alto e integra las
actividades de toda la celda. Envia mensajes de comando a los
diversos controladores de dispositivo a través de la red. Estas
unidades intentan ejecutar el comando y responder con mensajes de
estado que describen los resultados.

¢, Qué es la optimizacion?

En la produccion maltiple (cuando se produce méas de una pieza en un ciclo de fabricacion),
es preciso optimizar la sincronizacion de la temporizacion para maximizar las
funcionalidades del sistema a un costo minimo. A este proceso se lo denomina optimizacion
del sistema.

Existen dos tipos de métodos de optimizacién del sistema. En el primer método, se define el
cronograma con antelacion y se prepara un cronograma detallado para cada maquina. En el
segundo método, se define un conjunto de reglas segln las cuales actla el sistema, y durante
el tiempo de ejecucion se toman decisiones de acuerdo con ese conjunto de reglas. El
enfoque de optimizacion que utiliza OpenCIM implementa este segundo método, que
permite que el sistema supere fallas, imprecisiones y suposiciones erroneas y a la vez
proporcione un sistema eficiente.

En un sistema de CIM, los factores de tiempo, costo y calidad determinan la eficiencia del
rendimiento del sistema en general. Estos factores son las funciones objetivo de los distintos
algoritmos (o del sistema). Generalmente se utilizan combinaciones de estos tres factores en
un ciclo de fabricacion de CIM. Hay factores adicionales que también pueden afectar el
rendimiento de la celda de CIM, como por ejemplo el tipo de maquina.

CIM Manager controla la eficiencia de un ciclo de fabricacion al realizar las siguientes
tareas:
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o Programacion: CIM Manager determina el cronograma segun el
cual una pieza se liberaré del almacenamiento y en qué orden.

« Despacho: CIM Manager determina qué pieza se procesara en qué
maquina y cuando.
El modulo CIM Optimization Definition controla las tareas de programacién y despacho,
como se describe en la seccion Optimizacion dentro del Capitulo 7, Programas Utilitarios de
CIM Manager.

Modulos CIM Definition

CIM Manager mantiene la base de datos de OpenCIM que contiene informacién sobre la
configuracion fisica y de comunicaciones de la celda, el inventario de materias primas y
piezas, los procesos de fabricacion, las definiciones de piezas y las 6rdenes. El software
interactivo le permite definir lo siguiente:

« Ladisposicion de las maquinas y los puestos en la celda de CIM.

« Las maquinas y los procesos de produccién que éstas pueden realizar.
« Lalista de materiales utilizados para producir cada pieza.

« Una orden que especifique qué piezas usted desea producir.

« El contenido de todas las ubicaciones de almacenamiento.

Los modulos CIM Definition también le permiten realizar una copia de seguridad y restaurar
la informacién anterior.

Los médulos CIM Definition generalmente se ejecutan en la misma computadora que se
utiliza para CIM Manager. Cada uno de estos mddulos crea archivos de datos en formato
DBF. Estos archivos se pueden ver y editar con un editor dBASE, o con la herramienta de
base de datos (DataBase Tool) que se puede activar desde el software CIM Manager (para
obtener mas informacion consulte el Capitulo 6: Operacién de CIM Manager). También se
los puede modificar utilizando una aplicacién proporcionada por el usuario (por ejemplo
utilizar un programa de MRP para crear un archivo de pedido).

CIM Manager

CIM Manager lleva a cabo las siguientes funciones basicas:

« Evalda el plan de produccidn: introduce en el plan de produccion
detalles sobre cdmo producir las piezas que se solicitan en un pedido.

« Ejecuta el plan de produccion: controla y vigila el equipo de CIM
para producir las piezas segun la especificacion del plan de
produccion.

El programa CIM Manager proporciona control centralizado de las actividades de
produccion en linea. Envia comandos a los dispositivos del puesto y recibe respuestas que le
permiten realizar un seguimiento del flujo de piezas durante la produccion.

Una vez que se ha preparado el plan de produccién, usted puede emitir comandos para
comenzar y detener la produccién desde CIM Manager. Cuando usted inicia la produccion,
CIM Manager comienza a enviar comandos a las computadoras que funcionan como
administrador del puesto, a través de la red LAN, para lo siguiente:
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« Dirigir el flujo de piezas entre los puestos en la cinta transportadora.

« Reunir en un puesto (por ejemplo en una estanteria de
almacenamiento) las piezas que se necesitan para llevar a cabo una
operacion de montaje.

« Sincronizar los procesos que se pueden realizar en forma simultanea
y aquellos que se deben realizar en forma consecutiva.

CIM Manager ejecuta una maquina virtual que se corresponde con cada maquina fisica en el
sistema de CIM. Esta maquina virtual lleva un control del estado y de la cola de piezas en la
maquina fisica. CIM Manager utiliza esta informacion para decidir cuando enviar mensajes
de encaminamiento para llevar piezas a la maquina.

Administrador del puesto

Una computadora que funciona como administrador del puesto (Station Manager) se puede
conectar a diversos robots y diversas maquinas. Para comunicarse con el controlador, ejecuta
un controlador de dispositivo independiente para cada dispositivo conectado a esta
computadora. Estos controladores de dispositivo se ejecutan simultaneamente en ventanas
individuales utilizando las capacidades multitareas de MS-Windows. Se dice que una
computadora que ejecuta un conjunto de controladores de dispositivo de OpenCIM actla
como administrador del puesto. Estos controladores de dispositivo llevan a cabo las
siguientes funciones:

« Traducen los comandos de OpenCIM a instrucciones comprensibles
para los dispositivos del puesto.

 Traducen la informacidn de estado de un dispositivo a mensajes de
OpenCIM y envian los mensajes a las entidades de OpenCIM
correspondientes.

« Permiten al usuario controlar en forma interactiva dispositivos tales
como maquinas de CNC, robots y otros dispositivos del puesto.

« Descargan programas de c6digo G a una maquina de CNC.

Si se lo desea, la computadora del puesto se puede utilizar para manejar el puesto como una
celda de fabricacion auténoma. Cada controlador de dispositivo en una computadora del
puesto tiene un panel de control que ofrece esta posibilidad.

Requerimientos de la computadora en OpenCIM

El sistema OpenCIM ofrece una gran flexibilidad en cuanto a la manera en que se utilizan las
computadoras en toda la celda. Usted puede controlar el grado de procesamiento distribuido
en el entorno de OpenCIM bas&ndose en la manera en que asigna los siguientes médulos de
software a las computadoras:

o CIM Manager

« Device Manager (por ejemplo controlador de dispositivo de
OpenCIM)

« Graphic Tracking

En una celda de CIM ocupada, el rendimiento se mejora al instalar la mayoria de los
maddulos de software anteriores en una computadora independiente. En este caso, cada
puesto tendria una computadora dedicada que funciona como administrador del puesto. Se
utiliza una red LAN para conectar todas las computadoras que ejecutan el software de
OpenCIM. Los mddulos de software de OpenCIM utilizan esta red LAN para intercambiar
informacion.
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En el otro extremo, todos los modulos de software de OpenCIM anteriores se podrian cargar
en una computadora de alto rendimiento. Multiples modulos de software de OpenCIM se
pueden ejecutar en la misma computadora dentro del entorno multitareas que ofrece
Windows. En este caso, la comunicacion entre modulos es interna, ya que el sistema
operativo proporciona los servicios. Cuando se utiliza una sola computadora no se requiere
una red LAN, si bien la configuracion de red de la computadora se debe configurar
igualmente para TCP/IP.

También es posible utilizar configuraciones intermedias. Por ejemplo, se puede utilizar una
computadora para ejecutar tanto el médulo CIM Manager como el controlador de dispositivo
de PLC. Una Unica computadora que funciona como administrador del puesto se puede
conectar a dispositivos en diferentes puestos.
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Figura 2-9: Mddulos de OpenCIM concentrados en una sola
computadora

Los siguientes son los requerimientos de la computadora para el software de OpenCIM:
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« Pentium 4 Dual Core con procesador de 3 GHz o superior

« Memoria RAM minima de 512 MB (2 GB para Windows Vista/7)

e Unidad de CD

« Windows XP/Vista/7 (32/64 bits)

« Unidad de disco rigido con 1 GB de espacio libre como minimo

« Pantalla de gréficos Super VGA o superior, con 256 colores como
minimo

« Tarjeta de interfaz LAN totalmente compatible con Windows

e Puerto USB

o Puertos RS232 independientes en la computadora para cada
dispositivo de hardware que utiliza un puerto RS232

« Mouse o dispositivo de puntero similar

Los siguientes son los requerimientos minimos de la computadora:
« Pentium 4 Dual Core con procesador de 2 GHz
e Memoria RAM de 512 MB
« Unidad de CD
o Windows XP Professional (32/64 bits)
« Unidad de disco rigido con 1 GB de espacio libre como minimo
« Pantalla de gréficos Stper VGA o superior, con 256 colores como
minimo
« Tarjeta de interfaz LAN totalmente compatible con Windows
o Puerto USB
« Puertos RS232 independientes en la computadora para cada
dispositivo de hardware que utiliza un puerto RS232
Version de Windows admitida (32/64 bits):
& _ )
e  Windows XP Professional
o Windows Vista (Ediciones Home Premium/Business/Ultimate)
o Windows 7 (Ediciones Home Premium/ Enterprise/ Professional/ Ultimate)

Nota

Ao Si se utiliza una computadora para multiples funciones, debe ser lo suficientemente
potente para hacer frente al flujo de informacion en el entorno en tiempo real de
OpenCIM. Por ejemplo, se necesitaria una computadora de muy alto rendimiento para
ejecutar el programa CIM Manager, controlar la cinta transportadora, funcionar como
administrador del puesto y mostrar la representacion gréafica de la produccion en tiempo
real, todo en forma simultanea.

Nota
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Controladores de dispositivo

Cada dispositivo en un puesto es controlado por un controlador de dispositivo de OpenCIM
gue se ejecuta en la computadora que funciona como administrador del puesto. Un
controlador de dispositivo traduce los mensajes de OpenCIM en dos direcciones:

« Los mensajes de instrucciones de OpenCIM a un conjunto de
comandos comprensibles para el dispositivo objetivo.

« Una respuesta del dispositivo a un mensaje de estado de OpenCIM.

Después de que el controlador de dispositivo traduce una instruccién y la convierte en un
comando, envia el comando a la maquina o el robot de destino.

Las instrucciones de OpenCIM pueden provenir de:
o CIM Manager.
« Otros controladores de dispositivo de OpenCIM.
« Lainterfaz de usuario del controlador de dispositivo.
« Programas de aplicaciones del usuario.

Cuando un dispositivo envia una respuesta, el controlador de dispositivo traduce esta
informacién a un formato de mensaje de OpenCIM estandar. Luego envia esta informacion
de la siguiente manera:

« Informacion de estado del dispositivo a CIM Manager.
« Datos de produccion en tiempo real al médulo Graphic Tracking.

« Mensajes designados de un dispositivo a un proceso definido por el
usuario que esta vigilando este dispositivo.

« Mensajes especificos a otros controladores de dispositivo.

Se ejecuta una copia independiente de un controlador de dispositivo en una computadora que
funciona como administrador del puesto para cada dispositivo en el puesto. Cada controlador
de dispositivo cuenta con un panel de control que le permite hacer lo siguiente:

« Observar en pantalla los mensajes de comando y de respuesta a
medida que se envian desde y hacia un dispositivo.

« Emitir comandos a un dispositivo en forma interactiva y observar sus
respuestas en pantalla.

« Capturar todos los comandos y todas las respuestas en un archivo de
registro si usted desea analizar el comportamiento de un dispositivo.

Los parametros que controlan la operacidn de cada controlador de dispositivo se encuentran
en los archivos de configuracion del controlador de dispositivo (ACLVD1.INI,
CNCVDL.INI). Usted puede ver y cambiar estos parametros al editar este archivo con un
editor de texto.
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Controladores de dispositivo roboético

El controlador de dispositivo rob6tico se comunica con un controlador robético, que controla
los robots (incluido el ASRS). Este controlador de dispositivo robético recibe mensajes de
comando de CIM Manager para llevar a cabo operaciones robéticas. El controlador de
dispositivo robdtico luego traduce estas solicitudes transformandolas en comandos para
ejecutar los programas rob6ticos correspondientes en el controlador rob6tico. Cuando el
controlador ha terminado de mover el robot, envia un mensaje de confirmacién al
controlador de dispositivo, que a su vez lo reenvia a CIM Manager.

Los siguientes controladores de dispositivo robético se utilizan en la fabricacion integrada
por computadora (CIM):

« Controlador de dispositivo de ACL.: el controlador de dispositivo
de ACL utiliza un puerto RS232 en la computadora que funciona
como administrador del puesto para comunicarse con el controlador
de ACL

« Controlador de dispositivo de Scorbase para el controlador USB:
el software Scorbase opera el controlador USB utilizando el
controlador de dispositivo de Scorbase (que reside en el software).

« Controlador de dispositivo de Scorbase para el controlador USB-
Pro: el software Scorbase para el controlador USB-Pro opera el
controlador USB-Pro utilizando el controlador de dispositivo de
Scorbase (que reside en el software).

« Controlador de dispositivo de Scorbase para controladores NXC
100 y XtraDrive: el software Scorbase para los controladores
NXC100 y XtraDrive opera los controladores NXC100 y XtraDrive,
utilizando el controlador de dispositivo de Scorbase para
controladores NXC100 y XtraDrive (que reside en el software).

« Controlador de dispositivo de Scorbase para controladores
FS100 y XtraDrive: el software Scorbase para los controladores
FS100 y XtraDrive opera los controladores FS100 y XtraDrive,
utilizando el controlador de dispositivo de Scorbase para
controladores FS100 y XtraDrive (que reside en el software).

La principal operacion que realiza un robot es recoger y colocar (pick-and-place). Recoger y
colocar significa tomar una pieza de un lugar (origen) y colocarla en otro lugar (destino). Por
ejemplo, una operacion comun de recoger y colocar incluye tomar una pieza de una plantilla
y colocarla en una maquina de CNC. A las coordenadas para cada operacion de recoger y
colocar se las define con antelacion y se les asigna un ID de ubicacion. CIM Manager envia
al controlador un comando de recoger y colocar que incluye dos IDs de ubicacion (origen y
destino).

La trayectoria real que sigue un robot cuando se mueve de una ubicacion de origen a una
ubicacion de destino se define en un programa robético que reside en el controlador robético.
El sistema de CIM no est4 involucrado en las complejidades del movimiento del robot.
Solamente envia comandos de recoger y colocar que especifican la accion que se debe
realizar, no cémo se la debe realizar.

En configuraciones especificas de puestos de CIM, el controlador robético también controla
los diversos dispositivos (como por ejemplo lectores de cédigo de barras y maquinas de
CNC). En algunos casos, la comunicacion entre CIM Manager y estos dispositivos se maneja
a través de los controladores de dispositivo robético al activar un programa robético que es
responsable de comunicarse con el dispositivo. Esto se lleva a cabo segun la configuracion
de ACL o USB, de la siguiente manera:
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« Configuracion de ACL.: el puerto RS232 del dispositivo periférico
(por ejemplo maquina de CNC o lector de cédigo de barras) se
conecta al controlador de ACL y es controlado por un programa de
ACL. El controlador de dispositivo de ACL entonces activa este
programa para operar el dispositivo. Por ejemplo, escribe un cédigo
especifico en la linea RS232 que esta conectada al dispositivo.

« Scorbase para el controlador USB: el puerto RS232 del dispositivo
periférico (como por ejemplo maquina de CNC o lector de cddigo de
barras) se conecta al puerto PC COM y es controlado por el programa
de Scorbase. El controlador de dispositivo de Scorbase entonces
activa la subrutina apropiada para activar el dispositivo. Por ejemplo,
escribe un cddigo especifico en la linea RS232 que esta conectada al
dispositivo.

« Scorbase para el controlador USB PRO: el puerto RS232 del
dispositivo periférico (como por ejemplo maguina de CNC o lector
de codigo de barras) se conecta al puerto PC COM vy es controlado
por el programa de Scorbase para el controlador USB-PRO. El
controlador de dispositivo de Scorbase para el controlador USB-PRO
entonces activa la subrutina apropiada para activar el dispositivo. Por
ejemplo, escribe un cddigo especifico en la linea RS232 que esta
conectada al dispositivo.

« Scorbase para NXC100: el puerto RS232 del dispositivo periférico
(como por ejemplo maquina de CNC o lector de codigo de barras) se
conecta al puerto PC COM y es controlado por el programa de
Scorbase para el controlador NXC100 y el controlador XtraDrive. El
controlador de dispositivo de Scorbase para los controladores
NXC100 y XtraDrive entonces activa la subrutina apropiada para
activar el dispositivo. Por ejemplo, escribe un cddigo especifico en la
linea RS232 que esta conectada al dispositivo.

« Scorbase para FS100: el puerto RS232/TCP/IP del dispositivo
periférico se conecta a la computadora (puerto COM o puerto LAN)
y es controlado por el programa de Scorbase para el controlador
FS100 y el controlador XtraDrive. El controlador de dispositivo de
Scorbase para los controladores FS100 y XtraDrive entonces activa
la subrutina apropiada para activar el dispositivo. Por ejemplo,
envia/recibe comandos especificos a través de la linea RS232/LAN
que esta conectada al dispositivo.
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Controlador de dispositivo de maquinas de CNC

OpenCIM utiliza un controlador de dispositivo de CNC que establece una interfaz con
cualquier maquina de CNC que utiliza lineas de E/S o una interfaz RS232 para recibir
comandos e informar el estado de la méaquina. Este controlador de dispositivo se puede
adaptar para trabajar con cualquier maguina de CNC que emplee un lenguaje incorporado
para escribir breves rutinas de interfaz. EI controlador de dispositivo de CNC puede
controlar una maquina, leer el estado de una méaquina, enviar mensajes de estado a otras
entidades de CIM y descargar programas de codigo G para la maquina que utiliza una
interfaz RS232.

La siguiente es la secuencia normal de acontecimientos:

« CIM Manager proporciona instrucciones al robot para que éste
cargue una pieza en la maquina de CNC.

« El controlador de dispositivo de CNC recibe un comando para
procesar una pieza.

« El controlador de dispositivo activa la correspondiente linea de salida
para encender la maquina.

« El controlador de dispositivo espera que termine la operacién al
vigilar una linea de estado.

« El controlador de dispositivo envia un mensaje de estado a CIM
Manager.

« CIM Manager proporciona instrucciones al robot para que éste retire
la pieza de la maquina de CNC.

El siguiente modelo de situacién demuestra el papel que cumple el controlador de dispositivo
de CNC:

1. CIM Manager envia un comando al controlador de dispositivo de CNC
para descargar un archivo de cédigo G necesario para mecanizar una
proxima pieza.

2. Cuando un robot esta listo para insertar una pieza en la maquina de CNC,
su programa de Scorbase o ACL envia comandos a la maquina de CNC
para hacer lo siguiente:

e Abrir la puerta de la maquina de CNC.
e Abrir la placa de sujecion/ mordaza de la maquina de CNC.

3. El robot inserta la pieza en la placa de sujecion/ mordaza. El programa de
Scorbase 0 ACL envia comandos a la maquina de CNC para hacer lo
siguiente:

e Cerrar la placa de sujecion/ mordaza de la maquina de CNC.
e Cerrar la puerta de la maquina de CNC.

4. CIM Manager espera que las lineas de estado indiquen que la pieza esta en
su lugar, lista para ser mecanizada.

5. CIM Manager envia una sefial a la maquina de CNC (a través del
controlador de dispositivo de CNC) para comenzar a mecanizar la pieza.

6. El controlador de dispositivo de CNC espera que una linea de estado le
indique que la operacion de mecanizado ha finalizado.

7. El controlador de dispositivo de CNC envia un mensaje de estado
“Operation Complete” (Operacion completada) a CIM Manager. A su vez,
CIM Manager envia un comando al controlador de ACL para indicar al
robot que ahora puede retirar la pieza de la maquina de CNC.
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8. El programa de Scorbase o ACL envia comandos al controlador de
dispositivo de CNC para hacer lo siguiente:

e Abrir la placa de sujecién.
e Abrir la puerta.

9. El programa de Scorbase o ACL indica al robot que retire la pieza. Luego
envia un mensaje de estado a CIM Manager en el que avisa que la
descarga ha finalizado.

El controlador de dispositivo de CNC puede comunicarse con una maquina utilizando una
interfaz RS232 o una tarjeta de E/S especial en la computadora que funciona como
administrador del puesto. En el caso de una interfaz de E/S, cada linea de estado y cada linea
de comando de una maquina se conectan a esta tarjeta.

En la mayoria de los casos, el controlador de dispositivo de CNC utiliza el controlador de
dispositivo de ACL o el controlador de dispositivo de Scorbase para comunicarse con la
maquina en el nivel de RS232 y de E/S.

Debido a que las méaquinas de CNC de distintos fabricantes tienen diferentes conjuntos de
lineas de estado y lineas de comando, el controlador de dispositivo de CNC utiliza un
lenguaje de control flexible, denominado Intérprete de lenguaje de CNC (CLINT), para
interactuar con la maquina. Este lenguaje le permite adaptar el controlador de dispositivo a
las caracteristicas y la configuracién de cableado de una maquina especifica al escribir un
conjunto de rutinas personalizadas. Cuando llega una pieza a una maquina de CNC, el
controlador de dispositivo de CNC recibe un comando para ejecutar la rutina CLINT
correspondiente para procesar esta pieza.

Controlador de dispositivo de PLC

El controlador de dispositivo de PLC se comunica con el controlador l16gico programable que
dirige la operacion de la cinta transportadora. Este controlador de dispositivo recibe
mensajes de CIM Manager acerca del contenido y destino de los palets que se desplazan por
la cinta transportadora. El controlador de dispositivo de PLC traduce estos mensajes
transformandolos en comandos comprensibles para el PLC.

Cuando el PLC detecta que un palet llega a un puesto o sale del mismo, envia un mensaje de
estado al controlador de dispositivo de PLC en una computadora que funciona como
administrador del puesto. A su vez, este controlador de dispositivo traduce el mensaje al
formato OpenCIM estandar. Luego transmite el mensaje a CIM Manager, al médulo Graphic
Tracking y a cualesquiera aplicaciones del usuario gque se hayan registrado para recibir este
tipo de mensaje.

El panel de control del controlador de dispositivo de PLC indica el destino de cada palet y
puede mostrar qué palet se encuentra en cada puesto. También le permite emitir en forma
interactiva comandos para detener un palet en un puesto.

El PLC normalmente se conecta a una computadora que funciona como administrador del
puesto (utilizando una conexidon RS232). Esta computadora se comunica con la computadora
CIM Manager utilizando la red LAN.

OpenCIM puede admitir cualquier tipo de PLC. Si un PLC no puede admitir la tabla de
consulta de palet en su memoria, esta informacion se guarda en la computadora que funciona
como administrador del PLC. Sin embargo, se obtiene un mejor rendimiento cuando la tabla
de consulta se guarda en el PLC. Esta disposicion elimina la sobrecarga de la comunicacion
serial asociada con la realizacion de frecuentes consultas cada vez que un palet pasa por un
puesto.
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Controladores de dispositivo de control de calidad

OpenCIM utiliza un conjunto de controladores de dispositivo para comunicarse con
diferentes tipos de dispositivos de control de calidad, como por ejemplo los siguientes:

« Sistemas de vision (Viewflex, ROBOTVISIONpro).
« Maquina de medicion por coordenadas (CMM).

« Escéneres de medicion laser, calibres.

« Lectores de cddigo de barras (BCR).

« Lectores de RFID (RFIDR).

Estos controladores de dispositivo reciben instrucciones de CIM Manager para realizar una
comprobacion de control de calidad predefinida a una pieza. Estas instrucciones especifican
el tipo de prueba a realizar y el rango de resultados aceptables. Las pruebas de control de
calidad para cada pieza se definen segln las instrucciones de cada dispositivo de control de
calidad.

Un controlador de dispositivo de control de calidad traduce los mensajes de OpenCIM
transformandolos en comandos comprensibles para su dispositivo de control de calidad
asociado. El controlador de dispositivo puede comunicarse con los dispositivos de control de
calidad conectados a una computadora que funciona como administrador del puesto 0 a un
controlador de ACL a través de una interfaz RS232 o un puerto de E/S. Cuando el
dispositivo de control de calidad realiza una prueba, envia el resultado de la misma al
controlador de dispositivo de control de calidad en la computadora que funciona como
administrador del puesto. Este controlador de dispositivo traduce el mensaje al formato
OpenCIM estandar. Luego envia este mensaje de estado a CIM Manager.

El panel de control de cada controlador de dispositivo de control de calidad le permite
observar los resultados de cada prueba de control de calidad. También le permite emitir en
forma interactiva comandos a un dispositivo de control de calidad o enviar mensajes de
estado a CIM Manager.
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Redes de comunicacion de OpenCIM

Esta seccidn describe en detalle cada una de las siguientes redes de comunicacion: E/S,

RS232 y LAN.
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LAN

CIM Manager y los controladores de dispositivo intercambian comandos y mensajes de
estado a través de la red de OpenCIM. Esta red se basa en el protocolo de comunicacion
TCP/IP de Windows. Cada modulo (administrador, controladores de dispositivo) en el
protocolo TCP/IP cuenta con dos sockets de comunicacién, el servidor y el cliente. Un
socket representa un punto terminal para la comunicacion entre procesos dentro de una red.
Tanto el servidor como el cliente tienen una direccién IP y un nimero de puerto que son
Unicos. Lared de OpenCIM entrega el mensaje de forma transparente a la aplicacion de
destino no obstante ésta se esté ejecutando en la misma computadora o en una computadora
conectada a través de una red LAN.

OpenCIM utiliza una red LAN para intercambiar informacién entre médulos de software que
se ejecutan en computadoras independientes. Cuando los siguientes mddulos de software se
configuran para ejecutarse en distintas computadoras, la red LAN les permite intercambiar
comandos e informacién de estado en tiempo real:

« El software CIM Manager.

« El software de controlador de dispositivo.

 La computadora de seguimiento grafico (Graphic Tracking).

« Cualquier computadora que ejecuta aplicaciones proporcionadas por
el usuario que estan en interfaz con OpenCIM.

OpenCIM utiliza lared LAN para:

« Enviar comandos de CIM Manager a los controladores de dispositivo
(por ejemplo datos tales como namero de ID de la pieza, tarea a
realizar, maquina a utilizar, etc.).

« Enviar mensajes de estado de produccién en tiempo real de los
controladores de dispositivo a CIM Manager.

« Permitir que los controladores de dispositivo recuperen programas de
control (por ejemplo programas de codigo G) guardados en el
servidor.

« Enviar mensajes de estado de produccion en tiempo real al software
Graphic Tracking.

« Transferir mensajes de CIM entre distintos controladores de
dispositivo.

« Transferir mensajes de CIM entre dispositivos y una aplicacion del
usuario gue se ejecuta en una computadora en red.

« Realizar una copia de seguridad central y restaurar todas las
computadoras conectadas a la red LAN.

OpenCIM puede utilizar cualquier red LAN que utiliza un protocolo TCP/IP admitido por
Windows para transferir y enviar mensajes en tiempo real.
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RS232

Una interfaz RS232 (también conocida como puerto serial o puerto de comunicacion en una
computadora) es un puerto de comunicacion de datos de baja velocidad que generalmente
transmite y recibe informacion a una velocidad de entre 300 y 19.200 bits por segundo (bps).
Los datos se transmiten en serie, es decir, un bit por vez. Hay una linea independiente para
transmitir y otra para recibir datos.
Los siguientes dispositivos OpenCIM utilizan conexiones RS232:

Computadoras  Las computadoras que funcionan como administrador del puesto utilizan

que funcionan  |as conexiones RS232 para:

como P .

administrador . Desc_:argar prqgramas en maquinas de procesamiento.

del puesto « Enviar mensajes de OpenCIM a/desde un controlador de ACL.

« Proporcionar una interfaz terminal para programar los
controladores de ACL.

« Enviar mensajes de OpenCIM a/desde otros dispositivos de
puesto como por ejemplo sistemas de control de calidad.
PLC La computadora que funciona como administrador del PLC utiliza la
conexion RS232 para:
« Enviar informacion sobre el destino de los palets al PLC.
« Enviar comandos al PLC.
« Recibir mensajes de estado del PLC.

Dispositivos Los dispositivos periféricos se pueden conectar a los puertos RS232 de
periféricos un controlador de ACL (por ejemplo lector de cddigo de barras).

Entradas/Salidas

Se pueden utilizar conexiones de E/S para activar/desactivar dispositivos de produccion y
transmitir informacion binaria acerca del estado de un dispositivo. Un cable independiente
lleva cada sefial de E/S. Las conexiones de E/S usan una sefial de corriente continua de bajo
voltaje. El voltaje exacto depende de las especificaciones de los dispositivos que se conectan.

Las conexiones de E/S se utilizan solamente para propdsitos de sefializacion. Una sefial de
salida nunca se deberia utilizar para accionar directamente un equipo eléctrico. En este caso,
la sefial de salida se deberia regular a través de un relé u otro dispositivo, para evitar una
sobrecarga en el circuito.

Los siguientes dispositivos de CIM utilizan conexiones de E/S:
e PLC (para subir y bajar los topes de piston).

« Sensores magnéticos en los puestos de cinta transportadora que se
utilizan para enviar los ID de palet al PLC.

« Magquinas de procesamiento (para operar la maquina e informar sobre
su estado).

« Dispositivos conectados a los puertos de E/S de un controlador de
ACL (por ejemplo un destornillador automatico, una pinza neumatica
de un robot, etcétera).
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Integracion

En las secciones anteriores se le proporciond una descripcién general de toda la celda. Esta
seccion describe la integracion de diversos sistemas y dispositivos al considerar la secuencia
de acontecimientos cuando se traslada una pieza de un puesto a otro para su procesamiento.

Cuando el usuario activa una orden de produccién, CIM Manager genera un plan de
produccién. Este plan incluye las piezas a procesar, los puestos donde se procesaran y las
actividades de produccidn por las que atravesaran.

En el modelo de situacidn que se presenta a continuacion, se traslada un cubo desde donde
estd almacenado en el ASRS a un puesto de CNC donde se lo mecaniza y se lo convierte en
una caja. La tabla siguiente brinda una descripcion paso a paso del flujo de informacion a
través del sistema de CIM en relacion con la fabricacion de una caja. Es necesario observar
que las operaciones gue se incluyen en el mismo recuadro se realizan simultdneamente.

Origen del Destino del Contenido del mensaje
mensaje mensaje (Mensajes de comando en letra com(n)
(Mensajes de estado en cursiva)

Puesto de ASRS

CIM Manager =PLC Stop the next empty pallet that arrives at the
ASRS station (Detener el siguiente palet vacio
que llegue al puesto de ASRS).

PLC =CIM Manager Empty pallet has arrived at the ASRS station (Ha
llegado un palet vacio al puesto de ASRS).

CIM Manager =Controlador de  Use robot to remove a template with a cube from

robot

storage and place it on the pallet (Utilizar el
robot para retirar una plantilla con un cubo del
sitio de almacenamiento y colocarla en el palet).

Controlador de
robot

=CIM Manager

Template is in place on pallet (La plantilla esta
en su lugar en el palet).

CIM Manager

=PLC

Release this pallet from the ASRS station
(Liberar este palet del puesto de ASRS). Stop
this pallet when it arrives at the CNC Station
(Detener este palet cuando llegue al puesto de
CNCQC).

PLC

=CIM Manager

Pallet with cube has arrived at the CNC station
(Ha llegado un palet con cubo al puesto de
CNC).

Puesto de CNC

CIM Manager

=Controlador de
robot

Use robot to remove template from pallet and
place it on buffer of CNC Station (Utilizar el
robot para retirar la plantilla del palet y colocarla
en el bufer del puesto de CNC).

Controlador de
robot

CIM Manager

=CIM Manager

=PLC

Template with part is waiting on buffer of CNC
station (La plantilla con la pieza esta esperando
en el bafer del puesto de CNC).

Release pallet from CNC station (Liberar el palet
del puesto de CNC).
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Origen del Destino del Contenido del mensaje
mensaje mensaje (Mensajes de comando en letra comun)
(Mensajes de estado en cursiva)
CIM Manager =Controlador de  Use robot to place part in CNC machine (Usar el

robot

robot para colocar la pieza en la maguina de
CNC).

Controlador de
robot

=CIM Manager

Part is in CNC machine (La pieza esta en la
maquina de CNC).

CIM Manager

—Maquina de CNC

Use the CNC machine to ream a hole in the cube
to form a box (Utilizar la maquina de CNC para
realizar un agujero en el cubo y formar una caja).

Maquina de CNC

=CIM Manager

Process complete (Proceso terminado). Box
ready (Caja lista).

CIM Manager

CIM Manager

=Controlador de
robot

=PLC

Use robot to place box on template in buffer
(Utilizar el robot para colocar la caja en la
plantilla que esta en el bafer).

Stop next empty pallet at CNC station (Detener
el siguiente palet vacio en el puesto de CNC).

Controlador de
robot

=CIM Manager

Box is in place on template (La caja esté en su
lugar en la plantilla).

PLC =CIM Manager Empty pallet has arrived at CNC station (Ha
Ilegado un palet vacio al puesto de CNC).
CIM Manager =Controlador de  Use robot to place template with box on pallet

robot

(Utilizar el robot para colocar la plantilla con la
cajaen el palet).

Controlador de
robot

=CIM Manager

Template is in place on pallet (La plantilla esta
en su lugar en el palet).

CIM Manager

=PLC

Release pallet from the CNC station (Liberar el
palet del puesto de CNC). Stop this pallet when it
arrives at the Assembly Station... (Detener este
palet cuando llegue al puesto de montaje).
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3

Seguridad

La celda de OpenCIM es un sistema complejo que contiene muchas maquinas distintas,
todas potencialmente peligrosas si no se siguen las préacticas de seguridad apropiadas.
Algunas préacticas de operacion segura se aplican respecto de todas las maquinas, mientras
gue otras son especificas para un dispositivo en particular. Este capitulo presenta las normas
generales de seguridad, seguidas de una breve explicacion sobre los requerimientos de cada
componente, e incluye las siguientes secciones:

« Normas generales de seguridad, describe las normas generales de
seguridad que se deben seguir en el area alrededor de la celda de
OpenCIM.

« Seguridad respecto de los robots y controladores, describe las
normas de seguridad que se deben seguir cuando se utilizan los
robots y controladores de OpenCIM.

« Seguridad respecto de las maquinas de CNC, describe las
instrucciones de seguridad que se deben seguir cuando se utilizan las
maquinas de CNC de OpenCIM.

« Seguridad respecto de los sistemas ASRS, describe las
instrucciones de seguridad que se deben seguir cuando se utilizan los
sistemas de almacenamiento de ASRS de OpenCIM.

« Seguridad respecto de la cinta transportadora y del PLC, describe las
instrucciones de seguridad de la cinta transportadora y del PLC.

Ademas, los manuales del usuario de todos los robots y todas las maquinas de CNC incluyen
descripciones completas de los procedimientos de seguridad y las advertencias para estos
dispositivos. Se recomienda encarecidamente al usuario leer estos manuales antes de trabajar
con los dispositivos.

& No utilice ningln equipo de OpenCIM antes de haber leido los lineamientos de

' Advertencial seguridad que se incluyen en este capitulo.
] H
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Normas generales de seguridad

Se deben seguir las siguientes normas al estar cerca de las maquinas méviles en la celda de
CIM, como por ejemplo robots, sistemas ASRS o cinta transportadora.

Advertencia! Tenga cuidado cuando esté en el area de la celda de CIM.

« Asegurese de conocer la ubicacién del interruptor de
encendido/apagado y de los interruptores de cierre de emergencia de
los siguientes equipos:

e Controlador de robot

e Cinta transportadora de palets

e Maquinas de CNC

« Esté alerta, dado que cualquier equipo inactivo podria arrancar
subitamente. Toda la maquinaria de CIM se puede encender y apagar
inesperadamente a través de un control por computadora.

« Tenga especial cuidado cuando esté cerca de los robots, dado que se
pueden encender sin aviso y mover de maneras inesperadas.

« Los miembros de un grupo deberian tener cuidado de que no haya
muchas personas juntas demasiado cerca de un equipo mavil cuando
observan actividades en un puesto en particular.

« No se acerque a un dispositivo mévil cuando el mismo esté
funcionando. Tenga cuidado de mantener el cabello, las prendas de
vestir (especialmente las mangas muy sueltas) y los articulos de
joyeria lejos del mecanismo.

« No coloque los dedos en un dispositivo mientras el dispositivo esta
en marcha, ya que podrian quedar atrapados en el mecanismo.

« Mantenga el area de trabajo limpia y despejada.

« No sobrepase la capacidad de carga de un dispositivo.

« Apague un dispositivo antes de intentar realizar ajustes, llevar a cabo
mantenimiento o medir una pieza.
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Seguridad respecto de los robots y controladores

Se debe tener extremo cuidado al utilizar los robots de OpenCIM. Cualquier imprudencia

podria provocar un dafio fisico al operador y a otras personas que estén cerca.

Coloque una mampara de proteccion o una barandilla alrededor del
robot.

Asegurese de que la base del robot esté adecuadamente atornillada a
una mesa o un pedestal. De lo contrario, el robot puede perder la
estabilidad y caerse durante la operacion.

No aplique fuerza fisica sobre el brazo del robot para cambiar su
posicién o por cualquier otro motivo.

Asegurese de que el brazo del robot tenga suficiente espacio para
operar libremente, en especial durante el retorno a la posicion de
inicio (homing).

Antes de conectar cualquier entrada o salida al controlador, y antes
de acercarse al robot o manipularlo, asegurese de que el interruptor
de alimentacidn principal del controlador esté apagado.

Antes de abrir la carcasa del controlador, asegurese de desconectar el
cable de alimentacion del controlador del enchufe de corriente
alterna. No es suficiente apagar el equipo. La corriente que se
encuentra en el interior del controlador tiene todavia voltajes
peligrosamente altos.

Antes de quitar cualquier fusible, asegurese de apagar el controlador
y desconectar el cable de alimentacién del controlador del enchufe de
corriente alterna.

A Para cancelar de inmediato todos los programas que se estan ejecutando y detener el
movimiento de todos los ejes (por ejemplo robots):

Presione la tecla Abort (Cancelar) o Emergency Stop (Parada de emergencia) en el

Nota

mando manual (TP), o bien
Presione el botdn rojo de emergencia del controlador .

En el controlador de ACL.: Utilice el comando A <Enter> del ACL, o bien
En Scorbase, presione el icono STOP (Detener) en la barra de herramientas.
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Seguridad respecto de las maquinas de CNC

El siguiente listado incluye instrucciones de seguridad en general acerca del uso de las

maquinas de CNC. Asegurese de seguir las normas de seguridad para las maquinas

especificas que se incluyen en su celda.

Use siempre anteojos de seguridad cuando esté cerca de la maquina.
Tenga en cuenta que algunos materiales sueltan esquirlas al ser
procesados, como las barras de laton. Asegulrese de que todas las
personas gue se encuentran cerca de la maquina estén protegidas.

Mantenga alejados a nifios y visitas. Configure la maquina de modo
tal que los nifios o las visitas que no estan familiarizados con la
maquina no puedan encenderla. Proteja la maquina contra su uso no
intencional al quitar la llave del interruptor.

Sujete las piezas y herramientas de manera firme y segura.

Realice los trabajos de medicion y fijacién solamente cuando la
maquina esté detenida.

Retire las llaves de ajuste y otro tipo de Ilaves incluso cuando la
maquina no esta siendo utilizada. Nunca fije las llaves de la placa de
sujecién a una maquina con una cadena o un conector similar.

Trabaje siempre con herramientas afiladas.
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Seguridad respecto de los sistemas ASRS
Esta seccion detalla las instrucciones de seguridad que se deben seguir al utilizar los sistemas
de almacenamiento ASRS de OpenCIM (ASRS-36u, ASRS-36uX2), que se describen en las
secciones que siguen.

ASRS-36u y ASRS-36uX2

El siguiente listado incluye instrucciones de seguridad respecto del uso de los sistemas
ASRS-36u y ASRS-36uX2:
« No entre en el area de trabajo del robot y no toque el robot cuando
esta funcionando.
« Tenga cuidado cuando mueva los robots ASRS-36u y ASRS-36uX2
a través del mando manual.
« Para detener el movimiento del robot USB que asiste a las unidades
ASRS-36u y ASRS-36uX2, realice una de las siguientes operaciones:
o Presione la tecla Abort (Cancelar) o Emergency Stop (Parada de emergencia) en
el mando manual, o
e Presione el boton rojo de emergencia del controlador, o bien

e Utilice el icono Stop (Detener) en la barra de herramientas del software Scorbase.

La apertura de cualquiera de las puertas de plexiglas que contienen a la unidad de ASRS?

&o detendrd automatica e inmediatamente todo movimiento del robot de ASRS. Al cerrarse la
Nota puerta, se reanudara el movimiento.
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Seguridad respecto de la cinta transportadoray del

PLC

El siguiente listado incluye las instrucciones de seguridad respecto de la cinta transportadora
y del PLC:

Asegurese de conocer la ubicacion del interruptor de
encendido/apagado de la cinta transportadora. Para detener de
inmediato la cinta transportadora, simplemente apague este
interruptor.

Mantenga las manos y cualesquier objetos lejos de la unidad
propulsora de la cinta transportadora.
No manipule el motor de la cinta transportadora. No retire las

cubiertas del motor de la cinta transportadora en ninguna
circunstancia.

No toque y no manipule la fuente de alimentacion dentro del PLC
cerca de los motores de la cinta transportadora.

No manipule el interruptor y la caja de conectores de la fuente de
alimentacion de corriente alterna de 100/110/220/240/380 voltios
(segun el dispositivo).
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A4

Instalacion

Este capitulo describe los procedimientos de instalacion y configuracién del software y la
verificacion del sistema, entre otras cosas. Incluye las siguientes secciones:

« Pasos de la instalacion de OpenCIM, describe el orden necesario
para instalar los componentes del sistema OpenCIM.

« Instalacion del software, describe la configuracion de lared y la
instalacion y configuracion del software de OpenCIM.

« Posiciones del robot y retorno a la posicién de inicio, describe cémo
ensefar las posiciones del robot en los puestos de OpenCIM.

« Comprobacion del sistema, describe los procedimientos de
verificacion y ajuste de los componentes de hardware y los
controladores de dispositivo.
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Pasos de la instalacion de OpenCIM

El sistema OpenCIM normalmente se instala siguiendo el orden a continuacion:
1. Montaje del hardware.
2. Conexiones de cableado.

3. Instalacion del software, incluyendo claves de proteccion del software y configuracion
de la red, lo que se describe en la seccion Instalacion de software.
4. Ensefanza de las posiciones del robot, que se describe en la seccion Posiciones del
robot.
5. Control y ajuste de dispositivos, para operacion autbnomay con el sistema, que se
describe en la seccién Comprobacidn del sistema.
Las configuraciones del hardware de OpenCIM varian. Este capitulo presenta los
lineamientos basicos para configurar el equipo de CIM. Se proporcionaran instrucciones de
instalacién adicionales en forma independiente para el equipo y la configuracion especifica
de su celda de OpenCIM.
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Instalacion del software

Esta seccion describe como configurar la red de OpenCIM y cémo instalar y configurar los
diversos componentes de software de OpenCIM, como por ejemplo OpenCIM Projects, Web
Viewer, entre otros.

Configuracion de la red

Luego de instalar Windows y todos los dispositivos de la computadora (unidad de CD ROM,
mouse, tarjeta grafica, tarjeta de red, etc.) en cada computadora que se utilizara en la red de
OpenCIM, configure la red como se describe en el siguiente procedimiento:

Para configurar la red:

1. Defina los grupos de trabajo de la red y los nombres de las computadoras. Los hombres
de las computadoras distinguen mayusculas de minusculas. Recomendamos utilizar
nombres tales como los siguientes:

Grupo de trabajode la CIM
red

Computadora que CIM-MANAGER
funciona como

administrador del

puesto de CIM

Computadoras del CIM-PC1, CIM-PC2, etc., en donde se encuentran los
puesto puestos de trabajo l6gicos (WS1, WS2, etc.) de CIM.

2. Defina el protocolo de red TCP/IP como su protocolo de comunicacion. Seleccione la
direccion IP de la siguiente manera: si su grupo de trabajo de la red es parte de una red
global (es decir, estd conectado a un servidor), escoja la siguiente opcidn: Obtener una
direccion IP automéaticamente.

Si su grupo de trabajo de la red es local (es decir, no esta conectado a un servidor),
defina la direccién IP como, por ejemplo, 200.1.1.1, e incremente el Gltimo digito para
cada computadora adicional.

Para todas las computadoras de CIM, especifique la misma mascara de subred, por
ejemplo 255.255.0.0. Para obtener mas informacion, pdngase en contacto con su
administrador de la red.

3. Si utiliza més de una computadora, es una buena idea verificar que todas las
computadoras estén conectadas a la red.

Para ver los nombres de las computadoras conectadas, siga uno de los procedimientos que se
describen a continuacion.

e En Windows XP:
Haga clic en Start | My Network Places | Entire Network (Inicio | Mis sitios de red
| Toda la red) (en el &rea de la seccion Other Places (Otros sitios) a la izquierda de la
ventana).

e En Windows Vista/7:
Haga clic en Start | Network (Inicio | Red).

Si no ve los nombres de las computadoras, espere unos segundos y presione F5. Si
todavia no aparecen los nombres, verifique nuevamente la configuracién de la red.
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Instalacion del software de OpenCIM

Después de haber configurado la red, el proximo paso es instalar el software de OpenCIM.
El siguiente procedimiento describe como instalar uno de los productos de OpenCIM
(OpenCIM, OpenCIM Offline, OpenFMS). Usted puede cancelar el proceso de instalacion
en cualquier momento al presionar Cancel (Cancelar).

A Por defecto, el software se instalara en la ruta de acceso X:\program files\intelitek\opencim
(en donde X es la unidad del sistema). Si usted ya tiene una version anterior del software en
un directorio con este nombre, seleccione un nombre de directorio diferente para la nueva
instalacion.
Se permite la instalacién de multiples productos en la misma computadora, siempre que
usted cuente con la licencia para cada producto.

Notas

Para instalar el software de OpenCIM:
1. Cierre todas las aplicaciones abiertas e inserte el CD del software de OpenCIM en la
unidad de CD ROM.

e El proceso de instalacion comienza en forma automatica en cuanto usted inserta el
CD, a menos que mantenga presionada la tecla SHIFT mientras inserta el CD.

e Si usted desactiva la ejecucion automatica, debe especificar la unidad de CD
ROM desde la cual se ejecutara el archivo de configuracion de la instalacion que
iniciara la instalacion. En el mend Inicio de Windows, seleccione Run (Ejecutar).
Escriba lo siguiente:

X:\install\setup [en donde X representa la unidad de CD ROM].

2. Enla pantalla de Bienvenida del Asistente de Instalacion, seleccione Next (Siguiente).
Apareceré la ventana License Agreement (Acuerdo de licencia).

OpenCIM - InstallShield Wizard

License Agreement

Please read the lollowing license agreement carefully.

LICENSE AGREEMENT

This document is an agreement between you, the LICENSEE, and Intelitek, Inc [hereinafter
"Intelitek")

BY INSTALLING , OPENING, OR USING THIS SOFTWARE YOU ARE AGREEING TO
BECOME BOUND BY THE TERMS OF THIS AGREEMENT, WHICH INCLUDES THIS|
SOFTWARE LICENSE

If you do not agree to the terms of this agreement, promptly retum the package to the place
where you obtained them.

DEFINITIONS
Licensee:
The current registered user of this product, either an individual or entity.

Original Licensee:
’ The reqistered user of this product prior to any license transfer

Figura 4-1: Ventana Acuerdo de licencia
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3. Leacel acuerdo de licencia de software de Intelitek. Usted debe aceptar los términos de
este acuerdo para completar la instalacion. Si no acepta el acuerdo, no puede continuar
con la instalacion. Para aceptar, haga clic en Yes (Si). Aparecera la ventana Installation
Mode (Modo de instalacion).

.
Installation Moda s —————— . — | 5C |

Installation Mode
=1 e maode thal

& ingtallation mode:

el

OpenCIk Offline
OpenFiS

Projects

‘wieb Viewer- Client
‘wéorkstation Environment

Figura 4-2: Ventana Modo de instalacion
4. Seleccione el producto de OpenCIM que desea instalar y presione Next (Siguiente).
Aparecerd la ventana Project Selection (Seleccion de proyecto).
A La opcién WorkStation Environment (Entorno de puesto de trabajo) es utilizada (por
el personal de soporte técnico) para instalar los componentes del sistema necesarios

Nota para ejecutar controladores de dispositivo desde una computadora que no es la
computadora CIM Manager. Para obtener més informacion, vea la seccion Software

para computadoras de puestos de trabajo.

OpenCIM - InstallShield \Wizard

Figura 4-3: Ventana Seleccidn de proyecto

4-5 OpenCIM
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5. Seleccione los proyectos gue desea instalar.
6. Seleccione la opcién requerida:

o Seleccione OpenCIM Projects (Proyectos de OpenCIM) para agregar los
proyectos de OpenCIM por defecto a su instalacién de OpenCIM existente.
e Seleccione OpenCIM Curriculum Projects (Proyectos de curriculo de

OpenCIM) para agregar los proyectos de curriculo de OpenCIM a su instalacion
de OpenCIM existente.

Nota Usted puede seleccionar una de las opciones anteriores o bien ambas.

7. Haga clic en Next (Siguiente). Aparecera la ventana Web Viewer Configuration
(Configuracién de Web Viewer).

OpenCIM - InstallShield Wizard (=3

Web ¥iewer Configuration

inztallation will install and configure Intermet Information 5 S\ ErvEl Oh Yo

Figura 4-4: Ventana Configuracion de Web Viewer
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8. Marque la casilla Web Viewer y haga clic en Next (Siguiente) para agregar el servidor
de red de Servicios de Informacion de Internet (11S) (necesario para Web Viewer) y
configurar el servidor de red para trabajar con Web Viewer. Aparecera la ventana
Choose Destination Location (Seleccionar ubicacion de destino).

A En Windows XP, el CD de instalacion debe estar dentro de la computadora para
poder instalar el servidor de red.

Nota
OpenCIM - InstallShield Wizard (=3
FI
Figura 4-5: Ventana Seleccionar ubicacion de destino
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9. Haga clic en Next (Siguiente) para instalar en la carpeta por defecto, o bien haga clic en
Browse (Buscar) y seleccione otra carpeta. Aparecera la ventana Select Program Folder

(Seleccionar carpeta del programa).
[ OpenCIM - InstallShield Wizard I,

Select Program Folder

Ple ta program folder

You may type a new folder name

Existing Folders
Microsoft Developer Network
Microsoft Office
Microsoft SOL Server 2005
Microsoft Visual Studio 2008
Microsoft Yisual Studio 6.0
Microsoft Windows SDK vB.08,
OpenClk

Trend Micro OfficeScan Client
W Waorkstation
‘Yahoo! Messenger

3 S ——
Figura 4-6: Ventana Seleccionar carpeta del programa

10. Haga clic en Next (Siguiente) para aceptar el nombre de la carpeta del programa por
defecto. (Usted también puede escribir un nuevo nombre de carpeta o seleccionar otra
carpeta del listado de carpetas existentes).

11. Se muestra en la pantalla la barra de progreso de la instalacion. Cuando las

instrucciones en la pantalla lo indiquen, haga clic en OK (Aceptar) para instalar el icono

de ejecucion de Project Manager en su escritorio.

OpenCIM
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12. Laventana Installation Complete (Instalacion finalizada) aparece cuando la instalacién
ha finalizado satisfactoriamente, como se muestra en la Figura 4-7.

OpenCIM - InstallShield Wizard

InstallShield Wizard Complete

sfully installed Workstation Ensironment,  Click Finish to exit

Figura 4-7: Ventana Instalacion finalizada.
13. Haga clic en Finish (Finalizar) para salir del Asistente InstallShield.

%-zﬂ

Project
El icono de ejecucion de Project Manager ""°"9%"  se agrega al escritorio.
Dped
Project Manager también se puede iniciar al hacer clic en Project Manager , donde se

puede acceder al hacer clic en Start | All Programs | OpenCIM (Inicio | Todos los
programas | OpenCIM).

W £

Las aplicaciones de OpenCIM, CIM Manager y CIM Setup se activan desde la
aplicacion Project Manager que se puede ejecutar desde el icono de acceso directo del
escritorio o desde el menu emergente de OpenCIM.

Consulte el Capitulo 5, CIM Aplicacion Project Manager , para obtener mas informacion.

También se agrega en el Escritorio y en el mend Inicio un acceso directo a la carpeta que
incluye los proyectos que se instalaron.
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Instalacion de proyectos de OpenCIM

El asistente de instalacién de OpenCIM le permite agregar proyectos de OpenCIM a una
instalacion existente, como se describe en el siguiente procedimiento.

Para instalar Proyectos de OpenCIM:
1. Cierre todas las aplicaciones abiertas e inserte el CD del software de OpenCIM en la
unidad de CD ROM.

e El proceso de instalacion comienza en forma automatica en cuanto usted inserta el
CD, a menos que mantenga presionada la tecla SHIFT mientras inserta el CD.

e Si usted desactiva la ejecucidn automatica, debe especificar la unidad de CD
ROM desde la cual se ejecutara el archivo de configuracion de la instalacion que
iniciard la instalacion. En el menu Inicio de Windows, seleccione Run (Ejecutar).
Escriba lo siguiente:

X:\install\setup [en donde X representa la unidad de CD ROM].

2. Enla pantalla de Bienvenida del Asistente de Instalacion, seleccione Next (Siguiente).
Aparecerd la ventana License Agreement (Acuerdo de licencia).

OpenCIM - InstallShield Wizard —=)

License Agreement

Please read the lollowing license agreement careflly.

Press the PAGE DOWN key to see the rest of the agreement.

LICENSE AGREEMENT

This document is an agreement between you, the LICENSEE, and Intelitek, Inc (hereinafter
"Intelitek")

BY INSTALLING , OPENING, OR USING THIS SOFTWARE YOU ARE AGREEING TO
BECOME BOUND BY THE TERMS OF THIS AGREEMENT, WHICH INCLUDES THIS|
SOFTWARE LICENSE

If you do not agree to the terms of this agreement, promptly return the package to the place
where you obtained them.

DEFINITIONS
Licensee:
The current registered user of this product, either an individual or entity.

Original Licensee:
, The registered user of this product prior to any license transfer

Figura 4-8: Ventana Acuerdo de licencia
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3. Leacel acuerdo de licencia de software de Intelitek. Usted debe aceptar los términos de
este acuerdo para completar la instalacion. Si no acepta el acuerdo, no puede continuar
con la instalacion. Para aceptar, haga clic en Yes (Si). Aparece la ventana Installation

Mode (Modo de instalacion).
8 |

Installation Mode

Installation Mode
5 he mode that b

|lation mode:
OpenCIM
OpenClk Offline
OpenFdS

wieb Viewer- Client
Workgtation Environment

Figura 4-9: Ventana Modo de instalacion. Instalando proyectos.

OpenCIM
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4. Seleccione los proyectos y luego Next (Siguiente). Aparece entonces la ventana Project
Selection (Seleccidon de proyecto).
OpenCIM - InstallShield Wizard | |

Project Selection

t the required pro

[ OpenCiM Praie
[ OpenCiM Curriculum Projects

Figura 4-10: Ventana Seleccion de proyecto
5. Seleccione la opcion requerida:

o Seleccione OpenCIM Projects (Proyectos de OpenCIM) para agregar los
proyectos de OpenCIM por defecto a su instalacién de OpenCIM existente.

e Seleccione OpenCIM Curriculum Projects (Proyectos de curriculo de
OpenCIM) para agregar los proyectos de curriculo de OpenCIM a su instalacion
de OpenCIM existente.

Nota Usted puede seleccionar una de las opciones anteriores o bien ambas.
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6. Haga clic en Next (Siguiente). Se muestra entonces la ventana Project Installation
Mode (Modo de instalacion del proyecto) en donde se incluyen los modos de
instalacion del software que contienen el proyecto o los proyectos que se eligieron en el
paso anterior).
Project Installation Maode |

Project Installation Mode

atiot made that will contain

OpenClk
OpenCIM Offline
OpenFkS

Figura 4-11: Ventana Modo de instalacion del proyecto

7. Seleccione el modo de instalacion del proyecto que corresponda y haga clic en Next
(Siguiente). El asistente de instalacion de OpenCIM comienza a instalar los proyectos
seleccionados en su computadora. Cuando la instalacion se ha completado, se mostraré
la ventana Complete (Completo) del Asistente InstallShield.

8. Haga clic en Finish (Finalizar) para salir del Asistente. Los proyectos seleccionados se
mostraran en la pestafia Archive (Archivo) la proxima vez que usted active la
aplicacion Project Manager.

El destino por defecto para el proyecto es:

&7
Notas En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Documents and
Settings\All Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects
En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Users\Public
Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects
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Instalacion manual de Web Viewer

Se recomienda que usted elija instalar y configurar el Servidor de Informacion de Internet
(11S) en forma automatica al marcar la casilla correspondiente en la ventana Web Viewer
Configuration (Configuracion de Web Viewer) que aparece durante el procedimiento de

instalacion de OpenCIM.

La seccién a continuacion describe como instalar el Servidor de Informacion de Internet
(11S) y configurar Web Viewer manualmente.
Después de instalar el software de OpenCIM, Web Viewer se puede instalar y configurar
manualmente como se muestra en los pasos siguientes:

« Instalacion del 11S describe el procedimiento de instalacion del

Servidor de Informacion de Internet (11S).

« Configuracion de Web Viewer describe la configuracién del
servidor de red en Windows XP y Windows Vista/7.

Instalacion del IS

En Windows XP:

Para instalar manualmente el 11S en Windows XP, usted debe insertar el CD del Sistema

Operativo de Windows XP en la unidad de CD y seguir los siguientes pasos:

1. Desde el menu Start (Inicio) de Windows, seleccione Settings | Control Panel | Add or
Remove Programs (Configuraciones | Panel de control | Agregar o quitar programas).

2. Seleccione Add/Remove Windows Components (Agregar/quitar componentes de
Windows).

Aparece la pantalla Windows Components (Componentes de Windows), como se muestra en
la Figura 4-12.

Windows Components
'ou can add o remove components of Windows XP.

To add or remowe a component, click the checkbox, A shaded box means that only
part of the component will be installed. To see what's included in a component, click
Details.

Components:

@& Internet Explarer 0.0ME A
?i Internet Information 5 115]

O Eg] tanagement and Monitaring Tool: 20MB
[[] = Message Queing 0.0Me
vl "% MSH Funlnrer mzme M

Deszcription:  Includes *Web and FTP suppoart, along with support for FrontPage,
transactions, &ctive Server Pages. and databaze connections.

Total disk space required: 545 MB -
Details...
Space available o disk: E562.9 MB el

Windows Components Wizard @

’ < Back ][ Nest > ]’ Cancel ]

Figura 4-12: Pantalla Componentes de Windows
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3. Seleccione la casilla Internet Information Services (11S) (Servicios de Informacion de
Internet - 11S) y haga clic en Next (Siguiente) para continuar con el préximo paso, en
donde configurara los componentes.

4. Cuando se completa la configuracion, aparece la ventana final.

Windows Components Wizard |X|

Completing the Windows
Components Wizard

Yo have successfully completed the ‘Windows
Components Wizard.

To cloze thiz wizard, click Finish.

Figura 4-13: Asistente de componentes de Windows - Ventana final

5. Haga clic en Finish (Finalizar) para completar la instalacion.
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En Windows Vista/7:

1. Enel mena Start (Inicio), seleccione Control Panel | Programs | Programs and Features |
Turn Windows Features On or Off (Panel de control | Programas | Programas y
caracteristicas | Activar o desactivar las caracteristicas de Windows) (en el &rea Tasks
(Tareas) a la izquierda de la ventana).

2. Haga clic en Continue (Continuar) en el cuadro de dialogo de seguridad o, si usted es
un administrador, ingrese su informacién de cuenta del administrador y haga clic en
Continue (Continuar). Aparece la ventana Windows Features (Caracteristicas de

Windows).
CJ Windows Features = [ =[]
Turn Windows features on or off (7]

To turn a feature on, select its check box, To turn a feature off, clearits
check box, A filled box means that only part of the feature is turned on.

= Internet Information Services -
¥ FTP Publishing Service
= Web Management Tools 2

- ¥ ) I56 Management Compatibility
5 & Management Conscle

o
o I35 & Scripting Tools
¥ L I56 WMI Compatibility
o) ) IS Metabase and 05 & configuration compatibility
J| 1 15 Management Conscle
15 Managerment Scripts and Tools

15 Managerment Service
4 L] 3

0] 4 l | Cancel

Figura 4-14: Ventana Caracteristicas de Windows - Servicios de Informacion
de Internet

3. Expanda Internet Information Services | Web Management Tools | ISS 6
Management Compatibility (Servicios de informacion de Internet | Herramientas de
gestion de red | Compatibilidad de gestion de 11S 6). Verifique que todas las ramas estén
marcadas como se muestra en la Figura 4-14.

4. Expanda Internet Information Services | Web Management Tools | World Wide Web
Services | Application Development Features (Servicios de informacion de Internet |
Herramientas de gestion de red | Servicios de Internet | Caracteristicas de desarrollo de
aplicaciones) y marque las siguientes ramas:

e ASP
o ISAPI Extensions (Extensiones ISAPI)
La pantalla ahora deberia aparecer de la siguiente manera:
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' ﬁ Windows Features 1 | =B & _|1

Turn Windows features on or off (7]

To turn a feature on, select its check box To turn a feature off, clear its
check box A filled box means that only part of the feature is turned on,

[ . IS Managerment Scripts and Toals -
[T . IS Managerment Service
= Wiforld Wide Web Services
= Application Developrment Features
MET Extensibility
AL
SSPMET
Gl
[5APT Extensions
[SAPT Filters

Server-Side Includes -
1 ] P

m

OO0ROOEO

0];4 ] I Cancel

b &

Figura 4-15: Ventana Caracteristicas de Windows - Servicios de Internet

5. Haga clic en OK (Aceptar).

6. Después de haber completado la instalacion del 11S, usted puede agregar un icono de
Servicios de Informacion de Internet en su escritorio, de la siguiente manera:

e Desde el mend Start (Inicio) de Windows, seleccione Control Panel | System
and Maintenance | Administrative Tools (Panel de control | Sistema y
mantenimiento | Herramientas administrativas). Se muestra la ventana
Administrative Tools (Herramientas administrativas).

e Haga clic con el botén derecho sobre 2 Internet Information Services 11S
Manager (Gestor de Servicios de Informacion de Internet - 11S). Desde el menu
emergente que se exhibe, seleccione Create Shortcut (Crear acceso directo).
Cuando se le indigue, haga clic en Yes (Si) para crear un acceso directo en su
escritorio.

Para reiniciar el IS, presione el boton ¥ Start (Iniciar). Para detener el servidor IS,

presione el botén Stop ® (Detener).
Nota

Configuracién de Web Viewer

Después de instalar el 11S manualmente, el préximo paso es configurar Web Viewer. Cuando
usted vuelve a instalar o actualiza la aplicacion OpenCIM, no se requieren los
procedimientos de configuracion que se describen en esta seccion.

Esta seccion describe como configurar Web Viewer en Windows XP, Vista y Windows 7.

Para que Web Viewer funcione cuando el firewall esta activado, el Puerto 80 del firewall

debe estar abierto.
Nota
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Configuracion de Web Viewer en Windows XP, Vista y Windows 7

El siguiente procedimiento describe como configurar Web Viewer en los sistemas operativos

Windows XP, Vistay Windows 7.

Para configurar Web Viewer en Windows XP, Vista y Windows 7:

1. Enel mend Start (Inicio) de Windows, seleccione Run (Ejecutar). Se muestra la
ventana de ejecucion.

2. Escriba dcomcenfg en el campo Open (Abrir) y haga clic en OK (Aceptar). Aparece la
ventana Component Services (Servicios de componentes), como se muestra en la Figura
4-16.

En Windows Vista/7, se exhibira un cuadro de dialogo de seguridad. Haga clic en Continue

(Continuar) (Si usted no es el administrador, se le pedird que ingrese su nombre de usuario y

contrasefia para continuar).

| %. File Action View MWindow Help

(] Console Root.
4 %, Component Services

& § & 9§ @

Found New Found New  foxhhelp ft60 gameux ghost
Hardware... Hardware...

&

4 | Computers
a4 (& My Computer
| COM+ Applications

| DCOM Config : c
| Running Processes % # ﬁ’ % 3. ﬁ'
Distributed Transaction Coordinator|| Health Key HTML 123DUtility  IASDataSto.. IASExtensi.. IE User
& EventVi;wer(Local) and Certific.. Application Broker
o Services (Local) # ﬁ’ ﬁ ﬁ i i
IS CertObj ISW3 IS WAMREG jisctl IMAPIZ Ink\Watson
Control admin Ser...

intl. cpl IPBusEnum  IpsOptInSre  Java Class: logagent Machine
COM, M3, Vi, Debug ...

MAPIMail  MCKeylnp.., Mcx2Setup  MoxMdeO... MediaCata., Messenger h
Previewer Class OLE DB Pr... Class

Microsoft  Microsoft Microsoft Microsoft Microsoft  Microsoft
Agent Serv.., Audio Dewvi.. Block Lew..,  Clip Or..  Developme.. Docume.. E

& & & @

®
&

Figura 4-16: Ventana Servicios de componentes

3. Vayaa Component Services | Computers | DCOM Config (Servicios de componentes
| Computadoras | Configuracion DCOM) en el menu de arbol en el panel izquierdo.
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4. Haga clic con el boton derecho sobre Manage Document (Administracion de
documento) y seleccione Properties (Propiedades). Aparece entonces la ventana
Manage Document Properties (Administracion de propiedades del documento) que
exhibe la pestafia General.

o '\.

FManage Document Properties @

General | Location | Security I Endpoints | Identit_l,ll

General properties of this DCOM application

Application Mame: tanage Document
Application [D: {7441582F-40CE-45F9-BFCO-4DBARTE 71802}

Application Type: Local Server

Authentication Lewvel: INDHE v]

Local Path: CAPROGRA™TMMTELI1 40 penCIMABIMAMAN

Learn maore about setting these properties.

[ 2k, H Cancel I Apply

Figura 4-17: Ventana Administracién de propiedades del documento -
Pestafia general

5. Seleccione None (Ninguno) del listado desplegable Authentication Level (Nivel de
autenticacion).
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6. Seleccione la pestafia Identity (Identidad), como se muestra en la Figura 4-18.

Manage Document Properties @'ﬁ

| General I Location | Security I Endpl:uints| [dentity |

Which user account do pou want to uze to run thiz application’?

@ The interactive user.
(71 The launching user.

(7 Thiz user.

Browze. .

The system account [zervices only].

Learn maore about setting these properties.

[ ] ][ Cancel ][ Apply

L

Figura 4-18: Ventana Administracion de propiedades del documento -
Pestafia Identidad

7. Seleccione The interactive user (Usuario interactivo) y haga clic en Apply (Aplicar) y
luego en OK (Aceptar) para cerrar la ventana Manage Document Properties
(Administracion de propiedades del documento).

Para cambiar las configuraciones de seguridad, repita los pasos 1 a 5 anteriores y continte de
la siguiente manera:
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8. Seleccione la pestafia Security (Seguridad), como se muestra en la Figura 4-19.
Manage Document Properties @'ﬁ
| General I Ll:u:aticnn| Security | Endpoints | Identit_l,ll
Launch and Activation Permizsions
(71 Usze Default
@ Customize
Access Permizsions
(7 Use Default
@ Customize
Configuration Permizsions
(71 Use Default
@ Customize
Learn more about zetting these properties.
[ ] ] [ Cancel ] [ Apply
Figura 4-19: Administracion de propiedades del documento - Pestafia
Seguridad
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9. Enel &rea Launch and Activation Permission (Permiso de ejecucion y activacion),
seleccione Customize (Personalizar) y haga clic en Edit (Editar). Se muestra la ventana
Launch and Activation Permission (Permiso de ejecucion y activacion). (En Windows
XP, a esta ventana se la denomina Launch Permission [Permiso de ejecucidn]).

Launch and Activation Permission @]d—hj

Security

Group or user names:
S8 LUSH

52, SYSTEM
52, INTERACTIVE

[ Add... ] [ Remove ]
Permissions for IUSR Allow Deny
Local Launch [@] [
Remoate Launch [ [
Local Activation ]
Remote Activation [ [

Learn about access control and permissions

[ ok ][ cancel |

Figura 4-20: Ventana Permiso de ejecucion y activacion

10. Seleccione la casilla Allow (Permitir) para las opciones Local Launch (Ejecucion local)
y Local Activation (Activacion local).

11. Haga clic en Add | Advanced | Find Now (Agregar | Avanzadas | Encontrar ahora).

12. Desplacese por el listado de resultados de busqueda para encontrar el siguiente usuario:
o En Windows XP: IUSR_<el nombre de su computadora>.
e En Windows Vista/7: IUSR

13. Haga doble clic sobre el nombre.

14. Haga clic en OK (Aceptar).
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15. Regrese a la ventana Manage Document Properties (Administracion de propiedades del

16.
17.

18.
19.

documento). En el &rea Access Permission (Permiso de acceso) en la pestafia Security
(Seguridad), seleccione Customize (Personalizar) y haga clic en Edit (Editar).

Access Permission &li_hj
Security ‘
Group or user names:
53) SELF
“4IUSR
52, SYSTEM
[ Add... J L Remove J
Pemissions for IUSR Allow Deny
Local Access [
Remote Access [ ]

Leam about access control and pemissions

| oK || Cancel

= ———

Figura 4-21: Ventana Permiso de acceso

Repita los pasos 4 a 7.

Seleccione Allow (Permitir) para la opcion Local Access (Acceso local) en la ventana
Access Permission (Permiso de acceso).

Haga clic en OK (Aceptar).
Reinicie su computadora para que los cambios tengan efecto.

Antes de poder activar Web Viewer, usted debe activar Web Viewer en la ventana CIM

=
Modes (Modos de CIM), a la que se accede desde el botén Modes (Modos) en la barra
de herramientas de CIM Manager, como se describe en el cuadro de didlogo Modes (Modos)
en el Capitulo 6, Operacion de CIM Manager. Ademas, el protocolo HTTP debe estar
habilitado para poder acceder al Web Viewer.
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Software para computadoras de puestos de trabajo

Para poder utilizar los mddulos de OpenCIM en la computadora de un puesto, usted debe
instalar el software para puestos de trabajo (Workstation software) del CD de instalacion de
OpenCIM.
En las computadoras de puestos de trabajo que requieren software Viewflex y/o
& Scorbase, se recomienda enfaticamente la instalacion del software antes de la
Nota instalacion del entorno de puesto de trabajo.

Sin embargo, los mismos se pueden definir manualmente dentro del directorio del
proyecto al modificar los archivos de configuracién que utilizan. Consulte el Capitulo
12, OpenCIM Loader: DDLoader.EXE para obtener mas informacion.

Se requiere Microsoft .Net Framework 4.0 en la computadora cliente para utilizar el
& controlador de RFID de OpenCIM, y se instalara automaticamente si no esta
Nota instalado en la computadora del puesto de trabajo.

Instalacion del software para puestos de trabajo

Para instalar el software para puestos de trabajo:
1. Cierre todas las aplicaciones abiertas e inserte el CD del software de OpenCIM en la
unidad de CD ROM.

e El proceso de instalacion comienza en forma automatica en cuanto usted inserta el
CD, a menos que mantenga presionada la tecla SHIFT mientras inserta el CD.

e Si usted desactiva la ejecucion automatica, debe especificar la unidad de CD
ROM desde la cual se ejecutara el archivo de configuracion de la instalacion que
iniciara la instalacion. En el menu Inicio de Windows, seleccione Run (Ejecutar).
Escriba lo siguiente:

X:\install\setup [en donde X representa la unidad de CD ROM].

2. Enla pantalla de Bienvenida del Asistente de Instalacion, seleccione Next (Siguiente).
Aparecerd la ventana License Agreement (Acuerdo de licencia).

OpenCIM - InstallShield Wizard

License Agreement
Please read the following license agreement carefully.

LICENSE AGREEMENT

This document is an agreement between you, the LICENSEE, and Intelitek, Inc (hereinafter I
"Intelitek'") =

BY INSTALLING , OPENING, OR USING THIS SOFTWARE YOU ARE AGREEING TO
BECOME BOUND BY THE TERMS OF THIS AGREEMENT, WHICH INCLUDES THIS |
SOFTWARE LICENSE

If you do not agree to the terms of this agreement, promptly retum the package to the place

where you obtained them.

DEFINITIONS
Licensee:
The current registered user of this product, either an individual or entity.

Original Licensee:
The registered user of this product prior to any license transfer

Figura 4-22: Ventana Acuerdo de licencia
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Lea el acuerdo de licencia de software de Intelitek. Usted debe aceptar los términos de
este acuerdo para completar la instalacion. Si no acepta el acuerdo, no puede continuar
con la instalacion. Para aceptar, haga clic en Yes (Si). Aparecera la ventana Installation

Mode (Modo de instalacion).
=)

Installation Mode

Installation Mode

inztallation mode:

OpenClk
OpanCIk Offline

Figura 4-23: Ventana Modo de instalacion
4. Seleccione Workstation Environment (Entorno de puesto de trabajo) y haga clic en
Next (Siguiente). Aparecera la ventana Choose Project (Seleccionar proyecto).

| DpenCIM - InstaliShield Wizard

—_——

\CIM- Mans ger\Public\Documentstintelitek \D penCIM\Projects\CIM-08-5-DEM

Figura 4-24: Ventana Seleccionar proyecto
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5. Busque la ubicacion del proyecto que utilizara el entorno de puesto de trabajo y haga
clic en Next (Siguiente). Aparecera la ventana Select a Workstation (Seleccionar un
puesto de trabajo).

OpenCIM - InstallShield Wizard (3]

Select a Workstation

Femote Graphic Digplay

Figura 4-25: Ventana Seleccionar un puesto de trabajo

6. Seleccione el puesto de trabajo a instalar y, si lo desea, Remote Graphic Display
(Representacion grafica remota) (Consulte el Capitulo 6: Operacion de CIM Manager,
para obtener informacion sobre como configurar el médulo Remote Graphic Display).
Se pueden instalar varios puestos de trabajo en una sola computadora. Haga clic en
Next (Siguiente).
¢ Si el puesto de trabajo que usted esta instalando utiliza Viewflex, aparecera

entonces la ventana Viewflex Path (Ruta de acceso de Viewflex). Continte con el
paso siguiente.

¢ Siel puesto de trabajo que usted esta instalando utiliza Scorbase, aparecera
entonces la ventana Scorbase Path (Ruta de acceso de Scorbase). Consulte el paso
8.

o Si el puesto de trabajo no requiere Viewflex y tampoco Scorbase, vaya
directamente al paso 9.
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OpenCIt - InstallShield Wizard (3]

ewFlex Path

i
Ciulrtelitel iy iewFler

Figura 4-26: Ventana Ruta de acceso de Viewflex

7. Busque la ubicacion de Viewflex en su sistema y haga clic en Next (Siguiente). Se
abrira la ventana Viewflex Path (Ruta de acceso de Viewflex).

Si todavia no ha instalado Viewflex, haga clic en Skip (Omitir) para continuar con el

Nota . .
proceso de instalacion.
OpenCIM - InstallShield YWizard (23]
Scorebase Path
e
Figura 4-27: Ventana Ruta de acceso de Scorbase
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8. Busque la ubicacidn de Scorbase en su sistema y haga clic en Next (Siguiente).
Aparecerd la ventana Choose Destination Location (Seleccionar ubicacion de destino).

Si todavia no ha instalado Scorbase, haga clic en Skip (Omitir) para continuar con el

Nota . .
proceso de instalacion.

OpenCIM - InstallShield Wizard

Choose Destinatio

r E rviraniment i th

k. Tioinstall bo a different folde

Figura 4-28: Ventana Seleccionar ubicacion de destino

9. Busque la carpeta donde desea instalar los archivos del entorno de puesto de trabajo y
haga clic en Next (Siguiente). Comenzara la instalacion.

Se agregaran accesos directos a los DDLoaders para los puestos de trabajo instalados y a

Remote Graphic Display (Representacion grafica remota) si se instald, en el escritorio y en el

mend Inicio.

Configuraciéon de puestos de trabajo

Para poder utilizar los médulos de OpenCIM en una computadora de un puesto, aseglrese de
realizar los siguientes procedimientos:
« En CIM Manager y en todos los puestos de trabajo, configure el
firewall para comunicarse con otros puestos de trabajo dentro de la
red local.
« En todos los puestos de trabajo, permita que todos los puestos de
trabajo dentro de la red local accedan a la unidad de la computadora
que funciona como administrador donde estan instalados los
proyectos, al compartir la carpeta de proyectos.
« Nota: para trabajar con Remote Graphic Display (Representacion
grafica remota) y que las piezas personalizadas de CIM se exhiban
correctamente en el puesto de trabajo, es necesario compartir lo
siguiente:
e En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Documents
and Settings\All Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\

e En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)\Users\Public\ Documents\intelitek\OpenCIM\
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Configuracion del firewall

Si el firewall de un puesto de trabajo esta activado, se deben abrir los puertos en el firewall
de modo que se pueda utilizar el puesto de trabajo dentro de la red local. Abra el archivo
Map.ini para ver qué puertos debe abrir. Si desea obtener méas informacion acerca de este
archivo, consulte el Capitulo 12: OpenCIM por dentro.

Para que Web Viewer funcione, el puerto 80 también debe estar abierto en el firewall.

Permitir el acceso a CIM Manager

En Windows Vista/7, antes de comenzar usted tiene que verificar que las configuraciones
gue se muestran en la Figura 4-29 estén seleccionadas, para permitirle configurar las carpetas
en modo compartir.

% Sharing and Discovery

Metwork discovery @ On v
File sharing @ On v
Public felder sharing @ On v
Printer sharing o Off Ly
Media sharing @ Off W

Show me all the files and folders I am sharing

Show me all the shared network folders on this computer

Figura 4-29: Ventana Sharing and Discovery (Compartir y detectar)

Para verificar que las opciones correctas estén seleccionadas, siga los siguientes pasos:

1.

Haga clic en Start | Control Panel | Network and Internet | Network and Sharing
Center (Inicio | Panel de control | Red e Internet | Centro de redes y recursos
compartidos).

En el area Sharing and Discovery (Compartir y detectar), aseglrese de que las primeras
tres opciones estén seleccionadas, como se muestra en la Figura 4-29.

Los proyectos se instalan en las siguientes ubicaciones:

« En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]\Documents and Settings\All
Users\Documents\intelitek\OpenCIM\Projects

« En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]\Users\Public Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects

En Windows XP, por ejemplo, haga lo siguiente para compatrtir la carpeta X:

1. Seleccione My Computer (Mi computadora).

2. Encuentre la carpeta X.

3. Haga clic con el boton derecho sobre la carpeta y seleccione Sharing and Security
(Compartir y seguridad). Se mostrara la ventana Properties (Propiedades) de la carpeta.

4. Seleccione Share this folder (Compartir esta carpeta).

5. Haga clic en Permissions (Permisos). Se mostrara la ventana Permissions (Permisos)
de la carpeta.

6. Haga clic en la opcién Full control (Control total) para permitir que otros usuarios
modifiquen los archivos.

7. Haga clic en OK (Aceptar).

8. En la ventana Properties (Propiedades), haga clic en OK (Aceptar).
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En Windows Vista/7:

Otras

1. Hagaclic en Start | Computer (Inicio | Computadora).
2. Busque la carpeta requerida y haga clic sobre ella con el boton derecho del mouse.

3. Seleccione Properties | Sharing | Advanced Sharing (Propiedades | Compartir |
Opciones avanzadas de compartir) (Si usted no es el administrador, debera ingresar el
nombre de usuario y la contrasefa).

Haga clic en Continue (Continuar).

Seleccione Share this folder (Compartir esta carpeta).

Confirme que el nombre de la carpeta a compartir es correcto.

Haga clic en Permissions (Permisos).

Marque la opcién Full Control (Control total).

Haga clic en OK (Aceptar).

10. En la ventana Advanced Sharing (Opciones avanzadas de compartir), haga clic en OK
(Aceptar).

11. En la ventana Properties (Propiedades), haga clic en Close (Cerrar).

© © N o ks

En las computadoras del puesto, conecte la unidad de la computadora que funciona como

administrador (donde estan instalados los proyectos) a través de la red, de la siguiente

manera:

1. Seleccione My Computer (Mi computadora) y haga clic con el botdn derecho sobre la
opcién.

2. Seleccione Map Network Drive (Conectar a unidad de red).

3. Seleccione una unidad libre y escriba la ruta de acceso para el directorio de proyectos
de la computadora gque funciona como administrador.
Por ejemplo: Unidad E: <path> \\Manager\Projects.

4. Marque Reconnect at Logon (Conectar de nuevo al iniciar sesion) y haga clic en OK
(Aceptar).

En la computadora del puesto de Remote Graphic Display (Representacion grafica remota),

conecte la unidad de la computadora que funciona como administrador (donde se encuentra

el directorio compartido de OpenCIM) a través de la red, de la siguiente manera:

1. Seleccione My Computer (Mi computadora) y haga clic con el botén derecho sobre la
opcioén.

2. Seleccione Map Network Drive (Conectar a unidad de red).

3. Seleccione una unidad libre y escriba la ruta de acceso para el directorio de proyectos
de la computadora que funciona como administrador.
Por ejemplo: Unidad E: <path> \\Manager\OpenCIM.

4. Marque Reconnect at Logon (Conectar de nuevo al iniciar sesion) y haga clic en OK
(Aceptar).

herramientas de software
Un sistema OpenCIM puede incluir muchos dispositivos que requieren software adicional
(por ejemplo sistemas de vision, maquinas de CNC, CAD/CAM, etcétera).

Consulte la documentacidn y las instrucciones de instalacion de software que se
proporcionan con cada dispositivo.
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Configuracién del controlador de ACL

El siguiente procedimiento es valido solamente para los controladores de ACL de tipo Ay B.

En cada puesto en donde haya un controlador de ACL, usted tendra que configurar el
controlador y descargar el archivo ALL.CBU de la computadora que funciona como
administrador del puesto al controlador de ACL. Este archivo incluye todos los programas,
todas las posiciones y todos los pardmetros que se requieren para la operacion del
controlador en el entorno de OpenCIM.

Para configurar el controlador a partir de las pantallas principales del ATS:
1. Presione <Ctrl>+F1 para configurar el controlador.

2. Presione Y para confirmar la solicitud para configurar el controlador. Entonces se le
presentara una breve serie de opciones de configuracién del controlador. Consulte la
Guia de referencia del ATS que se le proporciona con su controlador de ACL a fin de
obtener instrucciones completas para configurar el controlador.

Una vez que usted ha confirmado la configuracion, el ATS llevara a cabo el procedimiento

de configuracion. Usted puede ignorar el mensaje acerca del archivo de parametros
SETUP.PAR faltante.

3. Cuando aparezca el signo >, presione [Shift] + F10. Se abrira la pantalla ATS Backup
Manager (Administrador de Seguridad del ATS).

4. Realice las siguientes selecciones y entradas:
Backup Directory (Directorio de seguridad) :

En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]1\Documents and Settings\All

Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\microcim\wsl\rob
otl

En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo

C:)]1\Users\Public\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\micr
ocim\ws1\robotl

Asegurese de que la ruta de acceso muestre correctamente el directorio de trabajo definido
durante la configuracién, como se aprecia en este ejemplo.

Backup / Restore: ALL (Copia de seguridad / Restauraciédn:
Todos)

5. Utilice las teclas de flecha para marcar ALL (Todos) y luego presione [Enter].
During Restore: ERASE (Durante la restauracidén: Borrar).

6. Ultilice las teclas de flecha para marcar ERASE (Borrar) y luego presione [Enter].
File name: all (Nombre de archivo: todos)

7. Escriba ALL (Todos) y presione [Enter].

8. Presione [Enter] nuevamente. Presione F5 para RESTAURAR desde el disco.

9. Presione Y para confirmar todas las peticiones para sobreescribir y borrar.
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Configuracién de Scorbase y Scorbase PRO

En cada puesto que utilice Scorbase, usted deberé configurar el software para hacer coincidir
el robot y los dispositivos periféricos que controlara el Controlador.

Para configurar Scorbase, seleccione Options | Hardware Setup (Opciones | Configuracion
de hardware) en la barra de mend en Scorbase. Defina las configuraciones en el cuadro de
didlogo Hardware Setup (Configuracidn de hardware) para hacer coincidir el robot con los
dispositivos periféricos (y la pinza si corresponde) que el Controlador controlara. Una vez que
ha definido la configuracién de hardware, haga clic en el icono Search Home (Buscar inicio)

@ para que el robot retorne a la posicion de inicio.

Nota: Scorbase debe estar en modo en linea antes de determinar la configuracion de hardware.
Para cambiar al modo En linea, seleccione Options | On-line (Opciones | En linea) en la barra
de mend.

Para obtener mas informacion acerca de la configuracion de Scorbase, consulte los manuales
del usuario de Scorbase para SCORBOT-ER 4u y Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro.
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Posiciones del robot y retorno a la posicidon de inicio

La ubicacién real de las posiciones del robot diferira segln los puestos, las maquinas y los
dispositivos reales que se incluyan en la instalacion de OpenCIM. Usted por lo tanto debera
registrar (ensefiar) nuevas coordenadas para las posiciones que se descargaron al controlador.

Para obtener mas informacion sobre como definir las posiciones, consulte las instrucciones
gue se le proporcionan en la instalacion de OpenCIM. Asimismo, usted puede consultar el
manual del usuario que se le entrega con el robot o el controlador.

Los procedimientos en esta seccion describen cémo hacer que el robot retorne a la posicién
de inicio desde los controladores de ACL y USB. Consulte la documentacién y las
instrucciones de instalacion de software que se proporcionan con cada dispositivo para
obtener informacion acerca de otros controladores.

Como hacer que el robot retorne a la posicion de inicio desde el
controlador de ACL

El procedimiento siguiente describe como hacer que el robot retorne a la posicion de inicio
desde el controlador de ACL (de tipo Ay B). La ensefianza de las posiciones del robot se
realiza desde el ATS. Usted debe hacer que el robot retorne a la posicion de inicio antes de
ensefar las posiciones, como se describe en el siguiente procedimiento.

Para que el robot retorne a la posicién de inicio desde el controlador de ACL.:

1. Ingrese el siguiente comando de ACL: RUN HOMES

2. Espere hasta que el robot haya completado el retorno a la posicion de inicio dos veces.
Todas las posiciones que se utilizan en el sistema OpenCIM corresponden al vector
CIM[n]. El tamafio del vector puede variar entre un puesto y otro. El tamafio estandar
es n = 500. Para ensefar al robot las posiciones que se requieren para la aplicacion,
usted debe agregar este vector al mando manual. Ingrese el siguiente comando de
ACL: ATTACH CIM

3. Cuando haya terminado de registrar las posiciones, utilice el ATS Backup Manager
para guardar en el disco los programas, las posiciones y los parametros. Grabe cada
una de las cosas anteriores como un archivo independiente. Realice las siguientes
selecciones y entradas:

Backup Directory (Directorio de seguridad) :

En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]1\Documents and Settings\All
Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\microcim\wsl\rob
otl

En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)1\Users\Public\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\micr
ocim\ws1\robotl

(por ejemplo)

Backup / Restore: ALL (Copia de seguridad / Restauraciédn:
Todos)

File name: ALL (Nombre de archivo: Todos)
4.  Presione [Enter] nuevamente. Presione F3 para GRABAR en el disco.

Backup / Restore: PROGRAMS (Copia de seguridad /
Restauracidén: Programas)

File name: programs (Nombre de archivo: programas)
5. Presione [Enter] nuevamente. Presione F3 para GRABAR en el disco.
Backup / Restore: POSITIONS (Copia de seguridad /
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Restauracién: Posiciones)
File name: position (Nombre de archivo: posiciédn)
6. Presione [Enter] nuevamente. Presione F3 para GRABAR en el disco.

Backup / Restore: PARAMETERS (Copia de seguridad /
Restauracidén: Parédmetros)

File name: parameter (Nombre de archivo: parametro)
7. Presione [Enter] nuevamente. Presione F3 para GRABAR en el disco.

Coémo hacer que el robot retorne a la posiciéon de inicio desde
Scorbase

Este procedimiento describe las instrucciones basicas para hacer que el robot retorne a la
posicion de inicio desde el software Scorbase. Para obtener mas informacién sobre como
hacer que el robot retorne a la posicion de inicio y grabar las posiciones, consulte el Manual

del usuario de Scorbase.

Para que el robot retorne a la posicién de inicio desde Scorbase:

1. Active el software Scorbase al hacer doble clic en el icono de Scorbase scoreast en su
escritorio.

2. Enlaventana principal de Scorbase seleccione Options | On-line (Opciones | En linea)

para activar el modo En linea, y haga clic en el icono para que el robot retorne a
la posicion de inicio. Consulte la Guia del usuario de Scorbase para obtener
informacidn adicional sobre como hacer que el robot retorne a la posicion de inicio y
grabar las posiciones del robot.

3. Seleccione File | Open Project (Archivo | Abrir proyecto) y busque el archivo de
proyecto que se requiere para este puesto. Por ejemplo:

o En Windows XP:
\CIM-MANAGER\Documents\intelitek\OpenCIM\projects\M-CI1M-
SCBS\WS1\ROBOT1-program sample\Station1.WS.

e En Windows Vista/7:

\\CIM-MANAGER\Public\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\M-C1M-
SCBS\WS1\ROBOT1-program sample\Station1.WS.

Seleccione Reload last Project at Startup (Volver a cargar el dltimo proyecto al inicio) en

& el menl Options (Opciones) para cargar este proyecto automaticamente la proxima vez
Notas que usted cargue Scorbase.
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Comprobacién del sistema

La comprobacion del sistema depende de los puestos, las maquinas y los dispositivos reales
gue se incluyan en la instalacion de OpenCIM. Consulte la documentacion y las
instrucciones que se le proporcionan en la instalacién de OpenCIM.

Realice una comprobacién del hardware y de los controladores de dispositivo que se indican
a continuacion para asegurarse de que funcionan correctamente:

« Fuente de alimentacién
« Cinta transportadora

« Robots (para el controlador de ACL utilice DEBUG (Depuracion) del
programa de ACL)

« Controlador de dispositivo de PLC

« Controladores de dispositivo robotico

« Controlador de dispositivo de maquinas de CNC
« Controladores de dispositivo de control de calidad
« Controlador de dispositivo neumatico

« Controlador de dispositivo hidraulico

« Controlador de dispositivo de proceso
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5

Aplicacion Project Manager

Este capitulo describe la aplicacidn Project Manager, que inicia los programas Virtual CIM
Setup y CIM Manager. Permite al usuario gestionar sus propios proyectos, y al administrador
manejar los proyectos en el archivo. Incluye las siguientes secciones:

Acceso a Project Manager, describe como acceder a la aplicacion
Project Manager.

Ventana principal de Project Manager, describe los componentes
principales de la interfaz de Project Manager.

Modo User (Usuario) de la aplicacién Project Manager, describe
las diversas tareas de gestion de proyecto que puede realizar el
usuario. Se incluyen agregar, importar y exportar proyectos, entre
otras.

Modo Administration (Administrador) de la aplicacién Project
Manager, describe las tareas adicionales que llevan a cabo los
administradores, que les permiten gestionar los proyectos que se
muestran en los archivos.

Instalacion de Web Viewer Server , describe como instalar Web
Viewer Server desde dentro de la aplicacion Project Manager.
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Acceso a Project Manager

Una vez completada la instalacién de OpenCIM, el icono de Project Manager aparece en su
escritorio de Windows y en el menu Inicio.

Para ingresar a la aplicacion Project Manager:

o Desde el menu Inicio de Windows, seleccione All Programs |
OpenCIM |
Dpeh
Project Manager (Todos los programas | OpenCIM | Project
Manager).

O BIEN

Uped
¢ Haga clic en el icono OpenCIM Project Manager g ensu
escritorio.

Aparecera la ventana CIM Project Manager donde se mostrara la pestafia User Projects
(Proyectos del usuario), como se puede ver en la Ventana principal de Project Manager en la
siguiente seccion.
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Ventana principal de Project Manager

La ventana principal de CIM Project Manager se muestra de la siguiente manera:

Barra de Menu [ 5 e )

Barra de [

Herramientas Pestania
Pestafia Archive
Proyectos del
Usuario

Representacion
del Modelo
en 3D

Figura 5-1: Ventana principal de Project Manager

La ventana CIM Project Manager, como se muestra arriba, incluye los siguientes elementos,
cada uno de los cuales se describe en las secciones siguientes.

 Barra de menu de Project Manager

« Barra de herramientas de Project Manager

« Pestafia Archive (Archivo)

« Pestafia User Projects (Proyectos del usuario)
« Area de visualizacion del modelo en 3D

Cuando se selecciona 3D Model (Modelo en 3D) en el menu View (Visualizaciéon), se

& muestra un modelo en 3D del proyecto seleccionado debajo del listado de nombres y
Notas descripciones de proyecto . Vea Menu View (Visualizacion) a continuacion.
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Barra de menu de Project Manager

La barra de mend de la aplicacion Project Manager incluye cuatro menus, cada uno de los
cuales se describe en detalle en las secciones siguientes.

Menu Project (Proyecto)
La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcidn del menu Project (Proyecto).

Opcidn Descripcion
New Le permite agregar un nuevo proyecto a la lista.
Import Le permite importar un Proyecto de CIM existente desde un directorio

especificado. Esta opcion se activa solamente desde la pestafia User Projects
(Proyectos del usuario).

Save As Le permite guardar el proyecto seleccionado con un nuevo nombre. El
nuevo proyecto se muestra en el listado de proyectos en la pestafia User
Projects (Proyectos del usuario).

Load All Carga todos los proyectos que existen en el directorio Projects (Proyectos)
en la pestafia User Projects (Proyectos del usuario). Esta caracteristica se
usa, por ejemplo, cuando usted actualiza su sistema OpenCIM,
permitiéndole cargar todos los proyectos anteriores que se crearon
previamente. Esta opcidn se activa solamente desde la pestafia User Projects
(Proyectos del usuario)

Back Up Le permite exportar un proyecto a un directorio especificado para realizar
una copia de seguridad. Usted puede exportar proyectos desde la pestafia
User Projects (Proyectos del usuario) y la pestafia Archive (Archivo).

Delete Elimina permanentemente un proyecto de la lista y de su computadora.
Usted debe tener derechos de acceso de administrador para eliminar
proyectos del Archive (Archivo).

Exit Le permite salir de la aplicacion Project Manager.
Menu View (Visualizacion)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del mena View
(Visualizacion).

Opcidn Descripcion
Toolbar Muestra u oculta la barra de herramientas de OpenCIM.
3D Model Muestra u oculta una vista en 3D del proyecto seleccionado, en el area de

visualizacién del modelo en 3D.

Menu Tools (Herramientas)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del mena Tools
(Herramientas).

Opcidn Descripcion

CIM Manager Activa la aplicacion CIM Manager, con el proyecto seleccionado del
listado User Projects (Proyectos del usuario).

CIM Setup Activa la aplicacion CIM Setup, con el proyecto seleccionado del listado
User Projects (Proyectos del usuario).
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Opcidn

Login as

Descripcion
Le permite ingresar como administrador.

Administrator

Move to
Archive

Mueve el proyecto seleccionado de la pestafia User Projects (Proyectos del
usuario) a la pestafia Archive (Archivo). Habilitado solamente para
administradores.

Move to User Mueve el proyecto seleccionado de la pestafia Archive (Archivo) a la

Projects

pestafia User Projects (Proyectos del usuario). Habilitado solamente para
administradores.

Menu Help (Ayuda)
La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcidn del menu Help (Ayuda).

Opcidn
Help
About

Descripcion
Presenta la ayuda en linea de OpenCIM.

Presenta la ventana About Project Manager (Acerca de Project
Manager), que incluye informacion sobre la version de software actual.

Barra de herramientas de Project Manager

Los iconos de la barra de herramientas brindan acceso rapido a las funciones mas utilizadas
en la ventana CIM Project Manager y se ven de la siguiente manera:

EEHO x| @ik &dw

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcidn de la barra de herramientas
de CIM Project Manager.

Opcidn

Descripcion

New: le permite agregar un nuevo proyecto a la lista.

|~

Import: le permite importar un Proyecto de CIM existente desde un
directorio local. Esta opcion se activa solamente desde la pestafia User
Projects (Proyectos del usuario)

Save As: le permite guardar el proyecto seleccionado con un nuevo
nombre. El nuevo proyecto se muestra en el listado de proyectos en la
pestafia User Projects (Proyectos del usuario).

Back Up: le permite exportar un proyecto a un directorio especificado
para realizar una copia de seguridad. Usted puede exportar proyectos
desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario) y la pestafia
Archive (Archivo).

Delete: elimina permanentemente un proyecto de la lista y de su
computadora. Usted debe tener derechos de acceso de administrador
para eliminar proyectos del Archive (Archivo).

CIM Manager: activa la aplicacién CIM Manager, con el proyecto
seleccionado del listado User Projects (Proyectos del usuario).

CIM Setup: activa la aplicacion CIM Setup, con el proyecto
seleccionado del listado User Projects (Proyectos del usuario).

%
&

Administrator: le permite ingresar como administrador.
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Opcion | Descripcion

- Move to Archive: mueve el proyecto seleccionado de la pestafia User
Projects (Proyectos del usuario) a la pestafia Archive (Archivo).
Habilitado solamente para administradores.

= Move to User Projects: mueve el proyecto seleccionado de la pestafia
Archive (Archivo) a la pestafia User Projects (Proyectos del usuario).
Habilitado solamente para administradores.

? Help: presenta la ayuda en linea de OpenCIM.

Pestafia User Projects (Proyectos del usuario)

La pestafia User Projects (Proyectos del usuario) aparece automaticamente cuando usted
accede a la aplicacién Project Manager. La pestafia User Projects (Proyectos del usuario)
incluye un listado y una descripcion de los proyectos del usuario y le permite realizar lo
siguiente:
« Crear nuevos proyectos de CIM.
« Importar proyectos desde un directorio externo al listado de
proyectos del usuario.
« Exportar proyectos del listado de proyectos del usuario a un
directorio externo, para realizar copias de seguridad.
« Realizar diversas opciones de edicion, por ejemplo guardar como,
borrar, mover al archivo, entre otras.
« Acceder a las aplicaciones CIM Setup o CIM Manager.

La pestafia User Projects (Proyectos del usuario) aparece de la siguiente manera:

% CIM Project Manager = B [
Project View Tools Help
B s @D x @ik &§a s 2

User Projects lArchivel
Project Name | Description

-08-4-DEMO & Stations: Storage, Mille, Lathe, Assembly, QC, Pneumatic, Hydraulic, Welding
FMS-DEMO Mill, Lathe, Feeder, Rack
MICROCIM-DEMO 3 Stations: Storage, Lathe & Mille, Assembly & QC

NUM 4

Figura 5-2: CIM Project Manager - Pestafia Proyectos del usuario

OpenCIM
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Area de visualizacion del modelo en 3D

Cuando se selecciona View | 3D Model (Visualizacion | Modelo en 3D) en la barra de mend,
el proyecto seleccionado se exhibe en una vista tridimensional en el area de visualizacién del
modelo en 3D. Usted puede acercar y alejar la imagen, rotar la imagen y ajustar el angulo de
visualizacién de la imagen, al utilizar las opciones de visualizacion que se describen en el
modulo Graphic Display (Representacion grafica) de CIM Manager en el Modulo Graphic
Display and Tracking, Capitulo 6, Operacion de CIM Manager.

G4 CIM Project Mnaer

Project View Tools Help
| B eEdDx (@30 v
User Projects IArchiveI
Project Name | Description
08-A-D 9] ) atio orage e
|| FMS-DEMO Mill, Lathe, Feeder, Rack
MICROCIM-DEMO 3 Stations: Storage, Lathe & Mile, Assembly & QC

Figura 5-3: CIM Project Manager - Visualizacion del modelo en 3D de la pestafia
Proyectos del usuario

Menu de botdn derecho de la pestafia User Projects (Proyectos del usuario)

El mend de boton derecho de la pestafia User Projects (Proyectos del usuario) proporciona
acceso rapido alternativo a algunas de las funciones mas usadas en la pestafia User Projects
(Proyectos del usuario) de la ventana CIM Project Manager. Para acceder al mend,
seleccione un proyecto y haga clic con el botén derecho sobre el nombre del proyecto. El
menu aparece de la siguiente manera:

CIM-08-A-DEMO
Edit Description

CIM Manager
CIM Setup

Save As...
Back Up...
Delete...

Las opciones en el menu de botén derecho que se muestra arriba se describen en las
secciones Barra de herramientas de Project Manager y Ventana principal de Project Manager
de este capitulo.
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Pestafia Archive (Archivo)

La pestafia Archive (Archivo) incluye un listado y una descripcion de los proyectos
predefinidos que se proporcionan con el software de OpenCIM, y le permite realizar lo
siguiente:

« Copiar proyectos al listado de proyectos del usuario (usuarios y
administradores).

« Guardar proyectos en una ubicacién externa para realizar copias de
seguridad (usuarios y administradores)

« Realizar diversas opciones de edicion, como por ejemplo borrar,
mover a proyectos del usuario, entre otras (administradores
solamente).

La pestafia Archive (Archivo) aparece de la siguiente manera:

Project  View Tools Help
BHD X% Oes| T

User Projects  Archive I
Project Name | Description ]
CHANGE_PART_DEMO 3 Stations: Storage Mill Assembly illustrates part changing
[COVERED_BOX
MICROCIM-DEMO 3 Stations: Storage, Lathe & Mille, Assembly & QC

o

1@

Figura 5-4: CIM Project Manager - Pestafia Archivo

Menu de botdn derecho de la pestafia Archive (Archivo)

El mend de boton derecho de la pestafia Archive (Archivo) proporciona acceso rapido
alternativo a algunas de las funciones més usadas en la pestafia Archive (Archivo) de la
ventana CIM Project Manager. Para acceder al mend, seleccione un proyecto y haga clic con
el botén derecho sobre el nombre del proyecto. EI mend aparece de la siguiente manera:

102_ACT10

Sawve As...
Back Up... |

Las opciones en el menu de botén derecho que se muestra arriba se describen en las
secciones Barra de herramientas de Project Manager y Ventana principal de Project Manager
de este capitulo.
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Modo User (Usuario) de la aplicacion Project Manager

La aplicacion Project Manager permite que los usuarios administren sus proyectos de CIM
desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario). Las tareas que el usuario puede
realizar incluyen agregar proyectos, importar y exportar proyectos, copiar proyectos, entre
otras.

Agregar proyectos

Usted puede agregar proyectos nuevos desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario)
en la ventana CIM Project Manager. Después de haber creado su proyecto, puede activar las
aplicaciones CIM Setup o CIM Manager para el proyecto seleccionado.

Para agregar proyectos:
1. Enla pestaiia User Projects (Proyectos del usuario), haga clic en New

(Nuevo) en la barra de herramientas. Se mostrara el cuadro de
didlogo Save As (Guardar como).

ERN - O taan

The Project will be saved in User Projects

Project hame: |m

Figura 5-5: Cuadro de didlogo Guardar como

2. Enel campo Project name (Nombre del proyecto), ingrese el nombre del
proyecto nuevo Yy haga clic en OK (Aceptar). El nuevo proyecto se agrega
al listado de proyectos en la pestafia User Projects (Proyectos del
usuario).

Usted ahora puede seleccionar el proyecto nuevo en la pestafia User Projects (Proyectos del
usuario) y luego seleccionar la opcién requerida, de la siguiente manera:

k=

e CIM Setup > activa la aplicacion Virtual CIM Setup para
permitirle editar su celda de CIM simulada del proyecto. (Para
obtener mas detalles, consulte el Capitulo 7, OpenCIM Setup).

T
M

« CIM Manager : activa la aplicacion CIM Manager, que le
permite controlar en forma centralizada todas las actividades de la
celda de OpenCIM. (Para obtener més detalles, consulte el Capitulo
6: Operacion de CIM Manager).

Importar proyectos

La aplicacion Project Manager permite a los usuarios importar proyectos de CIM existentes a
la pestafia User Projects (Proyectos del usuario) desde un directorio especifico.

Para importar proyectos:
1. Desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione

Import (Importar) 3 Se mostrara el cuadro de dialogo Open (Abrir)

estandar. Busque y seleccione el archivo a importar y haga clic en Open
(Abrir). Se mostrara el cuadro de didlogo Open (Abrir).
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2. Busque el directorio requerido y seleccione el proyecto (que incluya el
formato *.02C) que usted desea importar.

3. Haga clic en Open (Abrir). El proyecto seleccionado se muestra en el
listado de proyectos en la pestafia User Projects (Proyectos del usuario).

Exportar proyectos

La aplicacion Project Manager permite a los usuarios exportar un proyecto de CIM existente
desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario) o Archive (Archivo) a un directorio
especifico, para referencia futura.

Para exportar proyectos:

1. Enla pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione el
proyecto que desea exportar.

=
2. Seleccione Backup (Copia de seguridad) en la barra de

herramientas. Se muestra el cuadro de didlogo Save As (Guardar como)
estandar. Busque y seleccione el directorio donde exportaréa el proyecto y
haga clic en Save (Guardar). El proyecto se guardara en el directorio
seleccionado.

Cargar todos los proyectos

La aplicacion Project Manager permite a los usuarios cargar en la pestafia User Projects
(Proyectos del usuario) todos los proyectos que existen en el directorio de OpenCIM. Esta
opcidn se activa solamente desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario).

Para cargar todos los proyectos:

Desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione Project | Load All
(Proyecto | Cargar todos). Todos los proyectos que existen en el directorio Projects
(Proyectos) en su computadora se mostraran en la pestafia User Projects (Proyectos del
usuario). Esta caracteristica se utiliza para propdsitos de recuperacion, y puede ser muy util
cuando usted actualiza su sistema OpenCIM, dado que le permite cargar todos los proyectos
previos gque ha creado anteriormente.

Copiar proyectos

La aplicacion Project Manager permite a los usuarios crear una copia del proyecto
seleccionado al guardarlo con un nuevo nombre. El nuevo proyecto se muestra en el listado
de proyectos en la pestafia User Projects (Proyectos del usuario).

Para copiar proyectos:

1. Desde la pestafia User Projects (Proyectos del usuario) o Archive
(Archivo), seleccione el proyecto que desea copiar y haga clic en Save As

(Guardar como) i Se mostraré el cuadro de didlogo Save As (Guardar
como):
pave 48 W =
The Project will be saved in User Projects
Project name: |
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Figura 5-6: Cuadro de didlogo Guardar como

2. En el campo Project name (Nombre del proyecto), ingrese el nombre del
proyecto nuevo y haga clic en OK (Aceptar).

3. El nuevo proyecto se agrega al listado de proyectos en la pestaria User
Projects (Proyectos del usuario).

La opcion Save As (Guardar como) siempre muestra el proyecto nuevo en la pestafia User
& Projects (Proyectos del usuario) (incluso si usted selecciona esta opcion desde la pestafia
Nota Archive [Archivo]).

Eliminar proyectos

Cuando elimine proyectos de la pestafia User Projects (Proyectos del usuario), usted debe
tener cuidado ya que el proyecto se elimina permanentemente de su computadora. S6lo los
administradores pueden eliminar proyectos de la pestafia Archive (Archivo).

Para eliminar proyectos:

1. Enla pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione el
proyecto que desea eliminar.

. . . o

2. Hagaclicen Delete (Borrar). El proyecto seleccionado se eliminara
del listado de proyectos del usuario.

Acceso a CIM Manager

La aplicacion CIM Manager permite a los usuarios controlar en forma centralizada todas las
actividades de la celda de CIM seleccionada. Para obtener mas detalles consulte el Capitulo
6, Operacion de CIM Manager.

Para acceder a CIM Manager:

1. Enla pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione el
proyecto respecto del cual usted desea acceder a CIM Manager.

o
M

2. Seleccione CIM Manager para activar la aplicacién CIM Manager,
lo que le permitird controlar todas las actividades de la celda de
OpenCIM.

(Para obtener mas detalles consulte el Capitulo 6, Operacion de CIM
Manager).

Acceso a la aplicacion CIM Setup
La aplicacion CIM Setup permite a los usuarios crear y modificar la configuracion de CIM
de la celda seleccionada. Para obtener més detalles, consulte el Capitulo 8, OpenCIM Setup.
Para acceder a la aplicacion CIM Setup:

1. Enla pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione el
proyecto respecto del cual usted desea acceder a CIM Setup.

2. Seleccione s CIM Setup para activar la aplicacion CIM Setup, lo que
le permitira editar su celda de CIM simulada del proyecto seleccionado.
(Para obtener mas detalles, consulte el Capitulo 8, OpenCIM Setup).
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Modo Administration (Administrador) de la aplicacion
Project Manager

Ademas de las tareas que se describen en el Modo User (Usuario) de la aplicacion Project
Manager, ésta también permite que los administradores gestionen los proyectos que se
muestran en los archivos. Esto incluye mover proyectos desde el listado de proyectos del
usuario a los archivos y desde los archivos al listado de proyectos del usuario, entre otras
cosas.

Definicion de los derechos de acceso de administrador

Después de ingresar su contrasefia de administrador (que se describe abajo), se le otorgan
derechos adicionales de acceso al sistema, que le permiten agregar, eliminar, importar y
exportar proyectos de la pestafia Archive, entre otras cosas. Usted debe ingresar la
contrasefia de administrador cada vez que ingresa a la aplicacion Project Manager.

Para ingresar como administrador:

&

1. Hagaclicen en la barra de herramientas. Se mostrara el cuadro de
didlogo Administrator (Administrador).
Administrator l&]
Password: "

0K I LCancel

Figura 5-7: Cuadro de didlogo Administrador

e

2. En el campo Password (Contrasefia), escriba mypassword y haga clic en
OK (Aceptar). Usted ahora cuenta con derechos de acceso de
administrador.

Mover proyectos a la pestafia Archive (Archivo)

Los administradores pueden mover proyectos de la pestafia User Projects (Proyectos del
usuario) a la pestafia Archive (Archivo). Esto se utiliza por ejemplo cuando usted quiere
definir un proyecto como de sélo lectura.

Para mover proyectos a la pestafia Archive (Archivo):
En la pestafia User Projects (Proyectos del usuario), seleccione el proyecto que desea mover

-

a la pestafia Archive (Archivo) y haga clic en Move to Archive (Mover a Archivo). El
proyecto seleccionado se quita de la pestafia User Projects (Proyectos del usuario) y se
muestra en la pestafia Archive (Archivo).

Mover proyectos a la pestafia User Projects (Proyectos del
usuario)
Los administradores pueden mover proyectos de la pestafia Archive (Archivo) a la pestaria

User Projects (Proyectos del usuario). Esto se utiliza por ejemplo cuando ya no se requiere
gue un proyecto esté en el archivo, pero igualmente se lo necesita para los usuarios.

Para mover proyectos a la pestafia User Projects (Proyectos del usuario):
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En la pestafia Archive (Archivo), seleccione el proyecto que desea mover a la pestafia User

Projects (Proyectos del usuario) y haga clic en Move to User Projects (Mover a
Proyectos del usuario). El proyecto seleccionado se quita de la pestafia Archive (Archivo) y
se muestra en la pestafia User Projects (Proyectos del usuario).
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Instalacion de Web Viewer Server

1. Parainstalar Web Viewer Server seleccione Tools | Web Viewer Server Setup
(Herramientas | Configuracion de Web Viewer Server) en la barra de mend. Haga clic
en Yes (Si) cuando se le indique que comience la instalacion y configuraciéon de Web
Viewer Server.

2. Parainstalar Web Viewer Server en Windows XP, el CD de instalacién debe estar
dentro de la computadora.

3. En Windows Vista/7, haga clic en Continue (Continuar) cuando se le indigue que
proporcione la informacion del administrador (si usted no esta conectado como
administrador en la computadora) o que confirme la instalacién de Web Server View.

Para obtener mas informacion acerca de la instalacion de Web Viewer Server, consulte el

Capitulo 4: Software para computadoras de puestos de trabajo.
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6

Operacion de CIM Manager

Este capitulo describe cémo manejar CIM Manager, que se utiliza para operar el sistema
OpenCIM y controlar la produccion. Se accede a la aplicacion CIM Manager desde Project
Manager, como se describe en el Capitulo 5: Project Manager. Este capitulo incluye las
siguientes secciones:

« Acceso a CIM Manager, describe como acceder a la aplicacion CIM
Manager.

« Ventana principal de CIM Manager, describe los componentes
principales de la interfaz de CIM Manager.

« Modos de operacion de CIM Manager, describe los modos de
operacion de la aplicacion CIM Manager.

« Vistas de CIM Manager, describe las diversas pantallas de
visualizacion en la aplicacién CIM Manager para realizar un
seguimiento del proceso de produccion.

o CIM Scheduler, presenta el planificador de CIM, que le permite ver
diversos cronogramas de produccion.

o Modulo Graphic Display and Tracking, introduce el modulo
Graphic Display, que exhibe animaciones en 3D en tiempo real de las
operaciones gue se realizan en la celda de CIM.
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Acceso a CIM Manager

Se accede a CIM Manager desde la ventana principal de Project Manager, lo que permite al
usuario controlar en forma centralizada todas las actividades de una celda de OpenCIM
seleccionada.

Para acceder a la aplicacion CIM Manager:

En la ventana principal de Project Manager, que se muestra en el Capitulo 5: Project

)
M

Manager, haga clic en CIM Manager en la barra de herramientas. Se abre la ventana
principal de CIM Manager, como se muestra en la Ventana principal de CIM Manager en la
siguiente seccion.
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Ventana principal de CIM Manager

Aparece la ventana principal de CIM Manager, de la siguiente manera:

Basra de
Menu —— FEile Utility Programs Window View Help
8 00T e | ) B s = g
Bamade — ) P> [l ID H (%3 B ¢ == & E=OME &
Herramientas e o
intelitek» L
Contador de
Tiempo — |  TIME
o000
Barra de Estado
PLC STATUS
del PLC —— [ To load the work order, press the START button
. GreohicDisohyIWemeqm View Leat] View Order | View Storage | View Device | View Patet |
Vista de .
Pedido —
ista de  —
Dispositivo
Area de J
Visualizacién

Figura 6-1: Ventana principal de CIM Manager
La ventana CIM Project Manager, como se muestra arriba, incluye los siguientes elementos,
cada uno de los cuales se describe en las secciones siguientes.

« Barra de menu de CIM Manager

« Barra de herramientas de CIM Manager

« Contador de tiempo

« Barra de estado del PLC

« Avrea de visualizacion

« Vista de pedido

« Vista de dispositivo

« Barra de estado

Barra de menu de CIM Manager

La barra de menu de CIM Manager incluye cinco menus, cada uno de los cuales se describe
en detalle en las secciones siguientes.

Menu File (Archivo)
La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del menu File (Archivo).

Opcién Descripcion

Default Restaura una configuracion predefinida del almacenamiento desde el
Storage archivo de base de datos de copia de seguridad.

Start Carga la orden de trabajo de produccion (Plan-A). Abre el canal de

comunicacion. Esto envia un comando para restablecer (INIT.) todos los
controladores de dispositivo. La flecha de ejecucidon se volvera azul y el
bot6n de parada se volvera rojo, lo que indica que estan disponibles para ser
utilizados. El plan de produccion aparecera en la pantalla Program View
(Vista de programa).

OpenCIM
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Opcidn
Run

Continue
Stop
Modes

Database Tool

Exit

Descripcion

Comienza a ejecutar el Plan-A. Comienza la produccién de CIM. El botén
de pausa se volvera azul, lo que indica que esta disponible para ser
utilizado.

Reanuda la operacién después de que se ha pausado la produccion.
Detiene la produccion. Se puede utilizar como botdn de emergencia.

Muestra el cuadro de didlogo Modes (Modos), como se describe en Cuadro
de didlogo Modes (Modos).

Muestra el buscador de la base de datos de CIM. Recomendado solamente
para usuarios avanzados.

Sale de la aplicacion OpenCIM Manager.

Menu Utility Programs (Programas utilitarios)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcién del menu Utility Programs
(Programas utilitarios):

Opcién
MRP

Machine
Definition

Optimization
Definition

Part Definition

Performance
Analysis

Report
Generator

Scheduler
Gantt

Storage
Manager

Descripcion

Muestra la ventana MRP de CIM, que le permite crear un listado de
clientes, definir los productos pedidos por cada cliente y generar una orden
de fabricacion.

Muestra la ventana CIM Machine Definition (Definicion de maquina de
CIM), que le permite definir las maquinas y los procesos especificos que
llevara a cabo cada maquina.

Muestra el CIM Optimization Manager, que permite a los usuarios
seleccionar algoritmos de cola de maquina

Muestra la ventana CIM Part Definition (Definicion de pieza de CIM), que

le permite definir las piezas que puede fabricar la celda de CIM, incluyendo
las piezas disponibles y las piezas que se necesitan fabricar. Estas incluyen:
piezas suministradas, piezas de producto y piezas fantasma.

Muestra el CIM Performance Manager para visualizar y analizar
informacidn generada a partir del ciclo de fabricacion.

Muestra la ventana CIM Report Part Definition (Informe de CIM -
Definicion de pieza), que le permite generar e imprimir diversos informes
desde la base de datos. Estos incluyen, entre otros, informes de definicion
de pieza e informes de definicion de maquina.

Muestra la ventana CIM Scheduler (Planificador de CIM), que le permite
planificar, coordinar y realizar seguimiento de diversos cronogramas de
produccion. Para obtener mas detalles, consulte CIM Scheduler.

Muestra la ventana CIM Storage Manager, que administra y realiza un
seguimiento de las piezas almacenadas e informa al sistema acerca de la
ubicacion de las piezas.

Menu Window (Ventana)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del mend Window

(Ventana).

Opcidn

Descripcion
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Opcidn
Device

Event

Leaf
Log
Machine
Queue
Order
Pallet
Program

Storage

Message
History

Descripcion

Muestra la pantalla Device View (Vista de dispositivo), que incluye una
lista de todos los dispositivos en la celda de CIM.

Muestra la ventana Event View (Vista de evento), que incluye un listado de
los eventos que generara el motor de simulacion de OpenCIM cuando la
opcidon Run (Ejecutar) esté activada.

Muestra la ventana Leaf View (Vista de hoja), que contiene las actividades
de produccién que ocurren en una celda de CIM.

Muestra la ventana Log View (Vista de registro), que incluye un listado de
todos los mensajes que han sido enviados y recibidos por CIM Manager.

Muestra las piezas que actualmente estan en cola en diferentes maquinas
para ser procesadas.

Muestra la ventana Order View (Vista de pedido), que incluye informacién
sobre la orden de fabricacion en curso.

Muestra la ventana Pallet View (Vista de Palet), que incluye un listado de
los palets en la celda de CIM y el estado actual de cada palet.

Muestra la ventana Program View (Vista de programa), que incluye el Plan-
A (la orden de trabajo de produccioén) de la celda de CIM.

Muestra la ventana Storage View (Vista de almacenamiento), que incluye la
ubicacion actual de las piezas en la celda de CIM.

Muestra la ventana Message History (Historial de mensajes), que incluye
tres tipos de mensajes: mensajes externos, mensajes internos y advertencias
de CIM.

Menu View (Visualizacion)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del mena View

(Visualizacion):

Opcion
Toolbar

Descripcién
Muestra u oculta la barra de herramientas de CIM Manager.

Menu Help (Ayuda)
La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del menu Help (Ayuda):

Opcidn
About

Help

Registration

Descripcion

Presenta la ventana About OpenCIM Manager (Acerca de OpenCIM
Manager), que incluye informacion sobre la version de software actual.
Presenta la ayuda en linea de OpenCIM.

Muestra el cuadro de didlogo de registro, que le permite llevar a cabo
diversas opciones de registro, como por ejemplo obtener su licencia de
software en el sitio web de Intelitek o bien por correo electrénico, fax o
teléfono.
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Barra de herramientas de CIM Manager

Los iconos de la barra de herramientas brindan acceso rapido a las funciones mas utilizadas
en la ventana de CIM Manager, y se ven de la siguiente manera:

pUIPE " Br=@ B> ONE W

La tabla que sigue incluye una breve descripcion de cada opcion de la barra de herramientas
de CIM Manager.

Opcion Descripcién

Q) Start: carga la orden de trabajo de produccion (Plan-A). Abre el canal de

—_— comunicacion. Esto envia un comando para restablecer (INIT.) todos los
controladores de dispositivo. La flecha de ejecucién se volvera azul y el
botdn de parada se volvera rojo, lo que indica gque estan disponibles para ser
utilizados. El plan de produccion aparecera en la pantalla Program View
(Vista de programa).

O

B
I E

Figura 6-2: Barra de control de produccion

Opcion Descripcién

S Run: comienza a ejecutar el Plan-A. Comienza la produccién de CIM. El
_— bot6n de pausa se volvera azul, lo que indica que esta disponible para ser
utilizado.
] Pause: detiene la operacion en cualquier momento. Hace que CIM Manager

deje de enviar comandos a los controladores de dispositivo y luego espera
hasta que se presione el botén Continue (Continuar) (que se ha vuelto rojo).
Todos los controladores de dispositivo completan el comando actual.

& "Nota

Los dispositivos de CIM no se detienen de inmediato cuando usted hace clic
en el botdn Pause (Pausa). Cada dispositivo completara su operacion en
curso antes de detenerse.

Continue: reanuda la operacién después de que se ha pausado la
produccion.

Stop: detiene la produccion. Se puede utilizar como bot6n de emergencia.

Reset Storage: restaura una configuracion predefinida del almacenamiento
desde el archivo de base de datos de copia de seguridad.

’_m@ “:l v

CIM Modes: muestra el cuadro de didlogo Modes (Modos), como se
describe en el Cuadro de dialogo Modes (Modos).

B af
i

g Device View: muestra la pantalla Device View (Vista de dispositivo), que
incluye informacion sobre todos los robots y todas las maquinas en la celda
de CIM.

Manual del usuario 6-6 OpenCIM

Operacion de CIM Manager



Opcidn

Descripcion

Event View: muestra el cuadro de didlogo Event View (Vista de evento),

gue enumera los eventos generados por el motor de simulacion de
OpenCIM.

e Leaf View: muestra la ventana Leaf View (Vista de hoja), que brinda una

S descripcion detallada de las actividades de produccién de la celda de CIM.

feq Log View: muestra la ventana Log View (Vista de registro), que incluye un

= registro de todos los mensajes que han sido enviados y recibidos por CIM
Manager.

Pallet View: muestra la ventana Pallet View (Vista de palet), que incluye
informacidn acerca de los palets en la celda de CIM, como por ejemplo
descripciones, estado, etcétera.

% Machine Queue View: muestra la ventana Machine Queue View (Vista de
cola de maquina), que indica las piezas que actualmente estan en cola en
diferentes maquinas para ser procesadas.

'i' Program View: muestra la pantalla Program View (Vista de programa),

- gue incluye una copia del Plan-A o de la orden de trabajo de produccion.

%- Storage View: muestra la ventana Storage View (Vista de

= almacenamiento), que incluye todas las ubicaciones que se definen en el
sistema de CIM.

FE'_? Message History: muestra el cuadro de dialogo Message History (Historial

de mensajes), que incluye tres tipos de mensajes: mensajes externos,
mensajes internos y advertencias de CIM.

Contador de tiempo de CIM Manager

TIME
05:38:40

El contador de tiempo de CIM indica el tiempo transcurrido desde el comienzo del ciclo de
produccién.

Barra de estado del PLC

PLC STATUS
an

La barra de estado del PLC nos informa si la conexién esta activa o no.

Area de visualizacion

El &rea de visualizacion (Viewing area) le permite monitorear en tiempo real diversos
aspectos del ciclo de produccion. Para ello, basta con seleccionar una de las siete pestafias de
vistas disponibles. Se selecciona por defecto la pestafia Graphic Display (Representacion
grafica), y el &rea de visualizacion muestra una simulacion gréafica en 3D del ciclo de
produccion de CIM. Para obtener mas informacion acerca de las pestafias que se exhiben en
el area de visualizacion, consulte Representacion y seguimiento graficos.

OpenCIM
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Vista de pedido

La Vista de pedido (Order View), que se encuentra debajo de la barra de herramientas en la
parte izquierda de la ventana, muestra informacion relacionada con pedidos de piezas y su
estado de produccion.

Vista de dispositivo

La Vista de dispositivo (Device View), situada debajo de la barra de herramientas en la parte
derecha de la ventana, muestra informacion relacionada con la actividad que tiene lugar en
los dispositivos durante el proceso de produccion.

Barra de estado

La barra de estado de la aplicacion, que se encuentra en la parte inferior de la ventana,
muestra el estado y la ubicacion de la aplicacion, como por ejemplo el modo de operacion
actual y la ubicacion del archivo WSO.ini que utiliza la aplicacion.

Barra de informacion

La barra de informacion presenta mensajes generales que ocurren durante la produccion,
como por ejemplo Order is in progress (La orden esta en progreso), entre otros.
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Modos de operacion de CIM Manager

CIM Manager puede funcionar en los siguientes modos:

« Simulation Mode (Modo de Simulacion): CIM Manager no se
comunica con los controladores de dispositivo. Este modo no
requiere controladores de hardware o de dispositivos.

« Real Mode (Modo Real): CIM Manager se comunica con todos los
controladores de dispositivo, se esté utilizando hardware o no. Este
modo requiere que todos los controladores de dispositivo que se
necesitan para una aplicacién especifica (para una orden de
producto especifica) estén cargados, de modo que CIM Manager
pueda transmitir y recibir mensajes.

Debido a que CIM Manager afecta la operacion del hardware de la celda de CIM al
comunicarse con los controladores de dispositivo (y no directamente con el hardware), CIM
Manager puede funcionar en real mode (modo real) incluso si no se ha activado el hardware,
0 incluso si no existe hardware alguno.

Los modos de CIM se describen en la siguiente tabla:

Modo de operacién Controlador de dispositivo Hardware

de CIM Manager

Simulation (Simulacion)  No se requiere. No se requiere.

Real Mode (Modo Real)  Todos los controladores de No se requiere.
dispositivo deben estar El hardware puede estar activado
cargados. 0 bien puede ser simulado por los

controladores de dispositivo, en
algunos o en todos los puestos.

Cuadro de didlogo Modes (Modos) de CIM

=
El cuadro de didlogo MODES (Modos) se muestra al hacer clic en el icono LlE2=] CIM
Modes (Modos de CIM) en la barra de herramientas. Este cuadro de dialogo le permite
definir los modos en curso que estan activos en CIM Manager, como por ejemplo si CIM
Manager esta trabajando en Real Mode (Modo Real) o en Simulation Mode (Modo de
Simulacion), si Web Viewer esta activado o no, etcétera. Los modos que se definen en el
cuadro de didlogo MODES (Modos) son por proyecto.
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) MODES [ = |

Citd Mode

Current Speed: 1 FAST
NDHMAL !\IIIIIIIIIIIIIIIIIIII
18|
Repart ta Scheduler as: Update Process Time
" Maone " Mo Duration Update
£ Planned % Duration Update
* Actual
Wwieh Wiewer Fiemate Graphic Display
" Mo * Mo
* ‘Yes ™ ‘Yes

" RealMaode & Simulation Mode
Simulation Speed

SAVE CAMCEL

Figura 6-3: Cuadro de didlogo Modes (Modos)

CIM Mode

Report to Scheduler as

Update Process Time

Web Viewer

Real Mode: en este modo hay un intercambio de mensajes entre
CIM Manager y los controladores de dispositivo.

Simulation Mode: la produccidn se ejecuta en
CIM Manager. No hay intercambio de mensajes
entre dispositivos. Usted puede seleccionar
la velocidad de produccidén para la
simulacidén, en donde 1 es la velocidad méas
lenta y 100 es la velocidad més rapida.

None: en este modo, CIM Manager no envia mensajes a CIM
Scheduler.

Planned: en este modo, CIM Manager envia mensajes a CIM
Scheduler segun lo planeado (por lo general cuando CIM
Manager esté4 funcionando en modo de Simulacién).

Actual: en este modo, CIM Manager envia mensajes reales a
CIM Scheduler (por lo general cuando CIM Manager esta
funcionando en modo Real).

No Duration update: no actualiza la duracién de cualquier
proceso definido en Machine Definition (Definicion de
maquina).

Duration Update: actualiza la duracién de cualquier proceso
definido en Machine Definition (Definicion de maquina). La
duracion es el tiempo real que le toma a una maquina completar
un proceso.

Especifica si Web Viewer est4 activado o no. Seleccione la
opcion requerida:

 Yes: activa Web Viewer.

 No: desactiva Web Viewer.

Para obtener mas informacion acerca de la instalacion de Web
Viewer Server, consulte el Capitulo 4.

Para obtener mas informacion acerca de la instalacion de Web
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Viewer Client, consulte el Capitulo 10.

Remote Graphic Display Especifica si se envian 0 no mensajes de estado desde los
dispositivos que estan en funcionamiento al médulo Graphic
Display para actualizar asi la representacion.

Yes: se envian mensajes al médulo Remote Graphic
Display.

No: no se envian mensajes al médulo Remote Graphic
Display.

CIM Manager esta configurado por defecto para

admitir solamente una Representacion Grafica Remota
(Remote Graphic Display).

Para permitir que se admita mas de una:

1. Abra el bloc de notas al hacer clic en Start | Accessories
| Notepad (Inicio | Accesorios | Bloc de notas).

2. Seleccione File | Open (Archivo | Abrir) y busque
[unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]

o En Windows XP:

\Documents and Settings\All
Users\Documents\intelitek\OpenCIM\Projects\<project
name>\setup\opencim.ini.

o En Windows Vista/7:

\Documents and Settings\All
Users\Documents\intelitek\OpenCIM\Projects\<project
name>\setup\opencim.ini.

3. Encuentre NUMCIMULSOCKETS en la clave [de red] y
modifique el valor para que quede la cantidad de
simulaciones de CIM requeridas.

4. Haga clic en Save (Guardar).

& Nota

Si el modulo Graphic Display no esta activado en ninguna
computadora, haga clic en No. De lo contrario, CIM Manager
funcionara demasiado lento.

Consulte el Capitulo 4: Software para computadoras de puestos
de trabajo para obtener informacion sobre como instalar el
maédulo Remote Graphic Display.

Una vez instalado, se puede ejecutar a través del acceso directo

£ o
wkJ que se agrega en el Escritorio.
Para comenzar a producir un pedido, siga los siguientes pasos:
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o 1. Inicie todos los controladores de dispositivo de OpenCIM al
124 hacer clic en el icono Device Driver Loader (Cargador de
Pmc‘e’ dimiento controlado_r qle dispositivo) en cada c_omputadora que funciona
i como administrador del puesto. (Omita este paso si planea
Comienzo de la trabajar en modo de simulacion).

duccid . . .
proguieeton 2. Seleccione Real Mode (Modo Real) o Simulation Mode (Modo
de Simulacion) en el cuadro de didlogo Modes (Modos).

3. Restablezca el almacenamiento al hacer clic en el icono Refresh

=
Storage __2 | (Actualizacién rapida del almacenamiento).
En CIM Manager, haga clic en el botdn Blue (Azul).

Haga clic en el boton Run (Ejecutar) para comenzar a ejecutar el
plan de produccion.

o &

A\_\ Por motivos de seguridad, cuando opere el sistema de CIM en modo Real, usted
debe utilizar los botones de EMERGENCIA (Emergency buttons) reales del

jAdvertencia! . )
hardware para detener el sistema en caso de emergencia.

Trabajo en modo de simulacién
Para operar la celda de CIM en el modo de simulacion, usted debe verificar que esté
seleccionado el modo de simulacion en CIM Manager.
Para operar la celda de CIM en el modo de simulacion:
1. Desde la aplicacion Project Manager, seleccione el proyecto requerido y

=
M

haga clic en CIM Manager. Aparece la ventana principal de CIM
Manager, como se muestra en Ventana principal de CIM Manager.

=
2. Seleccione el icono Modes (Modos) en la barra de herramientas. Se
exhibira el cuadro de dialogo MODES (Modos).

3. Seleccione la opcién Simulation Mode (Modo de simulacién) y, si se
requiere, ajuste la velocidad de la simulacion y defina las opciones
adicionales, como se describe en el Cuadro de dialogo Modes (Modos) de
CIM, y haga clic en Save (Guardar).

4. Verifique gue esté seleccionada la pestafia Graphic Display
(Representacion grafica) y haga clic en el botdn Reset Storage

=
(Restablecer almacenamiento) "B en la barra de herramientas de CIM
Manager.

5. Si es necesario, puede seleccionar Utility Programs | Scheduler Gantt
(Programas utilitarios | Planificador de Gantt) para ver el cronograma de

produccion.
_ , M _
6. Haga clic en el botdn Start (Inicio) =~ para comenzar, y luego haga clic
en Run (Ejecutar) L La celda de CIM seleccionada ahora funciona en

modo de simulacién.

Trabajo en modo real

Para operar la celda de CIM en el modo real, usted debe verificar que esté seleccionado el
modo real en CIM Manager.
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jAdvertencia!

Antes de iniciar la produccion real, asegurese de cumplir con todas las medidas de
seguridad que se detallan en el Capitulo 3, Seguridad.

Para operar la celda de CIM en el modo real:

1.

o ok~ w

Retire cualquier plantilla de la cinta transportadora y de los buferes del
puesto.

Retire cualquier pieza que haya quedado en los puestos: en la pinza de un
robot, en una méaquina y en las estanterias de almacenamiento.

Cargue piezas en el ASRS y en los alimentadores.

Encienda todo el hardware: computadoras, maquinas de CNC, etc.
Asegurese de que todas las computadoras hayan sido activadas.

En la computadora que funciona como administrador de cada puesto, haga
clic en el icono Loader WS1 (Cargador WS1) (por ejemplo). Se abre la
ventana CIM Device Driver Loader (Cargador de controlador de
dispositivo de CIM).

En la columna Simulation (Simulacién), seleccione el modo en que desea
cargar los controladores de dispositivo al seleccionar o deseleccionar la

1
columna y hacer clic en el bot6n Start (Inicio) g :

En cada puesto, haga que el robot retorne a la posicién de inicio e inicie
todos los equipos.

En la computadora donde se encuentra CIM Manager, realice lo siguiente:
1. Desde la aplicacion Project Manager, seleccione el proyecto requerido y haga clic

i
|

en CIM Manager. Aparece la ventana principal de CIM Manager, como se
muestra en Ventana principal de CIM Manager.

2. Seleccione el icono Modes (Modos) en la barra de herramientas. Se
mostrara el cuadro de didlogo MODES (Modos).

3. Seleccione la opcion Real Mode (Modo real) v, si se requiere, defina las
opciones adicionales, como se describe en el Cuadro de dialogo Modes (Modos)
de CIM, y haga clic en Save (Guardar).

4. Sies necesario, puede seleccionar Utility Programs | Scheduler Gantt
(Programas utilitarios | Planificador de Gantt) para ver el cronograma de
produccion.

o

5. Haga clic en el botdn Start (Inicio) =~ para comenzar, y luego haga clic en

>

Run (Ejecutar) -=___. La celda de CIM seleccionada ahora funciona en modo
real.

e Usted puede encender las computadoras y el hardware de los puestos de
OpenCIM en cualquier orden. No existe una secuencia de inicio obligatoria.

También puede reiniciar una computadora siempre que no esté en medio de
una operacioén o bien comunicandose con CIM Manager. Si usted restablece
una computadora, no necesita restablecer otras computadoras de los puestos
conectadas a la red de OpenCIM. Cuando la computadora arranca, sus
aplicaciones reanudaran las comunicaciones con otras computadoras en la
red de OpenCIM.

Nota
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Vistas de CIM Manager
Durante el proceso de fabricacion, usted puede realizar un seguimiento de la produccion al
ver hasta ocho pantallas de vistas diferentes, de la siguiente manera:
« Vista de programa
« Vista de pedido
« Vista de almacenamiento
« Vista de dispositivo
« Vista de registro
« Vista de cola de maquina
« Vista de palet
« Vista de hoja (s6lo después de presionar Run [Ejecutar])
« Vista de evento (s6lo después de presionar Run [Ejecutar])
« Historial de mensajes

Haga clic en el icono apropiado en la barra de herramientas para abrir la pantalla de vista
deseada, o bien seleccione la vista deseada del listado alfabético que se encuentra en el menu
desplegable de Windows. También puede reemplazar la seccion Graphic Display en la parte
inferior de CIM Manager por la pantalla de la vista que desee (a excepcion de las pantallas
de vista de registro y de evento), al hacer clic en la pestafia apropiada.

Vista de pedido

La vista de pedido (Order View) es una copia de la orden de fabricacion. Es la mas basica de
todas las vistas disponibles.

. -
B Orcder View ==] & |
Mo Part Total | Done Fail= I Proc.

1 | EEEERED_BOxM A 1 i} 0
L] 1 b

Figura 6-4: Vista de pedido
A continuacidn se incluye una explicacion de cada columna dentro de la vista de pedido.
No. NUmero de linea de la orden de fabricacion.

Part Nombre de la pieza, como se define en el formulario Part Definition
(Definicion de pieza) utilizado en la orden de fabricacion. La grilla que
incluye el nombre de la pieza se completa progresivamente de izquierda a
derecha, indicando el estado de produccion de la pieza que se esta

fabricando.
Total Cantidad total de piezas a producir, como se define en la orden de
fabricacion.
Done Cantidad de piezas que se han completado. Se actualiza durante la
produccion.
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Fails Cantidad de piezas que han fallado la inspeccion. Se actualiza durante la
produccién.

InProcess  Cantidad de piezas que se estan fabricando. Se actualiza durante la
produccion.

Vista de almacenamiento

La vista de almacenamiento (Storage View) es similar al informe de estado de ubicacion
(vea el Capitulo 5). Esta vista es un listado detallado de cada ubicacion definida en el sistema

de CIM.

i) Storage View [=[@] % ]
Storage Index | Status Part Template DevicalD | =
ASRS1 35 Empty EMPTY EMPTY an
ASRST % aly COVER TEMPLATE#010001 41
ROBOT? 1 Empty EMPTY EMFTY 43
ROEOTS 1 Empty EMPTY EMFTY 50
{3l 1 Empty EMPTY EMFTY 44
vt 2 Empty EMPTY EMPTY 44
vt 3 Empty EMPTY EMPTY 44
NGRS 1 Empty EMPTY EMPTY 43
ADA1 1 Empty EMPTY EMPTY 13
BFFR2 1 mEy TEMPLATE#010003 22
BFFR2 2 Empty EMPTY EMFTY 2
EXPERTMILL1 19 BOX 52
SDRVT 1 Empty EMPTY EMFTY 53
BFFR3 1 Empty EMPTY EMPTY 2
BFFR3 2 Empty EMPTY EMPTY 2
RACK] 1 Empty EMPTY EMPTY ¥
RACKT 2 Empty EMPTY EMPTY 7|
RACK 3 Empty EMPTY EMFTY 7
RACK 4 Empty EMPTY EMFTY 7
RACK 5 Empty EMPTY EMFTY 7
RACK1 & Empty EMPTY EMFTY ki
RACK] 7 Empty EMPTY EMPTY ¥
RACK] 8 Empty EMPTY EMPTY ¥
RACK] 9 Empty EMPTY EMPTY ¥
RACKT 10 Empty EMPTY EMPTY ¥
JG1 1 Empty EMPTY EMFTY 45
= 1 Empty EMPTY EMFTY 52
TRASHT 1 Empty EMPTY EMFTY £
PLT3000_2 1 Empty EMPTY EMFTY 51
FDR1 1 Empty EMPTY EMPTY *
COMPALET 1 Empty EMPTY EMPTY 212
COMPALET 2 iy COVER TEMPLATE#010003 212
COMPALET 3 Empty EMPTY EMPTY 212| -

Figura 6-5: Vista de almacenamiento

A continuacion se incluye una explicacién de cada columna dentro de la vista de

almacenamiento.

Storage Un listado de todas las ubicaciones en la celda de CIM.

Index Indica la ubicacion exacta en un dispositivo que tiene mas de una
ubicacion para una pieza. Por ejemplo, la cinta transportadora (CVN1)
posee tres indices, uno para cada puesto; el robot identificado como
ROBOT?7 posee un s6lo indice; el ASRS1 posee un indice para cada una
de sus celdas.

Status llustracion gréafica del contenido de la ubicacion, como se define en las

columnas PART (Pieza) y TEMPLATE (Plantilla). Por ejemplo,
EXPERTMILL1 posee una pieza denominada BOX (Caja).

PART Estado de la ubicacion especificada: Empty (Vacio) o el nombre de la
pieza (Name) si existe en la ubicacion.

TEMPLATE  Estado de la ubicacion especificada: Empty (Vacio) o el ID de la plantilla
si existe en la ubicacion.

Device ID Ndmero de ID del dispositivo definido en Virtual CIM Setup (o asignado
por CIM Manager durante la produccion).
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Vista de programa

La vista de programa es una copia del Plan-A, o de la orden de trabajo de produccion. Usted
puede realizar un seguimiento del estado en curso de la produccion al utilizar la vista de
programa. Esta pantalla muestra los comandos que ejecuta CIM Manager para producir un
pedido. Estos comandos se ejecutan de abajo hacia arriba.

) Program View |M|
Lewvel Part Action Subpart Target # Farameters P1

1 TopBatch

2| COVERED_BOXA  MAKE COVERED_BO=/1.1 1 1.1.1.P.1.00:00:00

3 COVERED_BOXA. PLACE TEMPLATE ASRST

4| COVERED_BOXA. RENAME B0

5 COVERED_BOXA. ME=T

B COVERED_BOXA. SCREWING B0 SDRWA

7| COVERED_BOXA. VIEWFLEX BOx

8 COVERED_BOXA. End_Assembly COWERED_BOXA.1 JIGT ASSY

9 COVERED_BOXA. ASSY COVERAA B 1

10| COVERED_BOXA. BASE B0 JIG1

11| COVERED_BOXA. Assembly COVERED_BOXA1 JIG1 ASSY

12| COVERED_BOXA. PLACE BOX RACK1

13| COVERED_BOXA. MILLZ BOX

14| COVERED_BOXA. GET BOX ASRST

12| COVERAA Todssembly  COVERED_BOXA.1 JIG1 ASEY

13| COVERAA REMNAME

14| COVER A FREE TEMPLATE ASRS

15/ COVER A1 PLACE COVER RACK1

16/ COVER A1 GET COVER ASRST

Figura 6-6: Vista de programa

A continuacion se incluye una explicacién de cada columna dentro de la vista de programa.

Level

Part

Action

Subpart
Target
Index (#)
P1

Este nimero de jerarquia indica el nivel de cada producto pedido en el arbol
de definicion de pieza. Se pueden llevar a cabo operaciones en el mismo
nivel en paralelo (excepto un proceso ONFAIL).

Nombre Gnico utilizado para identificar la subpieza que esta en produccion
en ese momento.

El comando de Plan-A o el proceso definido por el usuario ejecutado por
CIM Manager para producir una pieza.

La pieza o el objeto respecto de la/el cual opera la accion del Plan-A.
El destino donde se va a entregar esta subpieza.
Parametros utilizados por este comando o proceso.

Muestra el estado de produccion en curso. La cantidad de columnas de
pieza sombreadas corresponde a la cantidad total de piezas pedidas.

Cuando se esta produciendo una pieza, aparece uno de los siguientes
simbolos en la etapa de produccion en curso:

o Comando enviado, en espera de confirmacion.

ON El dispositivo ha comenzado a procesar esta pieza (el
controlador de dispositivo ha respondido con el mensaje
Start [Inicio]).

OFF  El dispositivo ha terminado de procesar esta pieza (el
controlador de dispositivo ha respondido con el mensaje
Finish [Finalizacion]).

[ | La casilla azul indica operacion completada (el controlador
de dispositivo ha respondido con el mensaje End [Fin]).

WAIT CIM Manager esta esperando que otra operacion finalice antes de
enviar este comando.
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Vista de dispositivo

La vista de dispositivo es un listado completo de cada robot y cada maquina (incluidos los
dispositivos de control de calidad) en la celda de CIM y una descripcion de la accion en
curso que cada uno esta llevando a cabo.

r

pa) Device View

L= | B ) |

Device
IBASRST
ROBOTY
ROBOTS
ROFA1
E=PERTHILL1
SDRW

WM
PLT3000_2

Statuz | Action Station | Device I
W50 21

PLACE BO¥ on EXPERTHILL1 WSO0 49

WwWS00 a0

W50 13

BBENERN =02 NC WSO0 ha
WSO0 53

WSO0 ha

W50 51

b

Figura 6-7: Vista de dispositivo

A continuacion se incluye una explicacién de cada columna dentro de la vista de dispositivo.

Device

Status

Action

Station

ID

Nombre del dispositivo o de la maquina, como se define en Virtual CIM
Setup.

Cuando se esta produciendo una pieza, aparece uno de los siguientes
simbolos en la etapa de produccion en curso:

RUN  (Ejecutar). Comando enviado, en espera de confirmacion.

Start (Inicio). El dispositivo ha comenzado a procesar esta
pieza (el controlador de dispositivo ha respondido con el
mensaje Start [Inicio]).
Finish (Finalizacion). El dispositivo termin6 de procesar esta
pieza (el controlador de dispositivo ha respondido con el
mensaje Finish [Finalizacion]).
End (Fin). El dispositivo termino de procesar esta pieza (el controlador
de dispositivo ha respondido con el mensaje End [Fin]).

Stop (Detenido). El dispositivo esta listo para el siguiente comando.

Load (Carga). El dispositivo esta cargando el programa de
procesamiento desde la copia de seguridad o la base de datos.

El comando de movimiento u operacion que el dispositivo esta
ejecutando en ese momento. En el caso de los robots, la accién por lo
general es la colocacién de una pieza. En el caso de las maquinas, la
accion por lo general es el nombre del proceso (como se define en el
formulario de definicion de maquina).

El nimero que identifica el puesto de trabajo donde se encuentra el
dispositivo.

El nimero de ID del dispositivo, como se define en Virtual CIM Setup.
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Vista de registro

La vista de registro es una transcripcién de la vista de hoja. Detalla todos los mensajes que

CIM Manager ha enviado y recibido.

) Log View

EEI

BOX[1.1]IN PROCESS: ASRS1 GET BOK ASRST

BOx[1.1)DOME @ ASRS1 GET BOX ASRST
COYER(1.1) IM PROCESS: ASRS1 GET COVER ASRS1
COVER(1.1)DOWE  : ASRST GET COVER ASRS1

BOX[111DOME  : 3BASHS1 PLACE TEMPLATEHO10003 on CH1[1]
BOX[1.11IN PROCESS: CHW1 DELIVER TEMPLATE to CNY1[2]

COVER(1.1JDONE  : 3BASRST PLACE TEMPLATE#0T0003 on CHNWI[1]
COVER(1.7]IM PROCESS: CNv1 DELIVER TEMPLATE to CHW1[3]
BOX[11)DONE  : CWv1 DELIVER TEMPLATE to CHV1[2]
BOX[1.11IN PROCESS: ROBOT? PLACE TEMPLATE on BFFR2
BOx[1.1)DONE @ ROBOTY PLACE TEMPLATE on BFFR2
BOX[1.1]IN PROCESS: ROBOTY PLACE BOX on EXPERTMILLY

BOx[1.1)DONE - ROBOTY PLACE BOX on EXPERTMILLI
BOX[1.1]IN PROCESS: EXPERTMILLY MILLZ BOX EXPERTMILLI
BOx[1.1)DONE @ EXPERTMILLY MILLZ BOx EXPERTHMILLY
BOX[1.11IN PROCESS: ROBOTY PLACE BOX on TEMPLATEH#O10003[1]
COVER(1.1)DONE  : CNV1 DELIVER TEMPLATE to CMW[3]
COVER(1.7]IM PROCESS: ROBOTSE PLACE TEMPLATE on BFFR3
BOX[111DONE  : ROBOTY PLACE BOX on TEMPLATEH010003(1]
COVER(1.1)DONE  : ROBOTE PLACE TEMPLATE on BFFRZ

b

BOx[1.1]IM PROCESS: 3645R51 PLACE TEMPLATEH®ONO003 on CNV1[1]

COYER(1.1)IM PROCESS: 3BA5SRST FLACE TEMPLATEHO10003 on CHNW1[1]

BOx[1.1) TASK LOAD : EXPERTMILLY MILLZ BOX EXPERTMILLY 302NC

-

L COVERM 1IN PROCESS: ROBOTAPLACE COVERonRACKY 7|

Figura 6-8: Vista de registro

Usted puede controlar la cantidad de informacion que se muestra al editar el archivo INI de
CIM Manager. Por defecto, el sistema esta configurado para mostrar solamente mensajes IN
PROCESS (En proceso) y DONE (Hecho), lo que le permite ver qué comandos se han

enviado y qué comandos se han ejecutado.

Vista de cola de maquina

La vista de cola de maquina muestra las piezas que actualmente estan en cola en diferentes

maquinas para ser procesadas.

r Machine Queue View

=)

B Part ID (grade)

1 2 3 4
ASRET
JIGEY 4
RDRA
EXPERTMILL1
SDRYA
RACKI 414375
I 417 (95.235)
WS
TRASH

4 111}

-

m

Figura 6-9: Vista de cola de maquina

A continuacidn se incluye una explicacion de cada columna dentro de la vista de cola de

maquina.

Device

Part ID (grade)

Muestra los dispositivos en la celda de CIM.

Muestra el ID y el valor de calificacion de las piezas con cddigo
de color que estan en la cola para un dispositivo en particular.
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Vista de palet

La vista de palet es un listado completo de cada palet en la celda de CIM y una descripcién
de su estado en ese momento.

i
(o]

w) Pallet View

Mo Part Product Template Last St. Sim.

1 399
2| Relzase 939
3| Pazsz

4|Pass

5| Pass

E|Pass

7| Release 0 BOX B TEMPLATE #0003
8| Pazsz

9| Ready

10| Ready

11| Ready

12| Ready

4 1

Bl I ST L PR PR )

Figura 6-10: Vista de palet
A continuacion se incluye una explicacion de cada columna dentro de la vista de palet.
No. Numero de identificacion del palet.

Status Describe los siguientes estados:
Ready (Listo). El palet todavia no ha llegado a un puesto.

Pass (Pasa). El palet se esta moviendo, ya ha pasado por el Gltimo
puesto.

Stop (Detenido). El palet ha sido detenido en un puesto para ser
descargado.

Stop[Free] (Detenido [Libre]). El palet ha sido detenido en un
puesto para ser cargado.

Released (Liberado). El palet ha sido liberado de un puesto.

To Station Numero del siguiente puesto al que llegara el palet. Si el estado del palet

(To St) es Free (Libre), el destino es Station (Puesto) 999.

Part Nombre de la pieza o subpieza que lleva el palet.

Product Nombre del producto final al que pertenece la pieza.

Template Numero de identificacion de la plantilla que lleva el palet.

Last Station NuUmero del ultimo puesto por el que paso el palet.

(Last St)

Sim Place “Posicion simulada”, una ubicacidn en un sector de la cinta

transportadora, como se utiliza en la representacion gréfica simulada.
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Vista de hoja

La vista de hoja proporciona una descripcién detallada de las actividades de produccion de la
celda de CIM, que indica la operacion en curso que se esta llevando a cabo en cada articulo y
la operacion que seguira inmediatamente.

i) Leaf View (=] B [
Action

Sub Part of Part e Besass "Status Part D Bar Code Leaf ID L1 L2

BOx[1] MILL2 B0 EXPERTMILL1 | 5 10003 5 BOX TEMPLATE#010003

of COVERED_BOXA.1 -+ PLACE BOX on RACK1 414 413

COVER(1) DELIVER TEMPLATE to CNVA[3] = 2 10003 5 COVER TEMPLATE#010003

of COYERED_BOx/1.1 -» PLACE COVER on RACK] 17 416

« n 3

%

Figura 6-11: Vista de hoja
A continuacion se incluye una explicacién de cada columna dentro de la vista de hoja.
Subpart of Part  Nombre de la pieza y nombre del producto final al cual pertenece.

Action La accion actualmente en progreso (linea superior) y el siguiente proceso
>Next Process  que se realizara en la pieza. Por ejemplo:
MILL2 = proceso definido en el formulario de definicién de maquina.
BOX = nombre de la pieza.
EXPERTMILL1 = nombre de la méquina que realizara la operacion,
como se define en el formulario de definicién de maquina.

Status Cuando se esta produciendo una pieza, aparece uno de los siguientes
simbolos en la etapa de produccién en curso:

o Comando enviado, en espera de confirmacion.

ON El dispositivo ha comenzado a procesar esta pieza (el
controlador de dispositivo ha respondido con el mensaje
Start [Inicio]).

OFF El dispositivo ha terminado de procesar esta pieza (el
controlador de dispositivo ha respondido con el mensaje
Finish [Finalizacion]).

| La casilla azul indica operacién completada (el
controlador de dispositivo ha respondido con el mensaje
End [Fin]).

WAIT CIM Manager esta esperando que otra operacion finalice
antes de enviar este comando.

Part ID indice de 1D interno de la pieza, generado por CIM Manager.
Bar Code El nimero de ID de la plantilla que lleva la pieza.
Leaf ID indice de ID interno generado por CIM Manager.
L1..Ln Informacion adicional acerca de otras “hojas”.
Manual del usuario 6-20 OpenCIM

Operacion de CIM Manager



Vista de evento

La vista de evento se utiliza solamente cuando CIM Manager esta funcionando en modo de
simulacién; contiene datos s6lo después de que se presiona el boton Run (Ejecutar).

La cola de evento es un listado de eventos que generara el motor de simulacion de
OpenCIM, para garantizar el funcionamiento apropiado de la simulacion.

Event View X

TIME = 135 [00:02:15)
: hewt PLC tick at &
PLACE: Device start at ¥ ROBOTY
PLACE: Device finish at 15 ROBOTY
FLACE: Device End  at20 ROBOTY

Figura 6-12: Vista de evento

Por ejemplo:

TIME = 135 (00:02:15) Indica la cantidad de tiempo que transcurrié
(135 segundos, o0 2 minutos, 15 segundos)
desde que se presiono el botdn Run (Ejecutar).

PLACE: Device start at 7 Indica que el Robot 7 enviara un mensaje de

ROBOT7. .. inicio (Start) en 7 segundos y un mensaje de

PLACE: Device finish at 15 ROBOTT finalizacién (Finish) en 15 segundos.

Historial de mensajes

fa) MESSAGES [=[E2] ® ]

Extemnal Messages | Inteinal Messages  Wamings

Mo |Message Mate

CLEAR

Figura 6-13: Cuadro de didlogo de historial de
mensajes

La vista de historial de mensajes le permite ver tres tipos de mensajes:

Mensajes externos: todos los mensajes que CIM Manager envia a los controladores a través
del protocolo TCP/IP y viceversa.

Mensajes internos: le permiten verificar los pardmetros de configuracion de CIM Manager,
por ejemplo la ruta de acceso a los archivos de la base de datos, la ruta de acceso a
programas utilitarios, velocidad de simulacién, etc.

Advertencias de CIM: todas las advertencias que emite CIM Manager. El Gltimo mensaje se
marca en color amarillo. Cuando se emite un mensaje de advertencia, se abre el cuadro de
didlogo del historial de mensajes. El mensaje de advertencia mas comun es el siguiente:
“Part not currently available. Update storage” (Pieza no disponible actualmente. Actualice el
almacenamiento).
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CIM Scheduler

CIM Scheduler le permite ver diversos cronogramas de produccion y determinar cuél es el
mas eficaz. Este planificador es una utilidad de Gantt que muestra el tiempo y la
planificacion exactos de las distintas fases de la produccién.

Js CIM Scheduler (CIM-01) Off-Line EBEIE

File Display Help

Al 45

MachinePart Nanne:| Actual 0
Durstio[Duratio| 0 [ 1 [ 2 [3 |4 |5 |6 |78 ]9 [10]

H Planned: [ Start [ Finish W Duration Interyal
Actaal: [ Start [ Finish W Duration [rriit]

EXPERTMILL1
COVERED_BOXA.1(1)
NG
COVERED_BOXA.1(1)
VSH1
COVERED_BOXA.1(1)
SDRVA
COVERED_BOXA.1(1)

4 H
Heady Baze [ime: | hu Uec £ 008 | 125354

b

Figura 6-14: CIM Scheduler - Diagrama de Gantt

El planificador puede mostrar dos tipos de cronogramas de produccion:

« Planned (Planificado): normalmente, este cronograma se produce y
se muestra cuando CIM Manager funciona en el modo de
Simulacion. Es necesario activar el modo Tracking (Seguimiento)
desde el cuadro de didlogo CIM Mode (Modo de CIM). Para obtener
mas informacidn, consulte Cuadro de dialogo Modes (Modos) de
CIM.

o Actual (Real): normalmente, este cronograma se produce y se

muestra cuando CIM Manager funciona en el modo Real. EI modo
Tracking (Seguimiento) esta desactivado.

La parte izquierda de la pantalla de CIM Scheduler es una descripcion de texto, mientras que
la parte derecha es una representacion grafica (diagrama de Gantt) del cronograma de

produccion.
Haga clic y arrastre las lineas verticales en la tabla para aumentar y disminuir el ancho de las
columnas.
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Opciones de la barra de herramientas y la barra de menu de CIM

Scheduler

La siguiente tabla contiene una breve descripcion de cada opcion de la barra de herramientas
de CIM Scheduler ademas de la opcidn correspondiente en la barra de mend:

/

=

Display
Options

Online/Offline: cuando CIM Scheduler opera en linea, muestra datos de
CIM Manager. (No se muestran datos hasta tanto CIM Manager haya
comenzado la produccion).

Cuando CIM Scheduler opera fuera de linea, muestra informacién del
Manager. Los datos se muestran como Actual (Real) o Planned
(Planificado), segun la definicién en la seccion [Scheduler] del archivo
INI de CIM Manager.

Alternativamente, seleccione Display | Online/Offline (Visualizacion | En
linea/Fuera de linea) en la barra de menu de CIM Scheduler.

Sort by Machine: muestra las actividades de las maquinas y las piezas
que procesan.

Alternativamente, seleccione Display | Sort by Machine (Visualizacion |
Clasificar por maquina) en la barra de ment de CIM Scheduler.

Muestra el progreso de las piezas y qué maquinas las procesan.

Alternativamente, usted puede seleccionar Display | Sort by Part
(Visualizacion | Clasificar por pieza) en la barra de ment de CIM
Scheduler.

Le permite borrar los datos del planificador. (Habilitado solamente en el
modo Online).

Alternativamente, seleccione File | Clean (Archivo | Borrar contenido) en
la barra de menu de CIM Scheduler.

Muestra el cuadro de dialogo Load Data (Cargar datos), que le permite
cargar cronogramas de produccion adicionales. (Habilitado solamente en
el modo Offline).

Alternativamente, seleccione File | Open (Archivo | Abrir) en la barra de
menu de CIM Scheduler.

Muestra el cuadro de dialogo Save As (Guardar como), que le permite
guardar el cronograma de produccion en curso.

Alternativamente, seleccione File | Save as (Archivo | Guardar como) en
la barra de mena de CIM Scheduler.

¥ Stat [ Finish ¥ Duration  Ieterval -
¥ Stat ¥ Finish W Duration (mnin]

Figura 6-15: Opciones de visualizacion del planificador

Zoom: valor de compresion del intervalo de tiempo en la visualizacion
del diagrama de Grantt.

Show: las opciones marcadas se muestran en la pantalla de texto.
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Creacion de un cronograma de produccion planificado

Para crear un cronograma de produccion planificado, siga los siguientes pasos:

(1]

(2]

(3]
Procedimiento

Creacion de un
cronograma de
produccion planificado

1.
2.

o ok~ w

Active CIM Manager.

En el cuadro de didlogo Modes (Modos), active el modo Tracking
(Seguimiento).

Restablezca el almacenamiento.

Active CIM Scheduler.

Haga clic en Start (Inicio).

Haga clic en Run (Ejecutar). Espere que CIM Manager finalice un
ciclo de produccion completo.

@ Consejo:
Para acelerar la simulacion, modifique el valor de la

velocidad de simulacion en el cuadro de didlogo Modes
(Modos).

Después de haber generado un cronograma planificado, usted puede ejecutar CIM Manager
en modo real para realizar un seguimiento y ver el cronograma real y poder compararlo con
el cronograma planificado.
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Modulo Graphic Display and Tracking

El médulo Graphic Display and Tracking (Representacion y seguimiento graficos) de
OpenCIM proporciona una representacion gréafica en 3D y en tiempo real de una celda de
OpenCIM en funcionamiento, que exhibe el movimiento de los palets en la cinta
transportadora basandose en los mensajes de estado que recibe a medida que cada palet pasa
por un puesto de la cinta transportadora. EI mddulo Graphic Tracking (Seguimiento gréfico)
estima la posicién de los palets a medida que éstos pasan por los puestos, y actualiza su
visualizacién en consecuencia. Sincroniza su visualizacion con la posicion real del palet cada
vez que un palet pasa por un puesto de la cinta transportadora.

Mensajes de estado

Cuando un dispositivo lleva a cabo una operacion en una pieza, su controlador de dispositivo
transmite mensajes de estado a CIM Manager en los que informa el resultado. CIM Manager
transmite estos mensajes al moédulo Graphic Tracking, que luego actualiza su visualizacién
en consecuencia.

Entre los ejemplos de estos mensajes se incluyen los siguientes:

« Mensajes de respuesta a un comando: un controlador de
dispositivo responde a un comando enviado desde CIM Manager, 0
bien un controlador de dispositivo responde a un comando enviado
desde otro controlador de dispositivo (como por ejemplo un
controlador de dispositivo de CNC que responde a comandos
enviados por un controlador de dispositivo de ACL o Scorbase de un
robot para abrir y cerrar la puerta).

« Mensajes de paso: el controlador del PLC envia un Mensaje de
paso (Pass message) en el cual indica que un palet que no se necesita
en ese puesto acaba de pasar. Los mensajes de paso se generan
solamente para permitir que el médulo Graphic Tracking actualice su
visualizacién de la cinta transportadora, y no son utilizados por CIM
Manager u otra entidad de CIM.

Actualizacion de la visualizacion

CIM Manager envia los mensajes de estado al mddulo Graphic Tracking, que entonces
actualiza su visualizacion en consecuencia. Esta visualizacion puede mostrar los siguientes
ejemplos:
« Las piezas, a medida que se desplazan de un dispositivo a otro (por
ejemplo un robot recoge una pieza de una plantilla y la coloca en una
maquina de CNC).

« Los palets, cuando se desplazan por la cinta transportadora.

La visualizacion en pantalla incluye representaciones detalladas de los elementos del puesto,
como por ejemplo computadoras, controladores, maquinas de CNC y robots, como se
muestra en la siguiente figura. Este modulo actualiza su visualizacion en respuesta a
mensajes de estado en tiempo real que surgen de CIM Manager y de controladores de
dispositivo activos.

La computadora de seguimiento gréafico se puede utilizar en los siguientes modos:

« Real Time Mode (Modo en tiempo real), que le permite observar el
flujo de las piezas en la celda de CIM.

« Simulation Mode (Modo de simulacion), que le permite observar en
pantalla los resultados de diferentes estrategias de produccion sin
operar realmente el equipo de CIM.
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El médulo Graphic Display aparece en la pestafia Graphic Display (Representacion grafica),
de la siguiente manera:

Graphic Display | View Pragram | View Leaf | View Order | View Storage | View Device | View Palet

T HED s

EIYIVWRATON [Scheduler Gantt: NONE [LOCATION: - C:\Usevs\Public\Documents\lntel|tek\O|iENCIM\Pwjects\TUTORIAL_SAMPLE\WSD

Figura 6-16: Representacion gréfica en el Manager
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Barra de herramientas del médulo Graphic Display

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcidn de la barra de herramientas
del moédulo Graphic Display:

Opcidn

Descripcion

Maximize/Restore: le permite intercambiar entre maximizar y restaurar
la pestafia Graphic Display (Representacion grafica).

Redirect Camera: define la posicion que estara en el centro de la
imagen.

Follow Me Camera: le permite enfocarse en la ubicacion de una pieza
especifica durante un ciclo de produccion.

Drag Scene: le permite ver una vista panoramica de la celda de CIM
desde la izquierda, derecha, arriba y abajo.

Top View: coloca la cdmara en la parte superior de la celda en el centro
de la imagen.

Save Camera Position: guarda la posicion actual de la pantalla Graphic
Display (Representacion gréafica) hasta la proxima vez que usted ingresa a
la aplicacién CIM Manager.

Toolbar View: presenta o esconde los ID de los objetos, las plantillas, las
piezas y los palets, cada uno de los cuales se describe abajo.

Show Name: muestra los nombres de los objetos que actualmente existen
en la celda de CIM.

Show ID: muestra los ID de los objetos que existen en la celda de CIM
actual.

Show Pallets: muestra los nimeros de los palets que actualmente estan en
la cinta transportadora.

Show Templates: muestra los 1D de las plantillas que hay en la celda de
CIM.

Show Parts: muestra los ID de las piezas que hay en la celda de CIM.

Ademas, las siguientes opciones le permiten cambiar la vista de la celda de CIM:

e Zoom In/Zoom Out (Acercamiento/alejamiento de imagen): acerca
y aleja la imagen al presionar el boton derecho del mouse y moverlo
hacia adelante o hacia atras.

« Rotate the Image (Girar la imagen): gira la vista de la imagen al
presionar el botdn derecho del mouse y moverlo hacia la
derecha/izquierda.

e Moving the Camera Up/Down (Mover la cdmara arriba/abajo):
utilice la barra de deslizamiento de la ventana para ajustar el angulo
de vision de la imagen.

En forma alternativa, el &ngulo de visién también se puede ajustar al deslizar la rueda del

mouse.

La representacién grafica de una celda de OpenCIM en funcionamiento se muestra en la
ventana de CIM Manager y también se puede exhibir en otra computadora (aplicacion
WebViewer y Remote Graphic Display). Es posible exhibir tres vistas en 3D diferentes al
mismo tiempo en la misma pantalla, como se muestra en Figura 6-17.
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OpenCIM Manager (CIM-08-A-DEMO)
Eile  Utility Programs  Window View Help

O NbE%ErE

EEREY VS

Graphic Disphay | View Program | View Leat | View 0

Device | View Palet |

Figura 6-17: Representacién gréafica

Seguimiento del proceso de produccion

El siguiente procedimiento describe como realizar un seguimiento gréafico de la produccion
en el sistema OpenCIM:

(1]

(2]

(3]
Procedimiento
Seguimiento gréfico de
la produccion

1.

2.

Ejecute Project Manager. Para hacerlo, seleccione el proyecto y haga
clic en el icono de CIM Manager en la barra de herramientas.

Haga clic en el boton Load (Cargar) de color azul. Haga clic en Run
(Ejecutar) (flecha azul).

Ahora usted puede observar las operaciones realizadas en la celda de
CIM en ambas representaciones graficas: en el Manager y en las
vistas en 3D.

Manipulacion de las vistas del modulo Graphic Display

El mddulo Graphic Display ofrece dos tipos de vistas, una vista aérea y una vista lateral
elevada. Este procedimiento describe como manipular estas vistas seglin sus necesidades.

A Cuando se abre la ventana de simulacion, ésta siempre exhibe la vista que se mostraba
Nota  yando usted cerr6 por dltima vez las ventanas Graphic Display o Virtual CIM Setup.
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Para manipular las vistas:

o 1. Para cambiar el &ngulo de la vista aérea, coloque el cursor sobre la
g barra de deslizamiento vertical y arréastrela hacia arriba y hacia abajo.

. (Se recomienda que haga clic sobre las flechas hacia arriba y hacia
Procedimiento . . . .
i N abajo de la barra de deslizamiento vertical).
Manipulacion del

médulo Graphic 2. Para girar la escena, coloque el cursor en cualquier lugar de la
« Haga clic con el boton derecho del mouse y arrastre hacia la

derecha para girar la vista en el sentido contrario a las agujas del
reloj.

» Haga clic con el botdn derecho del mouse y arrastre hacia la
izquierda para girar la vista en el sentido de las agujas del reloj.
3. Paraacercar/alejar la escena, coloque el cursor en cualquier lugar de
la pantalla y:
» Haga clic con el botén derecho del mouse y arrastre hacia arriba
para acercar la imagen.

» Haga clic con el botén derecho del mouse y arrastre hacia abajo
para alejar la imagen.

Como cambiar el foco de la representacion grafica

El siguiente procedimiento describe cdmo cambiar el foco de la representacion gréfica.
Para cambiar el foco de la representacion gréfica:

o 1. Hagaclic en View | Redirect Camera (Ver | Redireccionar camara).

g . Haga clic sobre cualquier objeto de la escena. Ese objeto se convierte
Procedimiento en el punto central para la manipulacion de la visualizacion. La vista
Coémo cambiar el foco campla a una vista aérea (_5| no Ig es ya), que usted ahora puede
de la representacion manipular, como se describe arriba.
grafica

El men( Text (Texto) le permite seleccionar el tipo de subtitulos que desea incluir en la
representacion grafica. Sélo se puede seleccionar un tipo de texto por vez.

None Ningun texto. Seleccione None (Ninguno) para quitar el subtitulo que se
muestra actualmente. Luego podréa seleccionar otro tipo de texto. (Tenga
en cuenta que en el mend no hay marca alguna que indique su seleccion).

Name Nombre de las maquinas y los dispositivos.

Ext. ID NUmero de ID externo, como se define en Virtual CIM Setup.

Pallets Muestra el nimero de 1D de los palets.

Templates Muestra el numero de 1D de las plantillas.

Parts Muestra el nimero de ID de las piezas.

El menl File (Archivo) ofrece las siguientes opciones:
Open Carga una nueva celda de CIM gréfica. No utilice esta opcion.
Exit Sale del mddulo Graphic Display
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7

Programas utilitarios de CIM
Manager

Este capitulo describe los programas utilitarios de CIM que se utilizan para preparar el
sistema OpenCIM para la produccion. Estos programas son una parte integral del software
de CIM Manager Yy es posible acceder a ellos desde el menu Utility Programs (Programas
Utilitarios) en la barra de mend de CIM Manager. EI mend Utility Programs (Programas
utilitarios) incluye lo siguiente:

« Definiciones de maquinay de proceso, presenta la ventana CIM
Machine Definition (Definicion de maquina de CIM), que le permite
definir las méaquinas y los procesos en OpenCIM.

« Definicidn de pieza, presenta la ventana CIM Part Definition
(Definicidn de pieza de CIM), que le permite definir las piezas que
OpenCIM puede fabricar.

« Definicién de Almacenamiento, presenta CIM Storage Manager,
que le permite realizar un seguimiento de las piezas que estan en
almacenamiento.

o MRP (Material Requirements Planning) (Planificacion de
requisitos de material), presenta la ventana MRP de CIM, que le
permite crear listados de clientes y pedidos de productos.

« Optimizacidn, presenta la ventana CIM Optimization Definition
(Definicién de optimizacién de CIM) para definir algoritmos de cola
y métodos de optimizacion adicionales que se utilizan en OpenCIM.

« Utilidad Performance Analysis (Andlisis de rendimiento), muestra
la ventana CIM Performance Analysis (Analisis de rendimiento de
CIM) para ver y analizar informacion generada a partir del ciclo de
fabricacion.

« Informes, presenta el CIM Report Generator (Generador de informes
de CIM), que le permite generar informes predefinidos o
personalizados para ver e imprimir.

Usted puede utilizar estos programas para ver algunos modelos de definiciones existentes
que le ayudaran a crear las suyas.

Recomendamos que, a medida que lee este capitulo, lleve a cabo los “procedimientos” del
mismo. Estos tutoriales le ayudaran a familiarizarse con el uso del software de OpenCIM.

Los ejemplos que se incluyen en este manual se basan en el proyecto de muestra denominado
TUTORIAL_SAMPLE, que se encuentra en el listado de archivos de proyectos en Project
Manager. (Para obtener informacion detallada sobre como transferir un proyecto desde
Archive (Archivo) a User (Usuario), consulte el Capitulo 5).
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Definiciones de maquina y de proceso

Cuando usted define una maquina, en realidad define el proceso especifico que llevara a
cabo la maquina. Por lo general, los nombres de las maquinas estan predefinidos en Virtual
CIM Setup y solamente es necesario seleccionarlos del listado desplegable Machine Name
(Nombre de maquina).

El nombre de proceso permite a CIM Manager determinar qué maquina es capaz de realizar
el trabajo especifico que se requiere para producir una pieza (como se define en el campo
Process (Proceso) en la tabla Part Process (Proceso de pieza) en el formulario Part Definition
[Definicion de pieza]). Si se dispone de dos maquinas que son capaces de llevar a cabo el
proceso especifico, CIM Manager intenta optimizar el uso de estas dos maquinas para
completar el proceso (consulte la seccion Optimizacion dentro de este capitulo).

El formulario Machine Definition (Definicion de maquina) le permite ver cualquier maquina
gue se ha definido para el sistema. Usted puede definir procesos nuevos o modificar procesos
existentes para que la maquina lleve a cabo. Un registro de maquina incluye el nombre de la

maquina y uno o mas procesos definidos (registro de proceso). Cada campo y los botones de

control asociados con este formulario se describen en detalle en esta seccion.

Es posible acceder a la ventana CIM Machine Definition (Definicion de maquina de CIM)
gue se muestra abajo desde la ventana principal de CIM Manager, al seleccionar Utility
Programs | Machine Definition (Programas utilitarios | Definicién de maquina) en la barra
de mend.

F CIM Machine Definition - (C:\Users\Public\Documents\IntelitekOPENCIM\Projects\TUTORIAL SAMPLEwsO\) = e ]
Eile Edit Help
?HEHE e El

Machine Definition 1

W5 Machine Type Action Robot Requied Cost

wez | T-Jig [~ PROCESS Mo -
Machine Name Process File: Program F(ig) Duration Parameters

[ ERE PLACE ON VISION PLACE 00:00:10
ROR1 READ BARCODE 10 00:00:10 STEMPLATETYPE

EXPERTHILLY MILL1 301.NC 00:00:10

MILL2 302.NC 00:00:10

CE ASSEMBLE Xv 00:00:10

ASSY 00:00:10

PLT3000 2 TURN1 201.NC 00:00:10

- TURNZ 202.NC 00:00:10

SDRV1 SCREWING 00:00:20

VST CHECK XV 10 00:00:10

VIEWFLEX 10 00:00:10

P m b

List Of Preloaded Programs [ JIGX74 ] Max

Ready
L

Figura 7-1: Formulario de definicion de maquina y de proceso
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Ventana de definicion de maquina (Machine Definition)

Menu principal
Opcidén
File

Edit

Help

Descripcion

Incluye las siguientes opciones de archivo: Save All (Guardar todo), Save
Selected Machine (Guardar maquina seleccionada), Print Machine Report
(Imprimir informe de méaquina), Exit (from Machine Definition screen)
(Salir) (de la pantalla Machine Definition [Definicion de maquina]). Las
tres primeras opciones también aparecen como botones de herramienta en
la barra de herramientas (vea abajo).

Incluye las siguientes opciones para editar filas: Insert Before (Insertar
antes), Insert After (Insertar después), Delete Row (Borrar fila). Las filas
insertadas son copias de la fila original, y usted puede editar el contenido.

Usted también puede acceder a estas opciones al hacer clic con el botén
derecho del mouse sobre la celda de listado de proceso que desea editar.

Ayuda en linea

Barra de herramientas

Opcidén

s
vl

=

JIG=TE -

Descripcién

Guarda todos los registros de maquina en el disco.

Guarda los registros de maquina seleccionados en el disco.

Cambia automaticamente el tamafio de las columnas para ajustarse a los
valores largos (cuando la ventana estd maximizada).

Imprime un informe de maquina.

Selecciona una maquina del listado desplegable de nombre de maquina.
Los nombres que aparecen en el listado se definen en Virtual CIM Setup.
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Tabla Machine Process (Proceso de maquina)

Los campos de datos arriba de la tabla también se muestran como columnas en la tabla. A
continuacion se proporcionan sus descripciones.

Opcio6n
Machine
Name

Process

&% Nota

Descripcion

Un nombre descriptivo que identifica en forma exclusiva a esa maquina.
Usted puede editar/examinar el registro de una maquina especifica al
seleccionar el nombre de esa maquina del listado desplegable en la barra de
herramientas. Todas las maquinas que se definen en Virtual CIM Setup
aparecen en este listado.

El nombre de un proceso de produccién que esta maquina puede llevar a
cabo. Un nombre de proceso solamente se puede usar una vez para una
maquina determinada.

El nombre deberia ser facilmente reconocible para los usuarios de CIM y
puede contener los caracteres de la A ala Z, del 0 al 9y el guién bajo (),
pero no puede contener espacios.

Este nombre de proceso se asigna a una pieza en el formulario Part
Definition (Definicién de pieza) (en el campo Process (Proceso) de la tabla
Part Processes [Procesos de pieza]).

Asignar un proceso a una pieza en lugar de una maquina puede tener
ventajas cuando hay dos o mas maquinas capaces de llevar a cabo el mismo
proceso. Tener mas de una maquina capaz de llevar a cabo un proceso
determinado permite a CIM Manager seleccionar la maquina que puede
procesar una pieza de manera mas eficaz y redirigir la produccion en caso
de que falle una maquina.

Para diferentes maquinas que pueden llevar a cabo el mismo proceso,
usted deberd ingresar el mismo nombre de proceso. De la misma manera,
NO utilice el mismo nombre de proceso para referirse a procesos en
distintas maquinas que no llevan a cabo la misma operacion sobre la
misma pieza.

Las siguientes palabras reservadas no se pueden usar como nombres de proceso:

ALLOC GET PACK
ASSEMBLY GET FIX PLACE
BASE MAKE PROCESS
CNC MOVE QC
DELIVER NEXT RENAME
END ASSEMBLY NOP TARGET
FREE ONFAIL TRANSFER
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Opciodn
File

Program

Fail(%)

Duration

Parameters

WS

Machine Type

Action Type

Descripcion

Un archivo que incluye el programa de codigo G u otro programa
asociado con este proceso. Este nombre de archivo puede incluir una
ruta de acceso de directorio valida a un archivo. Si no se especifica
una ruta de acceso, CIM Manager espera encontrar este archivo en el
directorio de trabajo actual asociado con el controlador de
dispositivo para esta maquina.

Un archivo puede incluir un programa de control de maquina.
Distintas maquinas que llevan a cabo el mismo proceso tendran sus
respectivos programas de control guardados en diferentes archivos.

El nombre del programa de control de maquina asociado con el
proceso que se define. Este nombre de programa es utilizado por un
controlador de ACL que opera una maquina.

El porcentaje de estimacion de la cantidad de piezas rechazadas que
se produciran cuando este proceso se ejecute en esta maquina (del
0% al 100%). CIM Manager toma este valor en consideracion
solamente cuando simula un proceso de control de calidad.

La cantidad de minutos que este proceso tarda en producir una pieza.
CIM Manager toma este valor en consideracion cuando elige entre
multiples maquinas que pueden ejecutar el mismo proceso. El
formato es hh:mm:ss

Esta secuencia de argumentos pasa a un programa de control de
maquina asociado con este proceso.

El puesto de trabajo en el cual se encuentra la maquina. El sistema lo
muestra automaticamente (como se define en Virtual CIM Setup).

El tipo de maquina seleccionada. El sistema lo muestra
automaticamente (como se define en Virtual CIM Setup).

Una etiqueta que define las caracteristicas asociadas con un proceso.
Se selecciona por defecto uno de estos tipos de accion (en el campo
de datos arriba de la tabla):

Tipo de accién Descripcion

Assembly Un proceso que involucra el montaje de dos o mas
subpiezas.

QcC Un proceso que involucra una prueba que informa

un resultado Aprobado/Desaprobado (Pass/Fail) a
CIM Manager. Si el resultado es Fail
(Desaprobado), la pieza rechazada se vuelve a
hacer. Un proceso de control de calidad requiere
una entrada ONFAIL en la tabla Part Processes
(Procesos de pieza) en el formulario Part
Definition (Definicion de pieza). Consulte la
seccion “Definicion de pieza” mas adelante.

CNC Un proceso que tiene uno o varios programas de
cddigo G asociados. CIM Manager descarga el
archivo de codigo G especificado en el campo File
(Archivo) a la maquina de CNC (a menos que el
archivo ya esté en la maquina de CNC).
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Opciodn

Robot- controlled

Cost per Hour

Descripcion

Process Operacion basica de la maquina que no requiere
accion especial alguna antes o después. Ejecuta
el programa de ACL especificado en el campo
Program (Programa).

Place Operacion de un robot que se utiliza para
operaciones no estandar realizadas por un
robot. Los campos File (Archivo) y Program
(Programa) estaran en blanco.

Especifica si se necesita un robot para llevar a cabo el proceso. Por
ejemplo, si un robot realiza una accion de soldadura, especificar
YES (Si) indica a CIM Manager que el robot esta en uso y no esta
libre para llevar a cabo otra operacion. Esta opcion esta disponible
solamente si la maquina seleccionada puede utilizar un robot para
llevar a cabo una tarea, y si la opcidn en Action Type (Tipo de
accion) es Process (Proceso).

Costo por hora estimado por utilizar esta maquina. CIM Manager
utiliza esta opcién como uno de los criterios para decidir respecto
del método de produccién éptimo.

Listado de programas cargados previamente

Las tareas son programas de control que se pueden descargar a una maquina (por ejemplo
programa de cddigo G a una maquina de CNC). CIM Manager lleva un control de qué
programas residen en ese momento en la memoria de una maquina. Si un proceso
determinado requiere un programa de control de maquina que no es residente, CIM Manager
indica al controlador de dispositivo de CNC que lo descargue a la maguina.

Opcidén
Max Preloaded
Programs

List of Preloaded
Programs

Descripcion

La cantidad de programas de control que pueden residir en la
memoria de una maquina en determinado momento. Una vez que
se supera esta cantidad, CIM Manager comienza a sobreescribir los
programas que hay en la memoria de la maquina cuando necesita
descargar un programa nuevo.

El estado actual de los programas de control que estan cargados en
la memoria de la maquina. Esta casilla es para propdsitos
informativos solamente, no se la puede utilizar para cambiar los
programas que residen en una maquina.
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Como definir una maquina

Los procedimientos que se presentan a continuacion hacen referencia a una aplicacion de
muestra de OpenCIM para producir una caja con tapa simple (producto). Cuando se define el
proceso para la caja con tapa, es necesario definir dos procesos: fresado y montaje de CNC.

Estos procedimientos representan un ejemplo simplificado. Cuando se definen aplicaciones mas
complicadas, también se requerird el ingreso de informacion en otros campos.

Nota

(1]

(2]

(3]
Procedimiento

A. Definicion del proceso de fresado

1.

En el formulario Machine Definition (Definicién de maquina), seleccione
EXPERTMILL1 del listado desplegable Machine Name (Nombre de
maquina). Este es el nombre de la fresadora, como se define en Virtual CIM
Setup. El registro MILL1 se convierte en el registro en curso, y aparece en
color verde en la tabla Machine Process (Proceso de maquina). Este registro
incluye el/los proceso/s definido/s por la méaquina. EI campo Workstation
(Puesto de trabajo) se muestra como WS3, el campo Machine Type (Tipo
de méquina) como M-MACHINE, el campo Action Type (Tipo de accion)
como CNC, y el campo Robot-controlled (Controlado por robot) como No y
en color gris.

En la columna Process (Proceso), escriba MILL2 en el campo Process
Name (Nombre de proceso). (Usted deberé asegurarse, ahora 0 mas
adelante, de que MILL2 aparezca en el campo Process (Proceso) en la
tabla Part Process (Proceso de pieza) en el formulario Part Definition
[Definicion de pieza]).

En la columna File (Archivo), escriba por ejemplo GCODE . NC como
nombre del programa de cédigo G que contiene las instrucciones para este
tipo de proceso.

En la columna Duration (Duracién), escriba la cantidad de tiempo que tarda
la fresadora en realizar esta operacion, por ejemplo treinta segundos.

Su pantalla ahora deberia verse asi:

$ CIM Machine Definition - (C:\Users\Public\Documents\Intelitek\OPENCIM\Projects\TUTORIAL_SAMPLE\ws0\) i =B
Eile Edit Help
#E i & [ererman -~
Machine Defintion |
WS Machine Type Action Fiobot Required Cost
Wz [ M-Machine [ one N
Machine Name Process File Program F{‘:/!) Duration Parameters
JIGXY4 PLACE ON VISION PLACE 00:00:10
ROR1 READ BARCODE 10 00:00:10 STEMPLATETYPE
MiLL1 301.NC

r—( EXPERTMILL1 MILL2

GCODE.NC

JiG1 ASSEMBLE XV 00:00:10
ASSY 00:00:10
S TURN1 201.NC 00:00:10
i TURN2 202.NC 00:00:10

SDRV1 SCREWING 00:00:20

CHECK XV 10 00:00:10
VEWFLEX 10 00:00:10

VSN1

< I )

List Of Preloaded Programs ( EXPERTMILLT ) Max.

302NC B

Ready

Figura 7-2: Definicién de maquina de CIM - Definicion del proceso de fresado
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(1]

(2]

(3]
Procedimiento

6. Hagaclicen E para guardar la informacion que se muestra en ese
momento en la base de datos. Usted ahora puede generar y ver un informe
de méaquina o de proceso al utilizar el programa de informe.

7. ContinGe con el procedimiento Definicion de montaje para definir el otro
proceso necesario para producir la caja con tapa.

&t Nota: a la operacién de montaje generalmente la realiza un dispositivo de
portapiezas (como por ejemplo un portapiezas neumatico), no una
maquina.

B. Definicion del proceso de montaje

1. En el formulario Machine Definition (Definicion de maquina), seleccione
JIG1 del listado desplegable Machine Name (Nombre de maquina). Este es
el nombre del dispositivo que realiza las operaciones de montaje, como se
define en Virtual CIM Setup. El registro JIG1 se convierte en el registro en
curso, y aparece en color verde en la tabla Machine Process (Proceso de
maquina). EI campo Workstation (Puesto de trabajo) se muestra como WS3,
el campo Machine Type (Tipo de maquina) como J-JIG, el campo Action
Type (Tipo de accién) como ASSEMBLY, y el campo Robot-controlled
(Controlado por robot) como NO y en color gris.

2. En la columna Process (Proceso), escriba ASSY en el campo Process Name
(Nombre de proceso). (Usted debera asegurarse, ahora 0 mas adelante, de
gue ASSY aparezca en el campo Process (Proceso) en la tabla Part Process
(Proceso de pieza) en el formulario Part Definition [Definicion de pieza]).

3. Enla columna Duration (Duracidn), escriba la cantidad de tiempo que tarda
la fresadora en realizar esta operacion, por ejemplo 12 segundos.

4. Su pantalla ahora deberia verse asi:

; CIM Machine Definition - (C\Users\Public\Documents\Intelitek\OPENCIM\Projects\TUTORIAL_SAMPLE\ws04) E@
— —

File Edit Help
@S oo =
Machine Definiion |
WS Machine Type Action Robat Required Cost
W53 J-lig ASSEMELY Mo
Machine Name Process File Program F;’E) Duration Parameters
JIGxXT4 PLACE ON VISION PLACE 00:00:10
RDR1 READ BARCODE 10 00:00:10 STEMPLATETYPE
TEET MiLL1 301.NC 00:00:10
MILL2 GCODENC 00:00:30
o ASSEMBLE XV 00:00:10
[ ASSY [00:00:12
PLT3000 2 TURN1 201.HC 00:00:10
= TURNZ 202NC 00:00:10
l SDRV1 SCREWING 00:00:20
' vent CHECK XV 10 00:00:10
VEWFLEX 10 00:00:10
B .
List Of Preloaded Programs [ JIG1 ) Man
{l
Fisady

Figura 7-3: Definicion de maquina de CIM - Definicion del proceso de montaje

5. Haga clicen ﬂ para guardar la informacion en la base de datos.

Usted ahora puede generar y ver un informe de maqguina o de proceso al
utilizar el programa de informe.
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Definicion de pieza

Un producto se fabrica a partir de un conjunto de subpiezas (lista de materiales) que se
combinan en funcion de una serie de procesos de maquina especificos. Comenzando con un
conjunto de materias primas (piezas suministradas), usted define, en etapas intermedias de la
produccion, las piezas que se requieren para el montaje de un producto final.
La pantalla o el formulario Part Definition (Definicion de pieza) le permite ingresar la lista
de materiales y los procesos de produccion asociados para producir una pieza. Al utilizar el
formulario Part Definition (Definicion de pieza), usted puede:

« Modificar/ver el proceso de produccion para un producto existente.

« Describir el proceso de produccion para un nuevo producto.
La definicidn de un nuevo producto incluye los siguientes pasos:

« Realizar un arbol de definicion de pieza.

« Configurar todos los procesos de las maquinas necesarios para
producir un producto y todas sus subpiezas.

« Determinar qué nuevos disefios de plantillas se requieren para
manejar todas las piezas involucradas y asignar nimeros de 1D de
plantilla a estos disefios.

« Determinar los tipos de estanterias que pueden contener cada
subpieza.

El formulario Part Definition (Definicion de pieza) para piezas de producto (o piezas
fantasma) le permite crear, ver o modificar la pieza en curso (ya sea un producto o sus
subpiezas). Un registro de pieza incluye todos los campos que se muestran en el formulario
Part Definition (Definicién de pieza) abajo. Cada campo y los botones de control asociados
con este formulario se describen en detalle en esta seccion.

o CIM PART DEFINITION - (CAUsers\Public\Documents\InteliteK\OPENCIM\Projects\TUTORIAL SAMPLE\ws0\) B
Ele Edit Help
O e & [covereosne -] 5 -
Supplied Paits _ roduct Pats | Phantom Parts |
Part Name \po Subpart Process Parameters Sequence Description
[ | BOX MILL2 T
COVERED_BOX 3| COVER ASSY I BOX FOR TUTORIAL
- VEWFLEX F
REJECTED ONFAL F
f v
COVERED_BOX details
Terplate Typs Fiack Feeder Color 30 File
[or + | ] Mo change +| Browss
Fieady

Figura 7-4: Formulario de definicion de pieza para piezas de producto o piezas fantasma

Si usted define la pieza como suministrada (Supplied), la tabla Part Process (Proceso de
pieza) se reemplazara por una seccién que incluye datos acerca del proveedor y del material
suministrado, como se muestra a continuacion:

o CIM PART DEFINITION - (CAUsers\Public\Documents\lntelitek\OPENCIM\Projects\TUTORIAL SAMPLEWwsOY) e
File Edit Help
! Supplied Paits | Product Parts | Phartam Pars
e — Part Supplier Catalog Win Safety o Supply Descrigtion
D Name Number Order Stock Time(davs)
- BOX 1| SUPPL1 59-92-B0X 1 15 2 PLASTIC BOX
COVER 2|supPPL2 C9-79-cOV 1 10 2 COVER
‘ il v
BOX details
Tempiste Type Rack/Feedr Color 30 File
[or 20710 + | | [rax | Browse
Ready
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Figura 7-5: Formulario de definicion de pieza para una pieza suministrada
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Formulario Part Definition (Definicion de pieza)
Menu principal

Opcidén

File

Edit

Help

Descripcion

Incluye las siguientes opciones de archivo: New Part (Pieza nueva),
Save Current Part (Guardar pieza actual), Save All (Guardar todo),
Print (Imprimir), Exit (from Part Definition screen) (Salir [de la
pantalla de definicidn de pieza]). Las cinco primeras opciones también
aparecen como botones de herramienta en la barra de herramientas (vea
abajo).

Contiene las siguientes opciones de edicion de filas y piezas: Insert
Before (Insertar antes), Insert After (Insertar después), Copy Part
(Copiar pieza), Paste Part (Pegar pieza), Delete Row (Borrar fila),
Delete Part (Borrar pieza). Usted también puede acceder a estas
opciones al hacer clic con el botdn derecho del mouse sobre la celda de
listado de proceso que desea editar.

Ayuda en linea.

Barra de herramientas

Opcidén

(3
&

=
il
=

LASER FRODM hd

e

Barra de informacion

Opcién

Template Type

o1

R ack/Feeder

Descripcion
Define una pieza nueva.

Guarda todos los registros de pieza en la base de datos.
Guarda los registros de pieza seleccionados en la base de datos.

Cambia automaticamente el tamafio de las columnas para ajustarse a
los valores largos (cuando la ventana estd maximizada).

Imprime un informe de pieza.

Selecciona una pieza predefinida del listado desplegable de nombre de
pieza.

Selecciona un 1D de pieza predefinida del listado desplegable de ID de
pieza.

Descripcion

Define el tipo de plantilla (01 a 99) cuya disposicion de
conectores pin puede sostener la pieza seleccionada.

Define los tipos de estanterias/alimentadores que tienen la

+

=l capacidad de sostener la pieza seleccionada.
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Opcion Descripcion
Colar Define el color de las piezas que se pueden ver en la cinta
-J transportadora. Usted puede definir un color diferente para cada
pieza. El color de la pieza cambiara después de haber
completado el trabajo en la pieza.
Nota:

El color no cambiaré en el caso de piezas personalizadas que se
proporcionan en la instalacion de OpenCIM.

30 File Define la forma de una pieza a partir del listado de piezas con
Ma change ~| Bowse | forma suministradas o agregadas previamente, o bien al buscar
una nueva pieza definida por el usuario.
Cuando se agrega un nuevo archivo en 3D por medio de la
busqueda del mismo, el archivo se agrega al directorio del
proyecto.

« En Windows XP: [unidad del
sistema por defecto (por
ejemplo C:)]\Documents and
Settings\All
Users\Documents\intelitek\Op
enCIM\Projects\
TUTORIAL_SAMPLE\CIM_
CUSTOM_parts.

« En Windows Vista/7: [unidad
del sistema por defecto (por
ejemplo
C:)J\Users\Public\Documents\I
ntelitek\OpenCIM\Projects\
TUTORIAL_SAMPLE\CIM_
CUSTOM_parts.

Disefio de piezas y objetos del usuario

Los usuarios pueden agregar otras piezas y otros objetos a los ya existentes que se
proporcionan con la instalacién del software.

Hay dos etapas en la creacién de nuevas piezas y nuevos objetos.
« Creacion de piezas y objetos.
« Agregado de piezas y objetos a los proyectos de OpenCIM.

Creacion de piezas y objetos
Existen tres maneras de crear nuevas piezas y nuevos objetos:
« Modificar un archivo de pieza del usuario existente.
« Crear un nuevo archivo de pieza/objeto.
« Importar un archivo CAD.

Manual del usuario 7-12 OpenCIM
Programas utilitarios de CIM Manager



Modificar un archivo de pieza del usuario existente

Las piezas del usuario existentes que se proporcionan con la instalacion se pueden modificar
para adaptarse a los requisitos del usuario.

Para modificar una pieza del usuario existente:

1. Abrala carpeta CIM_CUSTOM_PARTS que se encuentra en el siguiente
directorio:

o En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Documents
And Settings\All Users\Documents\ Intelitek\OpenCIM\CIM_CUSTOM _parts.

e En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)\Users\Public\Public Documents\intelitek\OpenCIM\CIM_CUSTOM _parts.

2. Utilizando un editor de texto que grabe los archivos en formato ASCII
(texto sin formato), como por ejemplo Notepad, abra uno de los archivos
de pieza del usuario existente que se encuentra en el directorio. A
continuacion se incluye un ejemplo de un archivo de pieza.

ModelBegin
TransformBegin

Color 0.0 1.0 1.0
Surface 0.4 0.3 0.2
Opacity 1.000000
LightSampling Facet
GeometrySampling Solid
TextureModes Lit
Texture NULL
ClumpBegin

Translate 0.0 0.0251 0.0
Tag 1

Block 0.05 0.05 0.05
ClumpBegin

Tag 2001

Color 1 0 0

Opacity 1

Block 0.03 0.02 0.07
ClumpEnd
TransformEnd
ModelEnd

3. Edite el archivo para modificar la pieza. (Consulte la documentacién que
se proporciona en Program
files\intelitek\opencim\sources\Graphics\RW\Documentation for details
on RWX commands).

Consulte la seccién Agregado de piezas y objetos a los proyectos de OpenCIM para ver
informacidn detallada sobre cémo agregar el archivo a los proyectos de OpenCIM.

Crear un nuevo archivo de pieza/objeto.
Para crear sus propios archivos de pieza del usuario/objeto del usuario:
1. Abraun editor de texto que guarde los archivos en formato ASCII (texto
sin formato), como por ejemplo Notepad.
2. Escriba el programa para crear su propia pieza. (Consulte la
documentacion que se proporciona en Program

files\intelitek\opencim\sources\Graphics\ RW\ADocumentation para
obtener mas informacion sobre los comandos RWX).
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Consulte la seccion Agregado de piezas y objetos a los proyectos de OpenCIM para ver
informacidn detallada sobre cémo agregar el archivo a los proyectos de OpenCIM.

Importar un archivo CAD

Usted puede crear un objeto en 3D en un programa CAD e importarlo a la definicién de
pieza de CIM.

Para importar un archivo CAD:

1. Cree un archivo en cualquier programa CAD y guardelo como archivo
*.dxf o *.3dc.

2. Utilice el conversor RW3DCONYV para convertir el archivo al formato
RWX. Este conversor se proporciona con la instalacion de OpenCIM y se
encuentra en el siguiente directorio: program:
files\intelitek\opencim\sources\Graphics\RW\ converter.

A Asegurese de que no haya méas de 1000 poligonos en el archivo CAD.
Nota

Vea la siguiente seccion para obtener mas informacion sobre como agregar el archivo a los
proyectos de OpenCIM.

Si desea obtener mas informacion sobre los archivos RWX, consulte el archivo de ayuda de
RWX que se proporciona con la instalacién de OpenCIM y se encuentra en el siguiente
directorio: Program files\intelitek\opencim\sources\Graphics\RW\Documentation.

Agregado de piezas y objetos a los proyectos de OpenCIM

Se pueden agregar piezas y objetos a un solo proyecto, o bien a todos los proyectos, de
manera tal que los mismos apareceran en el menu desplegable del area de archivo en 3D de
cada proyecto en OpenCIM.

Para agregar la pieza o el objeto a un solo proyecto:
1. Guarde el archivo como archivo con extension .rwx.

2. Abra el programa utilitario Part Definition (Definicion de pieza) al
seleccionar Utility Programs | Part Definition (Programas utilitarios |
Definicion de pieza) en OpenCIM Project Manager.

3. Haga clic en Browse (Buscar) en el area de archivo en 3D en la parte
inferior derecha de la ventana.

4. Busque la ubicacion del archivo que usted guardé y haga clic en OK
(Aceptar). La pieza se agrega entonces al proyecto, y aparece en el menu
desplegable de archivo en 3D. Se agrega una copia del archivo en el
siguiente directorio:

o En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Documents
And Settings\All Users\Documents\ Intelitek\OpenCIM\
TUTORIAL_SAMPLE\CIM_CUSTOM _parts.

e En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)\Users\Public\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\TUTORIAL_SAMPL
E\CIM_CUSTOM_parts.

Para agregar el archivo a todos los proyectos, guarde el archivo con extension .rwx en el
siguiente directorio:

o En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Documents
And Settings\All Users\Documents\ Intelitek\OpenCIM\CIM_CUSTOM _parts.

e En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)\Users\Public\Public Documents\Intelitek\OpenCIM\CIM_CUSTOM _parts.
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Tabla Part (Pieza)

Opcién Descripcion

Part Type Seleccione uno de los siguientes tipos para esta pieza:

| Product | (Producto) Una pieza que se puede pedir
desde el sistema de CIM. La pieza final en la
parte superior del arbol de definicidn de pieza
siempre se define como producto. La pieza es
el producto que produce el sistema de CIM.
En algun software industrial, con frecuencia
se utiliza el término “MAKE” para referirse al
producto.

Supplied | (Suministrada) Una pieza que se recibe de una
fuente externa, es decir, una pieza que no
produce el sistema de CIM y, por lo tanto, no
requiere una definicion de proceso. Las piezas
suministradas no tienen entradas en sus tablas
Part Process (Proceso de pieza). Una pieza
suministrada se encuentra solamente en la
parte inferior del &rbol de definicion de pieza.
En algun software industrial, con frecuencia
se utiliza el término “BUY” para referirse a la
pieza suministrada.

Phantom | (Fantasma) Una pieza o subpieza que no ha
pasado el control de calidad. Esta definicion
permite que CIM Manager proporcione
instrucciones acerca de como manejar una
pieza rechazada. No se pueden pedir piezas

fantasma.
Datos de pieza de producto
Opcién Descripcion
Part Name Una secuencia que identifica en forma exclusiva a esta pieza (es decir, dos

piezas no pueden tener el mismo nombre). El nombre deberia ser
facilmente reconocible para los usuarios del sistema de CIM. La secuencia
puede contener los caracteres Aa Z, 0 a9y el guion bajo (), pero no
puede contener espacios.

Part ID Un valor numérico (1 a 999) que identifica en forma exclusiva a esta pieza
(es decir, dos piezas no pueden tener el mismo ID). Este ID de pieza se
puede utilizar con dispositivos que requieren un identificador numérico de
pieza. Por ejemplo, el controlador de ACL utiliza el ID de pieza para
activar el programa de control apropiado para manejar esta pieza.
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Opcién Descripcion
Subpart El nombre de un material utilizado para producir la pieza en curso.

Una subpieza debe estar definida en su propio registro de definicién de
pieza. Una subpieza puede ser una materia prima (por ejemplo una pieza
suministrada) o una pieza producida por el sistema de CIM (es decir, una
pieza fantasma o un producto).

Algunas filas en la tabla Part Process (Proceso de pieza) requieren un
nombre de subpieza, mientras que otras no. Se requiere un nombre de
subpieza en las siguientes circunstancias:

e  Serequiere un nombre de subpieza en la fila 1 de la columna
Subpart (Subpieza).

« Serequiere un nombre de subpieza para cada pieza que se incluye
en un conjunto.

« Se requiere un nombre de subpieza fantasma después de cada
prueba de control de calidad para asociar un nombre con el gestor
de excepciones ONFAIL.

Después de la primera fila, no se requiere un nombre de subpieza si el
proceso que se esta llevando a cabo es sobre la misma pieza que se incluye
en la fila anterior. Por ejemplo, la primera fila podria especificar el
nombre de un cubo que se debe mecanizar para convertirlo en una caja. La
segunda fila especifica un proceso que hace un agujero en la caja. En este
caso, el campo Subpart (subpieza) de la segunda fila deberia quedar en
blanco ya que el agujero se hace en la misma subpieza que se especifica
en la primera fila.

Si usted necesita mas de una subpieza, agregue a la tabla Part Process
(Proceso de pieza) una fila separada para cada unidad.

Si usted ingresa un nombre de subpieza que coincide con el nombre de la
pieza que esta definiendo (es decir subpieza = pieza), entonces se
producira un error de definicion circular. También se producira este error
si cualquiera de las subpiezas a su vez incluye una subpieza que coincide
con el nombre de pieza que se esta definiendo.

Process Introduzca el nombre de un proceso de produccion que haya sido definido
en el campo Process (Proceso) en la pantalla Machine Definition
(Definicién de maquina).
Si este proceso existe en mas de una maquina, CIM Manager selecciona la
maquina a utilizar seguin su estrategia de produccion (por ejemplo
minimizar el costo, minimizar el tiempo de produccion, etc.).

Parameters El campo Parameters (Parametros) especifica como llevar a cabo este
proceso cuando el mismo se realiza para la pieza en curso.

En el caso de los dispositivos de control de calidad, la secuencia de parametros se utiliza
para especificar el tipo de prueba de control de calidad y el rango de valores aceptables.

En el caso de una maquina que realiza operaciones de montaje, la secuencia de parametros
especifica donde colocar la pieza que se agrega al conjunto. Si esta ubicacion de destino
incluye compartimentos, usted puede agregar un indice opcional para el namero de
compartimento.

La tabla a continuacion detalla de qué manera los diversos dispositivos utilizan los
pardmetros:
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Dispositivo Ejemplo Descripcion Nota
ROBOT- 1, 4 type of test, Si se omite el valor
VISIONpro minimum value, maximo, el valor minimo
[maximum valuel |representa el Gnico valor
aceptable.
Escaner de 1,150, |type of test, Si se omite el valor
medicion laser | 160 minimum value, maximo, el valor minimo
[maximum valuel |representa el Gnico valor
aceptable (dentro de una
tolerancia de +5%).
Méquinade |[CAJA, 2 |[target location, [Coloca el montaje de la
montaje [target index] subpieza CAJA en la
ubicacioén No. 2.

Las siguientes variables del sistema se pueden utilizar en la definicion de Proceso.

Variable Descripcion

SPARTID ID de pieza, como se define en el formulario Part Definition
(Definicién de pieza).

STEMPLATEID El ID de plantilla (seis digitos) definido en el formulario Storage
Definition (Definicion de almacenamiento).

STEMPLATETYPE El tipo de plantilla (dos digitos) definido en el formulario
Storage Definition (Definicidn de almacenamiento).

SPRIORITY La prioridad que se define en la orden de fabricacion.

SDURATION La duracién que se define en el formulario Machine Definition

(Definicion de maquina).

Datos de pieza suministrada

Cuando usted selecciona Supplied (Suministrada) en el campo Part Type (Tipo de Pieza), la
tabla Part Process (Proceso de pieza) es reemplazada por un formulario que le permite
definir la pieza suministrada.

Opcion

Part Name

Part ID

Supplier
Name

Descripcion

Una secuencia que identifica en forma exclusiva a esta pieza (es decir, dos
piezas no pueden tener el mismo nombre). EI nombre deberia ser facilmente
reconocible para los usuarios del sistema de CIM.

La secuencia puede contener los caracteres Aa Z, 0a 9y el guion bajo (),
pero no puede contener espacios.

Un valor numérico (1 a 999) que identifica en forma exclusiva a esta pieza
(es decir, dos piezas no pueden tener el mismo ID). Este ID de pieza se
puede utilizar con dispositivos que requieren un identificador numérico de
pieza. Por ejemplo, el controlador de ACL utiliza el ID de pieza para activar
el programa de control apropiado para manejar esta pieza.

El nombre del proveedor a quien se adquiere la materia prima / la pieza
suministrada.
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Opcion

Supplier
Catalog
Number

Minimum
Order

Safety Stock

Cost

Supply time
(days)

Description

Template
Type

Rack/
Feeder Types

Descripcién

El nimero de catalogo del proveedor para la materia prima / la pieza
suministrada.

La cantidad minima de esta pieza que se puede adquirir al proveedor en una
oportunidad determinada.

La cantidad de unidades de esta materia prima / esta pieza que la celda de
CIM requiere para garantizar la produccion sin interrupcion.

El costo de una unidad de la materia prima / la pieza suministrada.

La cantidad de tiempo que el proveedor tarda en entregar esta materia prima
/ pieza a la celda de CIM.

Una descripcion de la pieza que se esta definiendo que explica qué es y
dénde se debe usar.

El tipo de plantilla (01 a 99) cuya disposicion de conectores pin puede
sostener esta pieza.

Si esta pieza se debe almacenar en un alimentador, especifique qué tipos de
alimentador pueden alojar a esta pieza (Tipo de alimentador > 100). Los
tipos de alimentador se definen en Virtual CIM Setup. Usted puede
especificar maltiples tipos de alimentador en este campo; cada uno separado
por una coma (por ejemplo 101, 102, 103). Las selecciones se realizan
al elegir la opcidn de un listado desplegable o escribirla.

De la misma manera, si esta pieza se debe almacenar temporalmente en una

estanteria durante el procesamiento, especifique qué tipos de estanteria
pueden alojar a esta pieza. Vea la definicién de tipo de estanteria mas arriba.

Coémo definir una pieza

Para definir una pieza, es importante que usted entienda toda la operacion. Una pieza es sélo
el punto de partida. Esta pieza (suministrada, materia prima) se mueve dentro del sistema de
CIM segun un recorrido predefinido, la pieza se procesa (con otra pieza) y entonces se crea
el producto.

Para definir una pieza, usted necesita hacer lo siguiente:
« Definir el/los material/es suministrado/s.
« Definir el proceso que se debe realizar al/a los material/es.

« Definir como realizar el montaje de las piezas (materiales procesados
y suministrados).
Estos conceptos se pueden explicar mejor al volver a la aplicacion de muestra de OpenCIM

de produccidn de una caja con tapa simple a partir de un pequefio cubo macizo y una tapa

haciendo juego. Tomando en consideracion este ejemplo, podemos determinar lo siguiente:
Materia prima No. 1 Caja
Materia prima No. 2 Tapa

Producto Caja con tapa
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o 1. En el formulario Part Type (Tipo de pieza), seleccione Supplied Parts
2} (Piezas suministradas).
© 2. Enel mend principal, seleccione FILE | NEW PART (ARCHIVO | PIEZA

Procedimient :
D:ec:‘(i:r?iclgfgeoel los NUEVA) o haga clic en el botoén “New" (Nueva) en la barra de
herramientas.

material/es ) ] ]
suministrado/s 3. En el campo Part Name (Nombre de pieza), seleccione BOX (Caja) (el cubo

macizo a partir del cual se realizara la caja) del listado desplegable.

4. En el campo Part ID (ID de pieza), ingrese un ID Gnico para esta materia
prima, por ejemplo 1.

5. Enel campo Template Type (Tipo de plantilla), ingrese un nimero de
identificacion para el tipo de plantilla que se dedicara a llevar esta pieza, por
ejemplo 01. (El programa Storage Definition leera y utilizara esta
informacion).

6. En el campo Rack/Feeder Type (Tipo de estanteria/alimentador), seleccione
el tipo de estanteria que se utilizara para sostener esta pieza en el puesto de
trabajo, por ejemplo Rack 201. Si no se utiliza una estanteria o un
alimentador, deje este espacio en blanco.

Los campos restantes no se requieren para permitir la produccion, se utilizan
para proporcionar datos estadisticos.

7. Haga clic en Save (Guardar) para guardar la pieza.

Haga clic en New (Nueva) y repita los pasos 2 a 6 para la otra materia prima
que se utilizaré en el conjunto: COVER. Su pantalla ahora deberia verse asi:

©

a» CIM PART DEFINITION - (C:\Users\Public\Documents\Intelitek\ OPENCIM\Projects\ TUTORIAL_SAMPLE\ws0\) [E=TEE=5
File Edit Help

L@ S

| Supplied Parts || Product Paits | Phantom Pats
T — Part Supplier Catalog in Safety

Cost Supply Description Template | RackiFeeder
D Name Number Order Stock Time(davs)

- BOX 1|SUPPL1 59-92-BOX 1 1 15 2 PLASTIC BOX o1 201
0
COVER 2|SUPPL2 C8-79-COV 1 1 10 2 COVER 01 201,101

BOX detalls
Template Type Rack/Fesder Color kD)

File
o [ 201 + ~| I | [esc o ~| Browse

Ready

Figura 7-6: Formulario de definicion de pieza para las piezas suministradas -
Como definir una pieza

9. Continle hasta el procedimiento “Como definir un producto”, como se
describe a continuacion.
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Cuéando definir una subpieza (nueva pieza)

Utilice el siguiente criterio a modo de ayuda para determinar cuando crear una subpieza en
una etapa intermedia de la produccidn (al ingresar un nombre en el campo Subpart
[Subpieza]):
« Defina una nueva subpieza si se la necesita para la produccién de
otros productos.

« Defina una nueva subpieza para permitir que se realice un pedido
para esta pieza (por ejemplo a fin de ser utilizada como pieza de
repuesto).

« Defina una nueva subpieza si la misma requiere un tipo de plantilla
diferente.

« Defina una nueva subpieza si se la utilizara para el montaje de algun
otro producto.

Cdémo definir un proceso de montaje

Una pieza ensamblada (conjunto) siempre tiene por lo menos dos filas. EI nombre de la
subpieza que se especifica en la fila 1 es el material original.

El montaje siempre se realiza en una maquina, o lo realiza una maquina (por ejemplo una
mordaza neumatica), que generalmente se define como JIG (portapiezas) en el listado
Machine Names (Nombres de maqguina) en el formulario Machine Definition (Definicion de
maquina).

El proceso para la subpieza en la segunda fila se debe definir en el formulario Machine
Definition (Definicién de maquina) como Action Type Assembly (Tipo de accion: montaje).
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(1)

(2]

(3]
Procedimiento
Coémo definir el
producto

1. En el formulario Part Type (Tipo de pieza), seleccione Product Parts
(Piezas de producto).

2. En el mend principal, seleccione File | New Part (Archivo | Pieza Nueva) o
haga clic en el boton “New” (Nueva) en la barra de herramientas.

3. En el campo Part Name (Nombre de pieza), ingrese COVERED_BOX (Caja
tapada) (el nombre del producto).

4. En el campo Part ID (ID de pieza), ingrese un ID Gnico para este producto,
por ejemplo 3, o acepte el numero de ID por defecto.

5. Seleccione la celda de la subpieza. Seleccione BOX en el listado
desplegable y escriba MILL2 en el campo Process (Proceso).

6. Agregue una nueva fila de proceso al hacer doble clic en cualquier celda de
la fila actual y elegir la opcion Insert After (Insertar después) en el menu
Edit (Editar). En la segunda fila, en el campo Subpart (Subpieza), elija
COVER (Tapa) del listado desplegable y escriba ASSY en el campo
Process (Proceso).

7. Enel campo Template Type (Tipo de plantilla), ingrese un nimero de
identificacion para el tipo de plantilla que se dedicara a llevar esta pieza,
por ejemplo 01. (El programa Storage Definition leera y utilizara esta
informacion).

8. No es necesario especificar un tipo de Estanteria/Alimentador para el
producto final.

Su pantalla ahora deberia verse asi:

i CIM PART DEFINITION - (C:\Users\Public\Documents\InteliteK\ OPENCIM\Projects\ TUTORIAL_SAMPLE\ws0\)
File Edit Help

O& & oo = [

Supplied Parts  Product Parts \ Phantom Paits |
Part
D

==

Part Name Subpart Process Parameters Sequence Description Template | RackiFeeder

589X W2 T
COVER ASSY T

L COVERED_BOX BOX FOR TUTORIAL 01

COYERED_BOX details
Template Type FRack/Feeder Color 3D File:

o I +| =l B . | [Focese <] Browse

Ready

Figura 7-7: Formulario de definicion de pieza para una pieza de producto

9. Hagaclicen H para guardar.

10.Usted ahora puede generar y ver un informe de definicién de pieza al
utilizar el programa de informe.

A Los procedimientos anteriores representan un ejemplo simplificado. Cuando se definen

Nota

piezas mas complicadas, puede ser necesario hacer lo siguiente:

» Ingresar productos en la columna Subpart (Subpieza) en la tabla Part
Process (Proceso de pieza).

» Utilizar solamente nombres de proceso predefinidos en la columna
Process (Proceso) en la tabla Part Process (Proceso de pieza).

o Agregar parametros.
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Cdémo definir procesos de control de calidad

Siempre que incluya un proceso de control de calidad en una definicion de pieza, usted debe

prever cOmo manejara una pieza rechazada si la misma no pasa la prueba de control de
calidad. Esto se hace al definir una pieza especial (gestor de excepciones de control de

calidad). Mientras se procesa una pieza rechazada, CIM Manager comienza a producir una

pieza de reemplazo.

Feady

a2 CIM PART DEFINITION - (C:\Users\Public\Documents\Intelitel\ OPENCIM\Projects\ TUTORIAL_SAMPLEWws0Y) (= [ E ]

Eile Edit Help
O @ M & [coveoex <] | =]
Supplied Parts  Product Parts I Phantom Parts

Part Name Fﬂ Subpart Process Parameters Seguence Description Template: Rack/Feeder

pr—— a0 Wiz =

COWER ASSY T

;COVEREDﬁBOX VIEWFLEX T BOX FOR TUTORIAL 01

' REJECTED ONFAIL TRASH1 T

SCREWING T
COYERED_BOX details
Template Type Rack/Feeder Calor 3D File
[m + ~| ] Mo change ~| Browse

Figura 7-8: Inclusién de una comprobacion de control de calidad en una definicion de pieza

Entrada de la tabla

Explicacion

PROCESS
SUBPART

PROCESS

VIEWFLEX  Prueba de control de calidad

REJECTED  Desaprobd la prueba de control de calidad (gestor

de excepciones)

SCREWING  Aprobo la prueba de control de calidad (continda

desde aqui)

El siguiente procedimiento detalla los pasos a seguir al manejar piezas rechazadas:

(1]

(2]

(3]
Procedimiento

Configuracién del

gestor de excepciones
de control de calidad

1.

En la columna Process (Proceso) de la tabla Part Process (Proceso de
pieza), dentro del formulario Part Definition (Definicion de pieza),
ingrese una prueba de control de calidad, es decir, un proceso cuyo
tipo de accion (Action Type) se defina como QC (Control de calidad)
en el formulario Machine Definition (Definicion de maquina), por
ejemplo: Viewflex.

En la siguiente fila de la tabla, en la columna Process (Proceso),
ingrese ONFAIL.

En la columna Subpart (Subpieza) de esta fila, ingrese un hombre
Unico para la pieza, por ejemplo Rejected (Rechazada), y asegurese de
gue se la haya definido como una pieza fantasma (Phantom).

Haga clic en Save (Guardar) cuando termine.

Para todas las filas siguientes en la tabla Part Process (Proceso de
pieza), suponga que la pieza ha pasado la prueba de control de calidad.
Continte definiendo los pasos de produccion normales para esta pieza.
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Definicidon de Almacenamiento

CIM Manager debe realizar un seguimiento de qué piezas estan almacenadas y qué plantillas
estan disponibles para mover esas piezas de un puesto a otro en la cinta transportadora.
Usted puede utilizar el formulario Storage Definition (Definicion de almacenamiento) para

lo siguiente:

« Actualizar el contenido (pieza y/o plantilla) de las ubicaciones de

almacenamiento.
« Crear/modificar codigos de plantilla.

= CIM Storage Manager - (C\Users\Public\Decuments\Intelitekh\OPENCIMYProjects\TUTORIAL_SAMPLE\SETUPY) Iﬂlﬂlﬁ‘
File Edit Help
HEHE B & MnH T
Storage Type ID | Part Mame Quartity
= EMPTY 32
A5RS1 411 COVER 2
B 2
ﬂl RaCk1 7 EMPTY 10
ﬂl FOR1 B EMPTY 10
To edit storage press <<EDIT >

he

Figura 7-9: Ventana CIM Storage Manager

Formulario del modulo Storage Manager

El médulo Storage Manager administra todos los tipos de materiales que se utilizan en una
celda de OpenCIM. Existen tres tipos de almacenamiento: ASRS (Sistema automatizado de
almacenamiento y recuperacion), estanteria y alimentador.

Opcidn
ASRS

Estanteria
Alimentador
Menu principal

Opcidn
File

Description

El ASRS es el principal dispositivo de almacenamiento en una celda de
OpenCIM. Sirve a modo de almacén para piezas en diversas etapas de
produccion. Las celdas de ASRS contienen plantillas, que pueden estar
vacias o bien cargadas de piezas.

Este tipo de almacenamiento puede contener piezas en cualquier etapa de la
produccion. Las plantillas no se pueden almacenar en estanterias.

Contiene materias primas solamente.

Descripcioén

Incluye las siguientes opciones de archivo: Save to Database (Guardar en la
base de datos), Reset Storage (Restablecer el almacenamiento), Create
Default Storage (Crear almacenamiento por defecto), Clear Temporary
Storage (Borrar contenido del almacenamiento temporal), Initialize Storage
(Inicializar almacenamiento), Exit (from Storage Manager screen) (Salir [de
la pantalla del Storage Manager]). Estas opciones también aparecen como
botones de herramienta en la barra de herramientas (vea abajo).
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Edit

Help

Contiene las siguientes opciones de edicion de piezas: Add Part to Storage
(Agregar pieza al almacenamiento), Delete Part from Storage (Borrar pieza
del almacenamiento).

Ayuda en linea.

Barra de herramientas

Opcidn

Il
=
=

| 1]
B

E 2 e

Descripcién
Guarda la configuracion de almacenamiento actual en la base de datos.

Agrega una nueva fila en el bloque del ASRS. Se utiliza cuando la
ubicacion de la pieza dentro del ASRS no es importante.

Borra una fila del bloque del ASRS.

Restablece el almacenamiento o el almacenamiento por defecto. Restaura
una configuracion predefinida del almacenamiento desde el archivo de base
de datos de copia de seguridad.

Crea almacenamiento por defecto. Crea un archivo de base de datos de
copia de seguridad de la configuracion de almacenamiento actual.

Borra el contenido del almacenamiento temporal. Quita cualquier pieza o
plantilla de los dispositivos de almacenamiento temporal.

Inicializa el almacenamiento. Quita todas las piezas de todos los
dispositivos, dejandolos vacios. Borra TODOS los datos de
almacenamiento de la base de datos.

Cuando usted activa la opcion Initialize Storage (Inicializar

& almacenamiento), debe cerrar la ventana del Manager y volver a abrirla
Nota para actualizar la base de datos de almacenamiento.
A Todos los dispositivos que no contienen una pieza o una plantilla al comienzo o al final de
un ciclo de produccién completo se consideran dispositivos de almacenamiento temporal.
Nota (Por ejemplo robot, bafer, maquina, palets de cinta transportadora, etc.).
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Tabla Storage Data (Datos de almacenamiento)

Los dispositivos de almacenamiento que aparecen en la columna Storage Type (Tipo de
almacenamiento) se definen en Virtual CIM Setup. Para obtener mas informacion, vea
“Menu Edit (Editar) nuevo objeto” en el Capitulo 7.

Definicién del ASRS

Haga clic en EDIT (Editar) en la columna de la izquierda de la fila del ASRS para mostrar el
formulario de definicion de almacenamiento del ASRS:

B CIM Storage Definition. (ASRS11D=411) [ (5] e S|
File Edit Template Definition
=] ~ w2 @ \

5 4 3

5
COVER BOX

F e S I e TerpLaTE 8010002

E

D

COVER COVER COVER COVER COVER
e D TEMPLATE#010020 D TEMPLATE#O10013 D TEMPLATE#O10018 D TEMPLATE#O10017 D TEMPLATE#O10016

COVER COVER BOX BOX
TEMPLATE#O10014 TEMPLATE#O10013 DTEMPLATEKUWUUB DTEMPLATE&CHUUH DTEMFLATE&DWUW

BOX BOX BOX BOX BOX
g D TEMPLATEH®010008 D TEMPLATE#010007 D TEMPLATE#010006 J TEMPLATEH010005 D TEMPLATEH010004

< [0 »

Figura 7-10: Formulario de definicion del ASRS
Utilice las siguientes opciones de edicidon para configurar el ASRS:
Opcidn Descripcién

Edit Cell Edita la celda seleccionada. Usted puede completar la celda con una pieza
definida en una plantilla o bien completar la celda con una plantilla vacia.
También puede editar una celda al hacer doble clic en cualquier celda para
abrir el formulario Cell Edit (Editar celda).

Delete Part Borra la pieza colocada en la plantilla, dejando la plantilla vacia.

Clear Cell Borra el contenido de la celda actual (es decir, borra la plantilla y la pieza
de esta celda).

Template Abre el formulario Templates (Plantillas), donde usted puede definir un

Definition nuevo tipo de plantilla o borrar una plantilla existente.

También estan disponibles las opciones estandar de Windows (copiar, pegar, deshacer,
rehacer, etc.).
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Coémo modificar el contenido de una celda de almacenamiento del ASRS

Cuando usted agregua o retira una pieza o una plantilla de una celda de almacenamiento,
utilice el formulario Storage Definition (Definicion de almacenamiento) para registrar el
cambio. Los tres procedimientos a continuacion explican como hacer lo siguiente:

« Agregar una pieza a la celda de almacenamiento.
« Agregar una plantilla vacia a una celda.
« Borrar el contenido de una celda.

(1] 1. Mueva el cursor hasta la celda deseada y haga doble clic sobre ella.
g 2. Seleccione la pieza que desea agregar en el cuadro de listado de nombre de
pieza.

Procedimiento
Como insertar una

pieza en una celda de
almacenamiento

3. Hagaclicen E para guardar este cambio.

(1] 1. Mueva el cursor hasta la celda deseada y haga doble clic sobre ella.
e 2. Seleccione el numero de plantilla en el cuadro de listado de plantilla. Si la
© plantilla no esta definida, entonces definala.

Procedimiento

Cémo insertar una
plantilla vacia en una
celda de
almacenamiento

3. Hagaclicen E para guardar este cambio.

(1) 1. Mueva el cursor hasta la celda deseada.

(2]

(3]
Procedimiento
Como borrar el
contenido de una
celda de
almacenamiento

Haga clic en el boton Clear Cell (Borrar contenido de la celda) @

N

3. Hagaclic en el botén Save E para guardar el cambio.

Como definir una plantilla

Las plantillas son bandejas especiales que se pueden personalizar con una serie de conectores
pin para sostener distintas piezas. Cada pieza tiene un tipo de plantilla Gnico que puede
contenerla. Un tipo de plantilla especifico puede contener diversos tipos de piezas que se
ajusten a su disposicion de conectores pin.

Cada plantilla tiene un numero de 1D especifico de seis digitos que la identifica (la serie
estandar comienza en 010001 a 010040 y finaliza en 090001 a 090040). Este nimero aparece
en una etiqueta opcional pegada en el lateral de la plantilla que queda frente al lector de
cadigo de barras o de RFID.

Los dos primeros de los seis digitos (desde la izquierda) representan el nimero de tipo de
plantilla. Los seis digitos se utilizan como numero de ID de la plantilla en particular.

Se debe asignar un ID de plantilla a las etiquetas de RFID en el controlador de RFID. Para
obtener mas informacion, consulte el apartado Como asignar un ID de plantilla a una
etiqueta de RFID mas adelante.
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(1] 1. Ingrese la definicion de plantilla en el formulario de ASRS al hacer
2] clic en el boton Template Definition (Definicion de plantilla)

(3] e
Procedimiento ity

Como agregar un codigo de | 2. Haga clic en el boton Add New Template (Agregar nueva

plantilla : |
plantilla) @

3. Escriba el nimero de dos digitos de la plantilla.

4. Haga clic en el boton Save (Guardar) E para guardar el cambio.

Cbémo asignar un ID de plantilla a una etiqueta de RFID
Cada etiqueta de RFID tiene un nimero de serie de etiqueta Unico. Para utilizar las etiquetas
de RFID en un sistema de CIM, se les debe asignar un ID de plantilla.
Para asignar un ID de plantilla a una etiqueta de RFID:
1. Ejecute el controlador de dispositivo de RFID de la siguiente manera:

a) Encuentre y ejecute el iniciador del puesto de trabajo que corresponda como se
describe en OpenCIM Loader: DDLoader.EXE, en la pagina 12-2. Se muestra el CIM

DDLoader.

(o] & |wes]

"= CIM DDLoader

Eile
Driver Simulation | Load
CIMSAF O O
SCORBASE - 11 O O
RFIDORIVER - 51 O

Heaay

Figura 7-11: CIM DDLoader

b) Verifique la columna Load (Carga) del controlador del RFIDDRIVER, y haga clic en
el icono Load Selected Drivers (Cargar controladores de dispositivo seleccionados)

Se abre la ventana del controlador de dispositivo de RFID.

OpenCIM
Programas utilitarios de CIM Manager

Manual del usuario 7-27



Settings  Help
COpen CIM Messages RFID device log
| Control Mods 11:26:41 <Real Mode>
[Hed - 11:26:41 <— Driver is ready
172161233 COMS,9600,None 8, One

Figura 7-12: Controlador de dispositivo de RFID

c) En el listado desplegable Control Mode (Modo de control), seleccione Standalone
(Auténomo) para cambiar al modo Auténomo.

d) Seleccione Settings | Template Lookup Table (Configuraciones | Tabla de bdsqueda
de plantilla). Se muestra entonces la Tabla Template Lookup (Busqueda de plantilla).

ﬁ

Template IO RFID Tag Comment

[ pédfow ] [Conphow ] [ [Swetee ]

Figura 7-13: Tabla de busqueda de plantilla

e) Haga clic en Add Row (Agregar fila). Se abre la ventana Add Template Information
(Agregar informacion de plantilla).
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Add Template Information @

RFID tag: |

Template D

Comment:

Save

Figura 7-14: Ventana Agregar informacién de plantilla

f) Pase una etiqueta de RFID frente al lector de RFID. EI nimero de serie Unico de la
etiqueta se muestra en el campo RFID Tag (Etiqueta de RFID).

F T

Add Template Information @

RFIDtag: N300BFEE33

Template D

Comment:

Save

Figura 7-15: Etiqueta de RFID en la ventana Agregar informacion de plantilla

g) Inserte un ID de plantilla en el campo Template ID (ID de plantilla) y, si lo desea, una
descripcion en el campo Comment (Comentario).

A El comentario de la etiqueta de RFID solamente aparece en la tabla RFID Device Driver
Lookup (Busqueda del controlador de dispositivo de RFID), y tiene por objeto identificar la

Nota  etiqueta de RFID (por ejemplo Plantilla 6).
h) Haga clic en Save (Guardar). Se agrega una entrada para la etiqueta de RFID en la
tabla de busqueda.
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W Template Lockup Table E
Template (D RFID Tag Comment
LY [0 d
| AddRow | | ChangeRow | | SaveTable | | Delete Row
Linel of1

Figura 7-16: Tabla de busqueda de plantilla con entrada

i) Para cambiar el ID o el comentario de la plantilla para cualquier etiqueta de RFID,
seleccione la etiqueta en la tabla de busqueda de plantilla y haga clic en Change Row

(Cambiar fila).

j) Hagaclic en Save Table (Guardar tabla) para guardar la nueva entrada y cierre la

tabla de busqueda de plantilla.

k) Pase la etiqueta de RFID frente al lector de RFID y verifique que el ID de plantilla
esté incluido en la entrada de etiqueta de RFID en el registro de dispositivo de RFID.

RFID device log
15:48:56 1300BFEE33 010037

COMS,9600,None 8 One

Figura 7-17: Entrada en el registro de dispositivo de RFID en el controlador de

dispositivo de RFID

1) Enellistado desplegable Control Mode (Modo de control), seleccione Real (Real)
para cambiar al modo real (Real Mode), que es el modo de operacién normal.
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Definicién de alimentador

Haga clic en EDIT (Editar) en la columna de la izquierda de la fila FDR (Alimentador) para
mostrar el formulario Feeder Definition (Definicién de alimentador):

i | CIM Feeder Definition. (FDR1 ID=35) l= 2|
File
H o

Fart Hame Tvpe  Capacity Guantity
|COVER ~| [ | | 10 |«

%

Figura 7-18: Formulario de definicién de alimentador

Durante las operaciones de produccion de OpenCIM, es posible que se muestre el mensaje
Part not currently available (Pieza no disponible actualmente). Esto indica que
el alimentador de piezas, o el ASRS, se ha quedado sin la pieza requerida.

Opcidén
Part Name

Type
Capacity

Quantity

s

Descripcién

Los nombres de todas las piezas que se han asociado con el tipo de alimentador
especificado, como se define en el formulario de definicion de pieza.

El nimero que identifica cierto tipo de alimentador, como se define en Virtual
CIM Setup.

La cantidad de unidades de este tipo de pieza/material que se pueden colocar
en el alimentador, como se define en Virtual CIM Setup.

La cantidad de unidades actualmente cargadas en el alimentador. Usted tiene
que actualizar manualmente el valor de este campo siempre que agregue piezas
al alimentador o retire piezas del alimentador. CIM Manager actualiza
automaticamente este campo durante la produccion.

Sale y guarda los cambios.

Sale sin guardar los cambios.
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Definicién de estanteria

Haga clic en EDIT (Editar) en la columna de la izquierda de la fila RACK (Estanteria) para
mostrar el formulario Rack Definition (Definicion de estanteria):

[ &7 CIM Rack Definition. (RACKL 1D=37) = )
| [ Fite
|&E @
Part Mame Type  Capacity Cluantity
|EMPTY | Jar |10 |10 |«
1 I

Figura 7-19: Formulario Definicidn de estanteria

Opcién
Part Name

Type
Capacity

Quantity
]

&

Nota almacenamiento por defecto

Descripcion

Este listado incluye los nombres de todas las piezas que se han asociado con el
tipo de alimentador especificado, como se define en el formulario Part
Definition (Definicion de pieza).

El nimero que identifica cierto tipo de estanteria, como se define en Virtual
CIM Setup.

La cantidad de unidades de este tipo de pieza/material que se pueden colocar
en la estanteria, como se define en Virtual CIM Setup.

La cantidad de unidades actualmente cargadas en la estanteria. Usted tiene que
actualizar manualmente el valor de este campo siempre que agregue piezas a la
estanteria o retire piezas de la misma. CIM Manager actualiza
automaticamente este campo durante la produccién.

Sale y guarda los cambios.

Sale sin guardar los cambios.

Cuando edite los parametros de almacenamiento, tiene que hacer clic en el icono Crear

L

para las piezas que debe agregar.
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MRP

Acerca de MRP

La Planificacién de Requisitos de Materiales (MRP) permite a los fabricantes calcular los
requisitos de material a partir de un listado de articulos que desean vender. La MRP brinda
una herramienta de control del area de produccion, programacion maestra de la produccion y
planificacion de la capacidad. La Planificacién de Recursos de Fabricacion (MRP 1)
coordina e integra los recursos de fabricacion junto con los recursos de ingenieria, marketing

y aquellos financieros.

Acerca del programa de MRP de OpenCIM

El programa de MRP de OpenCIM se utiliza para crear y definir tres tipos de pedidos:
« Pedidos de clientes: productos pedidos
« Ordenes de fabricacion: articulos a producir
« Ordenes de compra: articulos a comprar a los proveedores

En general, el programa de MRP de OpenCIM le permite crear un listado de clientes y
definir los productos que pide cada cliente. Una vez que se crean los pedidos del cliente, el
programa de MRP crea automaticamente una orden de fabricacion y una orden de compra.
Usted puede ver y modificar la orden de fabricacion, simplemente aceptarla, o bien crear una
completamente nueva. Cuando se presenta la orden de fabricacion, el programa de MRP crea
un archivo Plan-A o una orden de trabajo de produccion. (Para obtener mas informacion, vea
“Informe de Plan-A” mas adelante en este capitulo). Ademas, el programa de MRP crea una
orden de compra de articulos que es preciso suministrar al sistema de CIM. EIl generador de
informes de OpenCIM se puede utilizar para mostrar e imprimir la orden de compra.

La siguiente figura es un diagrama de flujo del programa de MRP.

Seleccionar Cliente

Pedido
del Cliente

CcO
| MRP |
Orden de Orden de
Compra Fabricacion
Seleccionar Seleccionar
Proveedor Pedidio
PO MO

Imprimir Pedido
Generador de
Informes

CIM Manager

Figura 7-20: Diagrama de flujo de MRP

Manual del usuario

7-33 OpenCIM

Programas utilitarios de CIM Manager



Formulario Customer Order (Pedido del cliente)

Cuando usted activa el programa de MRP por primera vez, aparece el formulario Customer
Order (Pedido del cliente). Usted puede pasar a los otros formularios (orden de fabricacién y
orden de compra) al hacer clic en la pestafia apropiada.

Un pedido del cliente es un listado de las piezas (los productos) que un cliente solicita. El
formulario de pedido del cliente que se muestra abajo le permite crear, ver y modificar un
listado de los clientes y sus pedidos.

Las piezas se deben definir en el formulario de definicion de pieza antes de que los clientes
las puedan pedir.

Y. CIM MRP - (C\Users\Public\Documents\Intelitek\ OPENCIM\ Projects\TUTORIAL_SAMPLE\DATAY) IE@
File Edit Customer Help

O 6 R

Customner Order l M anufacturing Elrder] Purchase Order

Customer Part Name Required | prjgripy Due
Quantity Date

[ Wary Jones COVERED_BOX 1 1

MRF

e

Figura 7-21: Pantalla Pedido del cliente

Barra de herramientas

Los siguientes botones se aplican solamente a la tabla Customer Order (Pedido del cliente).
Cualquier cambio que usted realice utilizando estos botones no se guardara en la base de
datos hasta tanto haga clic en Save (Guardar).

Opcién Descripcién

D Agrega una fila en blanco a la tabla Order (Pedido).

E Guarda el pedido del cliente seleccionado en la base de datos.

.H.—ﬂ' Cambia automaticamente el tamafio de las columnas para ajustarse a los

valores largos (cuando la ventana estd maximizada).

@ Agrega un nuevo cliente al listado de clientes.
Edita la informacion del cliente seleccionado.
lehP Crea el pedido del cliente seleccionado y lo guarda en la base de datos.

& Nota: Usted solamente puede pedir piezas que se han definido como

piezas de los tipos Producto (Product) o Suministradas
(Supplied). No se pueden pedir piezas Fantasma.
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Listado de pedido

Opcién
Required
Quantity

Priority

Due Date

Descripcién

La cantidad de unidades que requiere el cliente.

La prioridad de este pedido (de 1 a 9). Una prioridad de 1 es la mas
urgente, mientras que una prioridad de 9 es la menos urgente. EI programa
CIM Manager utiliza este valor de prioridad para determinar la secuencia
en la cual se deben producir los pedidos. Distintas piezas pueden tener la
misma prioridad.

La fecha maxima de envio de la pieza. El programa de MRP generara una
orden de fabricacion y una orden de compra que garantizaran que la pieza
esté completa como maximo al final del dia anterior a la fecha maxima
para la entrega.

&% Nota: En un entorno de CIM comercial, esta fecha maxima
normalmente se expresa como una fecha y una hora
especificas. En un entorno de CIM educativo, la fecha
méxima esté relacionada con la hora en que se realiza un
pedido. Una hora relativa permite que el mismo pedido se
vuelva a realizar dia tras dia sin necesidad de editar el
campo correspondiente a la fecha.

Como definir un cliente

Cuando usted define un cliente, define el nombre del cliente para el cual la celda de CIM
realizard un producto final o varios productos finales.

(1]

(2}

(3
Procedimiento
Coémo definir un nuevo
cliente

1. Enel formulario Customer Order (Pedido del cliente), haga clic en
New Customer (Nuevo cliente). Se abrira la casilla Customer Data
(Datos del cliente).

2. En la casilla Customer Data (Datos del cliente), complete el nombre del
cliente y otra informacion del cliente (por ejemplo direccion o nimero
de teléfono). Haga clic en Save (Guardar). La casilla se cierra 'y se
agrega el nombre de este cliente al listado de clientes.

3. Si usted desea realizar cambios en informacion especifica del cliente,
seleccione el cliente del listado, haga clic en Edit Customer (Editar
cliente) y realice los cambios deseados. Tenga en cuenta que el
nombre del cliente no se puede cambiar en esta opcion.
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Como definir un pedido del cliente

o
2]
©

Procedimiento

Cémo definir un pedido
del cliente

Cuando usted define un pedido del cliente, usted esta definiendo el tipo y la cantidad de
productos finales para un cliente en particular.

1.

Agregue un nuevo pedido del cliente al listado al hacer clic en New
Order (Nuevo pedido).

. Haga clic con el botdn derecho en la columna Customer (Cliente) para

abrir el listado de clientes. Seleccione el cliente deseado.

Haga clic con el botdn derecho en la columna Part (Pieza) para abrir el
listado de piezas. Seleccione la pieza deseada, por ejemplo:
COVERED_BOX.

En el campo Required Quantity (Cantidad requerida), ingrese la
cantidad de unidades que pidié el cliente, en este caso 3.

Ingrese un valor en el campo Due Date (Plazo de entrega), en este caso
2 (es decir, la pieza se debe completar en dos dias). Esto hace que el
programa de MRP indique a la celda de CIM gue comience la
produccion de inmediato.

Haga clic en Save (Guardar) para guardar el pedido de este cliente.

Para pedir mas piezas para el mismo cliente dentro del mismo pedido,
inserte una nueva linea al hacer doble clic en la Gltima celda del
pedido y elegir la opcion Insert After (Insertar después). Repita los
pasos 2 a 6.

Cuando haya terminado de completar el pedido de un cliente en
particular, cree el pedido al hacer clic en MRP.

Formulario Manufacturing Order (Orden de fabricacion)

Una orden de fabricacion especifica el tipo y la cantidad de piezas que la celda de CIM debe
producir un dia determinado.

El programa de MRP puede crear el formulario de orden de fabricacion que se muestra segun
los pedidos del cliente que actualmente estén en el sistema. Usted puede ver y modificar la
orden de fabricacion, simplemente aceptarla, o bien crear una completamente nueva.

Usted puede definir una orden en cualquier momento, pero debe terminar de definir todos los
procesos de maquina y todas las subpiezas que se utilizan en la orden antes de presentar la
orden para su produccion.

Cada fila en la tabla Manufacturing Order (Orden de fabricacion) representa una cantidad
total de una pieza en particular que se debe fabricar en la fecha especificada, de modo que se

cumplimenten todos los pedidos del cliente.

Y CIM MRP - (C:\Users\Public\Documents\Intelitek\OPENCIM\Projects\TUTORIAL_SAMPLE\DATAY)

=] B [ |

File Edit Print Help

DE#H B5 v

Custorner Order

Order Part Name Total ] Initial ] Priority
Date Quantity Quantitv
[ 0| COVERED_BOX 1 1

1

Due
Date

Manufacturing order

Figura 7-22: Pantalla Orden de fabricacion
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Barra de herramientas

Usted puede pasar a los otros formularios de pedido/orden al hacer clic en la pestafia

apropiada.

Los siguientes botones se aplican solamente a la tabla Manufacturing Order (Orden de
fabricacion). Cualquier cambio que usted realice utilizando estos botones no se guardara en
el disco hasta tanto haga clic en Save (Guardar).

Opcion

[]

=
vl

=
=

M

Descripcién

Agrega una fila en blanco a la tabla Order (Pedido).

Guarda el pedido del cliente seleccionado en la base de
datos.

Cambia automaticamente el tamafio de las columnas del
listado de piezas.

Imprime el informe de fabricacion.
Imprime el informe de Plan-A para la ultima orden de

fabricacion creada. (Para obtener mas informacion, vea la
seccion Informe de Plan-A en este capitulo).

Crea la orden de fabricacidn seleccionada y su Plan-A, y
los guarda en la base de datos.

Los campos que se describen a continuacion conforman la tabla Manufacturing Order
(Orden de fabricacién).

Opcién

Part Name

Total Quantity

Initial Quantity

Priority

Due Date

Descripcién

El nombre de los productos a fabricar. Este campo se corresponde con el
campo Part (Pieza) en el formulario de definicién de pieza. Haga clic
con el botén derecho en la columna Part Name (Nombre de pieza) para
abrir el listado de productos.

& Nota: usted solamente puede pedir piezas que se han definido
como piezas del tipo Producto. No se pueden pedir piezas
gue se han definido como de los tipos Fantasma (Phantom)
0 Supplied (Suministradas).

La cantidad total de unidades pedidas que se deben fabricar el dia
especificado.

La cantidad de piezas que se deben extraer del ASRS cuando comienza
la produccién. La cantidad inicial es un nimero que puede ser desde 1
(uno) hasta el valor de la cantidad total. Por lo general este valores 1 6
2. Este campo le permite optimizar el proceso de fabricacion. (Consulte
Optimizacion de la programacion en OpenCIM en el Capitulo 8, CIM
Setup, para obtener mas detalles).

La prioridad de este pedido (de 1 a 9). Una prioridad de 1 es la mas
urgente, mientras que una prioridad de 9 es la menos urgente. CIM
Manager utiliza este valor de prioridad para determinar la secuencia en
la cual se deben producir los pedidos.

La fecha maxima de envio de la pieza, segun la genere el programa de
MRP.
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& Nota: en un entorno de CIM comercial, esta fecha maxima
normalmente se expresa como una fecha y una hora especificas. En un
entorno de CIM educativo, la fecha méxima esta relacionada con la
hora en que se realiza un pedido. Una hora relativa permite que el
mismo pedido se vuelva a realizar dia tras dia sin necesidad de editar el
campo correspondiente a la fecha.

Coémo crear o modificar una orden de fabricaciéon

Una orden de fabricacion se crea automaticamente al hacer clic en el boton MRP en el
formulario Customer Order (Pedido del cliente).

El siguiente procedimiento explica como editar o crear una orden de fabricacion.

(1]

(2]

(3]
Procedimiento
Edicion y presentacion
de una orden de
fabricacion

1.
2.

Seleccione la fecha de la orden (nimero) en el listado de orden.

Haga clic en la fila deseada en la columna Part Name (Nombre de
pieza) para abrir el listado de productos. Seleccione el producto
requerido por el cliente.

En el campo Total Quantity (Cantidad total), ingrese la cantidad de
articulos que es necesario producir, en este caso 5.

En el campo Initial Quantity (Cantidad inicial), ingrese la cantidad de
piezas que se deben extraer del ASRS cuando comienza la produccion,
normalmente 1 6 2.

En el campo Priority (Prioridad), ingrese 1 (indica la prioridad méas

alta).

En el campo Due Date (Plazo de entrega), ingrese un valor que sea
superior al valor que se encuentra en el listado de pedido, en este caso 2, lo
gue indica que el producto se fabricara hoy y estara listo para el envio
mafiana.

& "Nota  Para solicitar otros productos en esta oportunidad, agregue una

nueva linea al hacer clic con el botdn derecho en la Gltima celda
del pedido, elegir Insert After (Insertar después) y luego repetir
los pasos 2 a 6.
Haga clic en Save (Guardar) para guardar la informacién ingresada sin
cambiar el Gltimo plan de produccion presentado (Plan-A).
Haga clic en el icono MO (Orden de fabricacion) para presentar esta
orden y crear un nuevo plan de produccién.

Ahora usted puede operar CIM Manager y comenzar la produccion.
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Coémo presentar una orden
Antes de hacer clic en MO y presentar la orden de fabricacion, asegurese de que las
siguientes definiciones de CIM estén actualizadas:
« Maquinas y procesos
o Piezas
« Almacenamiento

Después de haber configurado estos elementos de CIM, puede comenzar la produccion.
Usted recibird un mensaje de error si intenta presentar una orden cuando existe cualquiera de
las siguientes condiciones:

« Se hace referencia a una pieza no definida en el formulario de orden
de fabricacion.

« Se hace referencia a una subpieza no definida en una tabla de proceso
de pieza.

« Se hace referencia a un proceso de maquina no definido en una tabla
de proceso de pieza.
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Formulario Purchase Order (Orden de compra)

Una orden de compra es un listado de las piezas que es necesario proporcionar a la celda de
CIM de modo que ésta pueda completar el pedido del cliente.

El programa de MRP puede generar el formulario Purchase Order (Orden de compra) que se
muestra a continuacion segun los pedidos del cliente que actualmente estan en el sistema.
Usted puede ver y modificar la orden de compra, simplemente aceptarla, o bien definir una
completamente nueva.

El formulario de orden de compra le permite crear, ver y modificar un listado de los
proveedores.

Las piezas se deben definir en el formulario de definicion de pieza antes de que los clientes
las puedan pedir.

Cada fila en la tabla Purchase Order (Orden de compra) representa una cantidad total de una
pieza en particular que se debe adquirir como maximo en una fecha especificada, de modo
gue se cumplimenten todos los pedidos del cliente.

— N 1
W M MRP - {c::\users\pubuc\Documenrs\lntelitek\oPENﬂmpm'em\mom_smpLaDAM@élﬁ
F
Eile Edit Supplier Help
O BB o FROM: [ o] T[]

%

Cugtomer DldE[] M arufactuning Order

Supplier Part Name Quantity Cost Iz Send

Date Date
[ suppLd BOX 1 15 1
I SUPPLZ COVER 1 10 1

Figura 7-23: Pantalla Orden de compra

Purchasze arder

Barra de herramientas

Usted puede pasar a los otros formularios de pedido/orden al hacer clic en la pestafia
apropiada arriba de la tabla.

Los siguientes botones se aplican solamente a la tabla Purchase Order (Orden de compra).
Cualquier cambio que usted realice utilizando estos botones no se guardara en el disco hasta
tanto haga clic en Save (Guardar).

Opcién Descripcién

D Agrega una fila en blanco a la tabla Purchase Order (Orden de compra).
E Guarda la orden de compra seleccionada en la base de datos.

.H.—ﬂ' Cambia automaticamente el tamafio de las columnas del listado de piezas.
@ Le permite agregar un nuevo proveedor al listado de proveedores.

B Le permite editar la informacion acerca del proveedor seleccionado.

O Crea la orden de compra seleccionada y la guarda en la base de datos.
Manual del usuario 7-40 OpenCIM

Programas utilitarios de CIM Manager



Los siguientes campos conforman la tabla Purchase Order (Orden de compra).

Opcién

Part Name

Quantity
Cost

Due Date

Send Date

Descripcién

El nombre de la pieza que usted desea que se le provea. Este campo se
corresponde con el campo Part (Pieza) en el formulario de definicion de
pieza.

& Nota: usted solamente puede pedir piezas que se han definido como
piezas del tipo Suministradas (Supplied).

La cantidad de unidades que usted desea recibir del proveedor.

El costo por unidad, como se define en el formulario de definicion de
pieza.

La fecha en la cual se debe recibir la pieza del proveedor.

&% Nota: en un entorno de CIM comercial, esta fecha maxima
normalmente se expresa como una fecha y una hora
especificas. En un entorno de CIM educativo, es una ventaja
que la fecha méaxima esté relacionada con la hora en que se
presentd un pedido. Una hora relativa permite que el mismo
pedido se vuelva a realizar dia tras dia sin necesidad de
editar este campo cada vez.

La fecha maxima para enviar la orden de compra al proveedor. Se calcula
al restar el tiempo que necesita el proveedor (como se define en el
formulario de definicion de pieza) de la fecha maxima.

Como definir un proveedor

Cuando usted define un proveedor, define el nombre del proveedor que le proporcionara las
piezas para la celda de CIM.

(1]

(2]

(3
Procedimiento
Definicion de un nuevo
proveedor

1. En el formulario de orden de compra, haga clic en New Supplier
(Nuevo proveedor) para abrir la casilla Supplier Data (Datos del
proveedor).

2. Enla casilla Supplier Data (Datos del proveedor), complete el nombre
del proveedor y otra informacién del proveedor (por ejemplo direccion
0 numero de teléfono). Haga clic en Save (Guardar). La casilla se
cierra 'y se agrega el nombre de este proveedor al listado de
proveedores.

3. Si usted desea realizar cambios en alguna informacion especifica del
proveedor, seleccione el proveedor del listado, haga clic en Edit
Supplier (Editar proveedor) y realice los cambios deseados. Tenga en
cuenta que usted no puede cambiar su nombre al editar los detalles del
proveedor.
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Como crear o modificar una orden de compra

El siguiente procedimiento explica como editar o crear una orden de compra.

(1]

(2]

(3]
Procedimiento
Definicién de un pedido
del cliente

1. Agregue una nueva orden de compra al listado al hacer clic en New
Order (Nueva orden).

2 . Haga clic en la fila deseada en la columna Supplier (Proveedor) para
abrir el listado de proveedores. Seleccione el nombre del proveedor
gue desea.

. Haga clic en la fila deseada en la columna Part Name (Nombre de
pieza) para abrir el listado de piezas. Seleccione la pieza deseada, por
ejemplo: BOX.

4. En el campo Required Quantity (Cantidad requerida), ingrese la

cantidad de articulos que pidio el proveedor, en este caso 3.

5. Ingrese un valor en el campo Due Date (Plazo de entrega), en este caso
2 (es decir, la pieza se debe completar en dos dias). Esto hace que el
programa de MRP indique a la celda de CIM gue comience la
produccion de inmediato.

6. Haga clic en Save (Guardar) para guardar el pedido para este
proveedor.

w

& 'Nota  Para solicitar otros productos en esta oportunidad, agregue una
nueva linea al hacer clic con el boton derecho en la dltima celda
de la orden, elegir Insert After (Insertar después) y luego repetir
los pasos 2 a 6.

7. Si desea solicitar mas piezas en la misma orden, agregue una nueva

linea al hacer clic con el botdn derecho en la tltima celda de la orden,
elegir Insert After (Insertar después) y repetir los pasos 2 a 6.

8. Cuando haya terminado de completar el pedido para un cliente en

particular, cree el pedido al hacer clic en MRP.

9. Haga clic en el boton PO (Orden de compra) para activar el generador
de informes, que mostrara o imprimira la orden de compra.

Coémo enviar una orden de compra

Cuando usted hace clic en PO (Orden de compra), el programa de MRP le pide que ingrese
la fecha o las fechas para la/s cual/es usted imprime las érdenes de compra.

Dado que usted no desea enviar las érdenes de compra con demasiada antelacion (lo que
implicara un compromiso de compra), y que tampoco desea enviar una cantidad de 6rdenes
cada dia, el programa de MRP le permite consolidar sus 6rdenes para un periodo de tiempo,
por ejemplo una semana.

Una vez que se ingresan las fechas, aparece en la pantalla el meni OpenCIM Report
Generator (Generador de informes de OpenCIM). Consulte la seccion “Informe de orden de
compra” més adelante en este capitulo.
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Optimizacion

&

Nota

El orden de la operacion (temporizacion) que lleva a cabo el sistema de CIM se controla por
medio del uso de mecanismos de optimizacion de CIM, que se ejecutan en forma simultanea
y toman decisiones basandose en situaciones en tiempo real en la celda de trabajo. Usted
puede manipular el comportamiento del sistema de CIM al cambiar cualquiera de estos
mecanismos, 0 bien al combinar estos mecanismos de optimizacion. Esta seccion describe la
definicion de optimizacion de CIM en el sistema de CIM y los mecanismos de optimizacion
adicionales que se describen en Métodos de optimizacién adicionales en OpenCIM, al final
de esta seccion.

Cuando se activa OpenCIM, se despachan piezas del almacenamiento y se las coloca en las
colas a las diversas maquinas para su procesamiento. En determinados casos, algunas piezas
se deben procesar en varias maquinas diferentes. CIM Manager clasifica estas piezas al crear
una cola virtual de piezas que estan esperando para ser procesadas en cada maguina, y la
maquina a su vez procesa siempre la primera pieza de la cola. La optimizacién se lleva a
cabo a través del uso de diversos métodos para clasificar la cola de maquina. Para ver una
descripcion general de la optimizacién, consulte ¢ Qué es la optimizacion?, como se describe
en el Capitulo 2, Descripcion general del sistema.

Si bien cada cola se administra por separado para cada maquina, el rendimiento se evalla para el
sistema en general.

Definicién de optimizacion de CIM

La definicidn de optimizacion de CIM permite a los usuarios seleccionar algoritmos de cola
de méaquina y definir su ponderacion. Los usuarios luego pueden ver el efecto de las distintas
combinaciones de algoritmos respecto del rendimiento del sistema en general.

Los resultados que se generan a partir de la definicion de optimizacién de CIM se muestran
en la ventana CIM Performance Analysis (Analisis de rendimiento de CIM), como se
describe en la seccion Anélisis de rendimiento.

La ventana CIM Optimization Definition (Definicién de optimizacion de CIM) se muestra al
seleccionar Utility Programs | Optimization Definition (Programas utilitarios | Definicion
de optimizacion) en la ventana principal de OpenCIM Manager, y se ve de la siguiente
manera:

~ CIM Qptimization Definition = | =] -]
File Miew Help

8% N0 =23 5|7

Machine Queue |

Machine Algorithm Matme Algorithim Yeight Mate

JIGHY 4 FIFO (- 100

RDR1 FIFO 100

EXPERTMILL1 Mz Priority 100

JI FIFD 100

PLT3000_2 Shortest Process Time 100

SORMY Random 100

WSRA FIFO 100

Ready JIGH 4 10 |Queue Per Machine Finish to Finish Depend

Figura 7-24: Definicion de optimizacion de CIM
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Ventana CIM Optimization Definition (Definicion de optimizacién
de CIM)

Menu principal
Opcion Descripcién

File Incluye las siguientes opciones de archivo: Save (Guardar) y Refresh
(Actualizacion rapida) (que se describen en las opciones de barra de
herramienta abajo). Las opciones Print (Imprimir), Preview (Previsualizar) y
Print Setup (Configurar impresora) se definiran luego.

View Incluye las siguientes opciones de alternar vistas: barra de herramientas, barra
de estado .
Help Presenta la ayuda en linea.

Barra de herramientas

Opcion Descripcion
E Save (Guardar): guarda el formulario de cola de maquina en la base de datos.
By Refresh (Actualizacion rapida): realiza una actualizacion rapida del

L= formulario de cola de maquina respecto de la informacion ingresada que se
habia definido antes de guardar el formulario por Gltima vez.

‘s Queue Per Machine (Cola por maquina): muestra el listado de maquinas y
sus algoritmos, lo que le permite seleccionar un algoritmo y una ponderacién
diferentes para las piezas que estan en la cola de cada maquina.

'0' Queue Per System (Cola por sistema): muestra el algoritmo del sistema, lo
gue le permite seleccionar el mismo algoritmo para las piezas en la cola para
todas las maquinas del sistema.

Enable Dependancy (Activar dependencia): activa la dependencia final a

final. Esto significa que los algoritmos planificaran el proceso de fabricacion
para permitir que todas las tareas terminen juntas (para todo el sistema). Esto
se lleva a cabo, por ejemplo, al comenzar el proceso de fabricacion con la pieza
que tiene el tiempo de procesamiento mas prolongado y finalizarlo con la pieza
que tiene el tiempo de procesamiento mas breve.
Disable Dependancy (Desactivar dependencia): desactiva la dependencia
final a final.
=) Print Optimization (Imprimir optimizacién): muestra un informe de

optimizacion.
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Formulario Machine Queue (Cola de maquina)

e

+ CIM Optimization Definition = || =]
File  Wiew Help
HG% &0 228 9
Machine Qusue |
Machine Algorithm Mame Algorithm Weight Mote
fller FIFCr 100
RDR1 FIFC 100
EXPERTMILL FIFQ 100
JIG FIFO 100
PLT3000_2 FIFO 100
SDRY1 FIF 100
WM FIFC 100
Ready JIGHY4 10 Queue Per Machine Finish to Finish Dependency

Figura 7-25: Pestafia del formulario de cola de maquina en la ventana Definicion de optimizacion

de CIM.

El formulario de cola de maquina incluye los siguientes campos:

Columna

Machine

Algorithm

Name

Algorithm

Weight

Note

Descripcion

Contiene un listado predefinido de todas las maquinas que estan definidas
en CIM Setup.

El nombre del algoritmo definido para las piezas que estan en cola para la

maquina seleccionada. Usted puede seleccionar el algoritmo requerido del
listado desplegable, como sigue:

FIFO (First in First out) (FIFO -Primero en entrar,
primero en salir-): las piezas se procesan por orden de
entrada. Es decir, las piezas que llegan primero a la cola se
procesan primero.

Maximum Priority (Prioridad maxima): las piezas se
procesan de acuerdo con sus prioridades (1 a 10), las que
se definieron en la ventana del MRP de CIM. Es decir, las
piezas que tienen la prioridad mas alta (como por ejemplo
1) se procesaran primero.

Random (Aleatorio): las piezas se procesan basandose en
una seleccion aleatoria.

Shortest Process Time (Tiempo de proceso mas breve):
las piezas se procesan de acuerdo con su periodo de
tiempo de proceso. En este caso, las piezas con el tiempo
de proceso més breve se procesaran primero.

Le permite ingresar la ponderacion del algoritmo seleccionado (la

ponderacidn total de todos los algoritmos debe ser 100).

Le permite ingresar un comentario de texto para propositos de referencia.
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Barra de estado

JIGKY4

100 |Queue Per Machine |Finish to Finish Dependency |

La barra de estado, que se muestra arriba, incluye la siguiente
informacion:

Opcién
TG4

100

Queue Per Machine

:|Finish to Finish Dependency

Descripcién

La maquina actual para la cual se define la cola.

La ponderacion total del algoritmo.

Define la caracterizacion de la cola actual, de la siguiente manera:
e Queue Per Machine (Cola por maquina): se

muestra cuando se selecciona el botén “ de la
barra de herramientas. La cola se define
especificamente para cada maquina.

e Queue Per System (Cola por sistema): se muestra

cuando se selecciona el boton O de la barra de
herramientas. La cola se define para todo el sistema.

Define si se activo o no la dependencia de fin a fin, de la siguiente
manera:

¢ Finish to Finish Dependancy (Dependencia de fin
a fin): activa la dependencia de proceso, que se

muestra cuando se selecciona el boton = . Esto
significa que los algoritmos planificaran el proceso
de fabricacién para permitir que todas las tareas
terminen juntas (para todo el sistema).

¢ No Finish to Finish Dependancy (Sin dependencia
de fin a fin): desactiva la dependencia de piezas; se

ﬁ .

muestra cuando se selecciona el botén

Menu de botdon derecho de optimizacién

PLT3000_2 £ FIFO

Insert Row Before

Insert Row After

Delete Row

La barra de estado, que se exhibe arriba, incluye la siguiente informacion:

Opcién

Insert Row Before

Insert Row After

Delete Row

Descripcién
Le permite insertar un nuevo algoritmo antes del algoritmo
seleccionado.

Le permite insertar un nuevo algoritmo despues del algoritmo
seleccionado.

Le permite borrar un algoritmo existente.

&~ Nota: existe, como minimo, un algoritmo por maquina. Cuando existe
solamente un algoritmo, el sistema no le permite borrarlo.
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Definicién de algoritmos

El siguiente procedimiento explica como definir un algoritmo en el médulo Optimization
Manager y luego ejecutar la celda de CIM para ver las colas virtuales de las piezas que estan
esperando para ser procesadas en cada maquina.

1]

(2]

(3]
Procedimiento
Definicion de
algoritmos

1.

En la ventana principal de CIM Project Manager, seleccione un

proyecto para el cual desee definir algoritmos.

Por ejemplo CIM-04-MQ.

En la barra de herramientas de Project Manager, haga clic en el
(s

icono "M

Manager.

Seleccione Utility Programs | Optimization Definition
(Programas utilitarios | Definicion de optimizacion). Se abre la
ventana CIM Optimization Definition (Definicion de optimizacién
de CIM).

~* CIM Optimization Definition ‘E‘E@

File View Help

(= RN e S 8 ?
< Hhachine Queue |
Machine Algorithm Name Algorithm Weight Note
JIBXY4 FIFO 100

CIM Manager. Se abre la ventana principal de CIM

Ready JIGXY4 100 | Queue Per Machine |Finish to Finish Dependency

Figura 7-26: Definicion de algoritmos en la ventana Definicion de

optimizacion de CIM.

4.

5.

Asegurese de que esté seleccionado el icono £ Cola por
maquina (como se muestra arriba), para ver la cola por maquina.

En la pestafia Machine Queue (Cola de maquina), seleccione el
algoritmo requerido para cada maquina desde el listado
desplegable Algorithm Name (Nombre del algoritmo).

Ingrese la ponderacion requerida en el campo Algorithm Weight
(Ponderacidn del algoritmo).

Si se requiere, usted puede agregar algoritmos adicionales para
una maquina especifica, de la siguiente manera:

e Haga clic con el botén derecho sobre el algoritmo. Se
abrira un menu de botén derecho.

e Seleccione Insert Row Before (Insertar fila antes) o
Insert Row After (Insertar fila después) para agregar
un algoritmo, y luego seleccione el algoritmo
requerido del listado desplegable Algorithm Name
(Nombre del algoritmo).

e En la columna Algorithm Weight (Ponderacion del
algoritmo), ingrese la ponderacion para cada
algoritmo (asegurandose de que la ponderacion del
algoritmo total por maquina sea de 100.)

&~ Nota: la suma actual de los algoritmos se muestra en la barra de
estado.
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(1]

(2]

(3]
Procedimiento
Definicién de
algoritmos

8. Haga clic en Save (Guardar) y luego seleccione File | Exit
(Archivo | Salir) para cerrar el médulo Optimization Manager.

9. En laventana de CIM Manager, seleccione Utility | Part
Definition. (Programas utilitarios | Definicion de pieza). Se
mostrara la ventana de definicidn de pieza. Seleccione un color
diferente para cada pieza. Esto le permitird observar el flujo de
piezas segun su color dentro del ciclo de fabricacion. Cierre la
ventana de definicidn de pieza. Para obtener mas informacion,
consulte la seccidn Definicion de pieza en este capitulo.

10. Seleccione Utility | MRP (Programas utilitarios | MRP). Se
mostrara la ventana CIM MRP (MRP de CIM). En la pestafia
Customer Order (Pedido del cliente), seleccione las piezas,

defina sus cantidades y luego seleccione }hP . Haga clicen la

pestafia Manufacturing Order (Orden de fabricacion), seleccione

L

la orden a procesar, haga clic en y luego haga clic en OK

(Aceptar). Para obtener mas informacion, consulte la seccion MRP

en este capitulo. Cierre la ventana CIM MRP (MRP de CIM).

|
11. En la ventana de CIM Manager, haga clic en el boton Start 2
(Inicio). Haga clic en OK (Aceptar) cuando aparezca el mensaje

de confirmacion y luego haga clic en
fabricacion de CIM.

12. Seleccione Window | Machine Queue (Ventana | Cola de

y observe el ciclo de

maquina). Se mostrara la ventana Machine Queue View (Vista de

cola de maquina).

@ Macrine Queve Vi N I oy == =

Part ID (grade)
1 2 3 4 5 3]

Device

ASRS1
PLT3000_1

RDR1 214 (100.00) 217 (85.58)
EXPERTHILL1 220 (959.58)
RACK1 223 (99.99)

RACKZ
JIG1

WSNA 226 (39.99)
TRASH1

Figura 7-27: Vista de cola de maquina

Usted ahora puede ver las piezas que se colocan en las colas de maquina
basandose en los algoritmos que selecciond en la ventana Customization
Manager (Gestor de personalizacion) en el paso 3.
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Métodos de optimizacion adicionales en OpenCIM

Ademas del mddulo Optimization Manager, que se describe en la seccién anterior, a
continuacion se describen mecanismos de optimizacion adicionales que existen en OpenCIM
(y ejemplos de los mismos):

« En cada linea de la orden de fabricacion (en la definicion de orden),
para cada tipo de pieza, usted puede decidir cuantas piezas de este
tipo se liberaran del almacenamiento al comienzo del proceso de
fabricacion a fin de llenar los baferes. A este nimero se lo conoce
como “Cantidad inicial” (Initial Quantity en inglés).

« El tiempo de liberacion de cada pieza adicional desde el ASRS no se
estipula en términos de tiempo, sino mas bien en términos de
progreso del trabajo (pieza). Por ejemplo, una pieza similar adicional
se coloca dentro del sistema solamente cuando la pieza anterior ha
Ilegado a cierta etapa de su plan de produccién. A esta etapa se la
marca al agregar el comando NEXT (Siguiente) en la definicion del
proceso de produccién de la pieza. La opcion por defecto que se
utiliza para un plan de produccion es que el sistema comenzara a
colocar la siguiente pieza después del ultimo proceso de fabricacion
definido para cada pieza. La opcion por defecto se puede cambiar al
agregar el comando NEXT (Siguiente) en la columna Process
(Proceso) en el formulario de definicion de pieza.

Ejemplo
Este ejemplo demuestra como utilizar el comando NEXT (Siguiente) para estipular el tiempo
de liberacion de las piezas del almacenamiento.

Examinaremos la pieza P1, cuyo proceso de fabricacion requiere el uso de tres maquinas,
M1, M2y M3, con un tiempo de proceso de cada maquina de 2, 7 y 3 minutos,
respectivamente.

La “programacion” para la pieza se representa de la siguiente manera (sin considerar los
tiempos de transferencia entre las maquinas).

Piczas

3

Tiempo
2 [ 12  (Mimnutos)

Figura 7-28: Programacion para la pieza

Si se libera una pieza nueva cada vez que una pieza finaliza su proceso en M1, entonces
habra una acumulacion de piezas frente a M2, debido a su tiempo de procesamiento mas
prolongado. Alternativamente, si se libera una nueva pieza cada vez que una pieza finaliza su
proceso en M2, no se crearan colas en ninguna parte del sistema, dado que el proceso en M2
es el mas prolongado. Asimismo, liberar una nueva pieza solamente después del final del
ultimo proceso definido para la pieza evitara una acumulacion de piezas.
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El problema en este caso es que la maquina M1 permanecerd inactiva hasta el final del
proceso de la pieza en M2y, lo que es todavia peor, M2, que es la méaquina que crea el cuello
de botella en este ejemplo, permanecerd inactiva entre una pieza y otra. La solucion es
liberar mas de una pieza la primera vez a fin de llenar los buferes para cada una de las
maquinas.

En nuestro ejemplo, liberar dos piezas al comienzo de la produccidn y liberar una pieza
adicional cada vez que una pieza finaliza su proceso en M2, lograré un rendimiento maximo
de la linea de produccién (dado que la maquina M2, que es la que genera el cuello de botella,
siempre estara ocupada). Esto también minimiza las existencias en proceso y deja un
intervalo de tiempo libre para que las maquinas M1y M3 trabajen en otras piezas con
prioridad inferior del mismo proceso de produccidn. Entonces se puede ver que la ubicacién
del comando NEXT (Siguiente) inmediatamente después del proceso mas prolongado tiene
como resultado la maxima utilizacion del sistema. Por otro lado, ubicar el comando NEXT
(Siguiente) al final del proceso de produccion tendrd como resultado un sistema que utiliza
mas piezas en el bufer, lo que continda proporcionando un buen rendimiento incluso en caso
de falla, datos inexactos o una combinacién de produccién simultanea de distintos tipos de
piezas con diferentes niveles de prioridad.

La temporizacién para piezas de distintos tipos (es posible que compartan las mismas
maquinas para parte de su proceso de produccidn) utiliza el mismo mecanismo para cada
pieza, y ademas utiliza el mecanismo de cola de méaquina para decidir qué pieza procesara
primero en determinada maquina. A modo de ejemplo simple, el mecanismo de cola de
maquina elegird una pieza que tenga un nivel de prioridad mas alto.

En la siguiente figura, se proporciona otro ejemplo de la programacion del proceso (el
mismo ejemplo pero con un nivel de detalle distinto). La pieza P1 es la pieza que se
describi6 anteriormente, y la pieza P2 es procesada por las maquinas M1 (con un tiempo de
proceso de 3 minutos) y M4 (con un tiempo de proceso de 2 minutos). El pedido incluia
cuatro piezas de cada tipo, y la cantidad inicial de ambas piezas es dos (2). A la pieza P1 se
la define con una prioridad superior a la pieza P2. El usuario no utilizé el comando NEXT
(Siguiente) para ninguna de las piezas, de modo que el sistema esta utilizando la opcién por
defecto de colocar el comando NEXT (Siguiente) después del Gltimo proceso definido para

cada pieza.
Machine|Duration][D [1 [2 [3 [ 4[5 [ 67 [& [9 [10]11 [12 13[14]15 [16 17 [18 19 [20 |21 [22]23[24]25
M1 2m|j PLAg PA2| P21 P22 |P23 | PL3gF24 | | P14
M2 21m H R R 1 A I K
M3 17m ‘ || rpf.i A J rP{z | J ‘ K
M4 13m 1P | Fpil.z I |P23 | 1P24 )

Figura 7-29: Programacion del proceso

P1.1 es la primera pieza del tipo P1.
P1.2 es la segunda pieza del tipo P1.
P2.1 es la primera pieza del tipo P2.
P2.2 es la segunda pieza del tipo P2.

Manual del usuario 7-50 OpenCIM
Programas utilitarios de CIM Manager



Tiempo Maquina Descripcion

0 M1 Se invoca a CIM Manager. Se enviaron 2 piezas del tipo P1y 2
piezas del tipo P2 desde el almacenamiento. M1 selecciona 1 de
las 4 piezas, basandose en el nivel de prioridad (P1.1), para
comenzar el procesamiento.

2 M1 Termina de procesar la pieza P1.1 y selecciona una de las 3 piezas
restantes en el bufer (basandose en el nivel de prioridad mas alto)
para comenzar a procesarla (P1.2).

M2 Se envia la pieza P1.1 desde M1 para su procesamiento.

4 M1 Termina de procesar la pieza P1.2 y selecciona de la cola una de
las dos piezas restantes (P2.1), basandose en el nivel de prioridad,
para comenzar a procesarla.

M2 Se envia la pieza P1.2 desde M1 para esperar en el bufer de M2.
7 M1 Termina de procesar la pieza P2.1 Se selecciona la pieza P2.2 de la
cola para comenzar a procesarla.
M4 Se envia la pieza P2.1 desde M1 para comenzar a procesarla.
9 M2 Termina de procesar la pieza P1.1 y comienza a procesar la pieza
P1.2.
M3 Se envia la pieza P1.1 desde M2 para comenzar a procesarla.
M4 Termina de procesar la pieza P2.1 (el altimo proceso), de modo

que se lleva a cabo el comando NEXT (Siguiente) y la pieza P2.3
espera en el bufer de M1.

10 M1 Termina de procesar la pieza P2.2 y se selecciona la pieza P2.3 de
la cola para comenzar a procesarla.
M4 Se envia la pieza P2.2 desde M1 para comenzar a procesarla.
12 M3 Termina de procesar la pieza P1.1.
M4 Termina de procesar la pieza P2.2. Se activa el comando NEXT
(Siguiente) y la pieza P1.3 espera en el bufer de M1.
13 M1 Termina de procesar la pieza P2.3 y se selecciona la pieza P1.3 de
la cola para comenzar a procesarla.
M4 Se envia la pieza P2.3 desde M1 para comenzar a procesarla.
14 M1 Se lleva a cabo el comando NEXT (Siguiente), de modo que la
pieza P2.4 espera en el bufer.
15 M1 Termina de procesar la pieza P1.3 y se selecciona la pieza P2.4 de
la cola para comenzar a procesarla.
M2 Se envia la pieza P1.3 desde M1 para esperar en el bufer de M2.
M4 Termina de procesar la pieza P2.3. Se activa el comando NEXT
(Siguiente) y la pieza P2.4 espera en el bufer de M1.
16 M2 Termina de procesar la pieza P1.2 y se selecciona la pieza P1.3 de
la cola para comenzar a procesarla.
M3 Se envia la pieza P1.2 desde M2 para comenzar a procesarla.
18 M1 Termina de procesar la pieza P2.4. La maquina permanece inactiva

porque no hay piezas esperando en esta cola.
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Tiempo Maquina Descripcion
M4 Se envia la pieza P2.4 desde M1 para comenzar a procesarla.

19 M1 Recibe la pieza P1.4 que se liberé del ASRS debido al comando
NEXT (Siguiente), y comienza su procesamiento.

M3 Termina de procesar la pieza P1.2. Se lleva a cabo el comando
NEXT (Siguiente), de modo que se libera la pieza P1.4 del ASRS
y se la envia a M1 para su procesamiento.
Usted puede eliminar el periodo de tiempo inactivo (Tiempo 18) al
aumentar la cantidad inicial para la pieza P1.

20 M4 Termina de procesar la pieza P2.4. No se lleva a cabo el comando
NEXT (Siguiente) debido a que las 4 piezas del tipo P2 estan
listas.

21 M1 Termina de procesar la pieza P1.4.

23 M2 Termina de procesar la pieza P1.3 y se selecciona la pieza P1.4 de
la cola para comenzar a procesarla.

M3 Se envia la pieza P1.3 desde M2 para comenzar a procesarla.

26 M3 Termina de procesar la pieza P1.3. No se lleva a cabo el comando
NEXT (Siguiente) debido a que las 4 piezas del tipo P1 estan
siendo procesadas o ya han sido procesadas.

A El sistema trabaja en paralelo con érdenes con prioridad alta y con prioridad baja,

tomando en consideracion que las 6rdenes con prioridad alta se manejan primero.

Nota
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Beneficios del enfoque de optimizacién

El enfoque de optimizacion ofrece los siguientes beneficios:

« El sistema continua siguiendo la prioridad que usted define para cada
pieza, si bien debe trabajar sobre varias piezas con diferentes niveles
de prioridad.

« El enfoque de optimizacion maneja tiempos de proceso incompletos
0 estimados incorrectamente de manera competente (es decir, el
comando NEXT (Siguiente) se ejecuta realmente cuando la maquina
termina de procesar la pieza y no segun un tiempo calculado
previamente).

« El enfoque de optimizacion que se implementa en el entorno de CIM
puede manejar distintas combinaciones de piezas, en diferentes
cantidades y con diferentes niveles de prioridad, que se deben
producir de manera eficiente.

« En el ejemplo que se incluye anteriormente, no se tomo en
consideracion el tiempo de transmision. Sin embargo, el sistema
OpenCIM toma en cuenta el tiempo de transmisién a través del uso
de sus mecanismos de optimizacion. Esto puede ser algo importante
cuando los sistemas de CIM tienen tiempos de proceso breves y no se
puede pasar por alto el tiempo de transmision.

« Las maquinas, los robots, las ubicaciones de almacenamiento e
incluso las cintas transportadoras tienen su propia cola de prioridad,
gue usted puede controlar para aumentar el rendimiento del
cronograma de produccion. (En el ejemplo que se proporciond arriba,
supusimos que las cuatro piezas se enviaban a la maquina 1
simultaneamente porque ignoramos el tiempo de transmision. Sin
embargo, en el sistema de CIM real, los mecanismos de optimizacién
aseguran que la maquina 1 trabajara en la pieza con el nivel de
prioridad mas alto ya que el ASRS sabra seleccionar y enviar primero
la pieza con el nivel de prioridad mas alto de las cuatro piezas que
CIM Manager le ordend liberar).

El enfoque de optimizacion esta completamente distribuido. Cada maquina puede continuar
trabajando en forma independiente siempre que haya piezas en la cola de esa maquina. No
habra una sobrecarga informatica en las computadoras de los puestos, incluso en celdas de
CIM muy grandes.
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Utilidad Performance Analysis (Analisis de
rendimiento)

La utilidad Performance Analysis (Andlisis de rendimiento) permite a los usuarios analizar el
efecto que tienen diferentes combinaciones de algoritmos respecto del rendimiento del
sistema. Usted puede utilizar esta utilidad para ver, imprimir y analizar los datos del ciclo de
fabricacion a fin de mejorar el rendimiento del sistema, como por ejemplo reducir el tiempo
de produccién y, como resultado de ello, mejorar la eficiencia y bajar los costos de
produccién.

Los datos en esta utilidad se generan de conformidad con las definiciones en la definicién de
optimizacién de CIM, como se describe en la seccidn Optimizacién.

Cuando active la utilidad CIM Performance Analysis (Analisis de rendimiento de CIM),
asegurese de que la velocidad de simulacion se haya configurado en 1 en la ventana Modes
Nota (Modos).

CIM Performance Analysis (Analisis de rendimiento de CIM)

CIM Performance Analysis le permite ver informacion que se genero a partir del dltimo ciclo
de fabricacién en el sistema y luego se guardd para propdsitos de comparacion y a fin de
conservar una copia de seguridad. Usted puede ver un resumen de datos que compara los
distintos ciclos de fabricacion guardados anteriormente. Asimismo, puede imprimir el
informe de rendimiento que se exhibe en ese momento y el correspondiente informe de
optimizacién (como se muestra en la definicion de optimizacién de CIM).

La ventana CIM Performance Analysis (Andlisis de rendimiento de CIM) se muestra al
seleccionar Utility Programs | Performance Analysis (Programas utilitarios | Analisis de
rendimiento) en la ventana principal de OpenCIM Manager, y se ve de la siguiente manera:

2

“ CIM Performance Analysis EI@

Eile  Miew Tools Help

BB zroX BYS 9

Foun 10 7a
Total Run Time 00 36:40
Mote Last Run Results
Machine Total Process Time | % Efficiency | Max Gueue Length | Production Cost | # Setups (CHNC Only) | % Failures (QC only)
I HiL o 0.00 0 0.00
ROR1 00:00:00 000 a o} 0 JEyali]
EXPERTHILL1 00:a0:55 250 1 0.a0 1 0.00
filled| 00:00:10 045 2 o} 0 JEyali]
PLT3000_2 00:ac:00 0.00 i] 0.a0 u] 0.00
SORW ao:o0:00 0.00 1] .00 u] 0.00
WS 00:a0:55 250 1 0.a0 u] 0.00
System Summary | 00002:00 182 2 0.0 1 .00
Ready ML kA
Figura 7-30: Ventana Andlisis de rendimiento de CIM
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Ventana CIM Performance Analysis (Analisis de rendimiento de

CIM)

Menu principal
Opcio6n
File

View

Tools

Help

Descripcién

Incluye las siguientes opciones de archivo: Save (Guardar), Refresh
(Actualizacion rapida), Delete All (Borrar todo), Print Performance (Imprimir
rendimiento), Print Optimization (Imprimir optimizacién), Exit (Salir). Cada
una de estas opciones se describe en la seccion Barra de herramientas a
continuacion.

Incluye la opcidn de alternar vistas de la barra de herramientas.

Show Single (Mostrar uno), Show Summary (Mostrar resumen), Reset Run ID
(Restablecer ID de ejecucion). Cada una de estas opciones se describe en la
seccion Barra de herramientas a continuacion.

Presenta la ayuda en linea.

Barra de herramientas

Opcidén

RO

Descripcién

Save (Guardar): guarda el informe de rendimiento de la ejecucion del ciclo de
fabricacion en curso en la base de datos, utilizando las configuraciones de
optimizacién que se definen en la definicién de optimizacion de CIM. Se
muestra la ventana Save Report (Guardar informe), que le permite agregar la
descripcion del ciclo y guardarla en el archivo PERFORMANCE_X.DBF. (El
sistema también guarda el archivo de optimizacion correspondiente).

Refresh (Actualizacion rapida): realiza una actualizacién rapida de la vista
para mostrar los resultados de la ejecucion del ultimo ciclo de fabricacién.

Show Single (Mostrar uno): muestra la ventana Choose Performance File
(Elegir archivo de rendimiento), que le permite seleccionar y ver un archivo
PERFORMANCE_X.DBF grabado anteriormente. La informacion por
maquina incluye tiempo de proceso total, eficiencia, extension maxima de cola,
costo de produccidn, entre otras opciones. Para obtener mas informacion,
consulte la Tabla de rendimiento de un Unico ciclo de fabricacion que se
describe en la siguiente seccion.

Show Summary (Mostrar resumen): muestra un resumen de todos los ciclos
de fabricacién guardados anteriormente. La informacién por ciclo incluye
tiempo de proceso total, eficiencia, extension méxima de cola, costo de
produccion, entre otras opciones. Para obtener mas informacion, consulte la
Tabla de resumen del rendimiento del ciclo de fabricacion que se describe en
la siguiente seccion.

Reset Run ID (Restablecer ID de ejecucion): restablece el namero de ID de
gjecucion a 0. Esta opcion se utiliza, por ejemplo, cuando se crea una nueva
orden de fabricacion.

Delete All (Borrar todo): borra de la base de datos todos los informes
guardados anteriormente.

Print Performance (Imprimir rendimiento): imprime el informe de
rendimiento que se muestra actualmente.
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Opciodn

=

Descripcién

Print Optimization (Imprimir optimizacion): imprime el informe de
optimizacién correspondiente tal como se muestra en la definicién de
optimizacién de CIM.

Tabla de rendimiento del ciclo de fabricacion

CIM Performance Analysis le permite ver los resultados del Gltimo ciclo de fabricacion y
guardarlos para referencia futura. Los resultados incluyen el tiempo de proceso, la eficiencia
por maquina y por sistema, la cantidad de fallas que se detectaron, etc.

% CIM Performance Analysis

File

Wiewe Tools  Help

[ E s

Hfy D zroxX B5Y 9

Fun T

T2

Tcotal Run Time 010412

Mote Last Run Resutts

Machine Tatal Process Time | % Efficiency  |Max Gueue Length | Production Cost | # Setups (CMC Onlyl | % Failures (2QC only)
G4 0o:a0:o0o 0.0 0 0.0a i} 0.0a

ROR1 0o:a0:00 0.0a 0 0.0a u} 0.0a

EXPERTHILLA 0o:a0:55 1.45 1 0.0a 1 0.0a

JI oo:ao:1o 0.26 2 0.0a i} 0.0a

PLT3000_2 0o:a0:00 0.0a 0 0.0a u} 0.0a

SDRY1 0o:a0:00 0.0a 0 0.0a u} 0.0a

WS 0o a0:54 1.40 1 0.0a i} 0.0a

System Summary | 00:01:59 1.03 2 0.00 1 (0,00

Ready

MR

Figura 7-31: Tabla de rendimiento del ciclo de fabricacion
La tabla de rendimiento del ciclo de fabricacidn incluye la siguiente informacion:

Columna
Machine

Run ID

Total Run Time
Note

Total Process

Time

% Efficiency

Max Queue
Length

Production Costs

Descripcién

Contiene un listado de las maquinas que se definieron en CIM Setup.
Incluye el nimero de ID del ciclo de fabricacion.

El periodo de tiempo del ciclo de fabricacion.

La descripcion del ciclo de fabricacion.

El tiempo de proceso total de una maquina en particular, asi como también
un resumen del sistema, que es el tiempo de proceso total de todas las
maquinas del ciclo.

La eficiencia de cada maquina en el ciclo, como asi también el resumen del
sistema, que es la eficiencia de todas las maquinas juntas. A la eficiencia
de maquina se la define como el tiempo de proceso dividido por el tiempo
de fabricacion total de la maquina.

La cantidad maxima de piezas que existen en la cola de maquina durante el
ciclo de fabricacion.

Los costos de produccién por maquina y por sistema. Los costos de
produccion por maquina se determinan al multiplicar el tiempo de proceso
por el costo por hora (como se define en la seccion Definiciones de
maquina y de proceso).
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Columna Descripcién

# Setups (CNC La cantidad de configuraciones que existen en la maquina de CNC por

Only) ciclo de fabricacion. Una nueva configuracion se crea cada vez que CIM
Manager indica a la maquina de CNC que cargue un nuevo programa. Se
requiere un nuevo programa cuando se necesita un nuevo tipo de pieza
para procesar en la maquina de CNC.

% Failures (QC La cantidad de fallas de piezas que se detectaron en el dispositivo de
Only) control de calidad.

Tabla de resumen del rendimiento del ciclo de fabricaciéon

CIM Performance Analysis le permite ver un resumen de los distintos ciclos de fabricacion
gue se guardaron en el sistema. Esto posibilita comparar los resultados de los ciclos, como
por ejemplo el tiempo de proceso, la eficiencia, la cantidad de fallas, etcétera.

" CIM Performance Analysis [ | =[]
Eile  ¥iew Tools Help

oo

B % = X 5 4

Run ID | Total Process Time | % Efficiency | Max GQueue Length | Production Cost | # Setups (CHC Only) | % Failures (@2 only) | Total Run Time | MNote
73 (00:01:59 172 2 0.00 1 0.o0 00:38:30 7

Ready UM

Figura 7-32: Tabla de resumen del rendimiento del ciclo de fabricacion

La tabla de resumen del rendimiento del ciclo de fabricacion incluye todos los campos de
informacidn que se describieron en la seccidn anterior (tiempo de proceso total, eficiencia,
extension maxima de cola, costo de produccion, etcétera).

Creacion de informes de rendimiento del ciclo de fabricacion

El siguiente procedimiento explica como crear informes de rendimiento del ciclo de
fabricacion para propdsitos de recuperacion y realizacion de copias de seguridad.
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1]

(2]

(3]
Procedimiento
Creacion de informes
de rendimiento del ciclo
de fabricacion

En la ventana principal de CIM Project Manager, seleccione un

proyecto para el cual desee definir algoritmos.

Por ejemplo CIM-04-MQ.

En la barra de herramientas de Project Manager, haga clic en el
(e

icono M

Manager.

Seleccione Utility Programs | Optimization Definition
(Programas utilitarios | Definicién de optimizacion). Se abre la
ventana CIM Optimization Definition (Definicion de optimizacion
de CIM), como se muestra en la seccién CIM Optimization
Manager.

En la pestafia Machine Queue (Cola de maquina), seleccione el
algoritmo requerido para cada maguina desde el listado
desplegable Algorithm Name (Nombre del algoritmo), como se
describe en la seccién Definicidn de algoritmos.

Después de definir los algoritmos para el ciclo de fabricacion, el
siguiente paso es crear una orden de fabricacion, de la siguiente
manera:

e Seleccione Utility Programs | MRP (Programas
utilitarios | MRP). Se muestra la ventana CIM MRP
(MRP de CIM). En la pestaiia Customer Order
(Pedido del cliente), seleccione las piezas, defina sus

CIM Manager. Se abre la ventana principal de CIM

cantidades y luego seleccione }hP

e Haga clic en la pestafia Manufacturing Order
(Orden de fabricacién), seleccione la orden a procesar,

haga clic en o y luego haga clic en OK (Aceptar).

Para obtener méas informacion, consulte la seccién MRP en este
capitulo.

e Cierre la ventana CIM MRP (MRP de CIM).

Después de crear la orden de fabricacion, el siguiente paso es
gjecutar el ciclo de fabricacién, de la siguiente manera:

e En laventana de CIM Manager, haga clic en el boton

I
Start g (Inicio) y luego en OK (Aceptar) en el
mensaje de confirmacion.

[ g

e Hagaclic en Run ™| (Ejecutar) y observe el ciclo
de fabricacion de CIM.

e Cuando la orden de fabricacion esté completa, haga

clic en Stop (Detener) —/_

El siguiente paso es ver los datos de rendimiento. Seleccione
Utility Programs | Performance Analysis (Programas utilitarios |
Anélisis de rendimiento). Se muestra el CIM Performance
Analysis (Analisis de rendimiento de CIM), que exhibe los datos
de rendimiento del ultimo ciclo de fabricacion.

Manual del usuario

7-58 OpenCIM
Programas utilitarios de CIM Manager




(1] 8. Haga clic en Save (Guardar). Se abre la ventana Save Report
2] (Guardar informe).
©
Procedimiento
Creacion de informes
de rendimiento del ciclo
de fabricacion

Save Report &J

Add Description of run

Cancel

Figura 7-33: Ventana Guardar informe

9. Ingrese una descripcion del ciclo de fabricacion y haga clic en OK
(Aceptar). Aparece un mensaje que le informa el nombre del
archivo de rendimiento, como por ejemplo Performance_5.DBF.

10. Haga clic en OK (Aceptar) para guardar el archivo en la base de
datos para una posterior recuperacion.

&~ Nota: usted puede hacer clic en Show Summary
(Mostrar resumen) para ver la tabla de resumen del rendimiento
del ciclo de fabricacion, como se muestra en la seccion anterior.
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Cdémo ver los informes de rendimiento del ciclo de fabricacion

El siguiente procedimiento explica como ver informes predefinidos de rendimiento del ciclo
de fabricacién. Usted puede ver un Unico informe de ciclo de fabricacién o bien todos los
informes de ciclo de fabricacidn que existen en el sistema, para propdsitos de comparacion.

1]

(2]

(3]
Procedimiento
Co6mo ver la tabla de
resumen del
rendimiento del ciclo de
fabricacion

1.

3.

En la ventana principal de CIM Project Manager, seleccione un
proyecto para el cual desee definir algoritmos. Por ejemplo CIM-04-
MQ.

En la barra de herramientas de Project Manager, haga clic en el icono

(e

M" cim Manager. Se abre la ventana principal de CIM Manager.

Seleccione Utility Programs | Performance Analysis (Programas
utilitarios | Analisis de rendimiento). Aparece la ventana CIM
Performance Analysis (Analisis de rendimiento de CIM), gque incluye
los resultados de la ejecucién del ultimo ciclo de fabricacion.

= CIM Performance Analysis ===
Eile \iew Tools Help
w0
B % ZroX B E|®

Run 1D kit

Tatal Run Time 00:36:40

Mate: Last Run Results

Machine Total Process Time | % Efficiency |Mex Gueue Length | Production Cost | # Setups (CNGC Only) | % Failures (@C only)
N 00000 0.0 ] a0 1 .00

RDR1 00:00:00 0.00 o 000 0 0.00

EXPERTMILL1 00:00:55 250 1 000 1 0.oo

Ji1 o0:00:10 045 2 000 ) 0.oo

PLT3000_2 00:00:00 ooo ) 000 ) 0.oo

SDRYW 00:00:00 oon a 000 0 0.00

VSN 00:00:55 2480 1 0.00 0 0.00

System Summary  00:02:00 182 2 0.00 1 0.00
Ready MUM

Figura 7-34: Analisis de rendimiento de CIM

4. Haga clic en Show Single (Mostrar uno) , Se muestra la ventana

Choose Performace File (Elegir archivo de rendimiento).

| Choose Performance File v @

\J\J [} « TUTORIALSAMPLE » DATA = [ 43 [ Search 2|

j MNew Folder

‘ Organize

el Name ’ Date modified Type Size
[=| PERFORMANCE 75.DBF  2/15/2009 3:03PM  DBF File
Ml Desktop =
|=| PERFORMANCE 76.DBF  2/15/20093:03PM  DBF File
| Recent Places
/& Computer
More »

Folders hd
LB o

MACH

M-CIM

MICRO

MICRO

TUTOR

. CIM_

. DAT/

106G

Fle name:  EEERRIIIEERER

- m 3

- CIM Performance (*.DBF) hd
o

=

Figura 7-35: Ventana Elegir archivo de rendimiento

5. Seleccione del listado el archivo de rendimiento requerido y haga clic

en Open (Abrir). La tabla de rendimiento del ciclo de fabricacion del
archivo seleccionado se muestra en la ventana CIM Performance
Analysis.

Si lo requiere, puede imprimir los informes de rendimiento y
optimizacién necesarios de la siguiente manera:
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Haga clic en Print Performance % (Imprimir rendimiento)
para imprimir el informe de rendimiento que se muestra
actualmente.

Haga clic en Print Optimization % (Imprimir optimizacion)
para imprimir el informe de optimizacion correspondiente como se
muestra en la definicion de optimizacion de CIM.
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Informes

Las instantaneas que se muestran a continuacion se tomaron del proyecto CIM-08-A-DEMO
gue se proporciona al instalar el sistema OpenCIM.

OpenCIM ofrece un generador de informes poderoso pero flexible. Este programa utilitario
le permite ver e imprimir informacién de las diversas bases de datos de OpenCIM. Usted
puede acceder a diez tipos de informes predefinidos, o bien puede crear sus propios informes
definidos por el usuario. En la siguiente figura se muestran los informes predefinidos que se
pueden generar:

& CIM Report Generator - (CAUsers\Public\Documents\Intelitek\OPENCIM\Projects\CIM-08-A-DEMO.,.L= (=) [
File Edit Help
O & L=
Repart Mame Destination Mote
[“1Part Definition Print To Window b
[15ub. part Print To Window
[[IPracess Print T bfindow
[[I M achine Definition Print T bfindow
[[]5tarage Definition Print Ta 'wWindow
[]Purchase Prirt To window
[ Manufacturing Order Frint To wWindow
[Claplan Pririt To Window
[l Analysiz Pririt To Window
[ Location Pririt T o Wwindow
Ready

Figura 7-36: Cuadro de dialogo del generador de informes de OpenCIM

El siguiente procedimiento detalla los pasos que se deben seguir para generar un informe.

o 1. Seleccione Report Generator (Generador de informes) en la opcién Utility
g Program (Programa utilitario) en el menu principal de CIM Manager.

Aparece entonces el cuadro de didlogo OpenCIM Report Generator
(Generador de informes de OpenCIM).

Como generar un 2. Seleccione el informe solicitado.

informe 3. Haga clic en el botdn Print (Imprimir). El informe deseado aparecerd en la
pantalla. Si desea imprimirlo en una impresora, haga clic en el boton de
impresora en la ventana del informe.

Procedimiento
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Informe de definicion de pieza

El informe de definicidn de pieza se genera a partir de informacion que se ingresé en el
formulario de definicion de pieza. Muestra el nombre y la descripcion de todas las piezas que
utiliza la celda de CIM. El siguiente es un ejemplo de un informe de definicion de pieza.

3 Part Definition [EF=R|EeR|=)|
1of1 S & 100 ~ Total19 100% 190f 19

intelitek»»

OpenCIM: Part Definition Report

Printed: 030372009

m

# Part Name Type PartID |Temp kate ID Part Description
1 BARCODE FAIL Phantorm i
2 VISION FAIL Phantorm iE]
3 COMBI LATHE MILL PRC  |Product 1]
4 LATHE FRODI Product ]
5 MILL PRODI Product 01
[ BALL GAMEBLSE Product 05
7 BALL GAME PROD Froduct i
H LASER PRODI Product 11
o LATHE PROD2 Product [iF]
10 [ZvV PROD P roduct 04
11 |CHECK Product 04
12 [4SSEMBLE XV PROD Product 03
13 |[MILL PROLZ Product 01
14 |MILL SUF Supplied 01
15 |BASE WITH HOLE SUP Supplied [i]
16 [BALL GAMEBASESUP Supplied 05
17 [BALL GAME COVER SUP  |Supplied i3
18 |V SUOF Supplied 04
19 |LATHE SUF Supplied [i]

Cada una de las columnas del informe de pieza se relaciona con un campo especifico en el
formulario de definicion de pieza, de la siguiente manera:

Informe de pieza Formulario de definicion de pieza (campo)
# Part # (N° de pieza), como se incluye en orden
secuencial.
Part Name Part Name (Nombre de pieza)
Type Part Type (Tipo de pieza): suministrada,
producto o fantasma
Part ID Part ID
Template 1D Template Type (Tipo de plantilla)
Part Description Description (Descripcion)
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Informe de subpieza

El informe de subpieza se genera a partir de informacion que se ingreso en la tabla de
proceso de pieza en el formulario de definicion de pieza. El informe de subpieza es una lista
de materiales. Muestra todas las subpiezas que conforman el producto final. El siguiente es
un ejemplo de un informe de subpieza.

[ Sub. part == =R (=5
1of1+ > M S &y 100 ~ Total:24 100% 24 of 24

intelitek»»

OpenCIM: Sub-Parts Report

Printed: 030352009

Part Name ASSEMBLEXV PROD

Sub-Part Name Manufacturing Process Manufacturing £
Name Parameiers
BASE WITH HOLE 3UP
CHECE AS5EMELE XV
FRE:S

Part Hame BALL GAME BASE

Sub-Part Name M anufac turing Process Manufacturing
Mame Parameters
BALLL GAMEBASE STIP FEED BALLS
FLACE ijiEx]
GLUE

Part Hame BALL GAMEPROD

Sub-Part Name Manufacturing Process Manufacturing
Name Parameiers

BALL GAME BASE
BALL GAME COVER STP ASSEMBLE2

Part Name BARCODE FAIL

Sub-Part Name Manufacturing Process Manufacturing
Name Parameiers

Cada una de las columnas del informe de subpieza se relaciona con un campo especifico en
el formulario de definicion de pieza:

Informe de subpieza Tabla de proceso de pieza (Campo)

Part Name Part Name (Nombre de la pieza)

Sub-Part Name La columna Subpart (Subpieza) en la tabla de proceso de pieza.

Manufacturing Process  La columna Process (Proceso) en la tabla de proceso de pieza.

Name

Manufacturing La columna Parameters (Parametros) en la tabla de proceso de pieza

Parameters para cada proceso correspondiente para una subpieza en particular.
Manual del usuario 7-64 OpenCIM

Programas utilitarios de CIM Manager



Informe de orden de fabricacion

El informe de orden de fabricacion muestra todas las érdenes de produccién para una fecha

en particular.

Este informe se genera a partir de informacion que se ingresé en el formulario de orden de
fabricacion. El siguiente es un ejemplo de un informe de orden de fabricacion.

’_0_}' Manufacturing Qrder

1of1 5 & 100z -

F=3(Hol =5

Tatal10 100% 10cf10

Intelitek»»

OpenCIM: Manufacturing Order Report

Printed: 030372009

Date Part Name Total Number | Initial Number | Priority Final Storage
to Produce Location
Ordered Paris (if not A SRS)

ASSEMBLE XV PROD

BALL GANME FEOD

COMBI LATHE MILL FRO

LALTHE PRODI

LA&THE PRODZ

MILL FROD1

MILL FRODZ

ZV FROD

LASER. PRODI1

ASSENMBLE XV PROD

10

Cada una de las columnas del informe de orden se relaciona con un campo especifico en el
formulario de orden de fabricacion, de la siguiente manera:

Informe de orden de fabricacion

Formulario de orden de fabricacion

Part Name

Total Number of Parts Ordered

Initial Number to Produce

Priority

Final Storage Location (if not
ASRS)

La columna “Part” (Pieza).
Es posible que haya mas de una pieza incluida en el listado.

La columna “Total Qty” (Cantidad total).

Cada cantidad total incluida corresponde a una pieza
especifica que se ha pedido.

La columna “Initial Qty” (Cantidad inicial).

Cada cantidad inicial incluida corresponde a una pieza
especifica que se ha pedido.

La columna “Priority” (Prioridad).

El nivel de prioridad (de 1 a 9) corresponde a una pieza
especifica que se ha pedido.

Se refiere a la ubicacion de almacenamiento final que se
incluye en la columna “Note” (Nota) (para una pieza
especifica).
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Informe de maquina

El informe de maquina incluye el nombre de todas las maquinas en la celda de OpenCIM.
Este informe se genera a partir de informacion gue se ingresé en el formulario de definicion
de maquina. El siguiente es un ejemplo de un informe de maquina.

’_0_:0' Iachine Definition E'@
1af1 & & Nz ~ Totak15  100% 15af15

intelitek»»

OpenCIM: Machine Report

Printed: 03032009

m

# Machine Name Cost M aximum Program #1 Program #2 Program #3
Per Hour | Numher of
Preload ed
Programs

HYDERAPFESS]
JIGEYY
JIGEY 10
RDR1
EZPERTRIILLI 201.HC
PLT3000_1 301.HC
LSRENGEV1
I3
KRR

10 |BELTC1

11 |RTABLL
12 [1G2

13 |GLUEL

14 |BALLFDRI
15 |¥SM2

cof afonf ea] =) La k)] =

P 1 3

Cada una de las columnas del informe de maquina se relaciona con un campo especifico en
el formulario de definicion de maquina, de la siguiente manera:

Informe de maquina Formulario de definicién de maquina (campo)
# El nimero secuencial de la maquina como se incluye en el
listado.
Machine Name Machine Name
Cost Per Hour Campo Cost Per Hour en la tabla de proceso de méquina.
Maximum Number Max Preloaded Programs (Cantidad maxima de programas
of Preloaded Programs cargados previamente)
Program 1 Listado de programas cargados previamente.
Program 2
Program 3
Manual del usuario 7-66 OpenCIM

Programas utilitarios de CIM Manager



Informe de proceso

El informe de proceso muestra el nombre definido por el usuario (campo Process Name

[Nombre de proceso]) de cada maquina en el sistema OpenCIM y los procesos que lleva a
cabo cada maquina. Este informe se genera a partir de informacion que se cre6 gracias a la
tabla de proceso de maquina en el formulario de definicién de maquina. El siguiente es un
ejemplo de un informe de proceso.

L'_:l Process

1af1

E & ooz -

Tatak17

100%

F=3(Hol =5

17 of 17

Intelitek»»

OpenCIM: Process Report

Frinted: 030372009

# Machine Name Process Name FProcess Type Program File Name
1 HYDRAPRESS!1 PEESS PROCESS

2 JIGETY ASSEMEBLE ZV LSSEMELY

3 JIGEY 10 LESEMBLE XV LZSEMBLY

4 RDE1 BEALD BARCODE jole

5 II51 ALESEMBLEL AESEMBLY

[ BELTC1 CONYEYOR PROCESS

T ETABLI BOTATE PROCESS

H J1G2 LESEMEBELEZ LISEMBLY

[ GLUE]L GLUE FPROCESS

1] |BALLFDE1 FEED BALLS FROCEZS

11 |V5H2 CHECE TURN1 jole

12 |V5H1 CHECK ZV [s]s]

13 |LSRENGEV1 ENGRAVE]L CHC

14 |EXFERTMWILL1 MILLI CHC 2011
15 |EXPERTNILL1 IIILL2 CHC 202 W
16 |PLT3000_1 TURN1 CHC 301.HC
17 |PLT3000_1 TURN2 CHC 302N

[l

Cada una de las columnas del informe de proceso se relaciona con un campo especifico en el
formulario de definicion de maquina, de la siguiente manera:

Informe de proceso

Tabla de proceso de maquina (Campo)

#

Machine Name

Process Name

Process Type

Program File Name

El nimero secuencial de la m&quina como se incluye en el

listado.

Machine Name (Nombre de maquina).

La columna “Process” (Proceso) en la tabla de proceso de

maquina.

La columna “Action Type” (Tipo de accion) en la tabla de
proceso de maquina.

La columna “File” (Archivo) en la tabla de proceso de

maquina.
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Informe de ASRS

El informe de ASRS muestra el contenido del ASRS. Este informe se genera a partir de
informacidon que se ingreso en el formulario de definicion de almacenamiento. El siguiente
es un ejemplo de un informe de ASRS.

[ Storage Definition ][]
1of1+ b M S 100z - Total72 100% 72 of 448
intelitek ‘
OpenCIM: AS/RS Report
Prnted: 03032009
Name Index Part Name Part 1D Staius Temp late Numher
LSRE1S LATHE PRODI 533 Fart on Template 020005
A3R514 1] Erapty Template 060002
A5R514 LASER PROD1 343 Part on Template 010005
LSRE14 0 Erapty Template 060003 -
A5R514 LATHE FROD1 387 Part on Template 020008 T
ASR514 1 Erpty Template 040002
ASR514 BALL GAME PROD 524 Fart on Template 050008
ASR514 LATHE PRODI 563 Part on Template 020007
ASRS14 BALL GAME PROD 580 Part on Template 050009
ASR514 LATHE PROD2 641 Parton Template 020003
ASR514 COMBI LATHE MILL ] 549 Part on Template 020004
LSRE1S LASER PROD1 569 Fart on Template 010007
A3R514 LASER PRODI 35594 Farton Template 010008
A5R514 LATHE FRODZ [ Part on Template 020002
LSRE14 0 Erapty Template 060004
ASRS14 BALL GAME BASE Part on Template 050003
ASRS14 BALL GAME BASE Part on Template 050004
LSR514 BALL GAME BASE Part on Template 050005
ASRS14 BALL GAME BASE Part on Template 050004
ASRS14 BALL GAME BASE Part on Template 050007
ASR514 MILL FEODI 552 Parton Template 010006
ASRST4 1] Empty Template 030010
LSRE1S ZV PROD 640 Fart on Template 040005
A3R514 BALL GAMEBASES Farton Template 050011
A5R514 BALL GAMEBASES Part on Template 050012
LSRE14 XV PROD 540 Fart on Template 040003
ASRS14 #V FROD 600 Part on Template 040004
ASRS14 BALL GAME PROD 631 Part on Template 050010
LSRE14 BALL GAME COVER & Fart on Template 060005
ASR514 BALL GAME COVER E Part on Template 0a0004
LERSTA AT PROTIY 37 FPart an Temnlate ninnna T
4 T 3

Cada una de las columnas del informe de ASRS se relaciona con un campo especifico en el
formulario de definicion de almacenamiento, de la siguiente manera:

Informe de ASRS Formulario de definicion de almacenamiento (campo)

Name El nombre de la ubicacion de almacenamiento.

Index El nimero que se muestra entre paréntesis debajo de la grilla de
ASRS, por ejemplo ASRS (15). Es un indice interno que se utiliza en
la comunicacion entre CIM Manager y el controlador de robot de
ASRS (y no el indice de la celda de ASRS que se muestra en forma
grafica).

Part Name El nombre de la pieza que se encuentra en la celda de almacenamiento
en curso como se define en el formulario de definicion de pieza
(consulte la celda en la grilla)

Part ID El ID de pieza, como se define en el formulario de definicion de
pieza.

Status El estado de la celda de almacenamiento (Empty (Vacia), Empty

Template Number

Template (Plantilla vacia) o Part on Template [Pieza en la plantilla]).

El nimero de seis digitos correspondiente a la plantilla.
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Informe de analisis

El informe de analisis brinda informacién detallada acerca del estado de todo el sistema, y
esta dirigido a usuarios mas experimentados. Este informe incluye un resumen de archivo de
registro de cada accion. A continuacion se puede ver un ejemplo de un informe de andlisis.

2 Analysis [E=8 =B o)
Tof1+ b M S @& [z ~ Total2343  100% 2343 of 2343
intelitek
OpenCIM: Run Time Analysis Report
Printed: 0310372009
Part Name | Device | Action | Sub Part Name | Target |Index| Status |Time |
BALL GAME BASE SUP ASR314 GET BAalL GAMEBASESUP |ASRS14 a Activate  [11:55:33
BALL GAME BASE SUP ASR314 GET BAalL GAMEBASESUP |ASRS14 a InProcess 11:55:33
BALL GAME BASE SUP ALERS14 GET BALL GAMEBASESUFP [A5R514 1] DONE [1:55:33
BALL GAME BASE SUP TahH5R514 Pick & Place TEMPLATE# 50008 CNV1 1 Activate 1115533
ZV SUFP AERE14 GET XV SUFP A43R514 a Activate  [11:55:33
XV SUF ASR314 GET XV SUFP A43R514 a InProcess 11:55:33)
W SUF ALERS14 GET Y SUF ALSR514 1] DONE [1:55:33
ZV SUF TAL5R514 Pick & Place TEMPLATE#I40002 CHNV1 1 Aetivate 1115533
BA4SE WITH HOLE SUFP AERE14 GET BASE WITH HOLESUP |ASRS14 a Activate 1154227
B4SE WITH HOLE SUFP ASR314 GET BASE WITH HOLESUP |ASRS14 a InProcess 1 1:56:27)
BALSE WITH HOLE SUF ALERE14 GET BALSE WITH HOLESUP [ASRS14 1 DONE L1:56:27
LATHE SUFP ALERE14 GET L&THE SUFP L5R514 a Aetivate 1156028
LATHE SUFP AERE14 GET L&THE SUFP A43R514 a InProcess [I1:56:25)
LATHE SUF ALERS14 GET LATHE SUF ALSR514 1] DONE [1:56:28
LATHE SUF TAL5R514 Pick & Place TENMPLATE#I20005 CHNV1 1 Aetivate 1156025
LATHE SUFP PHEUSTIFD |GET L&THE SUFP PHNEUSTIFDE| 0O Aetivate 1156028
LATHE SUFP PHEUSTIFD |GET L&THE SUFP PHEUSTIFDE| 0O InProcess [I1:56:25)
LATHE SUF PHEUSTIFD |GET LATHE SUF PHEUSTIFDE| 0 DONE [1:56:28
ALLLOC BUFFER CIN ALLOC TEMPLATE PNEUSTBUFF| 0 Aetivate 1156025
ALLLOC BUFFER CIN ALLOC TEMPLATE PHNEUSTBUFF| 0O InProcess [I1:56:28)
ALLLOC BUFFER CIN ALLOC TEMPLATE PHNEUSTBUFF| 0O DONE 11:56:28
MILL SUP PHEUSTIFD |GET MILL SUP PHEUSTIFDE| 0 Activate [ 136025
MILL SUP PHEUSTIFD |GET WILL SUP PHNEUSTIFDE| 0 InProcess [l 1:56:25)
MILL SUP PHEUSTIFD |GET WILL SUP PHNEUSTIFDE| 0O DONE 11:56:29
ALLLOC BUFFER CIN ALLOC TEMPLATE PHNEUSTBUFF| 0O Aetivate 1156259
ZV SUF ALERS14 GET ZV SUF LER514 a Aotivate [ 156025
ZV SUF AHERS14 GET ¥ SUF L3R514 0 InProcess [l 1:56:259)
XV SUFP ALERE14 GET XV SUFP L5R514 a DONE 11:56:29
WA CTTR T CRS1A Pinl £r Plana THERAPT & THEANONT RITE 1 PN 1-5&-70

[l

m

Se proporciona una descripcion de cada una de las columnas del informe de analisis.

Encabezado

Part Name

Device

Action

Subpart Name

Descripcion

El nombre de la pieza como se define en el formulario de definicion de
pieza o en Virtual CIM Setup.

El nombre del robot, de la maquina o de la cinta transportadora que lleva a

cabo la operacion, como se define en el formulario de definicion de
maquina.

Robot: (pick-and-place)
Montaje: (base and pack)

Cinta transportadora: (deliver) o maquina (el nombre del proceso como se

define en la tabla de proceso de maquina).

Robot: el namero de una plantilla o el nombre de una pieza.
Maquina: el nombre de una pieza o un material.
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Target Donde debe realizarse el proceso.

Index Indica la ubicacion exacta en un dispositivo que tiene mas de una
ubicacion para una pieza.

Status El estado de la accion.

Time La hora a la que comenzo6 la accion o la hora a la que se completo la
accion.

Cada linea del informe de analisis tendra uno de los siguientes informes de estado:

o Activate (Activar): CIM Manager ha determinado que se puede
enviar un comando a una maguina (por ejemplo un robot o una
maquina de CNC).

e In Process (En proceso): se ha enviado un comando a la maquina,
por ejemplo: GET part from device A (source) and PUT part in
device B (target) (TOMAR la pieza del dispositivo A (origen) y
COLOCAR la pieza en el dispositivo B (destino)).

« Start (Inicio): la operacién ha comenzado. El dispositivo de origen
ahora puede recibir su proximo comando (es decir, otro comando
“Activate” [Activar]). Se lo utiliza, por ejemplo, para notificar a CIM
Manager que se puede liberar un palet de un puesto de cinta
transportadora.

 Finish (Finalizar): la operacion se ha completado. El dispositivo de
destino ahora puede recibir su proximo comando (es decir, otro
comando “Activate” [Activar]).

« Done (End) (Hecho) (Fin): la maquina ahora esté lista para recibir su
préximo comando.

r________r—__ﬂl
: Activar : EnCurso (@ .Contmladm l
de
|[CpencM | o inile  ® |Dispositvo | |
Manager de ACL
I < Finalizacion(@) l
: < Hecho (Fm)@®) |
I
bt P VS e
‘{/ \\l
| RoBoT |
M N B

Figura 7-37:  Diagrama de flujo del informe de
analisis - Ejemplo para el
controlador de ACL
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Informe de estado de ubicacion

El informe de estado de ubicacion es un listado detallado de cada ubicacion definida en el
sistema de CIM. EI administrador del sistema, 0 un usuario mas experimentado, utiliza este
informe para depurar el sistema.

Existe mas de un tipo de ubicacion.

e Las ubicaciones se definen en Virtual CIM Setup. Cada compartimento de ASRS, cada
puesto en la cinta transportadora, lugares en un bdfer y lugares dentro de la maguina.

e Cada plantilla, una pieza de un montaje (por ejemplo una pieza esta encima de otra

pieza), una pinza en un robot, cada parte en el sistema.

El informe de estado de ubicacion le permite saber exactamente qué esta dentro del sistema 'y
donde en determinado momento. El siguiente es un ejemplo de un informe de estado de

ubicacion.
’_0_}' Location E@
1of1+ [ 5 & 100z - Totah382  100% 352 of 448
intelitek
OpenCIM: Location Status Report
Printed: 03/03/2009
Location ID [Index Part Name Status #1 2 Temp late Numher Type
T2A43R514 EMFPTY Empty 0 0 EMPTY R
ALSRS14 LATHE PRODI Fart on Template 533 | 532 | TEMPLATEADZ0005 | A
LSRS14 Empty Template i 545 | TEMPLATE#IGO00Z | &
ALSR514 LASER PRODI Fart on Template 543 | 542 | TEMPLATE#OLO005 | A&
ALSRS14 Empty Template ] 585 | TEMFLATE#060003 | &
LSRS14 LETHE FRODI Fart on Template 587 | @6 | TEMFLATEADZO00Z | A
ESRs14 Ewmpty T emplate i 526 | TEMFLATEAA000Z | &
ALSR514 BALL GAME PROD | Parton Tewmplate 524 | 523 | TEMPLATE#S0008 | A
ALSR514 LATHE PRODI Part on Template 563 | 562 | TEMPLATE#IZ0007 | A&
LSRS14 BALL GAME PRO | Parton Template 580 | 579 | TEMFPLATERISO00? | &
LSHS14 LETHE PRODZ Fart on Template 642 | 645 | TEMPLATERIZOONZ | &
ALSHS14 COMBI LATHE I | Part on Template 549 | 548 | TEMPLATEAZ0006 | A&
ALSRS14 LASER FRODI Fart on Template 560 | 566 | TEMPLATEADIODOT | A
LSHS14 LAESER PRODT Fart on Template 554 | 593 | TEMPLATEAIIOONZ | &
LSRS14 LETHE PRODZ Fart on Template 60 | 672 | TEMPLATEAIZO00Z | &
ALSRS14 Empty Template ] 634 | TEMFLATE#DG0004 | &
ALSRS14 BALL GAMEBAS | Farton Template TEMFLATE#DS0003 | A&
LSRS14 EALL GEMEEAS | Farton Template TEMFLETE®S0004 | B
ALSR514 BALL GAME BAS | Parton Tewmplate TEMPLATE#S0005 | &
ALSR514 BALL GAME BAS | Parton Tewmplate TEWMPLATE#S0006 | &
LSRs14 BALL GEME EBAS | Parton Template TEMPLATEAISO00] | &
LSHS14 WMILL FRODI Fart on Template 552 | oal TEMPLATERIO006 | &
ALSRS14 Empty Templats 0 520 | TEMPLATEASOOID | &
ALSHS14 XV PROD Part on Template 640 | 639 | TEMPLATEAI4O00S | A&
LSHS14 BALL CAMEEAS | Parton Template TEMPLATEAS00I1 | &
LSHS14 BALL CAMEEAS | Parton Template TEMPLATEAS001Z | &
ALSRS14 XV PROD Fart on Template 540 | 539 | TEMPLATEAD40003 | A
ALSR314 XV PROD Fart on Temnlate 600 | 500 | TEMFPLATE#040004 | &
) m

Se proporciona una descripcion de cada una de las columnas del informe de estado de

ubicacion:
Encabezado Descripcion
Location El nombre de la ubicacion.
ID El ID de la ubicacion (numérico), como se define en Virtual CIM

Setup.
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Index Indica la ubicacién exacta en un dispositivo que tiene mas de una
ubicacion para una pieza.

Part Name El nombre de la pieza en esta ubicacién como se define en el
formulario de definicion de pieza.

Status Estado de la ubicacion especificada (Empty (Vacia), Part on Template
(Pieza la plantilla), Empty Template [Plantilla vacia]).

Template Number El nimero de la plantilla en esta ubicacion.

Type El tipo de dispositivo, como se define en Virtual CIM Setup.

Informe de Plan-A

El informe de Plan-A es una descripcion detallada del proceso de fabricacion que debe
realizar el sistema de CIM. El Plan-A se crea cuando usted hace clic en MO (Orden de
fabricacion) en un formulario de orden de fabricacién completado. EI Plan-A es una tabla de
instrucciones secuenciales que CIM Manager ejecuta para producir los productos que se
solicitan.

Este informe estd pensado para los usuarios mas experimentados. Consulte la seccion
Experimentacion con estrategias de produccidn utilizando el Plan-A en el Capitulo 11,
Programacion de OpenCIM, para obtener informacion detallada sobre como se producira la
pieza.

El siguiente es un ejemplo de un informe de Plan-A.

’_0_:0' Aplan E@
Tof1+ P M & & ooz - Tatal68 100% 68 of 68
intelitek
OpenCIM: Aplan Report
Printed: 03032009
Part [id Process Subpart Target Index | Duration Parameters

ASSEMELE XV FROD MAEE ASSEMELE ¥V PRODJV]L |1 5.1,1.P,1,00:00:00
ASSEMELE ZV PROD GET BASE WITH HOLE SUP 43RS 14
ASSEMELE XV PROD ASSEMELE XV CHECEM.1 JNGETS 0o.00:10 1
ASZEMELE XV PROD PRESE HYDEAPEESS1 oo:00:10
ASSEMELE XV PROD NEXT
ASSEMELE XV PROD TARGET LSR314
CHECE/1 GET KV IUP 45R314
CHECE/1 CHECE XV 00:00:10
CHECE/.1 OHFAIL VISION FAILL.1 TRASH1
CHECES.1 PLACE RACKL
CHECE/.1 FEEE TEMPLATE LERS14
VISION FAILS 1 TARGET TEASHI]
VISION FAIL/ 1 FEEE TEMPLATE LSRRI 14
BALL GAME PROINZ MAEE BALL GAMEPRODJIZ1 2 5,1,1,F,1,00:00:00
BALL GAMEPROIVZ1 GET BALLGAMEEBASE SUP |A4SRS14
BALL GAMEPROTVZ1 FEED BEALLS BEALLFDE] 0o:00:10 FEED S
BALL GAMEFRODVZ1 PLACE G2
BALL GAMEFRODr21 GLITE GLUE] 0o.00:10 GLTE
BALL GAMEFRODr21 PLACE RACES
EALL GAME PROLVZ.1 ASSEMELEZ BALLGAMECOVERE ST |JIG2 00:00:10 1
BEALL GAME FREOLDVZ.1 NEXT
BALL GAMEPROINZ] TARGET 45R314
BALL GAMECOVER S GET BALLGAMECOVER ST |ASRS14
BEALL GAMECOVER S PLACE RACES
BALL GAMECOVER S FREE TEMPLATE A5RE14
COMEILATHE MILL P MAEE COMEILATHE MILLPE |3 5,1,1,P,1,00:00:00
COMEILATHE MILL P GET LATHE :UP LERS14
COMEILATHE MILL F MILL1 EXPERETMILLI 00:00:10 201 HC
COMEILATHE MILL P TURHN1 PLT3000_1 00:00:10 501 HC
COMEILATHE MILLP HEXT
COMEILATHE MILL P TARGET A45R314
LATHE PRCL1/4 MAEE LATHE PRCD1/4.1 4 3.1,1.P,1,00:00:00

- T ——— o FrvEw

Manual del usuario 7-72 OpenCIM

Programas utilitarios de CIM Manager



Informe de orden de compra

Como se explica anteriormente en este capitulo, al hacer clic en el icono PO (Orden de
compra) en el programa de MRP se activa el generador de informes, que mostrara o
imprimiré la orden de compra.

2|

(oo s
1c61 & hoox - Totatl 100% 3]

Intelitek»»

Printed:  08/302009

Te: SUPPLI1
We would like to ord er the following items:

Part Name Supplier Part Name Quantity Price Total | Debvery Note
Orderad | Per Item Price Date
BOX $0.¢2.BOX 1 $1300 | § 15.00 1
|Total per pares || S 15.00 |

Towal Amount:

Name:
Signature:

Figura 7-38: Informe de orden de compra

Informe definido por el usuario

El informe definido por el usuario le permite disefiar y personalizar un informe segin las
especificaciones exactas de su sistema de CIM. Usted puede crear una cantidad ilimitada de
informes definidos por el usuario.

El programa Report Generator (Generador de informes) emplea Seagate Crystal Report
(Microsoft) (también disponible en Visual Basic) para generar informes de OpenCIM. El
programa Crystal Report necesario para crear sus propios informes definidos por el usuario
no se incluye con el software de OpenCIM vy se debe comprar por separado. Consulte la

documentacion que le proporciona Microsoft Visual Basic Crystal Report para obtener

instrucciones acerca de cOmo crear un informe.
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8
Virtual CIM Setup

Virtual CIM Setup es un modulo grafico interactivo que le permite crear una celda de CIM
simulada. La celda de CIM puede contener los elementos y las conexiones reales de una
instalacion de CIM real, o bien puede definir una celda de CIM tedrica (es decir, virtual).
Este capitulo incluye las siguientes secciones:

« Descripcion general del médulo CIM Setup, presenta la aplicacion
OpenCIM Setup.

« Acceso a CIM Setup, describe como acceder a la aplicacion Virtual
CIM Setup.

« Ventana principal de CIM Setup, describe los componentes de la
interfaz CIM Setup.

e Cbmo trabajar con CIM Setup, proporciona lineamientos para
configurar su celda de CIM y trabajar en ella.

« Tutorial, brinda instrucciones paso a paso para disefiar y operar una
celda de CIM.
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Descripcion general del médulo CIM Setup

La primera parte de este capitulo presenta los menus y los elementos de pantalla del modulo
Virtual CIM Setup. Recomendamos que realice el tutorial, que le permitira practicar el uso
de este médulo y crear una celda de Virtual CIM.

Haga clic en el icono Virtual CIM Setup para abrir la pantalla Setup (Configuracién). Hay
una cantidad de mends a su disposicion, pero muchas opciones del menu no estaran
disponibles hasta tanto se haya creado o cargado una configuracion.

Limitaciones de Virtual CIM Setup

Virtual CIM Setup le permite crear todo tipo de celdas de CIM, si bien algunas
configuraciones podrian ser dificiles o incluso imposibles de operar realmente. Para
garantizar el éxito al operar una celda de Virtual CIM, cree su celda de acuerdo con los
siguientes lineamientos:

e Utilice solamente una cinta transportadora en la celda.
¢ No utilice mas de ocho puestos alrededor de la cinta transportadora.
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Acceso a CIM Setup

Se accede a la aplicacion CIM Setup desde la ventana principal de Project Manager, lo que
permite al usuario crear y modificar la configuracion Virtual CIM de la celda de CIM
seleccionada.

Para acceder a la aplicacion CIM Setup:
En la ventana principal de Project Manager, que se muestra en el Capitulo 5, Project

Manager, haga clic en CIM Setup en la barra de herramientas. Aparece la ventana
principal Virtual CIM Setup, como se muestra en la Figura 8-1.
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Ventana principal de CIM Setup

Aparece la ventana principal de Virtual CIM Setup, de la siguiente manera:

3% Virtusl CIM Setup - TUTORIAL_SAMPLE T=or )
f,{arm d?___[ule Create Edltp View Help
enu P L
SDEL H5d "% %3
Barra de

Herramientas

Area de

Visualizacion

Figura 8-1: Ventana principal de Virtual CIM Setup

—

NUM

La ventana de Virtual CIM Setup, como se muestra arriba, incluye los siguientes elementos,

cada uno de los cuales se describe en las secciones siguientes:
 Barra de menu de CIM Setup.
« Barra de herramientas de CIM Setup.
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Barra de menu de Virtual CIM Setup

La barra de menu de Virtual CIM Setup incluye cinco menus, cada uno de los cuales se
describe en detalle en las secciones siguientes.

Menu File (Archivo)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del menu File (Archivo).

Opcidén
Save

Exit

Menu Create (Crear)

Descripcién
Guarda la ubicacion actual de todos los objetos en la celda de CIM.

Sale del mddulo Virtual CIM Setup. Se le pediré que guarde la
ubicacidn actual de los objetos.

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcidn del menu Create (Crear).

Opcién
Group

Setup File

Loader Section

ACL DMC File

Descripcién

El sistema crea automaticamente accesos directos a cargadores para
los controladores de todos los puestos de trabajo en el proyecto
seleccionado. Este grupo contiene accesos directos a cargadores que
se requieren para operar la celda de CIM definida por Virtual CIM
Setup.

Se puede acceder al grupo a través de la siguiente ruta de acceso de
directorio:

En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]\Documents and Settings\All Users\
Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\<name of
project>\OpenCIM<name of project>.

En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)\Users\Public\Documents\Intelitek\OpenCIM\Projects\<name
of project>\OpenCIM<name of project>.

Le pide que confirme la sobreescritura del archivo SETUP.CIM.
Para obtener informacion completa, consulte el Capitulo 12,
OpenCIM por dentro).

Crea un archivo WSn.INI para cada puesto (por ejemplo WS2.INI).

Le pide que confirme la sobreescritura del archivo DEVICE.DMC.
Para obtener informacién completa, consulte el Capitulo 9,
Controladores de dispositivo de OpenCIM, y el Capitulo 12,
OpenCIM por dentro.
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Menu Edit (Editar)
La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcién del menu Edit (Editar).
Opcidn Descripcion

New Object Muestra el cuadro de didlogo New Objects (Nuevos objetos), que le
permite agregar nuevos elementos a su nueva celda de CIM, como
se describe, por ejemplo, en la seccion Agregar una cinta
transportadora.

El cuadro de didlogo New Objects (Nuevos objetos) contiene todos
los elementos que se pueden incluir en Virtual CIM Setup, de la
siguiente manera:

e Haga doble clic en el botén [+] de una categoria
para expandir su listado de elementos y seleccionar
un objeto.

e Mueva el cursor a la escena grafica. El cursor
cambia y adopta la forma de un cubo. Sefiale y
haga clic sobre la ubicacién en la que desea colocar
el objeto. Es posible que tenga que esperar un
momento para que aparezca. No haga doble clic.

Delete Object Activa el modo borrar para borrar un objeto de la celda. Utilizando
el cursor, sefiale y haga clic en el objeto que desea borrar. Haga clic
en Yes (Si) para confirmar la eliminacion. Si hace clic en No, el
modo borrar continta activo, lo que le permite seleccionar y borrar
otro objeto.

Drag Object Le permite recoger un objeto y arrastrarlo por la celda.

Setup 1Ds Muestra el cuadro de dialogo Edit IDs (Editar IDs), que incluye un
listado de todos los objetos y nimeros de ID en la celda, lo que le
permite cambiar el nimero de ID de un dispositivo. Haga doble clic
en la linea resaltada e ingrese un nuevo nimero cuando se le solicite

que lo haga.
Edit IDs - =0
i
Ohject D A
SORAS 11 L
RDR1 13 1
PLAH000_1 53
ROBOTS c
PRHELIST1 24
BFFR3 32
BFFR4 42
LATHET 43
ROBOT4 41
BFFRS 52
LEREMGRY1 53 8

Figura 8-2: Menu Edit Setup 1Ds (Editar 1D de configuracién)

Una vez que ha cambiado un ID, asegurese de seleccionar
Create | Setup File (Crear | Archivo de configuracion) y Create |
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Opcion

Floor Size

Set Textures

Building

Descripcion

ACL DMC File (Crear | Archivo ACL DMC) para que el cambio
tenga efecto.

Abre el cuadro de dialogo Set Floor Size (Definir tamafio del area

de produccidn), que le permite definir las dimensiones X e Y de la
celda). Haga clic en OK (Aceptar) para confirmar el nuevo tamario
o0 Cancel (Cancelar) para cerrar el cuadro de dialogo.

Abre un sub-men( que muestra las texturas de celda: area de
produccidn, piso y fondo, lo que le permite seleccionar el archivo
*.bmp para la textura especificada.

Muestra las paredes de la edificacion en la celda de CIM.

Menu View (Visualizacion)

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcion del menia View

(Visualizacion):
Opcién
Show Names
Show IDs
Show Positions
Redirect Camera
Drag 3D Frame
Camera Top

Scene Origin

Toolbar

Status Bar

Descripcién

Muestra los nombres de todos los dispositivos de la escena.
Muestra los niameros de 1D de dispositivo.

Muestra las coordenadas de posicion de todos los dispositivos.
Le permite seleccionar un punto focal diferente en la escena.
Le permite arrastrar la celda.

Muestra la vista aérea de la escena.

Muestra el origen de la escena, por ejemplo coordenada 0,0 de la
habitacion. Cuando se selecciona esta opcidn, aparece una cruz roja
en el centro del area de produccion.

Muestra u oculta la barra de herramientas.

Muestra u oculta la barra de estado.

e, Las opciones en este menu son similares a aquellas en el mena View (Visualizacién) del
modulo Graphic Display and Tracking. Para obtener mas detalles consulte el Capitulo 6,

Nota

Operacion de CIM Manager.
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Barra de herramientas de Virtual CIM Setup

Los iconos de la barra de herramientas brindan acceso rapido a las funciones mas utilizadas

L=

HWZ

en la ventana Virtual CIM Setup, y se ven de la siguiente manera:
Q3

¢ mELIE® 6’

Itk
Ikl
Il

La siguiente tabla incluye una breve descripcion de cada opcidon de la barra de herramientas
de CIM Manager.

Opcion Descripcion

Save (Guardar): guarda la ubicacion actual de todos los objetos en la celda de
CIM.

Groups (Grupos): el sistema crea automaticamente un grupo de iconos del
proyecto seleccionado en su mend Start (Inicio) de Windows.

Setup (Configuracion): le pide que confirme la sobreescritura del archivo
SETUP.CIM. Para obtener informacion completa, consulte el Capitulo 12,
OpenCIM por dentro.

Loader (Cargador): crea un archivo WSn.INI para cada puesto (por ejemplo
WS2.INI).

New Object (Nuevo objeto): muestra el cuadro de didlogo New Objects
(Nuevos Objetos), que le permite agregar nuevos elementos a su nueva celda
de CIM como se describe, por ejemplo, en la seccién Agregar una cinta
transportadora.

s - TS

Delete Object (Borrar objeto): borra el objeto seleccionado actualmente.

Drag Object (Arrastrar objeto): permite arrastrar un objeto desde una
ubicacion a otra.

Show Name (Mostrar nombre): muestra el nombre del objeto.

Show ID (Mostrar ID): muestra el ID del objeto.

Show Position (Mostrar posicion): muestra las coordenadas (desde el extremo
inferior izquierdo).

Qe sl= @ 3+ 3

=
(-4
M

Redirect (Redirigir): define la posicidn que estara en el centro de la imagen.

Camera Top (Cémara arriba): coloca la cAmara en la parte superior de la
celda en el centro de la imagen.

Drag 3D Frame (Arrastrar marco en 3D): le permite ver una vista panoramica
de la celda de CIM desde la izquierda, derecha, arriba y abajo.

3 3 8
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MenuUs emergentes de parametros de configuracion

La celda de Virtual CIM contiene menls emergentes de parametros de configuracion que se
exhiben cuando usted hace doble clic en un objeto en Virtual CIM. La siguiente figura
muestra algunas de las variaciones del menu Configuration Parameters (Parametros de
configuracion).

£ Virtual CIM Setup - TUTORIAL_SAMPLE (=0 Ech ==

File Create Edit ‘View Help

@ mEL E5 st

Nf
&
L&
go

[ ROBOTE ]

Rotate

Capacity
External ID

Connectivity

Show Connectivity
Show Envelope

v Show Label

TLIRA

Figura 8-3: Menu emergente de parametros de
configuracién

Una vez que se definen y guardan, estos parametros se escriben en los archivos OpenCIM
INI, como se detalla en el Capitulo 12, OpenCIM por dentro.

La siguiente tabla incluye un listado y la descripcidn de todos los parametros que se pueden
definir. Los parametros para muchos objetos normalmente no requieren manipulacion. El
Tutorial al final de este capitulo demuestra la secuencia de acciones recomendada para
configurar los parametros de objeto.

Opcion Descripcion

Capacity Define la cantidad de articulos que puede tener el dispositivo.

Usted debe definir un valor para los alimentadores, las estanterias y el cubo
de basura. Para la mayoria de los otros objetos, puede aceptar el valor
definido por el sistema.

Cuando seleccione nuevos objetos, seleccione Buffer 2 (Bufer 2) para un
bufer cuya capacidad es de dos articulos, y seleccione Buffer 1 (Bufer 1)
para un bufer que solamente pueda contener un articulo. Por lo tanto, el
parametro de capacidad ya esta definido como 2 y 1, respectivamente.

£3

Capacity

Figura 8-4: Definicién de la capacidad
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Opcién Descripcién

CommPort En el caso de los controladores de ACL, las configuraciones deben ser las
siguientes:
BaudRate = 9600
Parity = None

DataBits = 8

StopBits = 1

XonXoff = No
Estas son las configuraciones estandar del puerto RS232 para comunicarse
con los controladores de ACL (tanto el Controlador A como el Controlador
B). Estas configuraciones no se deberian cambiar, dado que coinciden con
las configuraciones fijas del controlador.

En el caso del controlador de PLC, las configuraciones seran una de las

siguientes:

OMROM PLC Allen-Bradley PLC LGPLC

BaudRate = 9600 BaudRate = 9600 BaudRate = 9600
Parity = Even Parity = None Parity = None
DataBits = 7 DataBits = 8 DataBits = 8
StopBits = 2 StopBits = 1 StopBits = 1
XonXoff = No XonXoff = No XonXoff = No

Estos son los parametros del puerto RS232 que utiliza el controlador de
PLC cuando se comunica con el PLC. Usted debe definir estos parametros
para que coincidan con las configuraciones del puerto RS232 en el PLC.

Connectivity Conecta todos los objetos y sus controladores de dispositivo asociados.
También conecta los robots a todos los objetos que estan fisicamente
dentro de su alcance y a todos los objetos que se pueden conectar a través
de un cable RS232.

Cuando usted hace clic en Connectivity (Conectividad), se abre el mend
Connections (Conexiones).

Connections: ROBOTS [E3m]

Pozzible Connections Active Connections

<-» FDR2 <-» BFFR2 -

<> SCBSWDN <-» CHWTH2

<> SCBSWD2 <» EXPERTHMILLT |=
<-» GFDA1
<-» PLT3000_1
<> RACKT =

Cancel |
Figura 8-5: Definicion de las conexiones
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Opcién Descripcion

Se pueden agregar o borrar una 0 mas conexiones a la vez.

« Pararealizar una conexion, marque el/los nombre/s del
controlador de dispositivo o de los controladores de dispositivo
para el objeto seleccionado, haga clic en Add (Agregar) y luego en
OK (Aceptar).

« Para quitar una conexidén, marque el/los nombre/s del controlador
de dispositivo o de los controladores de dispositivo para el objeto
seleccionado, haga clic en Remove (Quitar) y luego en OK
(Aceptar).

Active Connections (Conexiones activas): un listado de todas las
conexiones gue ya se han establecido entre este proyecto y otros proyectos.

Possible Connections (Conexiones posibles): un listado de todos los
objetos a los que se puede conectar este objeto. En el caso de los robots,
este listado también mostrara todos los dispositivos que estan fisicamente
dentro del alcance del robot (es decir, estan dentro del volumen de trabajo
del robot) y todos los objetos que se pueden conectar por medio de un
cable RS232.

La opcion Possible Connections for Robots (Conexiones posibles para los
robots) también mostrara todos los controladores de dispositivo para este
robot dentro de la celda de CIM, dado que los controladores del robot se
pueden comunicar con cualquier computadora en la celda de CIM.
Normalmente, usted deberia seleccionar un solo controlador de dispositivo
de robot por robot. No seleccione controladores de dispositivo que no estén
destinados para este robot.

Si usted desea conectar un objeto (no un controlador de dispositivo) al
robot, y el objeto no esta dentro del alcance de un robot, cambie el objeto
de posicion en la pantalla hasta que vea que el nombre del objeto aparece
en el listado de conexiones posibles.

A lainversa, si usted mueve un objeto demasiado lejos de un robot, la
conexion se eliminard. Una advertencia le indicara que debe reposicionar
los objetos y restablecer las conexiones, si lo desea.
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Opcién

Descripcién

External ID

Location

Properties

@Consejo: para ver qué controlador de dispositivo corresponde a un
objeto, haga clic en el objeto. En el menu Parameter Configuration
(Configuracion de parametros), seleccione Connectivity/OK
(Conectividad/OK). Aparece en la pantalla una linea que conecta el objeto
con su controlador de dispositivo asociado. (Alternativamente, usted
puede hacer clic en un controlador de dispositivo para encontrar su
dispositivo asociado).

Las lineas de color verde muestran las conexiones entre los controladores
de dispositivo y sus objetos asociados. Las lineas de color rojo muestran
las conexiones fisicas entre los robots y otros objetos, es decir, los
dispositivos que estan dentro del alcance del robot.

Las lineas de color verde indican qué software se esta ejecutando en una
computadora. Haga clic en una computadora. Para ver las lineas de color
verde, seleccione Show Connection (Mostrar conexién) en el menu
Parameter Configuration (Configuracion de Parametros).

Figura 8-7: Conexiones del puesto de trabajo

ID numérico Unico de dispositivo que identifica cada dispositivo en el
sistema. El software define los ID automéaticamente en una secuencia, a
medida que los dispositivos se crean en la celda de Virtual CIM. Sin
embargo, usted puede modificar este ID para estructurar la numeracion de
los dispositivos, por ejemplo en relacion con el puesto en que estan
ubicados (vea el ejemplo en el tutorial).

Identifica la ubicacion de un alimentador cuando se lo coloca y utiliza
dentro de una unidad de ASRS. (En una celda de CIM real, un alimentador
solamente se puede colocar en un carrusel de ASRS, no en el ASRS?,
ASRS-36u, 0 ASRS-36x2.)

Define el puesto de trabajo (WSn) en el cual el controlador de dispositivo
del objeto esta conectando y ejecutandose.
También define el archivo INI asociado con el controlador de dispositivo

del objeto. Este archivo INI contiene las definiciones y los parametros para
el objeto, y lo invoca la linea de comando del cargador del controlador de
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Opcién

Descripcién

QC Report

Rotate

Sub Type

Variables

Write Load

dispositivo.
f Properties o @ .Properﬁes “ lij

WorkStation | wS8 ~| WorkStation w38 -

Init File Name: WSE h Init File Mame: |,f.\[:|_\,f[)e_|N|

= ‘ Ok | Cancel |

=== —_— — - s = 2 3

Figura 8-8: Definicion del puesto de trabajo para el controlador de
dispositivo
Una vez que se han definido las propiedades para un controlador de

dispositivo, comienzan a estar disponibles otras opciones del menu
Parameter Configuration (Configuracion de parametros).

El controlador de dispositivo de control de calidad le permite escribir los
resultados de una prueba de control de calidad en un archivo de texto en
formato ASCII que se puede ingresar en un programa de hoja de célculo.

o Delete on Start. Esta opcidn controla si se creara 0 no un nuevo
archivo de informe de control de calidad cada vez que se activa
este controlador de dispositivo. Si se selecciona esta opcion (Yes -
Si), se borra el archivo anterior. Si no se selecciona esta opcion
(No), los resultados se agregan al archivo de informe existente.

Quality Report Box ' &I

[V Generate Report
[” Delete On Start Cancel !

Figura 8-9: Definicién del informe de control de calidad

Rota un objeto exhibido en cualquier cantidad de grados. Esta opcidn es
atil, por ejemplo, para fijar de manera apropiada buferes a la cinta
transportadora, o para orientar légicamente una computadora en la
representacion de Virtual CIM.

Parametro definido por el sistema. Normalmente, usted no necesita
manipular este pardmetro.

Los valores por defecto para las variables que utiliza el script de CNC.

Crea el archivo WSn.INI para el puesto de trabajo en particular.
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Como trabajar con CIM Setup

Esta seccidn describe cdmo configurar su celda de CIM y proporciona lineamientos para
crear cintas transportadoras (definidas por el usuario, rectangulares y con formade L) y
también agregar puestos, mesas y robots, entre otras cosas. Incluye lo siguiente:

« COmo crear una cinta transportadora definida por el usuario
« COAmo crear una cinta transportadora

« COmo crear una cinta transportadora con forma de

« COmo agregar mesas

« COmo agregar robots

« Manipulacion del médulo Graphic Display

« Como cambiar el foco de la representacion grafica

Como crear una cinta transportadora definida por el usuario

Debido a que la cinta transportadora de Virtual CIM es el elemento mas dificil de colocar en
la escena, esta seccion incluye instrucciones de procedimiento detalladas para crear una cinta
transportadora.

Si usted estéa replicando una celda de CIM real, necesitara saber las dimensiones exactas de
la cinta transportadora.

Para agregar una cinta transportadora definida por el usuario:

2. Seleccione Edit | New Object (Editar | Nuevo Objeto). Se muestra el cuadro de didlogo
New Obijects (Nuevos objetos).

Mew Objects (=]

General

@ b anager

: {3 Workstation
3 Corwveyor
=3 Table
@ Cormputer
“-{33 PLC Cahiret
Device Drivers
Storage

Robats
Machinesz
(uality Caontrol

b aterials

Uzer Objects
Uzer Defined Robats

K | Cancel |

Figura 8-10: Cuadro de didlogo Nuevos objetos
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3. Enel mend de arbol General seleccione la opcion Conveyor (Cinta transportadora). Se
muestra el cuadro de didlogo Conveyor (Cinta transportadora).

Conveyor lil

Type
' Uszer Defined

(" Rectangular

(" L-5Shape

| 200
160 i

| Zoomln | Table Top

Cancel |

Figura 8-11: Cuadro de dialogo de cinta transportadora

4. Enel area Type (Tipo), seleccione User Defined (Definida por el usuario).
5. Seleccione la opcién requerida, de la siguiente manera:

6. Seleccione Zoom In (Acercar la imagen) para colocar una cinta transportadora de
OpenCIM tipica de 3m X 4m (con segmentos rectos de 1.40m). Cada grilla representa
alrededor de 20 cm. Cuando no se selecciona la opcién Zoom In (Acercar la imagen), la
resolucion de la grilla se incrementa, lo que le permite colocar una cinta transportadora
mas grande (8 m x 10 m) en la celda de CIM.

7. Seleccione Table Top (Sobre una mesa) para colocar la cinta transportadora en una
mesa.

8. Haga clic en OK (Aceptar). Aparecera una grilla en la pantalla. Los nimeros que se
muestran a la izquierda son las coordenadas de pantalla en pixeles del cursor, mientras
que los numeros que estan a la derecha son las coordenadas métricas (en metros).

G, Cuando cree una cinta transportadora, utilice los botones del mouse de la siguiente

N manera:
ota . P . .
« Haga clic con el botdn derecho del mouse y arrastre para seleccionar opciones del
mend.
« Sefale y haga clic con el botén izquierdo del mouse para colocar objetos en la
grilla.

Para seleccionar el punto de partida de la cinta transportadora, haga lo siguiente:
1. Coloque el cursor sobre la grilla'y haga clic con el botén derecho para abrir este mend

de iconos:
) I El icono llave se utiliza para marcar el punto de partida de la
L = cinta transportadora.
— B | I El icono anteojos abre otro mend de iconos. No intente
o [Em 2 manipular los valores que se muestran. Estas configuraciones
" son para personal de soporte técnico solamente.
111 El icono grilla activa y desactiva la vista de la grilla.
1 1T 1
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2. Arrastre y seleccione el icono de la llave. Aparece un puntero en forma de vara en la
pantalla. Utilice este cursor para hacer clic en un punto de partida para la cinta
transportadora. Este se deberia colocar en el lado derecho de la grilla, como se muestra
en la Figura 8-12: Como agregar segmentos de la cinta transportadora. Aparece un
punto de color rojo en la grilla.

Debido a que el movimiento de la cinta transportadora normalmente es en el sentido
contrario a las agujas del reloj, los segmentos de la cinta transportadora se agregan en
direccion contraria a las agujas del reloj.

Para crear la cinta transportadora, siga estos pasos:
1. Haga clic nuevamente con el botdn derecho del mouse. Se abrird un menu de iconos

Iconos de segmentos: los primeros seis iconos representan segmentos de
la cinta transportadora. Los segmentos se agregan y conectan en orden
consecutivo.

Para insertar un segmento recto, seleccione la barra horizontal o la barra
vertical. Utilizando el botdn izquierdo del mouse, coloque el puntero en
el cuadrado cuyo extremo superior izquierdo marque el final del
segmento que usted desea agregar. Cologue cuidadosamente el cursor en
posicion para alinear los segmentos de la cinta transportadora.

o =l £ NS

\EI Reversa: la flecha curva de color blanco en el circulo azul se utiliza
para invertir la direccion del movimiento de la cinta transportadora.
Cuando se selecciona este icono, el movimiento de la cinta
transportadora es en el sentido de las agujas del reloj, y los segmentos se
agregaran de ese modo.

Deshacer. El icono deshacer cancela el/los Gltimo/s segmento/s
agregado/s a la cinta transportadora. Este icono esta disponible después
de que se haya colocado el primer segmento en la grilla.

OK (Aceptar). Este bot6n aparecera cuando usted haya conectado
por completo todos los segmentos de la cinta transportadora.

P . . . .

Anteojos: El icono anteojos abre otro mend emergente.

No intente manipular los valores que se muestran. Estas configuraciones
son para personal de soporte técnico solamente.

2. Seleccione y conecte cada segmento de la cinta transportadora utilizando el menu de
iconos.

Figura 8-12: Como agregar segmentos de la cinta transportadora
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é Evite utilizar demasiadas veces la opcion UNDO (Deshacer) mientras dibuja la cinta
transportadora. Ello puede tener como resultado que la representacion sea defectuosa.

Cuando dibuje la cinta transportadora, no extienda los segmentos rectos demasiado cerca del
borde. Permita que haya suficiente espacio para los segmentos de las esquinas.

Consejos

3. Cuando haya terminado de dibujar la cinta transportadora, haga clic en el boton .
Apareceré una secuencia de puntos en la cinta transportadora.

Como crear una cinta transportadora rectangular

A modo de alternativa a la creacion de su propia cinta transportadora definida por el usuario
(que se describe en Como crear una cinta transportadora definida por el usuario), Virtual
CIM Setup también le permite seleccionar una cinta transportadora rectangular predefinida.
Esto incluye definir las dimensiones de la cinta transportadora y las opciones de zoom, entre
otras cosas.

Para agregar una cinta transportadora rectangular:

1. Seleccione Edit | New Object (Editar | Nuevo Objeto). Aparece el cuadro de dialogo
New Objects (Nuevos objetos), como se muestra en la Figura 8-10: Cuadro de didlogo
Nuevos objetos.

2. Enel menu de arbol General, seleccione la opcion Conveyor (Cinta transportadora) y
luego haga clic en OK (Aceptar). Aparece el cuadro de didlogo Conveyor (Cinta
transportadora), como se muestra en la Figura 8-11: Cuadro de dialogo de cinta
transportadora.

3. Seleccione Rectangular y defina las dimensiones de la cinta transportadora en el area
Size (Tamano).
4. Seleccione la opcion requerida, de la siguiente manera:

1. Seleccione Zoom In (Acercar la imagen) para colocar una cinta
transportadora de OpenCIM tipica de 3m X 4m (con segmentos rectos de
1.40m). Cada grilla representa alrededor de 20 cm. Cuando no se selecciona
la opcién Zoom In (Acercar la imagen), la resolucion de la grilla se
incrementa, lo que le permite colocar una cinta transportadora mas grande (8
m x 10 m) en la celda de CIM.

2. Seleccione Table Top (Sobre una mesa) para colocar la cinta transportadora en
una mesa.

5. Haga clic en OK (Aceptar). Aparece entonces una cinta transportadora rectangular,
como se muestra en el siguiente ejemplo:

wawss E N =

Figura 8-13: Cinta transportadora rectangular
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Como crear una cinta transportadora con forma de L

A modo de alternativa a la creacion de su propia cinta transportadora definida por el usuario
(que se describe en Como crear una cinta transportadora definida por el usuario), Virtual
CIM Setup también le permite seleccionar una cinta transportadora con forma de L
predefinida. Esto incluye definir las dimensiones de la cinta transportadora y las opciones de
zoom, entre otras cosas.

Para agregar una cinta transportadora con forma de L.:

1. Seleccione Edit | New Object (Editar | Nuevo Objeto). Aparece el cuadro de didlogo
New Obijects (Nuevos objetos), como se muestra en la Figura 8-10: Cuadro de
didlogoNuevos Objetos.

2. Enel mend de arbol General, seleccione la opcion Conveyor (Cinta transportadora) y
luego haga clic en OK (Aceptar). Aparece el cuadro de didlogo Conveyor (Cinta
transportadora), como se muestra en la Figura 8-11: Cuadro de dialogo de cinta
transportadora.

3. Seleccione L-Shaped (Con forma de L) y defina las dimensiones de la cinta
transportadora en el area Size (Tamafio).

4. Seleccione la opcidn requerida, de la siguiente manera:

1. Seleccione Zoom In (Acercar la imagen) para colocar una cinta transportadora
de OpenCIM tipica de 3m X 4m (con segmentos rectos de 1.40m). Cada grilla
representa alrededor de 20 cm. Cuando no se selecciona la opcién Zoom In
(Acercar la imagen), la resolucion de la grilla se incrementa, lo que le permite
colocar una cinta transportadora mas grande (8 m x 10 m) en la celda de CIM.

2. Seleccione Table Top (Sobre una mesa) para colocar la cinta transportadora en
una mesa.

5. Haga clic en OK (Aceptar). Aparece entonces una cinta transportadora con forma de L,
como se muestra en el siguiente ejemplo:

Figura 8-14: Segmentos de la cinta transportadora con forma
deL
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Como agregar puestos

Después de definir la cinta transportadora, usted debe colocar los puestos que se requieren
alrededor de la cinta transportadora. Esto incluye definir la ubicacion y el nimero del puesto,
entre otras cosas.

Para agregar puestos alrededor de la cinta transportadora:

1. Haga clic con el boton derecho del mouse. Se abrira un menu emergente.
2. Seleccione el icono Station (Puesto). Luego sefiale y haga clic en uno de los

puntos de la cinta transportadora. Se muestra el cuadro de didlogo Conveyor Stations
(Puestos de la cinta transportadora).

( ons Di | =
Conveyor Stations Dialog =

Station Humber

1

ok I Cancel |

ke L1

Figura 8-15: Cuadro de dialogo Puestos de la cinta transportadora

3. Ingrese el nimero de puesto en el campo proporcionado y haga clic en OK (Aceptar).

é El primer puesto deberia seguir inmediatamente al punto de partida de la cinta transportadora,
_de acuerdo con el movimiento de la cinta transportadora en el sentido contrario a las agujas del
Consejo reloj o en el sentido de las agujas del reloj. Los puestos adicionales se deberfan colocar en
forma consecutiva en la misma direccion hasta tanto usted llegue al punto de partida
nuevamente. Se recomienda que planifique su cinta transportadora con antelacién para
determinar la ubicacion correcta de cada puesto.

)
5, &
g
Figura 8-16: Como agregar puestos de la cinta transportadora
é Coloque los puestos en segmentos rectos de la cinta transportadora. Los mismos no se pueden
colocar en las curvas.
Conse-
jo
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Nota

4. Repita los pasos 2 y 3 para cada puesto de la cinta transportadora.

. , . Oy . L. .
5. Seleccione el icono Filel__= [ (Archivo) para guardar las definiciones de la cinta

transportadora.

Una vez que usted ha guardado la configuracion de la cinta transportadora, se dibujara la
cinta transportadora en la ventana de la escena de CIM.

No guarde la cinta transportadora hasta tanto haya colocado TODOS los puestos
alrededor de ella. Una vez gque se guarda la cinta transportadora, la misma ya no se puede
modificar. Para modificar la configuracién de una cinta transportadora, usted debera
repetir todo el procedimiento.

Como agregar mesas

Se deben colocar mesas en cada puesto alrededor de la cinta transportadora, ya sea después
de haber creado la cinta transportadora o después de que se hayan colocado todos los
elementos en la escena.

Cuando usted coloca objetos en Virtual CIM, no necesita definir una coordenada de altura,
dado que el sistema supone que todos los objetos estan en su altura apropiada. Todos los
objetos se mostraran a la altura correcta, incluso si no estan apoyados en mesas.

Usted puede seleccionar el tamafio y el color de cualquier mesa que desee crear, pero
solamente antes de crearla. Una vez que la mesa ha sido creada, no se la puede modificar.
Para realizar cualquier cambio en las propiedades de las mesas, usted debera repetir todo el
procedimiento.

Se recomienda que cologue mesas en Virtual CIM de modo que no parezca que los objetos en

& los puestos flotan en el espacio.
Notas
Para colocar una mesa en Virtual CIM, haga lo siguiente:
1. Seleccione Edit | New Object (Editar | Nuevo Objeto). Se exhibe el cuadro de didlogo
New Objects (Nuevos objetos), como se muestra en la Figura 8-10: Cuadro de didlogo
Nuevos objetos.
2. Enel menu de arbol General, seleccione la opcion Table (Mesa) y luego haga clic en
OK (Aceptar). Se muestra el cuadro de diadlogo Table (Mesa).
TABLES ==
Lolaors
Size
Length [mm) 1200 B
Width [rim) ann El:
ak | Cahcel |
Figura 8-17: Cuadro de didlogo Mesa
3. Haga clic en el boton Colors (Colores) para cambiar el color de la mesa.
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4. En el area Size (Tamano), defina las dimensiones de la mesa y haga clic en OK
(Aceptar).

5. Sefiale y haga clic en un punto cerca del puesto de la cinta transportadora para colocar la
primera mesa.

6. Repita los pasos 2 a 5 para colocar las mesas en todos los puestos alrededor de la cinta
transportadora.

7. Hagaclicy arrastre el cursor para ajustar la ubicacion de cada mesa en la escena.
Las coordenadas que aparecen en la mesa (y cualquier otro objeto que usted manipule)
marcan el punto central de la mesa o del objeto en relacion con la cruz en el centro del
area de produccion, que se muestra al seleccionar Scene Origin (Origen de la escena) en
el mend View (Visualizacion).

Figura 8-18: Como agregar mesas
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Como agregar robots

Tal como se indica al comienzo de este capitulo, después de crear la cinta transportadora
usted deberia agregar el ASRS, los robots, las maquinas y otros dispositivos.

Por defecto, el sistema asigna automéaticamente nimeros a los robots (y a todos los otros
objetos) en el orden en que fueron creados. Por lo tanto, usted deberia colocar su primer
robot (robot de almacenamiento) en el Puesto 1, el segundo robot en el Puesto 2 y asi
sucesivamente.

Para agregar robots:

1. Seleccione Edit | New Object (Editar | Nuevo Objeto). Se muestra el
cuadro de didlogo New Objects (Nuevos objetos).

2. En el menl de arbol Robots, haga clic en el robot que desea agregar
(por ejemplo ER 4u) y luego haga clic en OK (Aceptar). Se muestra el
cuadro de dialogo Optional LSB (LSB opcional).

Optional LSB S|

| Length [m]:

i

[+ LSB Stand

k. | Cancel

Figura 8-19: Cuadro de dialogo LSB opcional

3. Si el robot se colocara en una base deslizante, ingrese el tamafio de la base
deslizante en metros y haga clic en OK (Aceptar). De lo contrario, haga
clic en Cancel (Cancelar).

Si la base deslizante requiere un pedestal, marque la opcion LSB Stand (Pedestal de la LSB)
en el cuadro de dialogo y haga clic en OK (Aceptar).

4. Sefale y haga clic en un punto en el primer puesto para colocar el primer
robot. Repita este paso para cada puesto alrededor de la cinta
transportadora.

5. Haga doble clic en un robot para abrir su ment emergente Configuration
Parameters (Parametros de configuracion).

El mend Robot Configuration Parameters (Parametros de configuracion del robot) difiere del
menU Table Configuration Parameters (Parametros de configuracion de la mesa). Cada objeto
en Virtual CIM tiene un menu de parametros de configuracion en particular, como se describe
en la seccion MenUs emergentes de parametros de configuracion.
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Manipulacion del médulo Graphic Display

El moédulo Virtual CIM Setup utiliza el mismo método que el mddulo Graphic Display para
manipular la vista de la celda de CIM.

o 1. Para cambiar el &ngulo de la vista aérea, coloque el cursor sobre la

g barra de deslizamiento vertical y arréstrela hacia arriba y hacia abajo.
Procedimiento 2. Paragirar la escena, coloque el cursor en cualquier lugar de la ventana
Manipulacién del y: )
modulo Graphic « Haga clic con el boton derecho del mouse y
Display arrastre hacia la derecha para girar la vista en

el sentido contrario a las agujas del reloj.

« Haga clic con el boton derecho del mouse y
arrastre hacia la izquierda para girar la vista
en el sentido de las agujas del reloj.
3. Paraacercar/alejar la escena, cologue el cursor en cualquier lugar de la
pantalla y:
« Haga clic con el boton derecho del mouse y
arrastre hacia arriba para acercar la imagen.

« Haga clic con el boton derecho del mouse y
arrastre hacia abajo para alejar la imagen.

Como cambiar el foco de la representacion grafica

o 1. Hagaclic en View | Redirect Camera (Ver | Redireccionar camara).

g 2. Haga clic sobre cualquier objeto de la escena. Ese objeto se convierte
Procedimiento en el punto central para la manipulacion de la vista. La vista cambia a
una vista aérea (si no lo es ya), que usted ahora puede manipular,

Cémo cambiar el foco . . S . L.
de la representacion como se describe en Manipulacion del médulo Graphic Display .

gréfica
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Tutorial
En este tutorial, usted aprendera a crear y ejecutar una celda de OpenCIM que contiene tres
puestos. Incluye lo siguiente:

« Etapa 1: Disefio de la celda de CIM: describe cémo crear una celda
de CIM graéfica utilizando el modulo Virtual CIM.

« Etapa 2: Operacion de la celda de CIM: describe como definiry
operar la celda de CIM utilizando los mddulos CIM Definition y
CIM Operation. Usted también utilizara el moédulo Graphic Display
para ver su celda de CIM en funcionamiento.

Etapa 1: Disefio de la celda de CIM

El siguiente procedimiento es la secuencia recomendada para configurar la Celda de Virtual CIM.

(1] 1. Planifique y documente su sistema de CIM antes de comenzar.

g 2. Defina la cinta transportadora y la ubicacién de los puestos de trabajo.
3. Coloque las mesas en los puestos.
4

Procedimiento
Configuracion de la Coloque un dispositivo de ASRS en un puesto de trabajo (se

celda de Virtual CIM recomienda el puesto 1).
Coloque los robots en los puestos.

6. Coloque la maquina de CNC y cualesquiera otras maquinas en los
puestos.

7. Coloque los buferes en los puestos de trabajo.

8. Coloque las computadoras en los puestos de trabajo.

9. Defina los controladores de dispositivo para los puestos de trabajo.

10. Defina todas las conexiones y propiedades para cada controlador de
dispositivo.

11. Cree lo siguiente para esta celda de CIM: configuracién, mapa y grupo
de iconos.

Esta seccidn le guiara a través de un procedimiento completo para crear una celda de
OpenCIM utilizando el médulo Virtual CIM Setup.
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Para disefiar la celda de CIM:

1. En la ventana principal de Project Manager, haga clic en New (Nuevo) en la barra
de herramientas. Se muestra el cuadro de didlogo New Project (Nuevo proyecto).

The Project will be zaved in User Projects

Project name: |EIM-1

] Cancel |

Figura 8-20: Cuadro de didlogo Nuevo proyecto

2. Enel campo Project Name (Nombre del proyecto), escriba CIM-1 y haga clic en OK
(Aceptar). El nuevo proyecto se muestra en la pestafia User Project (Proyecto del
usuario) en la ventana principal de Project Manager (para obtener mas informacion
consulte el Capitulo 5, Project Manager).

3. Seleccione el proyecto CIM-1y haga clic en el icono Virtual CIM Setup s enla
barra de herramientas. Se exhibe la ventana principal de Virtual CIM Setup, como se
muestra en el Capitulo 8, OpenCIM Setup.

4. Seleccione Edit | New Object (Editar | Nuevo Objeto). En la ventana New Objects
(Nuevos objetos), haga doble clic en General para expandir el menu de arbol y luego
seleccione Conveyor (Cinta transportadora). Se muestra el cuadro de dialogo Conveyor
(Cinta transportadora).

Type
' Uzer Defined

" Rectangular

" L -Shape

[ Tahble Top

Cancel

Figura 8-21: Cuadro de didlogo de cinta
transportadora

5. Enel campo Type (Tipo), seleccione User Defined (Definida por el usuario) y haga clic
en OK (Aceptar). Aparece entonces la grilla de la cinta transportadora. Haga clic con el

botén derecho del mouse. Arrastre el mouse y luego seleccione el icono de la llave 7.
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.
17.

18.

19.

20.
21.

Aparece una vara. Lleve la vara a la parte inferior derecha de la cuadricula y haga clic
con el botdn izquierdo. Aparece entonces un punto de color rojo, que es el punto de
partida de la cinta transportadora.

Haga clic con el botdn derecho del mouse. Arrastre y seleccione el segmento vertical.
Sefiale y haga clic con el cursor en un punto por encima del punto de partida.

Seleccione un segmento en forma de arco hacia arriba y hacia la izquierda. (La cinta
transportadora se crea en la direccion del movimiento, normalmente en el sentido
contrario a las agujas del reloj).

Continue seleccionando y agregando segmentos a la cinta transportadora hasta que esté

completa. Utilice la flecha curva para deshacer cualquier error. (Evite utilizar
demasiadas veces la opcion Undo [Deshacer]).

Cuando la cinta transportadora esté lista, haga clic con el boton derecho del mouse y
luego haga clic en el icono [ox]

Haga clic con el botdn derecho del mouse y seleccione el icono © Station (Puesto) en
el menu emergente para crear un puesto. Sefiale una ubicacion justo por encima del
punto de partida de la cinta transportadora (no en la curva). Haga clic con el botdn
izquierdo del mouse. Acepte la indicacion de Puesto nimero 1.

Agregue los puestos segin el movimiento de la cinta transportadora en el sentido
contrario a las agujas del reloj o en el sentido de las agujas del reloj.

Repita el paso anterior para dos puestos mas. Agregue los puestos en orden consecutivo
alrededor de la cinta transportadora.

Cuando los tres puestos estén marcados alrededor de la cinta transportadora, haga clic

. . .0 . .
con el botdn derecho del mouse y seleccione el icono File e (Archivo) en el mend
emergente para guardar la cinta transportadora. Luego haga clic en OK (Aceptar) para
guardar la configuracion de la cinta transportadora.

La grilla se cierray aparece en la pantalla un cursor en forma de cubo. Lleve el cursor
hasta el centro de la pantalla y haga clic. (Para mostrar una cruz roja que marque el
centro del area de produccidn, seleccione Scene Origin (Origen de la escena) en el
menu View [Visualizacion]). Aparece la cinta transportadora en la ventana Scene
(Escena). Haga clic sobre la cinta transportadora y arrastrela con el boton izquierdo del
mouse para centrarla en el area de produccion.

Seleccione File | Save (Archivo | Guardar) para guardar su trabajo.

Seleccione Edit | New Object | Storage | ASRS36 (Editar | Nuevo objeto |
Almacenamiento | ASRS36).

Haga clic con el boton izquierdo del mouse cerca del Puesto 1. Aparece el ASRS36 en
la pantalla. (Este objeto es el robot que tiene una estanteria de almacenamiento con 36
estantes).

Haga clic sobre el ASRS36. Se abre el submenu de configuracion de pardametros del

objeto. Seleccione la opcién Rotate (Rotar). Ingrese —90. EI marco pequefio inferior

deberia estar fuera de la cinta transportadora. Ajuste la orientacion y la posicion del

ASRS36.

Agregue mesas para los puestos de trabajo.

Agregue objetos a los Puestos 2 y 3, de la siguiente manera:

o En el Puesto 2, seleccione Robots | ER 9 (Robots | ER 9) e ingrese 1.0 (metro)
cuando se le pida que indique la LSB (el robot se colocaré sobre una base
deslizante lineal).

e En el Puesto 3, seleccione Robots | ER 14 (Robots | ER 14) y luego haga clic en
Cancel (Cancelar) cuando se le pida que indique la LSB.
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Durante la seleccién y colocacion de nuevos objetos, espere a que el cursor esté colocado en
su lugar. Evite hacer doble clic.

Su pantalla ahora deberia verse asi:

Figura 8-22: Puestos y objetos de la cinta transportadora
22. Utilizando el mismo procedimiento que usé para colocar los robots en los puestos,
agregue los siguientes objetos a la celda de CIM:
e Enel Puesto 2: EXPERTMILL VMC-600.
e En el Puesto 3: Jig-XY, destornillador y cAmara de vision.
A medida que trabaja, rote y reposicione los objetos en el area de produccion.

Utilice las opciones Redirect View (Redirigir vista) y Zoom a modo de ayuda para ubicar
los objetos.

Grabe su trabajo regularmente cuando esté creando la celda de CIM.
23. Agregue buferes de puesto (Bufer 2) alrededor de la cinta transportadora, en el siguiente

orden:

e Puestol
e Puesto 2
e Puesto 3

24. Seleccione Edit | Delete Object (Editar | Borrar objeto) y haga clic en el bufer que
usted colocé en el Puesto 1. El bafer se borrara. (EI ASRS36 no requiere un bufer, pero
se cred un bufer temporario en el Puesto 1, lo que gener6 que los buferes en los otros
puestos se denominaran BFFR2 y BFFR3, respectivamente).

25. Rote el bufer en el Puesto 3 a 90°. Ajuste la ubicacion de los otros baferes, de modo que
gueden “fijados” a la cinta transportadora y dentro del alcance del robot en el puesto.

26. En el Puesto 3, agregue una estanteria, un alimentador y un cubo de basura. La siguiente
figura serviré de guia para colocar de manera apropiada todos los objetos en este puesto.
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ROBOT3

IGXYd
BT

Figura 8-23: Colocacion de los objetos del puesto

27. Guarde su trabajo en este punto.

28. Agregue puestos de trabajo (COMPUTADORAS) para cada puesto. Comience con la
computadora que funciona como administrador del puesto y luego continte con las
computadoras del puesto para los puestos 1, 2y 3.

29. Ajuste las mesas a los puestos de trabajo y ordénelas como se muestra a continuacion:
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Figura 8-24: Colocacion de las mesas del puesto

30. Agregue controladores de dispositivo cerca de la computadora en cada puesto:

Para cada robot en el puesto (incluyendo el ASRS36): agregue el controlador de
dispositivo de Scorbase.

Para una maquina de CNC (torno/fresadora): agregue un controlador de
dispositivo de CNC.

Para la camara de vision: agregue un controlador de dispositivo de ViewFlex.

Para la cinta transportadora: agregue un controlador de dispositivo de PLC.
Coléquelo en el Puesto 1.

El controlador de Scorbase (y su controlador de dispositivo) controla el Jig-XY vy el

destornillador, y éstos no requieren controladores de dispositivo propios.

31. Para cada controlador de dispositivo, usted necesitara definir sus propiedades y
conexiones. Haga clic en cada objeto para abrir el mena de configuracion de
parametros, y haga lo siguiente:

Haga clic en Properties (Propiedades). Seleccione el nimero del puesto de trabajo
en el cual se esté ejecutando el controlador de dispositivo (por ejemplo WS1 para
el ASRS36y el PLC).

Haga clic en el controlador de dispositivo e ingrese las configuraciones del puerto
de comunicacion (commport).

Haga clic en Connectivity (Conectividad):
e Conecte el controlador de dispositivo de PLC (PLCVD1) a la cinta
transportadora (CNV1).

e Conecte cada controlador de dispositivo de Scorbase (A SCBSVDn) a su
correspondiente robot (ROBOTN).

o Conecte cada controlador de dispositivo de CNC (CNCVDn) a su
correspondiente maquina de CNC (EXPERTMILLn o PLT3000).
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32. Para cada robot, seleccione la opcion Connectivity (Conectividad) y realice todas las
conexiones a todos los objetos que estan fisicamente dentro de su alcance. Conecte cada
robot al puesto de la cinta transportadora (CNV1#n), al bafer del puesto (BFFRn) y a
todas las maquinas y todos los dispositivos en este puesto. Aseglrese de que el
controlador de dispositivo apropiado esté conectado al robot. Si no puede realizar una
conexion, mueva el robot y el dispositivo para que queden mas cerca uno del otro y
vuelva a intentarlo.

33. Conecte el destornillador y la camara de vision solamente al Jig-XY
34. Para el alimentador:

SubType : Definalo en 101.

Capacity: Definala en 10.

Para la estanteria:

SubType: Definalo en 201.

Capacity: Definala en 9.

En el menu Create (Crear), realice lo siguiente:
Seleccione Loader Section (Seccién cargador).

Seleccione Setup File (Archivo de configuracion) y haga clic en OK (Aceptar)
cuando se le pida sobreescribir el archivo SETUP.CIM.

Seleccione Group (Grupo). Esto creara un directorio que incluye todos los
accesos directos que se necesitan para preparar y manejar el proyecto CIM-1.
Usted puede ver esta carpeta al buscar en [directorio de
proyectos]\CIMI\OPENCIM CIM1 en Windows Explorer.

| ] e ]

Eile Edit View Tools Help

MName : Date modified Type

Y OpenCIM Help 2/16/20091:58 PM  Shortcut
7 CIM Manager 2/16/20091:58 PM  Shortcut
[ Graphic Display 2/16/2009 1:58 PM Shortcut
{7 Loader of W51 2/16,/2009 1:58 PM Shortcut
[#= Loader of W52 2/16/2009 1:58 PM Shortcut
[#= Loader of W53 2/16/20091:58 PM  Shortcut
&l Virtual CIM Setup 2/16/20091:58 PM  Shortcut
4| m |

7 items & Computer =

35. Guarde el trabajo y salga del médulo Virtual CIM Setup.
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Etapa 2: Operacion de la celda de CIM

Esta parte del tutorial le proporcionara experiencia préctica en lo que respecta al uso de los
maddulos de operacion de CIM. Los siguientes pasos se relacionan con el grupo de programa
CIM-1, que usted ha creado en el mddulo Virtual CIM Setup.

Para operar la celda de CIM:

1.

10.
11.

12.

13.
14.

En la ventana principal de Project Manager, seleccione la pestafia User Projects
(Proyectos del usuario) y luego seleccione el proyecto CIM-1.

i
]

En la barra de herramientas de Project Manager, seleccione CIM Manager
Aparece la ventana principal de CIM Manager para el proyecto CIM-1.

Seleccione Utility Programs | Machine Definition (Programas utilitarios | Definicion de
maquina). Se abre la ventana CIM Machine Definition (Definicién de maquina de
CIM).

En la ventana CIM Machine Definition, haga lo siguiente:

e En el listado Machine Name (Nombre de maquina), seleccione EXPERTMILL1
e ingrese la siguiente informacion:

Process Name: PROG_BOX1
File Name: 1.GC
Program: deje en blanco
Duration: 00:00:25
Haga clic en Save (Guardar).
Cierre la ventana CIM Machine Definition (Definicion de méaquina de CIM).

Seleccione Utility Programs | Part Definition (Programas utilitarios | Definicion de
pieza). Se abre la ventana CIM Part Definition (Definicion de pieza de CIM).

En la ventana CIM Part Definition (Definicion de pieza de CIM) haga lo siguiente:
e Seleccione la pestafia Supplied Parts (Piezas suministradas).

o Seleccione File | New Part (Archivo | Pieza nueva) para definir una nueva pieza, e
ingrese la siguiente informacion:

Part Name: CUBE
Part ID: 77
Template Type: 01

Haga clic en Save (Guardar) y luego marque la casilla Errors (Errores). El mensaje
Save done (Guardar - listo) indica que no hay errores.

Seleccione la pestafia Product Parts (Piezas de producto).

Seleccione File | New Part (Archivo | Pieza nueva) para definir una nueva pieza de
producto, e ingrese la siguiente informacion:

e Part Name: BOX.

e PartID: 75

e Sub part: CUBE

e Process: PROG_BOX1
e Template Type: 01

Haga clic en Save (Guardar) y luego marque la casilla Errors (Errores). El mensaje
Save done (Guardar - listo) indica que no hay errores.

Cierre la ventana CIM Part Definition (Definicion de pieza de CIM).

Seleccione Utility Programs | Storage Manager (Programas utilitarios | Storage
Manager). Se abre la ventana CIM Storage Manager
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15. En la ventana CIM Storage Manager, haga lo siguiente:

1. Hagaclic en el boton Edit (Editar) del tipo de almacenamiento
ASRS. Se abre la ventana CIM Storage Definition (Definicién de
almacenamiento de CIM).

2. Haga doble clic en cualquier celda en la grilla. Se muestra el cuadro de dialogo
Cell Edit (Editar celda).

3. Seleccione la opcion CUBE (Cubo) del listado desplegable Part (Pieza) y haga
clic en Save (Guardar) para cerrar el cuadro de didlogo Cell Edit (Editar celda).

4. Repita estos pasos tres veces mas para las demas celdas.

5. Cierre la ventana Storage definition (Definicion de almacenamiento) para
actualizar automéaticamente la base de datos de almacenamiento.

16. Haga clic en el icono Create Default Storage g (Crear almacenamiento por defecto)
para guardar esta definicion de almacenamiento como definicion por defecto, y cierre la
ventana CIM Storage Manager para volver a la ventana principal de CIM Manager.

17. Seleccione Utility Programs | MRP (Programas utilitarios | MRP). Se muestra la
ventana CIM MRP.
18. En la ventana CIM MRP, haga lo siguiente:

6. Seleccione Customer | New Customer (Cliente | Nuevo cliente) Se muestra la
ventana New Customer (Nuevo cliente).

7. En el campo Name (Nombre), ingrese CUST-A 'y, en caso de ser necesario,
ingrese informacién adicional en los campos que corresponda.

8. Cree dos pedidos para este cliente, cada uno de ellos de dos piezas, pero para
fechas de suministro diferentes. (Para ver un listado de las piezas que se pueden
pedir, abra el listado desplegable cuando el cursor esté en el campo Part Name
(Nombre de pieza). Haga clic para seleccionar una pieza). Por ejemplo:

Part Name: BOX Part Name: BOX

Required: 2 Required: 2

Priority: 1 Priority: 1
Due Date: 2 Due Date: 4

19. Guarde el pedido al hacer clic en el icono MRP th en la barra de herramientas. Esto
gjecuta el programa de MRP, que crea una orden de fabricacion.

20. Seleccione la pestafia Manufacturing Order (Orden de fabricacion), seleccione una

orden de fabricacion (del listado de numeros), y haga clic en MO E para presentar la
orden de fabricacion. Esto crea un Plan-A (orden de trabajo de produccion) para la
orden.

21. Cierre la ventana CIM MRP.

22. Seleccione Utility Programs | Report Generator (Programas utilitarios | Generador de
informes). Se abre la ventana CIM Report Generator (Generador de informes de CIM).
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23.

24,

25.

26.

217.

28.

29.

En la ventana CIM Report Generator (Generador de informes de CIM), haga lo
siguiente:

1. Enel listado de informes, seleccione el informe Part Definition
(Definicion de pieza) y haga clic en el icono Print Report (Imprimir
informe) para mostrar el informe en pantalla. Usted también puede
seleccionar las opciones Subparts (Subpiezas), Process (Proceso),
Analysis (Analisis) y A-Plan (Plan A) para ver otros informes.

2. Cierre la ventana Reports Generator (Generador de informes).

En la barra de herramientas de CIM Manager, haga clic en el icono CIM Modes
(Modos de CIM). En el cuadro de didlogo Modes (Modos) que se muestra, realice lo
siguiente:
1. Enel area CIM Mode (Modo de CIM), seleccione Simulation Mode (Modo de
simulacién) e ingrese la velocidad de simulacién. Por ejemplo x5.
2. En el drea Remote Graphic Display (Representacién grafica remota), seleccione
la opcién No. Esta opcidn se refiere a la representacion grafica externa solamente.
La representacion grafica interna de CIM Manager siempre esta activa.
3. Haga clic en Save (Guardar) para cerrar el cuadro de dialogo Modes (Modos) y
regresar a la ventana principal de CIM Manager.

4. Haga clic en el botdn Start
orden de fabricacion).

(Inicio) para comenzar (es decir, cargar la

5. Haga clic en el boton Run
ciclo de produccion).

6. Felicitaciones. jSu celda de CIM ya esta funcionando! Usted puede ver las
siguientes vistas: Order View (Vista de Pedido), Device View (Vista de
dispositivo), Program View (Vista de programa) y Pallets View (Vista de palets)
y seguir el progreso de la produccion.

7. Esté atento a los mensajes “Part has been finished” (La pieza se ha terminado) y
“Order Finished” (Orden finalizada).

(Ejecutar) para activar (es decir, ejecutar el

8. Finalice la produccion al hacer clic en el botén de color rojo Stop
(Detener).

Ahora repetird el ciclo de produccion, y podra verlo a través del modulo Graphic
Display.

=
En la barra de herramientas de CIM Manager, haga clic en el icono CIM Modes
(Modos de CIM). Se muestra el cuadro de dialogo Modes (Modos).

En el area Remote Graphic Display (Representacién grafica remota), seleccione Yes
(Si) y luego haga clic en Save (Guardar). Asegurese de activar la representacion gréfica
externa (vea el Gltimo paso de este procedimiento), de lo contrario el sistema de CIM se
ejecutara lentamente.

i
Haga clic en el icono Reset Storage ﬁ (Restablecer almacenamiento) en la barra de
herramientas de CIM Manager.

Haga clic en el icono Graphic Display (Representacion gréafica) en el grupo CIM-
1 (que se muestra en su menu Inicio de Windows). Aparecera la pantalla CIM
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Simulation (Simulacion de CIM). Usted veré la celda de CIM que cred por medio del
maddulo Virtual CIM Setup en tres vistas diferentes en 3D.

30. Regrese a la pantalla de CIM Manager y haga lo siguiente:
i

1. Hagaclic en el bot6n Start (Inicio) para comenzar (es
decir, cargar la orden de fabricacion).

2. Hagaclic en el botdon Run (Ejecutar) para activar (es decir, ejecutar el

ciclo de produccion).
3. Usted también puede ver su celda de CIM en operacion a través de la
representacion grafica.
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9

Controladores de dispositivo

de OpenCIM

& Este capitulo no se aplica respecto de OpenCIM Offline.
Nota

Este capitulo describe los controladores de dispositivo de OpenCIM. Los controladores de
dispositivo son programas de interfaz que traducen y transmiten mensajes entre CIM
Manager y las diferentes maquinas y los distintos controladores en los puestos de CIM.
Incluye las siguientes secciones:

Descripcién general de los controladores de dispositivo,
proporciona una breve descripcion general de los controladores de
dispositivo de OpenCIM y los dispositivos que éstos controlan.

Panel de control de los controladores de dispositivo, proporciona
una breve descripcion general del panel de control de los
controladores de dispositivo que se utiliza para enviar comandos al
dispositivo.

Controlador de dispositivo de CNC, describe el controlador de
dispositivo de CNC que controla diversos tipos de maquinas de CIM
(torno, fresadora, etcétera).

Controladores de dispositivo robético, describe el controlador de
dispositivo robdtico que controla los dispositivos conectados al
controlador robético (por ejemplo robots, escaneres de codigo de
barras, entre otros).

Controladores de dispositivo de control de calidad, describe los
controladores de dispositivo de control de calidad que controlan los
dispositivos de control de calidad (por ejemplo el escaner de
medicion laser).

Controlador de dispositivo de ViewFlex, describe el controlador de
dispositivo de ViewFlex, que controla el sistema de vision por
computadora (Vision Machine System).

Controlador de dispositivo de ULS, describe el controlador de
dispositivo de ULS que controla todas las operaciones del grabador
laser.

Controlador de dispositivo de RFID, describe el controlador de
dispositivo de RFID que controla todas las operaciones del lector de
RFID.

Controlador de dispositivo de PLC, describe el controlador de
dispositivo de PLC que controla la operacion de la cinta
transportadora.
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Descripcion general de los controladores de
dispositivo

Los controladores de dispositivo son el vinculo entre CIM Manager y los dispositivos en la
celda de CIM. Los controladores de dispositivo se utilizan para realizar las siguientes
funciones:
« Transmitir mensajes de comando y de estado durante la produccion,
entre un dispositivo y la red de OpenCIM.
« Simular un dispositivo.
« Probar un dispositivo.

Los controladores de dispositivo de OpenCIM se pueden ejecutar en computadoras que
funcionan como administrador del puesto y en la computadora CIM Manager, segun la
configuracion del sistema de CIM.

Controlador de Dispositivos controlados
dispositivo
CNC Una Gnica maquina de CNC.
Controlador de Dispositivos conectados a un controlador de robot y
dispositivo robdtico controlados por éste, por ejemplo robot, destornillador
(ACL o Scorbase) automatico, lector de codigo de barras.
Controladores de ROBOTVISIONpro, escaner de medicién laser, ViewFlex,
dispositivo de control lector de cédigo de barras, lector de RFID.
de calidad
uLs Grabador léser.
PLC La cinta transportadora de CIM.
Hidraulico El puesto hidraulico.
Neumético El puesto neumaético.
Proceso El puesto de proceso.
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Panel de control de los controladores de dispositivo

Los controladores de dispositivo se cargan automaticamente a través del cargador virtual:
DDLoader.EXE.

Este programa carga todos los controladores de dispositivo desde lineas de comando que se
encuentran en la seccion [Loading] (Carga) del archivo INI del controlador de dispositivo.
Para obtener mas detalles sobre el programa cargador, consulte el Capitulo 12.

Todos los controladores de dispositivo tienen las siguientes caracteristicas:
« Un panel de control para enviar manualmente comandos al
dispositivo y para visualizar informacion de estado.

« Una ventana Virtual Device Driver Status (Estado del controlador
de dispositivo virtual) para mostrar informacion sobre estado,
mensajes de error y respuestas del dispositivo cuando corresponda.

Cuando se carga un controlador de dispositivo, su ventana Virtual Device Driver Status
(Estado del controlador de dispositivo virtual) y su panel de control aparecen en la pantalla.
Por ejemplo:

2. ACL Device Driver - ACL6 o[ =
File View Operation Help

mea|?
Control Mode 7 Open CIM Messages
| Simulation Mode - Start new session -

Send To Controller

| |

Task History

% Complete from P/P File

Message was Sent

C:\Users\Public\Documents\Intelitek\(|172.16.12.178

Figura 9-1: Panel de control de los controladores de dispositivo (ACL)
Usted debe cerrar la ventana de estado para cerrar el controlador de dispositivo.

& El panel de control de los controladores de dispositivo se trata en detalle en la seccion
Nota sobre el controlador de dispositivo de ACL. Lo que se trata alli aplica a todos los otros
controladores de dispositivo.
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Modos de operacion

Al igual que CIM Manager, los controladores de dispositivo pueden operar en modo de
simulacién o en modo real. Asimismo, el modo manual le permite interactuar con el software

y el hardware.

Para operar un controlador de dispositivo (DD, por sus siglas en inglés) en modo real,
verifique la columna Load (Carga) junto al controlador o a los controladores deseado/s. De la
misma manera, para operar un controlador de dispositivo en modo de simulacion, verifique
la columna Simulation (Simulacidn) junto al controlador o a los controladores deseado/s.

& CIM DDLoader =a Eol %"

File
Driver Simulation Load
iCIMSAF ia v
BCRDRIVER - 13 O v
SCORBASE - 11 If] v

Ready

Figura 9-2: Cargador de controladores de
dispositivo (DD)

La siguiente tabla describe los modos de los controladores de dispositivo:

Opcién

Descripcién

Real Mode

Simulation
Mode

Modo normal de operacién. El controlador de dispositivo esté listo para
comunicarse con CIM Manager y con el dispositivo fisico (o su
controlador).

Se muestra el mensaje Connected OK (Conectado correctamente)
después de que el controlador de dispositivo recibe exitosamente el
primer mensaje del dispositivo (en un puerto serial o una tarjeta de E/S
de computadora).

En el modo real, todas las comunicaciones entre el dispositivo y otras
entidades de CIM ocurren automaticamente. Sin embargo, también es
posible enviar comandos manualmente al dispositivo utilizando el panel
de control.

En el modo de simulacion, el controlador de dispositivo recibe comandos
como siempre de CIM Manager y emula un dispositivo al responder
automaticamente con los mensajes de estado apropiados. EI controlador
de dispositivo no se comunica realmente con el dispositivo fisico.

Los controladores de dispositivo de control de calidad regresan al azar un
mensaje de estado satisfactorio o no satisfactorio basado en el parametro
FailPercent. Todos los deméas controladores de dispositivo siempre
regresan un mensaje de estado satisfactorio en el modo de simulacion.
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Opciodn Descripcion

Manual En el modo manual, el controlador de dispositivo recibe comandos como

Mode siempre de CIM Manager mientras usted emula el dispositivo en forma
interactiva utilizando el panel de control del controlador de dispositivo.
El controlador de dispositivo no genera mensajes de estado
automaticamente, los mismos se generan sélo cuando usted realiza
selecciones del panel de control en forma manual.

En el modo manual, el controlador de dispositivo no se comunica
realmente con el dispositivo fisico. (Vea la seccidn especifica de cada
controlador de dispositivo para obtener detalles sobre como utilizar el
panel de control para enviar respuestas a CIM Manager).

Standalone  El modo auténomo le permite ingresar comandos especificos del
Mode administrador y ejecutarlos directamente al controlador sin intervencion
de otros componentes del sistema.

Opciones de carga de los controladores de dispositivo

Normalmente, los controladores de dispositivo se inician desde el programa Loader
(Cargador) que lee las lineas de comando del controlador de dispositivo desde un archivo
INI. Por ejemplo:
Load2=..\BIN\ACLDriver.EXE ACLVD1.INI 21 /COM:1 /C
Load3=..\BIN\CNCDriver.EXE CNCVD1.INI 23 /COM:2 /C
Si usted activa un controlador de dispositivo en modo auténomo, cancele los mensajes de red
TCP/IP entre el controlador de dispositivo y el Manager. Para hacerlo:

En el panel de control de los controladores de dispositivo, seleccione OPERATION MENU
(Menu Operacion). Seleccione el estado TCP/IP y luego haga clic en UNABLE.

Una vez que se ha cargado un dispositivo, usted no puede cambiar su modo de control. Usted
debe salir del controlador de dispositivo y reininiciarlo en el modo deseado.

Opcidn Descripcién

Real Mode Este modo aparece por defecto si no se especifican selectores de modo
especiales en la linea de comando que invoca al controlador de
dispositivo.

Simulation Utilice el selector /STMULATION en la linea de comando que invoca

Mode al controlador de dispositivo.

Manual Mode Utilice el selector /Com: 0 en la linea de comando que invoca al
controlador de dispositivo.

Standalone El modo autonomo le permite ingresar comandos especificos del

Mode administrador y ejecutarlos directamente al controlador sin

intervencién de otros componentes del sistema.

Si un controlador de dispositivo no puede abrir un puerto RS232 para comunicarse con su
dispositivo, muestra entonces el siguiente mensaje en la casilla Control Mode (Modo de
control):

Cannot Open Com:n

Este mensaje de error indica que el controlador de dispositivo no pudo abrir el puerto serial
en la computadora que funciona como administrador del puesto. Entre las posibles causas se
incluyen las siguientes:

Manual del usuario 9-5 OpenCIM
Controladores de dispositivo de OpenCIM



« El puerto esté siendo utilizado por otra aplicacion.
« EIl nimero de puerto es invalido.
« Uno de los parametros del puerto serial es invalido.
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Controlador de dispositivo de CNC

El controlador de dispositivo de CNC establece una interfaz entre el sistema OpenCIM y
diversos tipos de maquinas, como por ejemplo el torno o la fresadora.

Recibe mensajes de comando de CIM Manager, de robots adyacentes y de otros dispositivos
de CIM. En respuesta, ejecuta el programa script de CNC correspondiente que opera la
maquina. El controlador de dispositivo responde con mensajes de estado acerca de la
maquina de CNC a elementos de CIM que se han registrado para estos mensajes.

El controlador de dispositivo de CNC realiza las siguientes funciones:

Funcidn del controlador de dispositivo Al utilizar
Envia comandos a una maquina de CNC = el intérprete de script de
CNC.
Prueba y depura los programas de = el panel de control de
interpretacion de comandos CNC.
Envia mensajes de estado de CNC a = lared de OpenCIM.

otros elementos de CIM

Carga programas de codigo G- en una = una conexion RS232.
maquina de CNC

El controlador de dispositivo de CNC controla las maquinas conectadas de cualquiera de las
siguientes maneras:

« Una maquina conectada a una tarjeta interna de controlador de E/S en
la computadora que funciona como administrador del puesto.

« Una maquina conectada a un controlador de ACL.

Una tarjeta interna de E/S asigna 16 lineas de control de CNC a dos puertos de salida en la
computadora. También asigna 16 lineas de estado de CNC a dos puertos de entrada en la
computadora. Estas direcciones de puerto de E/S se almacenan en el archivo CNCVDL.INI.

Una maquina de CNC que recibe comandos a través de una interfaz RS232 se puede
conectar a un puerto serial en cualquier controlador de ACL. Usted puede escribir un
programa de ACL para controlar la maquina y activar este programa al enviar comandos al
controlador de dispositivo de ACL utilizando el lenguaje de script de CNC.

Como ejecutar el controlador de dispositivo de CNC
Esta seccion describe como ejecutar el controlador de dispositivo. Incluye las siguientes
secciones:
o COmo cargar el controlador de dispositivo de CNC.
« Ventana de estado del controlador de dispositivo de CNC.
o CAmo generar un archivo de registro de CNC.

Coémo cargar el controlador de dispositivo de CNC

Los controladores de dispositivo de CNC se cargan automaticamente a través del cargador de
DD: DDLoader.EXE. Este programa carga todos los controladores de dispositivo desde
lineas de comando que se encuentran en la seccion [Loading] (Carga) del archivo INI local.
Para iniciar manualmente un controlador de dispositivo de CNC desde Program Manager
(por ejemplo para ejecutar el panel de control de CNC por motivos de resolucion de
problemas), seleccione el icono de la maquina de CNC que corresponde.

Los siguientes ejemplos suponen que el controlador de dispositivo de CNC esta siendo
invocado desde la seccion [Loading] (Carga) del archivo de parametros CNCVD1.INI
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Por ejemplo, para ejecutar el controlador de dispositivo de CNC para la maquina de CNC
No. 23, utilice lo siguiente:

Load4=.\BIN\CNCDriver.EXE CNCVD1.INI 23 COM:3
Ventana de estado del controlador de dispositivo de CNC

La ventana Status (Estado) aparece cuando se esta ejecutando un controlador de dispositivo.
Muestra mensajes de estado y de error, informacion sobre depuracién y rendimiento, de las
siguientes fuentes:

Programas de script de CNC
Programas de ACL

Programas de Scorbase
Dispositivos de control de calidad
Programas de PLC

Como generar un archivo de registro de CNC

El archivo de registro de CNC facilita la depuracion y la resolucion de problemas. Captura
los resultados de cada operacion realizada por el controlador de dispositivo que se muestran
en la ventana Status (Estado). Esta informacién se escribe en un archivo denominado
CNC_DevicelID.PRT, endonde DevicelID es el nimero de ID de dispositivo de 3
digitos de la maquina de CNC (por ejemplo CNC_023.PRT).

17:21:48.72 PULSBIT( 0x500, 0x0, "00001000", 500 )
17:21:49.33 --- OPEN DOOR ---

17:21:49.44

17:21:49.44 --- DOOR IS OPENED ---

17:21:49.55 WAITBIT( 0x500, "00000010", 10000 )
17:21:49.66 --- Condition is true ---

17:21:56.52 PULSBIT( 0x500, 0x0, "00010000", 500 )
17:21:57.13 --- CLOSE DOOR ---

17:21:57.23

17:21:57.23 --- DOOR IS CLOSED ---

17:21:57.34 WAITBIT( 0x500, "00000100", 10000 )
17:21:57.45 --- Condition is true ---

Figura 9-3: Archivo de registro de CNC de muestra

La informacidn de registro incluye cada comando de script de CNC ejecutado, mensajes de
visualizacién, mensajes de red de OpenCIM recibidos y enviados y mensajes de error. Se
registran incluso los mensajes que se han desplazado fuera de la pantalla. Cada entrada en el
archivo de registro lleva una marca con la hora a la centésima de segundo (1/100) mas
cercana.

El archivo de registro se ubica en el mismo directorio que el archivo CNCVD1.INI después
de que se ha cerrado el controlador de dispositivo.

El archivo de registro se guarda como texto en formato ASCII. Usted puede utilizar
cualquier editor de texto para examinar e imprimir su contenido.

&~ Nota  El archivo de registro se sobreescribe cada vez que usted lo guarda. Si desea conservar
el contenido anterior, renombre primero el archivo CNC_DeviceID.PRT.
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Descarga de archivo de Codigo G

Un controlador de dispositivo de CNC descarga un archivo de Cadigo G a una maquina en
respuesta a un comando de CIM Manager (en preparacion para ejecutar un proceso de CNC).

El controlador de dispositivo utiliza uno de los siguientes mecanismos de descarga, segin
cudl especifique usted:

« Una utilidad de descarga que usted proporciona, a la que se llama
desde un archivo de procesamiento por lotes especificado
(recomendado).

« El descargador incorporado del controlador de dispositivo de CNC.

Esta seccion trata acerca de como utilizar un programa utilitario que usted proporciona para
descargar Codigo G. Este método generalmente es preferible en comparacion con el uso del
descargador interno del controlador de dispositivo, ya que un programa utilitario
proporcionado por el fabricante de la maquina de CNC puede aprovechar todas las
caracteristicas de una maquina (por ejemplo proporcionar correccion de errores durante la
descarga).

Los comandos que se requieren para invocar el descargador de una maquina se insertan en
un archivo de procesamiento por lotes en DOS. El Gltimo comando en este archivo de
procesamiento por lotes crea un archivo Flag que indica que la descarga estad completa. El
controlador de dispositivo de CNC borra automéaticamente este archivo Flag cada vez que
invoca el archivo de procesamiento por lotes.

Para crear este archivo de procesamiento por lotes e indicar al controlador de dispositivo que
lo use, haga lo siguiente:

(1] 1. Cree un archivo de procesamiento por lotes denominado CNC L.BAT,
2 que llame al descargador de programas utilitarios como se muestra en
© el siguiente ejemplo:
Procedimiento DLOADG.EXE %1 %2
Como crear ECHO Task Loaded > <%project
un programa directory%>\WS3\TASK.CNC
utilitario 2. Cuando el controlador de dispositivo de CNC Ilama a este archivo de
para procesamiento por lotes, especifica los dos parametros siguientes
de,sc_argar (que aparecen en la primera linea del archivo de procesamiento por
Cddigo G lotes anterior):

= El archivo de Codigo G a descargar (que incluye la ruta de
acceso completa de DOS).

= Laregion de la memoria dentro de la memoria RAM del
dispositivo de CNC que almacena este programa de Cdédigo G.
3. Defina las siguientes entradas de parametros en la seccion
[CNCDriverDefinitions] del archivo INI para este
controlador de dispositivo de CNC:

Loader = <%project
directory%$>\WS3\CNC L.BAT
TaskLoadedMark = <%project

directory%>\WS3\TASK.CNC

Cuando se definen estos parametros, ellos indican al controlador de
dispositivo que utilice el programa utilitario de descarga especificado
en lugar de su descargador interno.
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Panel de control de CNC

El panel de control de CNC es una caracteristica del controlador de dispositivo de CNC que

le permite realizar las siguientes funciones:

« Ejecutar programas de CNC en forma interactiva.

« Controlar operaciones de CNC al definir bits en el panel de salida.
o Leer el estado de la maquina de CNC al examinar sus bits en el panel

de entrada.

p

©8% CNC Device Driver - CNC43
File Operation Help

@ 2 @

-~

[F=3Hcl ™)

Control Mode
Simulation Mode

Status
Done

Task History

INITC i

CNC Task Parameter

CIM Messages

--- Start new session ---
ABORT()

SkiE all the actions ---

Available Tasks

OPERATED
TASKLOAD
INITC

Message was Sent

C:\Users\Public\Documents\Intelite172.16.12.178 |

Figura 9-4: Panel de control del controlador de

dispositivo de CNC

Esta seccion incluye las siguientes partes:
« Ejecucion de programas de CNC en forma interactiva
« Panel de entrada/salida de la computadora
 Panel de salida
« Panel de entrada
« Listado de historial de programa
o COmo cerrar el panel de control
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Ejecucion de programas de CNC en forma interactiva

El panel de control de CNC le permite ejecutar programas de CNC creados con el intérprete
de script de CNC y ver los resultados.

Para ejecutar un programa de interpretacion de comandos utilizando el panel de control, haga

lo siguiente:
(1] 1. Determine el/los pardmetro/s, en caso de existir, que se deben pasar
2] al programa. Escriba el/los valor/es en la casilla denominada CNC
3] o Command Parameters (Pardmetros de comando de CNC) (por
Procedimiento ejemplo 500 para una demora de 500 milisegundos)
Egggt‘gm gg un 2. Utilice el mouse para desplazarse por el listado de comandos de
interpretacion de CNC para encontra_r un programa. Haga doble clic en el nombre de
comandos un programa para ejecutar ese programa.

Si la maquina de CNC esta conectada a la tarjeta de E/S en la computadora, usted puede
observar los efectos de un programa al observar los indicadores de linea en los paneles de
entrada y de salida (PC-Inputs y PC-Outputs) de la computadora en el panel de control.
Ademas, los mensajes de estado y las instrucciones que genera el programa aparecen en la
ventana Status (Estado).

Panel de entrada/salida de la computadora

Para ver el panel de Entrada/Salida de la computadora, seleccione la opcion Operation |
Input/Output (Operacion | Entrada/Salida) en el menu principal.

Panel de salida

El panel de salida le permite observar y definir el estado (On u Off) de las 16 lineas de
control de CNC. Las lineas de control pueden estar fisicamente conectadas a funciones de
CNC especificas. Como alternativa, la maquina de CNC se puede configurar para activar
determinado programa de Cédigo G asociado con una linea de control. Verifique la
documentacion de su maquina de CNC para obtener informacién detallada acerca del uso de
cada linea de control.

El panel de salida de la computadora le permite definir lineas de control de CNC en Ony en
Off al hacer clic sobre los bits en el puerto de salida que corresponda. La disposicion del
panel refleja la manera en que las lineas de control estan relacionadas con bits en dos puertos
de salida de computadora designados. Al utilizar el mouse para hacer clic sobre los bits en el
panel, usted puede:

o Cambiar el estado de una linea de control.

« Pulsar una linea de control al hacer clic en su bit, esperar el intervalo
deseado y volver a hacer clic sobre el bit para regresarla a su estado
original.

Panel de entrada

El panel de entrada le permite observar el estado (On u Off) de las 16 lineas de estado de
CNC. Las lineas de estado pueden estar fisicamente conectadas a componentes de CNC
especificos. Como alternativa, la maquina de CNC puede utilizar un programa de Codigo G
para definir el estado de una linea de estado. Verifique la documentacion de su maquina de
CNC para obtener informacion detallada acerca del significado de cada linea de estado. La
disposicidon del panel refleja la manera en que las lineas de estado estan relacionadas con bits
en dos puertos de entrada de computadora designados.

El panel de entrada de la computadora muestra el estado de las lineas de estado de CNC. No
se puede usar para cambiar el valor de una linea de estado. Solamente la maquina de CNC
puede cambiar el valor de una linea de estado.
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Listado de historial de programa

Usted puede ver un listado de los programas que se ejecutaron al hacer clic en la casilla de
listado desplegable denominada Task History (Historial de tareas).

Como cerrar el panel de control

Es una buena idea cerrar el panel de control para evitar que otras personas lo manipulen
mientras la maquina de CNC esté activa. Utilice uno de los siguientes métodos estandar de
Windows para cerrar una ventana:

1. Haga doble clic en la barra de control en el boton X de la ventana del
panel de control.

2. Haga clic en la barra de control y seleccione Close (Cerrar).
3. Presione [Alt + F4] mientras esta en la ventana del panel de control.

& Usted deberia cerrar siempre el panel de control si va a dejar el sistema de
iAdvertencial CIM solo, sin gtencic')n. De Iq contraric_), alguien podria provocar un dgﬁo

en caso de activar una maquina (por ejemplo una maquina de CNC) sin
darse cuenta al realizar alguna seleccion en el panel de control (por
ejemplo al hacer clic en el panel de salida o al seleccionar una tarea que
haga arrancar la maquina).
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Controladores de dispositivo robodtico

El controlador de dispositivo robético transmite mensajes entre la red de OpenCIM vy los
dispositivos conectados a un controlador robético, como por ejemplo:

« Un robot de Intelitek.

 Un destornillador automatico.

« Un escaner de cddigo de barras.
« Una mesa de coordenadas X-Y.
o Un ASRS-36.

o Un ASRS-36U.

El controlador de dispositivo recibe mensajes de comando de CIM Manager y de las
maquinas de CNC adyacentes (s6lo para ACL). En respuesta, ejecuta el programa robético
gue corresponde. El controlador de dispositivo robético se comunica con el controlador
utilizando un puerto RS232 en la computadora que funciona como administrador del puesto.

El controlador de dispositivo robético realiza las siguientes funciones:
« Activa programas roboticos.

« Recibe mensajes de estado de programas robdticos y los transmite a
una entidad de CIM.

« Le permite operar en forma interactiva robots y dispositivos
periféricos conectados a un controlador robético.

« Le permite probar y depurar programas robéticos al enviar comandos
desde el panel de control.

o Emula a un robot en el modo de simulacion.

El comando robdtico primario es ejecutar un conjunto de programas de recoger y colocar
(pick-and-place) que indican a un robot que mueva una pieza de una ubicacion a otra en un
puesto. Los programas robdticos de ACL o Scorbase también pueden indicar a un robot que
realice otras tareas, como operaciones de montaje, o bien pueden controlar dispositivos
periféricos como por ejemplo la mesa giratoria.

Interfaz del usuario de los controladores de dispositivo robdético
La interfaz del usuario de los controladores de dispositivo robético le permite realizar las
siguientes funciones:
« Simular un robot.
« Emitir comandos robdticos en forma interactiva.

« Depurar programas de recoger y colocar al ejecutarlos en forma
interactiva.

« Probar un robot y sus posiciones y programas al emitir una serie de
comandos de recoger y colocar guardados en archivo.

« Crear un archivo de comandos de recoger y colocar
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Operacion del robot

Los controladores de dispositivo de ACL y de Scorbase incluyen diferentes interfaces para
operar el robot, cada una de las cuales se describe en las siguientes secciones.

« Controlador de dispositivo de Scorbase.
« Controlador de dispositivo de ACL.

Controlador de dispositivo de Scorbase

Debido a que el controlador de dispositivo de Scorbase es parte del software Scorbase, usted
puede utilizar la funcionalidad del software Scorbase para operar el robot. Se muestra la
ventana del controlador de dispositivo de Scorbase (para OpenCIM), de la siguiente manera:

% | Open CIM Device Driver - USBC41

e =]
/
Operation Mode Cltd Meszages
|Simulati0n j - Start new
{+ Automatic
" Manual
Tazk Higtom

% Complete from Pick and Place File

Meszage was zent

Figura 9-5: Controlador de dispositivo de Scorbase (para OpenCIM)

Usted puede seleccionar uno de los siguientes modos: modo en linea (online mode), modo de
simulacion (simulation mode) (automatico o manual) y modo auténomo (standalone mode).

Para obtener mas informacién, consulte Modos de control para el controlador de dispositivo
robdtico en la seccién que sigue.

Cémo volver a cargar el Ultimo proyecto al inicio

Cuando usted carga el controlador de dispositivo de Scorbase por primera vez, lleve a cabo

el siguiente procedimiento, que le permite volver a cargar el Gltimo proyecto la proxima vez
gue active el controlador de dispositivo de Scorbase.

Para volver a cargar el ultimo proyecto al inicio:
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4. Desde su menu de inicio de Windows, haga clic en el icono Loader
(Cargador) en su puesto de trabajo ¥ "= #*51 Se myestra la ventana
CIM DDLoader.

=[\IM DDLoader =&z

File

® O @

Simulation | Load

SCORBASE - 31 O
VIEWFLEX - 39 O

Heady l VY

Figura 9-6: CIM DDLoader

5. Asegurese de que la columna Load (Carga) esté seleccionada ! para el
controlador de dispositivo de Scorbase y haga clic en el icono Load
Selected Drivers (Cargar controladores de dispositivo seleccionados)

® . Se muestra la ventana del controlador de dispositivo de Scorbase.

il Edit Run
R

SCORBASE

[ [Insert [ offline | y

Figura 9-7: Ventana principal del controlador de dispositivo de Scorbase

6. En el menu File (Archivo), seleccione Open Project (Abrir proyecto). Se

muestra la ventana Load Project (Cargar proyecto).
7. Seleccione el proyecto requerido de acuerdo con su configuracion de

puesto de trabajo de OpenCIM y haga clic en OK (Aceptar). El proyecto

se muestra en la ventana principal.
En el menu Options (Opciones), seleccione Reload Last Project at Startup (Volver a
cargar el ultimo proyecto al inicio). La siguiente oportunidad en que usted acceda al
controlador de dispositivo de Scorbase, se mostrara automaticamente este proyecto.
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Controlador de dispositivo de ACL

Usted puede utilizar el controlador de dispositivo de ACL a modo de terminal limitado, para
enviar comandos a un controlador. Los comandos que usted escribe en el campo Send to
Controller (Enviar al controlador) se envian a través del puerto serial de la computadora
cuando usted presiona Enter (Ingresar). Las respuestas del controlador se muestran en la
ventana de estado del controlador de dispositivo. Esta capacidad es util para probar y depurar
programas de ACL individuales. Se muestra la ventana del controlador de dispositivo de
ACL, de la siguiente manera:

A2 AC| Dewice Driver - ACL11 [ | =[]
File  Miew Operation Help
m & %

Control Mode Open CIM Meszages

| Sirmulation Mode - Start ne ) ---
Send Ta Contraller

Tazk History

% Complete from PP File

Meszage waz Sent

Coalsers\PublichDocumentsiInteliteky( 172,16,12,178

Figura 9-8: Controlador de dispositivo de ACL

Modos de control para el controlador de dispositivo robético

El controlador de dispositivo robético, al igual que todos los demas controladores de
dispositivo, puede transmitir mensajes reales o bien puede generar mensajes simulados. En el
modo real, el controlador de dispositivo transmite mensajes entre el sistema OpenCIM y un
controlador robético. En uno de los modos de simulacion, el controlador de dispositivo
robético se puede utilizar para emular un robot o bien probar un robot.

El siguiente listado muestra los mensajes que pueden aparecer en la casilla Control Mode
(Modo de control) en el panel de control. En cada modo, el controlador de dispositivo trata
los mensajes de comando de la misma manera ya sea que se originen a partir de CIM
Manager o de selecciones que usted realiza en el panel de control del controlador de
dispositivo.

Los ejemplos de activacion muestran lineas de comando del archivo INI del cargador que se
utilizan para iniciar el controlador de dispositivo en el modo designado. Los selectores de las
lineas de comando en negrita resaltan el selector especifico que se utiliza para invocar ese
modo.
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Opcidn

Descripcién

Real Mode
(Online)

Real Mode
Connected OK
Cannot Open Com:n

Simulation Mode
(Automatic)

Simulation Mode
(Manual)

Standalone Mode

A\

jAdvertencia!

Modo normal de operacion. El controlador de dispositivo transmite mensajes de
comando al controlador robético desde CIM Manager, maquinas de CNC, etc. A su
vez, transmite mensajes de estado desde el controlador a la red de OpenCIM.

Linea de comando para ACL: ACLDriver.EXE ACLVD3.INI 31 /COM:1

Linea de comando para Scorbase: /0O /I=ACLVD1.INI /N=11
/CIMDD ONLINE

El controlador de dispositivo robdtico muestra que ha recibido el primer mensaje del
controlador robdtico en el puerto serial.

El controlador de dispositivo robético no pudo abrir el puerto serial en la
computadora que funciona como administrador del puesto.

El controlador de dispositivo robdtico recibe comandos como siempre pero emula a
un robot y a un lector de cddigo de barras al generar mensajes de estado
automaticamente.

En este modo, el controlador de dispositivo no se comunica realmente con el
controlador robético, sino solamente con CIM Manager (y otros dispositivos que le
envian comandos).

Linea de comando para ACL: ACLDriver.EXE ACLVD3.INI 31 /COM:1
/SIMULATION

Linea de comando para Scorbase:/I=ACLVD1.INI /N=11
/CIMDD SIMUL AUTO

El controlador de dispositivo robético recibe comandos como siempre pero
solamente genera mensajes de estado cuando usted hace doble clic en una linea de la
casilla Task History (Historial de tareas).

En este modo, el controlador de dispositivo no se comunica realmente con el
controlador robético, sino solamente con CIM Manager (y otros dispositivos que le
envian comandos).

Linea de comando para ACL: ACLDriver.EXE ACLVD3.INI 31 /COM:0

El modo auténomo le permite ingresar comandos especificos del administrador y
gjecutarlos directamente al controlador sin intervencion de otros componentes del
sistema.

Los controladores de dispositivo de ACL y de Scorbase permiten controlar el
robot desde OpenCIM Manager y la computadora del puesto simultaneamente.
Esto es util para realizar procedimientos de desarrollo y prueba de los
programas robéticos. Sin embargo, puede ser peligroso cuando se opera el
sistema de CIM en modo online (en linea). Por lo tanto, usted siempre deberia
cerrar el panel de control para evitar que otras personas lo manipulen cuando el
robot est& encendido. De lo contrario, alguien podria provocar un dafio en caso
de activar el robot sin darse cuenta al realizar alguna seleccién en la ventana
del controlador de dispositivo robético (por ejemplo, al hacer clic en el boton
Play From PP/File [Reproducir desde PP/Archivo]).
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Listado de historial de tareas

La casilla Task History (Historial de tareas) muestra varios de los ultimos comandos
enviados al controlador. Usted puede desplazar el fondo para ver comandos que se han
desplazado fuera de la pantalla.

Como probar los comandos de recoger y colocar

Los botones de recoger y colocar en la barra de control le permiten enviar comandos al robot
para mover piezas en el puesto. (Estas opciones estan disponibles en el modo autdnomo
solamente, cuando se utiliza el controlador de dispositivo de Scorbase).

En la siguiente tabla se incluye una breve descripcion de cada uno de estos botones de
recoger y colocar:

Opcidn Descripcién

Enter P/P Command  Le permite enviar manualmente un comando de recoger y
colocar al robot en lugar de que CIM Manager envie el
- comando. Al seleccionar este boton aparece el cuadro de didlogo
Run 'Pick-and-Place’ (Ejecutar 'recoger y colocar’). Este cuadro
de dialogo solicita los siguientes seis parametros:

Part ID: nimero de la pieza/plantilla que se debe mover
(plantilla = 0).

Source ID: (ID de origen). ID de dispositivo de la ubicacién
de origen donde el robot debe recoger la pieza/plantilla.
Junto al campo Source ID (ID de origen) hay un listado
desplegable que le permite seleccionar el ID de origen
por nombre y no por indice.

Source Index: nimero de compartimento en caso de que la
ubicacion de origen esté dividida en celdas. A la derecha
del campo Source Index (indice de origen) hay otro
campo que muestra el nimero del compartimento.

Target ID: ID de dispositivo de la ubicacion de destino
donde el robot debe colocar la pieza/plantilla. Junto al
campo Target ID (ID de destino) hay un listado
desplegable que le permite seleccionar el ID de destino
por nombre y no por indice.

Target Index: nimero de compartimento en caso de que la
ubicacion de destino esté dividida en celdas. A la
derecha del campo Target Index (indice de destino) hay
otro campo que muestra el namero del compartimento.

Note: se puede utilizar para enviar instrucciones especiales a
programas de montaje o programas desarrollados por el
usuario.
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Opcidn

Descripcién

Play from P/P File
m

% Complete from
P/P File

Save P/P Cmds

=

Close P/P File

é\b/\ Nota

Los nombres y el rango que aparecen en el cuadro de dialogo
Pick-and-Place (Recoger y colocar) se toman del archivo INI
que utiliza este controlador de dispositivo.

RUN "PICK AND PLACE" )
PartID 0 |TEMPLATE ]
Source ID 22 v
Source Index | 2 I 1-2
TargetID 44 ,CNV1 LJ
Target Index | 3 | 1-3
MNote 0

Figura 9-9: Cuadro de didlogo Ejecutar ‘recoger y colocar'

Comienza a ejecutar una serie de comandos de recoger y colocar
guardados en un archivo de texto especial designado para este
robot, ACL_xxx.PNP. La parte que dice xxx es el ID de
dispositivo de este robot (que se encuentra en la barra de titulo
en el panel de control). Estos comandos se envian uno por vez.

Este archivo se puede utilizar para probar minuciosamente la
capacidad de un robot de recoger y entregar piezas de cada
dispositivo en un puesto. Los comandos recoger y colocar que
involucran a todos los dispositivos se pueden guardar en el
archivo recoger y colocar. Ejecutar este archivo le permitira
observar si el robot pudo acceder a cada dispositivo de manera
apropiada.

Esta vista se activa cuando usted selecciona el boton Play
(Reproducir). Muestra qué porcentaje del archivo recoger y
colocar ya se ha ejecutado.

Guarda un archivo de texto recoger y colocar que incluye todos
los comandos de recoger y colocar que se encuentran en el
cuadro Task History (Historial de tareas). Este archivo se guarda
en el directorio de trabajo actual con el nombre ACL_xxx.PNP.

Termina la reproduccion de un archivo recoger y colocar.
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Controladores de dispositivo de control de calidad

Un controlador de dispositivo de control de calidad establece una interfaz entre la red
OpenCIM y un dispositivo de control de calidad como por ejemplo el escaner de medicién
laser ROBOTVISIONpro.

Un controlador de dispositivo se comunica con un dispositivo de control de calidad al
utilizar una conexion RS232.

CAMARA

Seiol de Yideo
@ \ MONITOR DE VIDED
A CIM Manager
A
LAN
Puerto de Comunicaciones RS232
MONITOR DE LA
R COMPUTADORA
Ny
Q
S -
B TECLADO
Computadora Administrador del Puesto Compsintan Catiminior =S

Para el Sistema de Vision

Figura 9-10: Un controlador de dispositivo de control de calidad transmitiendo mensajes hacia y
desde un dispositivo de control de calidad.

El controlador de dispositivo de control de calidad recibe un mensaje de comando de CIM
Manager en donde se especifica qué tipo de prueba de control de calidad se debe efectuar.
Entonces lleva a cabo los siguientes pasos:

1. Activa la prueba especificada en el dispositivo de control de calidad (por
ejemplo un comando de escaner para un sistema ROBOTVISIONpro).
2. Recibe el resultado de la prueba desde el dispositivo.
3. Compara el resultado con un rango de valores aceptables que se especifica
en el mensaje de comando.
4. Envia un mensaje de estado aprobado/desaprobado a CIM Manager.
Si el resultado es “desaprobado”, CIM Manager haré lo siguiente:
e Desechara la pieza defectuosa como se especifica en el proceso ONFAIL en la tabla de
definicion de pieza.
e Volvera a producir la pieza en forma automatica.
Cada prueba de control de calidad se define como un proceso independiente en el modulo
Machine Definition (Definicion de méaquina). El tipo de prueba y el rango aceptable de

resultados de la prueba se pueden especificar en el campo Parameters (Parametros) en la
tabla Part Definition (Definicion de pieza).

Si el dispositivo de control de calidad est4 conectado a un controlador de ACL (por ejemplo
un lector de codigo de barras), entonces se deberia especificar el nombre del programa de
ACL que activa este dispositivo en el campo Program (Programa) de la tabla Machine
Process (Proceso de maquina) en el médulo Machine Definition.
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Consejos

Se puede utilizar un robot como dispositivo de control de calidad. Usted puede escribir
programas de ACL especiales que lleven a cabo pruebas de control de calidad, como por
ejemplo las siguientes:

« Hacer que un robot intente colocar una pieza en un molde. Si la pieza es
demasiado grande, usted puede detectar la colision. Si la pieza es demasiado
pequefia, usted puede detectar el juego cuando el robot intente mover la pieza
después de haberla colocado en el molde.

o Usted puede medir las dimensiones de una pieza al leer la amplitud de la pinza del
robot cuando sostiene la pieza.

La siguiente tabla muestra cobmo configurar parametros de prueba para cada tipo de
controlador de dispositivo de control de calidad:

Dispositivo de Tipo de prueba Rango aceptable de valores
control de calidad
Camara El sistema escanea una pieza  La cantidad de objetos que el
ROBOTVISIONpro en busca de un objeto (o mas  sistema ROBOTVISIONpro
de uno) definido como deberia encontrar. Si los valores
Pattern ID (ID de patron) en  minimos y maximos son iguales,
el software el sistema debe encontrar esta

ROBOTVISIONpro. (por cantidad exacta para que la pieza
ejemplo, ¢hay tres tornillos apruebe la prueba.
colocados?)

Escaner de medicion  Verifica el didmetro de un Los valores minimos y maximos
laser cilindro. Tipo de prueba =1. representan la tolerancia respecto
del didmetro deseado.

Existe una version personalizada del controlador de dispositivo de control de calidad para
cada uno de los dispositivos de control de calidad que se indican arriba. Dado que estos tres
controladores de dispositivo son esencialmente similares, salvo por el formato de mensaje
interno que utilizan para comunicarse con el dispositivo de control de calidad, esta seccion
trata sobre la operacion de los tres. En esta seccidn, estos controladores de dispositivo son
intercambiables y nos referiremos a ellos simplemente como “controlador de dispositivo de
control de calidad”. Todos los controladores de dispositivo de control de calidad “se ven”
iguales para CIM Manager, es decir, éste envia el mismo tipo de mensaje de comando a cada
tipo de controlador y recibe el mismo tipo de mensaje de aprobado/desaprobado de cada uno
de ellos.

Un controlador de dispositivo de control de calidad realiza las siguientes funciones:
« Activa una prueba en un dispositivo de control de calidad.

« Recibe mensajes de estado de un dispositivo de control de calidad y
los envia a CIM Manager.

« Le permite probar y depurar un dispositivo de control de calidad al
enviar comandos desde el panel de control.

« Emula a un dispositivo de control de calidad en el modo de
simulacion.
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Panel de control de calidad
El panel de control de calidad es una caracteristica del controlador de dispositivo de control
de calidad. Le permite realizar las siguientes funciones:
« Determinar el modo de control en que se ejecuta el controlador de
dispositivo.
« Simular los resultados de la prueba de un dispositivo de control de calidad.
« Monitorear los resultados de la prueba en tiempo real.

« Probar el dispositivo de control de calidad al emitir manualmente mensajes
de comando al dispositivo y observar los resultados.

L | 51 Device Driver - LSh43 == EE

File View Operation Help
! %
Cantrol Mode CIM Meszages

M anual Mode - Start new seszion -

QC Test Reguest

Lo ’7
High ’7

Type

Fail |T 5

Result

Meszage waz zent

ChUsers\Public\Documentsintelr 172161217 |Ready

Figura 9-11: Panel de control para un controlador de
dispositivo de control de calidad

Modos de control para los controladores de dispositivo de control de
calidad

Un controlador de dispositivo de control de calidad, al igual que todos los demas
controladores de dispositivo, puede transmitir mensajes reales o bien puede generar mensajes
simulados. En el modo real, el controlador de dispositivo transmite mensajes entre el sistema
OpenCIM vy el dispositivo de control de calidad. En uno de los modos de simulacion, el
controlador de dispositivo de control de calidad se puede utilizar para emular un dispositivo
de control de calidad o para probar un dispositivo. Si desea obtener mas informacion,
consulte Opciones de carga de los controladores de dispositivo.

La tabla a continuacion muestra los mensajes que pueden aparecer en la casilla Control
Mode (Modo de control) en el panel de control. En cada modo, el controlador de dispositivo
trata los mensajes de comando de la misma manera ya sea que se originen a partir de CIM
Manager o de selecciones que usted realiza en el panel de control del controlador de
dispositivo.

Los ejemplos de activacion muestran lineas de comando del archivo INI del cargador que se
utilizan para iniciar el controlador de dispositivo en el modo designado. Los selectores de las
lineas de comando en negrita resaltan el selector especifico que se utiliza para invocar ese
modo.
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Opcidn

Descripcién

Real Mode

Real Mode:
Connected OK

Cannot Open
Com:n

Simulation
Mode

Manual Mode

Standalone
Mode

Modo normal de operacién. El controlador de dispositivo transmite los
mensajes de comando desde CIM Manager hasta el dispositivo de control
de calidad. A su vez, transmite mensajes de aprobado/desaprobado del
dispositivo a la red de OpenCIM.

Activacién: LSMDriver.EXE LSMVD1.INI 13 /COM:2

El controlador de dispositivo de control de calidad muestra que ha
recibido el primer mensaje del dispositivo de control de calidad en el
puerto serial.

El controlador de dispositivo de control de calidad no pudo abrir el puerto
serial en la computadora que funciona como administrador del puesto.

El controlador de dispositivo de control de calidad recibe comandos como
siempre pero emula un dispositivo de control de calidad al generar
automaticamente mensajes de estado aprobado/desaprobado basados en el
valor en el campo Fail % (% de falla).

En este modo, el controlador de dispositivo no se comunica realmente
con el dispositivo de control de calidad, sino solamente con CIM
Manager.

Activacion: LSMDriver .EXE LSMVD1.INI 13 /COM:2
/SIMULATION

El controlador de dispositivo de control de calidad recibe comandos como
siempre pero solamente genera mensajes de estado aprobado/desaprobado
cuando usted hace clic en el boton Success (Exito) o Fail (Falla).

En este modo, el controlador de dispositivo no se comunica realmente
con el dispositivo de control de calidad, sino solamente con CIM
Manager.

Activacion: LsMDriver .EXE LSMVD1.INI 13 /COM:0
El modo auténomo le permite ingresar comandos especificos del

administrador y ejecutarlos directamente al controlador sin intervencién
de otros componentes del sistema.
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Como controlar un dispositivo de control de calidad desde el panel de
control

Los botones en el panel de control le permiten enviar comandos al dispositivo de control de
calidad y mensajes de estado a CIM Manager. Estos botones se describen a continuacion.

Opcion Descripcién

Activa una prueba en el dispositivo de control de calidad. Este boton

funciona solamente en modo real. Es Util para probar las comunicaciones
con el dispositivo de control de calidad. La respuesta del dispositivo
aparece en la ventana de estado del controlador de dispositivo.

Este botdn vuelve a enviar el Gltimo mensaje de comando de CIM
Manager como se muestra en los campos Low, High, y Type que se
describen abajo. Si todavia no se ha recibido un mensaje de comando, los
valores por defecto son los siguientes:

Type =1, High=0, Low=0

Genera un mensaje de estado a CIM Manager en el que indica que una

pieza ha aprobado su prueba de control de calidad. Se utiliza en modo
manual.

Genera un mensaje de estado a CIM Manager en el que indica que una

pieza no ha aprobado su prueba de control de calidad. Se utiliza en modo
manual.

Los siguientes campos en el panel de control muestran los parametros asociados con el
Gltimo comando que se envi6 al dispositivo de control de calidad. Estos valores se utilizan
cuando usted selecciona el botdn Check (Verificar) (que se describe arriba) para enviar
manualmente un comando al dispositivo.

Opcidn Descripcién

Low El valor de prueba minimo aceptable.

High El valor de prueba méximo aceptable.

Type Un numero de ID que especifica qué tipo de pruebas de control de

calidad deberia realizar el dispositivo.

El campo Fail % (% de falla) le permite controlar cémo responde el controlador de
dispositivo cuando opera en modo de simulacion:

Opcién Descripcién

Fail % Se utiliza s6lo en modo de simulacién. Determina al azar con qué
frecuencia el resultado de la prueba simulada sera Exito o Falla (0%
= siempre exitosa, 100% = siempre falla). Los resultados
aprobado/desaprobado se generan al azar.

El porcentaje de falla por defecto se lee a partir del pardmetro
SimulationFailPercent en el archivo INI del controlador de
dispositivo. Cambiar este valor en el panel de control afecta la
sesion actual pero no guarda el nuevo valor en el archivo INI.
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Configuraciones del dispositivo de control de calidad

Cada controlador de dispositivo de control de calidad utiliza un conjunto duplicado de
configuraciones de parametro del archivo INI como se muestra en la siguiente figura (Figura
9-12). Estas configuraciones se relacionan con:

« Formato de un archivo de registro de control de calidad.
« Ejecutar el controlador de dispositivo en modo de simulacidn.
« Configuraciones del puerto de comunicacién RS232

« Aparicion en pantalla del panel de control del controlador de
dispositivo.

Cuando usted desea simular la operacién de un dispositivo de control de calidad, el
controlador de dispositivo de control de calidad proporciona resultados de prueba simulados
a CIM Manager, en los que se indica si una pieza aprob6 o desaprob6 una prueba de control
de calidad. El parametro SimulationFailPercent le permite definir el porcentaje de
falla por defecto que utiliza un controlador de dispositivo de control de calidad cuando se
ejecuta en modo de simulacion.

Las siguientes secciones tratan acerca de las configuraciones especificas para cada tipo de
controlador de dispositivo de control de calidad.

Configuraciones de ROBOTVISIONpro

El controlador de dispositivo de ROBOTVISIONpro funciona mejor con el software
ROBOTVISIONpro v2.3 o posterior. Utilice el parametro Snap = Yes paraindicar la
version 2.3 posterior.

Usted puede utilizar el pardmetro Frame para especificar el area de encuadre en el campo
de vision de la camara donde el sistema ROBOTVISIONpro deberia escanear en busca de
objetos.

Cuando usted entrena a ROBOTVISIONpro para reconocer un objeto nuevo, el software
ROBOTVISIONpro asigna un ID de patrén Gnico. Utilice este nimero como tipo de prueba
cuando configure el campo Parameter (Parametro) en la tabla Part Definition (Definicion de
pieza).

Configuraciones del escaner de medicion laser

Un escaner de medicién laser es un dispositivo de control de calidad directo que solamente
realiza un tipo de prueba. Utilice un tipo de prueba 1 para este dispositivo cuando ingrese
valores en el campo Parameter (Parametro) en la tabla Machine Process (Proceso de
maquina) o en la tabla Part Definition (Definicion de pieza).

[General]
CimSetupPath=C:\OPENCIM\SETUP\SETUP.CIM

[LSMDriverDefinitions]
QCReport = Yes
QCReportTemplateFile =
QCReportFileName =
QCReportFileMarker =
QCReportFileDeleteOnStart =
SimulationFailPercent = 20
BaudRate=9600

Parity=None

DataBits=8

StopBits=1

XonXoff=No
MainWindowBkgndColors=40,150, 100
MainWindowTextColors=100,50,200

Figura 9-12: Configuraciones del archivo INI de muestra para un escaner de
medicion laser

VC2_ QC.INI
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Controlador de dispositivo de ViewFlex

El controlador de dispositivo de ViewFlex establece una interfaz entre la red de OpenCIM y
el sistema de vision por computadora como dispositivo de control de calidad.

Cada prueba de control de calidad se define como un proceso independiente en el médulo
Machine Definition (Definicién de maguina). La prueba de control de calidad consta de tres
partes:

« File: es el archivo de Script (.bas) que contiene el programa (funcién)
gue debe ejecutarse.

« Program: es la funcion del archivo que devuelve los resultados del
proceso de control de calidad a OpenCIM Manager como Pass/Fail
(Aprobado/Desaprobado) o Error.

« Fail %: hace una simulacion de los resultados de la prueba (sé6lo en el
modo de simulacién) determinando Pass/Fail
(Aprobado/Desaprobado) segun el porcentaje de falla predefinido.

« El controlador de dispositivo de ViewFlex realiza las siguientes
funciones:

« Activa una prueba en el sistema de vision por computadora.

« Recibe mensajes de estado del sistema de vision por computadora y
los envia a OpenCIM Manager. (Mensajes de OpenCIM en
ViewFlex.)

« Le permite probar y depurar el sistema de vision por computadora al
enviar comandos desde el cuadro de dialogo Windows.

« Emula el sistema de vision por computadora en el modo de
simulacion.
Ajustes
Se pueden realizar ajustes en los archivos ViewFlex.ini. Cada uno de ellos se describe abajo.

Interfaz de usuario

5:'—7" ViewFlex Device Driver - IDO =nl (3]
File View Operation

Operation Mode QC Result-
il Ready

Open CIM Messages
|->From Manager <-To Manage

< Start>

<—Send DEVICEISREADY to manager
<—Send DEVICEISREADY to manager

TCP{IP (1721612178  ScriptName |

Figura 9-13: Panel de control de ViewFlex
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Modos de control

Los siguientes son los modos de control que puede ejecutar el controlador de dispositivo de
ViewFlex:

En linea (Real): permite que el controlador de dispositivo de ViewFlex espere los
siguientes comandos de OpenCIM Manager: Snap (Instantanea), Load Script

(Cargar script), Execute Program Script (Ejecutar script de programa) y Send
results (Enviar resultados).

Manual: le permite probar el controlador de dispositivo de ViewFlex al emitir

manualmente los comandos Pass/Fail (Aprobado/Desaprobado) y observar los
resultados.

Los siguientes botones estan disponibles solamente en el modo manual, luego de que CIM
Manager haya realizado una solicitud:

Opcidn Descripcién

il Enviar Aprobado.
m Enviar Desaprobado.

« Simulation (Simulacién): le permite simular los resultados de la
prueba al determinar Aprobado/Desaprobado seguln el porcentaje de
falla predefinido en CIM Manager.

« Debug (Depuracidn): le permite inspeccionar cada paso del script
que ejecuta el controlador de dispositivo de ViewFlex, al simular qué
sucederia en el modo real.

Los siguientes botones estan disponibles solamente en el modo Debug (Depuracion):

Opcidn Descripcién

g Abrir archivo: carga el script.

I Ejecutar script: ejecuta el script seleccionado.
\= Paso a paso: ejecuta cada linea de comando del script en forma
— individual.

Script a modo de muestra

Un modelo es el patrén que usted esta buscando y la imagen desde la cual se extrae. El
siguiente script es un ejemplo para probar los modelos Aprobado/Desaprobado. EI programa
intenta encontrar el objeto "x™ (X.mod). Si lo encuentra, se envia Desaprobado
(QCR="Fail"). Si no encuentra el objeto, el programa intenta encontrar el objeto "v"

(V.mod). Si lo encuentra, se envia Aprobado (QCR="Pass”). Si no encuentra ninguno, envia
Error (QCR="Error™).

Attribute VB Name = "Modulel"

Function QCR() As String

Dim NumberFound As Integer

Snapl 1$=Insptr.ImgGetCur

Insptr.ImgSetCurrent Snapl 15, R Def$, ALL BANDS

I IMAGELl6S$ = Insptr.ImgConvertType (TO_ 8U)

Insptr.ImgSetCurrent I IMAGE16S5, R Def$, ALL BANDS

B V BLOB1$ = Insptr.BlobLoad("O:\ER14PRO_ ASSEMBLY\WS3\Viewflex\V CHECK.bst")
Insptr.BlobSetCur B_V BLOB1S
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Insptr.BlobCount
NumberFound=Insptr.BlobCount

Debug.Print NumberFound
If NumberFound=1 Then

QCR="Pass"
Else
QCR="Fail"
End If

Insptr.CloseAll

End Function
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Controlador de dispositivo de ULS

El controlador de dispositivo de ULS opera el grabador laser ULS. De la misma manera en
que el controlador de dispositivo de CNC controla todas las operaciones de una maquina de
CNC, el controlador de dispositivo de ULS controla todas las operaciones del grabador laser.

El controlador de dispositivo de ULS se comunica con el grabador l&ser a través de vinculos
paralelos y de tipo RS232. Utiliza la conexion paralela para descargar el programa de
grabado apropiado (archivo CorelDraw o Freehand) al dispositivo. La conexion serial RS232
se utiliza para establecer comunicaciones entre la méquina laser y el controlador de
dispositivo de ULS de modo que se puedan seleccionar programas de la memoria de la
maquina laser y se puedan transmitir mensajes hasta y desde el controlador de dispositivo.

Cuando se debe colocar una pieza en la mesa laser, CIM Manager envia un mensaje al
dispositivo para descender al nivel mas bajo y luego subir hasta el nivel de carga. EI robot
siempre recoge y coloca una pieza en el mismo nivel.

& jAdvertencia!

No coloque objetos en el gabinete frontal de la maquina laser. Cuando la mesa desciende a
su nivel mas bajo, podria chocar con los objetos que se pueden haber colocado alli.

Descarga de archivos de impresion

El laser tiene dos conectores en la parte posterior: un conector de 9 pines desde el
controlador de dispositivo y un puerto LPT para conectarse con la computadora desde la cual
se descargan los archivos CorelDraw o Freehand.

El laser tiene dos métodos de almacenamiento de archivos: el método de un archivo guarda
solamente un archivo en la memoria, y cuando se descarga un nuevo archivo éste reemplaza
el anterior. Cuando se guardan multiples archivos en la memoria del laser, cada archivo
recibe un nimero secuencial segln el orden de descarga.

& jAdvertencia!

Trabajar con maltiples archivos en el modo en linea podria provocar que se activara el
archivo incorrecto.

En el modo de un archivo, el archivo fileload.bat permite que CIM Manager descargue
automaticamente el archivo especifico que se requiere para el proceso y luego active otros
archivos tal como lo ordene CIM Manager.
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Interfaz de usuario
La interfaz del grabador laser le permite realizar las siguientes funciones:

« Descargar un archivo a la maquina laser.

« Seleccionar un archivo para grabarlo.

« Borrar todos los programas de grabado de la maquina laser.
« Mostrar las propiedades del puerto de comunicacion.

« Crear un archivo de registro de todos los mensajes enviados durante
una sesion.

« Especificar el estado TCP/IP entre CIM Manager y el controlador de
dispositivo.

Laser Engraver Device Driver - CNC53 o & |
File View Operation Help
P
Operation Mode- i ~ Open CIM Messages
—— _ ->From Manager <-To Manager
v :
“Start Session™

Device Driver

| Ready

ULS-Universal Laser System

|

| Ready

| 172.16.12.178 | C:\Users\Public\D ocuments’Intelitek \OPENCIM\Project:| COM 2

Figura 9-14: Controlador de dispositivo de ULS (Modo en linea)

El controlador de dispositivo se puede encontrar en alguno de estos tres estados: Ready
(Listo) (amarillo), Disabled (Desactivado) (rojo), Working (Trabajando) (verde).
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Definicién del punto cero

Cuando usted activa el controlador de dispositivo de ULS, se le recuerda definir el punto
cero del eje Z de la maquina.

ULS Device Driver @

@ Move the Laser surface to focus.
This will set the Z axis in the ULS to zero.
When ready press OK.

En este punto, la distancia focal del laser siempre deberia ser de 2 pulgadas. Esto garantiza
que el laser esté enfocado y genera maxima eficiencia.

Para definir el punto cero en forma manual, haga lo siguiente:

1.

2.
3.

Presione el botdn Z desde el mend principal en la maquina o el menu de
vista de archivo.

Seleccione la opcién Focal Length (Distancia focal).

Coloque el medidor en la mesa (si siempre se utiliza una plantilla, coloque
el medidor en la plantilla).

A jAdvertencia! Para evitar el impacto, asegurese de no elevar la mesa con el medidor
directamente debajo de la montura del lente.

1.

Eleve la mesa cuidadosamente hasta la posicién en que la parte biselada
superior del medidor esté colocada firme contra el costado de la montura
del lente focal.

Continte elevando la mesa hasta el punto en que el medidor se incline
hacia afuera.

Baje suavemente la mesa hasta el punto exacto en donde el medidor se
endereza, es decir, esta alineado con el costado de la montura del lente.
Este es el punto cero del grabador laser y la posicion de carga/descarga del
robot.

Seleccione la opcidn Set Focal Length (Definir distancia focal) y confirme
para definir el punto cero.

Una vez que haya definido el punto cero, haga clic en OK (Aceptar) en el
controlador de dispositivo de ULS para mostrar la ventana del controlador
de dispositivo de grabador l&ser, como se muestra en Interfaz de usuario.
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Modos de control

Al igual que todos los controladores de dispositivo, el controlador de dispositivo de ULS
puede operar en modo real, de simulacion y manual. También puede operar en modo
auténomo.

Opcidn Descripcion

Real Mode Modo normal de operacion. El controlador de dispositivo transmite
mensajes de comando de CIM Manager al grabador l&ser. A su vez,
transmite mensajes de estado de inicio/finalizacion/fin del dispositivo a
CIM Manager.

Laser Engraver Device Driver - CNC53 (=) @
File View Operation Help
?

Operation Mode Open CIM Messages
->From Manager <-To Manager

onLine R4
.

Device Driver

Reacdy

ULS-Universal Laser System

1721612178 | C:\Users\Public\DocumentsIntelitek, OPENCIM\Projects\ CIM-08-A-DEMOVWSEY, | COM 2

Figura 9-15: Controlador de dispositivo de grabador laser - Modo en
linea

En la definicién de pieza de CIM Manager, el usuario especifica el nombre
del programa de grabado como ““filename” (nombre de archivo) y el eje Z
como “parameter” (parametro). Durante la operacién se muestra el eje Z
actual.
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Simulation
Mode

Manual Mode

El controlador de dispositivo emula el modo real al comunicarse con CIM
Manager. El grabador laser esta desactivado en este modo.

Laser Engraver Device Driver - CNC53
File View Operation Help

w ?
Operation Mode
=

Device Driver

Ready

ULS-Universal Laser System

RUH IW sTop

172.16.12.178 | CA\Users\PubliciDocumentshinteliteki OPENCIMY Projects\ CIM-08-A-DEMOYWSEY

E=1 Eol =)
Open CIM Messages
->From Manager <-To Manager

COomM2

Figura 9-16: Controlador de dispositivo de grabador laser - Modo de

simulacién

En este modo, el usuario debe confirmar (haciendo clic en Do [Hacer])
cada comando que se recibe de CIM Manager (que se muestra en el campo

Action [Accion].

Laser Engraver Device Driver - CNC53
File View Operation Help

G ?
Operation Mode
=

Device Driver

Ready

ULS-Manual Mode

Action

o]

172.16.12.178 | C\Users'\PubliciDocuments'Intelitek\ OPENCIM\Projects, CIM-08-A-DEMOVWSEY, | COM 2

[E=1 Eom >
Open CIM Messages
->From Manager <-To Manager

Figura 9-17: Controlador de dispositivo de grabador laser - Modo

manual
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Standalone En este modo, el usuario tiene el control directo de la maquina l&ser sin
Mode interferencia alguna de CIM Manager. Por lo tanto, es responsabilidad del
usuario verificar que el laser funcione.

Laser Engraver Device Driver - CNC53 oo
File View Operation Help

< ?
Operation Mode Open CIM Messages

SRR ->From Manager <-To Manager
and Alone v
**Start Session™

Device Driver

Ready

ULS-Universal Laser System

172.16.12.178 | C:\Users\PubliciDocuments'Intelitek\ OPENCIM\Projects\ CIM-08-A-DEMOYWSEY, | COM 2

Figura 9-18: Controlador de dispositivo de grabador laser - Modo
auténomo

STOP . . .
El botdn se puede presionar en cualquier etapa de la operacion.
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Controlador de dispositivo de RFID

El controlador de dispositivo de RFID se comunica con el lector de RFID y con CIM
Manager.

El controlador de dispositivo de RFID se conecta con el lector de RFID a través de un cable
RS232. En el caso de las computadoras que no tienen un puerto RS232, se puede utilizar un
adaptador de USB a RS232.

Para utilizar el lector de RFID con OpenCIM, se deben asignar IDs de plantilla a las
etiquetas de RFID utilizando el controlador de dispositivo de RFID. Para obtener mas
informacidn, consulte el apartado Cémo asignar un ID de plantilla a una etiqueta de RFID,
en la pagina 7-27.

Interfaz de usuario

Se accede a la interfaz del controlador de dispositivo de RFID a través de la ventana CIM
DDLoader, como se describe en el siguiente procedimiento.

™ RFID Device Driver - RFID51 =] = [
Settings  Help
Cpen CIM Messages RFID device log
TrmllEiE 11:26:41 <Real Mode>
Real - 171:26:47 <— Driver is ready
172161233 COMS5 3600, Mone,8, One

Figura 9-19: Controlador de dispositivo de RFID

Para acceder a la interfaz de usuario del controlador de dispositivo de RFID:

1. Seleccione el icono Loader (Cargador) del puesto de trabajo donde esta
instalado el controlador de dispositivo de RFID. Aparece la ventana CIM
DDLoader, como se muestra en Figura 9-2: Cargador de controladores de
dispositivo (DD) .

2. Para operar el controlador de dispositivo en modo real, marque la columna
Load (Cargar) del RFIDDRIVER. Luego haga clic en el icono Load

Selected Drivers © (Cargar controladores de dispositivo seleccionados)
para cargar el software del controlador de dispositivo de RFID. Los
diversos modos de operacion se describen en la siguiente seccion.
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Modos de control

Al igual que todos los controladores de dispositivo, el controlador de dispositivo de RFID
puede operar en modo real, de simulacion y manual. También puede operar en modo

auténomo.
Real Mode

Simulation
Mode

Modo normal de operacion. Este es el modo por defecto del controlador de
dispositivo. El controlador de dispositivo transmite mensajes de comando de
CIM Manager al lector de RFID. A su vez, transmite un mensaje de resultado
de control de calidad a CIM Manager.

™ RFID Device Driver - RFIDS1 o] @ s
Settings  Help
Open CIM Messages RFID device log
S i 11:26:41 <Real Made>

Real | | 11:26:41 <— Driveris ready

172161233 COMS,9600,None,8,0ne

Figura 9-20: Controlador de dispositivo de RFID (Modo real)
Para operar el controlador de dispositivo de RFID en el modo real:

« Enellistado desplegable Control Mode (Modo de control),
seleccione la opcidn Real. Se muestra un mensaje <Real Mode>
(Modo real) en el area OpenCIM Messages (Mensajes de Open
CIM).

El controlador de dispositivo emula el modo real al comunicarse con CIM
Manager. La comunicacion con el lector de RFID esta desactivada en este
modo.

™ RFID Device Driver - RFIDS1 o] @ s
Settings  Help
Open CIM Messages RFID device log
e 11:26:41 <Real Mode>
" - 11:26:41 <— Driver is ready
ooy T 11:33:35 <Simulation Mode>
11:33:35 <— Driveris ready
Failure Rate in %
172161233 COMS,9600,MNene,8,One

Figura 9-21: Controlador de dispositivo de RFID (Modo de simulacion)
Para operar el controlador de dispositivo de RFID en el modo de simulacién:
1. Enellistado desplegable Control Mode (Modo de control),
seleccione la opcion Simulation (Simulacién).
El area RFID Operation (Operacién de RFID) se actualiza con el
porcentaje de tasa de falla que se define en la utilidad Machine
Definition (Definicién de maquina). Por ejemplo, 50 indica una tasa
de falla del 50%.
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Manual En este modo, el controlador de dispositivo recibe comandos de CIM
Mode Manager pero solamente genera mensajes de estado Aprobado/Desaprobado
cuando usted hace clic en el boton Pass (Aprobado) o Fail (Desaprobado).

™ RFID Device Driver - RFID51 =l @ =

Settings  Help

Open CIM Messages RFID device log
s 132456 <Real Mode>
W ) | | 13:24:56 <— Driveris ready
snua 13:25:05 <Manual Mode>
13:25:05 <— Driver is ready

172161233 COMS,9600,None,8,0ne

Figura 9-22: Controlador de dispositivo de RFID (Modo manual)
Para operar el controlador de dispositivo de RFID en el modo manual:

1. Enellistado desplegable Control Mode (Modo de control),
seleccione la opcién Manual.

2. Seleccione Pass (Aprobado) para indicar que la pieza ha aprobado la
prueba de RFID, o bien Fail (Desaprobado) para indicar que la pieza
ha fallado su prueba de RFID.

Standalone  En este modo, el usuario tiene el control directo del dispositivo de lector de
Mode RFID sin interferencia alguna de CIM Manager. Por lo tanto, es
responsabilidad del usuario verificar que el lector de RFID funcione.

™ RFID Device Driver - RFID51 =l @ =

Settings  Help

Open CIM Messages RFID device log

Control Mode 11:26:41 <Real Made>
11:26:41 <— Driver is ready
Elapisloge ) [11:33:35 <Simulation Mode>
11:33:35 <— Driver is ready
11:33:50 <5tandalone Mode>

172161233 COMS,9600,None,8,0ne

Figura 9-23: Controlador de dispositivo de RFID (Modo auténomo)
Para operar el controlador de dispositivo de RFID en el modo auténomo:

1. Enellistado desplegable Control Mode (Modo de control),
seleccione la opcién Standalone (Auténomo).
2. Pase una etiqueta de RFID frente al lector de RFID. El lector hara un

pitido y se agregaré una entrada para la etiqueta de RFID al registro
de dispositivo de RFID en el controlador de dispositivo de RFID.
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Controlador de dispositivo de PLC

El controlador de dispositivo de PLC transmite mensajes entre la red de OpenCIM vy el
controlador I4gico programable que controla la operacién de la cinta transportadora. Estos
mensajes corresponden al movimiento de los palets en la cinta transportadora.

El controlador de dispositivo se ejecuta en una computadora que funciona como
administrador de PLC, a la que generalmente se designa como puesto de trabajo 99. Esta
computadora esta conectada al PLC a través de un vinculo RS232.

El controlador de dispositivo de PLC:

« Recibe un mensaje de comando e indica a un programa de control de
PLC que ejecute la funcion que corresponde.

« Recibe mensajes de estado de los programas de control de PLC y los
transmite a su vez a la red de OpenCIM.

 Le permite probar y depurar programas de control de PLC al enviar
comandos desde el panel de control.

« Emula los palets desplazandose por una cinta transportadora en el
modo de simulacién.

El PLC transmite continuamente el estado de los palets en la cinta transportadora a medida
gue éstos se mueven a través de los puestos. Este flujo de mensajes de estado permite que
usted vea una representacion en tiempo real de la cinta transportadora en el médulo Graphic
Tracking o en el panel de control del controlador de dispositivo de PLC.

Usted puede reorganizar en forma manual los palets en la cinta transportadora mientras el
sistema de CIM se esta ejecutando. Sin embargo, si usted cambia manualmente la carga util
de un palet, en Ultima instancia se generara un error dado que la carga (til en la base de datos
de CIM Manager ya no correspondera.

El PLC opera en un entorno exigente en tiempo real. Este realiza un seguimiento del estado y
del destino de cada palet en la cinta transportadora sin requerir una comunicacion constante
con CIM Manager. Cada vez que un palet llega a un puesto, el PLC funciona en forma
auténoma para detener el palet, identificarlo, decidir si se necesita ese palet en ese puesto y,
en caso de ser asi, alertar a CIM Manager. Esta secuencia de eventos es continua y se
multiplica por la cantidad de puestos en el sistema de CIM.

Para brindar el mejor tiempo de respuesta posible, el PLC funciona en forma independiente
de CIM Manager. Cuando CIM Manager necesita un palet en un puesto, envia un mensaje de
comando al PLC. CIM Manager entonces espera que el PLC le informe que el palet ha
Ilegado. EI PLC retiene el palet en el puesto hasta que CIM Manager envia un comando de
liberacion.

CIM Manager no realiza un seguimiento del flujo continuo de palets a medida que éstos se
desplazan por la cinta transportadora. Al igual que con otros dispositivos, CIM Manager
especifica qué desea, pero no se involucra en los detalles de como llevar a cabo la solicitud.
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Mensajes de PLC

El controlador de dispositivo de PLC recibe los siguientes mensajes de comando de CIM
Manager y los envia al PLC. Estos comandos corresponden a los botones del panel de
control del PLC.

Comandos

al

controlador Descripcion

de

dispositivo

de PLC

GetFree Ordena al PLC detener el proximo palet vacio en el puesto
especificado. Se lo utiliza cuando es necesario recoger una pieza
(o una plantilla vacia) en este puesto (incluyendo el puesto de
ASRS).

Release CIM Manager permite que un palet necesario continGe en la cinta
transportadora si el puesto esta ocupado cuando llega el palet.
Liberar el palet evita un congestionamiento en la cinta
transportadora. Esto puede ocurrir si el robot que carga/descarga
los palets esta ocupado o si no se puede descargar un palet porque
los buferes estan llenos. El destino del palet no se modifica.
Pallet Carrying Template - (Palet que lleva plantilla). Si el
destino del palet es este puesto, entonces se lo detendra la préxima
Vez que pase por este puesto.

Empty Pallet - (Palet vacio). Si el destino del palet es igual a 99,
entonces se detendra al proximo palet vacio que llegue a este
puesto.

Deliver Ordena al PLC detener el palet especificado en el puesto
especificado. CIM Manager emite este comando para asignar un
destino a un palet en el momento en que se lo carga con una
plantilla (es decir, cada palet que lleva una plantilla deberia tener
un destino).

Free Libera un palet que fue descargado en este puesto. Lo marca como

disponible (es decir, destino = 99). Este comando es similar al
comando Release (Liberar), excepto que el destino del palet se
cambia a 99 para indicar que el palet esta vacio y disponible.

El controlador de dispositivo de PLC transmite los siguientes mensajes de estado del PLC a
CIM Manager:

A pallet carrying a template for this station has arrived (Ha llegado un palet que
lleva una plantilla para este puesto).

An empty pallet has stopped to pick up a template (Un palet vacio se ha detenido
para recoger una plantilla).

Si el médulo Graphic Tracking se esta ejecutando, es posible generar un mensaje Pass (Pasa)
cada vez que un palet pasa por un puesto donde no se lo necesita. Estos mensajes mantienen
actualizada la vista de la cinta transportadora en tiempo real. Sin embargo, si la frecuencia de
estos mensajes disminuye la velocidad del sistema, usted puede mejorar el rendimiento al
desactivarlos.
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El siguiente modelo de situacion demuestra el papel que desempefia el controlador de
dispositivo de PLC en la transmision de mensajes de comando y de estado entre CIM
Manager y el PLC. Esta situacion supone que se recoge una pieza del puesto de ASRS 1y se
la lleva al puesto 2 de produccién

Mensaje

(Mensajes de comando en
negrita)

(Mensajes de estado en
cursiva)

Descripcion

GetFree
Stop an empty pallet at
station 1

CIM Manager envia un comando al PLC para detener
el préximo palet vacio que llega al puesto
especificado.

Empty pallet has arrived at
station 1

El PLC responde con un mensaje de estado cuando
ha llegado un palet vacio.

Deliver
Stop loaded pallet at station 2

Después de que el robot de ASRS carga una plantilla
de pieza en el palet, CIM Manager envia un comando
al PLC en el que especifica que el PLC deberia
detener este palet en el puesto 2. EI PLC libera el
palet del puesto de ASRS 1.

Loaded pallet has arrived at
station 2

El PLC envia un mensaje de estado a CIM Manager
cuando el palet llega al puesto.

Free
Allow empty pallet to leave
station 2

Una vez que un robot retira la plantilla del palet, CIM
Manager envia un comando al PLC para liberar este
palet vacio. Este palet vacio ahora se marca como
disponible (es decir, destino = 99). EI mismo circula
por la cinta transportadora hasta que CIM Manager
envia al PLC una solicitud de un palet vacio (regresa
al paso 1).
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Panel de control de PLC
El panel de control de PLC es una caracteristica del controlador de dispositivo de PLC. Le
permite realizar las siguientes funciones:

Controlar la ubicacién y el destino de cada palet en la cinta transportadora.

Probar el PLC y la cinta transportadora al emitir manualmente mensajes de comando al PLC.
Simular el movimiento de los palets en la cinta transportadora.

Determinar el modo de control en que se ejecuta el controlador de dispositivo.

=EE=

AL PLC Device Driver - PLC44
File  Wiew Operation Help
f e g
| sMULATION MODE |
Pallet Station Status Last Station -
PHOOO S#0093 Pss 1
PHOO02 SH#0093 Pss 1
PHOO03 S#0093 Pss 1
PHOO04 5#0093 Pss 1
PHO00S 5#0093 Pss 2
PHOO0E S#0093 Pss 2|z
PHOO07 5#0093 Pss 2
PHOO0S 5#0033 Pss 2
PHO003 SH#0093 A2
PHOOTO 5#0093 MNAA
PHOOT1 5#0093 MNAA
PHOO12 5#0093 MAA
PHOO13 SH#0093 MAA
PHOOT4 S#0093 A2
PHOOS 5#0093 AR
PHOOE 5#0093 MR
PHOOT? S#0093 M4
PHOO1E SH#0093 MAA
FHOOS S#0033 MNAA
PHO020 SH#0093 A2 &
Station =
R
Message was Sent
For Help, press F1

Messages

- Start new session -

- Init OLMT Pallet's Table —
- PLC Drriver Initialization -
Device Driver in Fast Debug Made
PASS S#3 PHE

PASS 5H#2 P4

PASS SH3PHT

PASS 5H#2 PH3

PA5S SH3PHE

PASS SH#2 PH2

PA5S SHIPHS

PASS SH2 Pit1

PA5S 5#1 PHE

PASS S#3 PHY

PA5S S#1 PHT

PASS 5#3 PH3

PA5S S#1 PHE

PASS 5#3 PH2

PA5S S#1 PHS

PASS SHIPHT

PA5S S#2 PHE

PASS S#1 PHY

PASS S#2 PH7

PASS S#1 PH3

PASS S#2 PHE

PASS S#1 PH2

Cilsers\Public\Documentsiintelit

Figura 9-24: Panel de control de PLC
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Pantalla Pallet Status (Estado de palets)

La pantalla de estado de palets muestra el estado, la ubicacion y el puesto de destino para
cada palet en la cinta transportadora. Esta pantalla se actualiza cada vez que el PLC detiene
un palet y lo identifica en un puesto.

Un caodigo de 99 indica que hay un palet vacio que esta disponible para ser utilizado, es
decir, no tiene destino asignado. El estado de un palet (que se indica en la comuna Status
[Estado]) puede ser alguno de los siguientes:

Estado de
palets

Descripcion

Run

Arr
(Arrive)

Stp
(Stop)

Rls
(Release)

Pss
(Pass)

Esta es la condicion por defecto de todos los palets cuando se inicia el
sistema de CIM. Este estado contintia en efecto hasta tanto un palet pase
su primer puesto y se reciba un mensaje de actualizacion del PLC. Si el
estado Run (Ejecutar) de un palet nunca cambia, esto indica que ese palet
actualmente no esté presente en la cinta transportadora.

El estado Run (Ejecutar) también se puede asignar como resultado de un
comando Free (Liberar). El palet conserva este estado solamente hasta
que llegue al préximo puesto, momento en el cual su estado cambia a
Pass (Pasa) o Arrive (Llegado).

Un palet con un estado Run (Ejecutar) tiene un destino de 99, es decir, no
se le ha asignado un destino.

Se asigna a un palet vacio que se retiene en un puesto a la espera de que
se lo cargue. El palet se detiene en el puesto como resultado de un
comando GetFree.

Indica que un palet cargado ha arribado a destino.

Ha llegado un palet necesario para este puesto, pero el puesto esta
demasiado ocupado para encargarse del palet. Generalmente esto ocurre
como resultado de un robot ocupado o cuando todos los buaferes del
puesto estan completos.

En lugar de detener el trafico en la cinta transportadora, el palet continla
en la cinta transportadora. Si el palet lleva una plantilla para este puesto,

se lo detendré la proxima vez que pase. Si el palet esta vacio, se detendra
el siguiente palet en su lugar.

El estado Release (Liberar) cambia a Pass (Pasa) o Arrive (Llegado)
cuando el palet llega al préximo puesto.

Indica que el palet acaba de pasar por un puesto que no era su destino.
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Cdémo controlar los palets desde el panel de control

Los botones en la parte inferior del panel de control le permiten enviar comandos para
controlar el movimiento de los palets en la cinta transportadora. Los botones que se
describen a continuacion corresponden a los comandos que CIM Manager envia al
controlador de dispositivo de PLC.

Antes de utilizar estos botones, usted primero debe seleccionar un puesto. A fin de
seleccionar un puesto para las operaciones que se muestran a continuacion, utilice el cuadro
de listado de los nimeros de puesto que se encuentra en el borde derecho del panel de
control.

Opcién Descripcién

Deliver Detiene el palet especificado cuando llega al puesto especificado.
Seleccione el palet deseado al hacer clic en la linea con el ID de palet
correcta. Luego seleccione un puesto antes de utilizar este botén.

GetFree Detiene el proximo palet vacio que Ilega al puesto especificado.
Seleccione el puesto deseado antes de utilizar este boton.

Free Permite que un palet que se descargo en este puesto continue en la cinta
transportadora y lo marca como disponible (es decir, asigna un destino al
palet igual a 99). Seleccione el puesto deseado antes de utilizar este
boton.

Release Baja el piston en el puesto especificado para permitir que un palet que
esta pasando por este puesto continte moviéndose por la cinta
transportadora. Usted también puede usar este botdn para permitir que un
palet necesario pase si el puesto esta ocupado en ese momento.
Seleccione el puesto deseado antes de utilizar este boton.

NO se recomienda seleccionar en forma manual las opciones GetFree o Deliver mientras el
sistema de CIM se esté ejecutando en modo real. Si lo hace, CIM Manager recibird un
mensaje de estado inesperado en el que se indica la llegada de un palet que no llegd
realmente. CIM Manager intentara recuperarse de esta situacion al emitir un comando Free
(Liberar) para este palet.

Casilla de comandos de palets

Usted puede utilizar el panel de control de PLC a modo de terminal limitado, para enviar
comandos a un controlador. Los comandos que usted escriba en Pallet Comand Box (Casilla
de comandos de palets) se envian a través del puerto serial de la computadora cuando usted
presiona [Enter] (Ingresar). Las respuestas del PLC se muestran en la ventana de estado del
controlador de dispositivo.

Esta capacidad, que solamente programadores de PLC deberian utilizar, es Gtil para probar y
depurar los programas de control de PLC.
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Simulacién de una cinta transportadora

Cuando usted desea ejecutar una simulacion del sistema de CIM, el controlador de
dispositivo de PLC puede simular la operacion de los palets moviéndose por la cinta
transportadora (cuando se ejecuta en modo de simulacion o modo manual). Usted puede
definir los siguientes parametros en el archivo INI que corresponda para poder personalizar
la simulacién de la cinta transportadora:
« Lacantidad de palets que se desplazan por la cinta transportadora
(SimulationStations)
« La cantidad de puestos y el orden de los puestos alrededor de la cinta
transportadora (SimulationPallets)

« Ladistancia entre los puestos (SimulationPosPerStation)

« Ladireccion en la que se mueve la cinta transportadora
(SimulationDirection)
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10

Web Viewer

La aplicacion Web Viewer le permite acceder en forma remota a una celda de CIM Manager
especifica y realizar un seguimiento del ciclo de produccion de la celda de CIM desde
diversas pestafias de vistas. Esto incluye la representacion gréfica de las operaciones que se
estan llevando a cabo, las acciones que se realizan en los dispositivos del sistema a medida
gue ocurren en el ciclo de produccidn, informacién acerca de las ubicaciones de
almacenamiento, entre otras.

Este capitulo describe cémo instalar la aplicacion Web Viewer cliente y acceder a la misma.
Incluye lo siguiente:
« Instalacion de la aplicacion Web Viewer cliente, describe como
instalar la aplicacion Web Viewer cliente.
» Acceso a la aplicacién Web Viewer, describe cémo activar la
aplicacion Web Viewer.
« Ventana principal de Web Viewer, presenta los elementos de la
ventana principal de Web Viewer.

Ao Antes de acceder a la aplicacién Web Viewer, usted primero debe verificar que esté
instalado el 11S y que se haya configurado el DCOM (que se describe en el Capitulo 4,

Nota Instalacion). Usted entonces debe verificar que esté activado el modo Web Viewer (que se
describe en Modos de CIM, Capitulo 6, Operacion de CIM Manager).
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Instalacion de la aplicacion Web Viewer cliente

La aplicacion Web Viewer cliente se instala a través de Internet Explorer (version 5.0 y
superior). Si es necesario, usted puede guardar el archivo de instalacion en un directorio

determinado para futuras instalaciones.

Para instalar la aplicacion Web Viewer cliente:

A
1. Enel mend Start (Inicio), haga clic en el icono Le Internet Explorer.
Se abre la ventana principal de Internet Explorer.

2.

En el campo Address (Direccion), ingrese la IP o el nombre de host de la

computadora donde se encuentra la aplicacion CIM Manager desde donde
usted desea realizar la instalacion, como se indica en los siguientes

ejemplos:
L]

O BIEN

http://<hosthname>/webcimviewer/start.asp

http://<IP Address>/ webcimviewer/start.asp

Se muestra la pagina inicial de la aplicacién OpenCIM Web Viewer.

fé OpenCIM Web Viewer - Windows Internet Explorer

=T Ion T

@ \\_) - | 2 http//127.0.0.1/webcimviewer/start.asp

¢ it | @ OpenCIM Web Viewer

=

- |‘7‘ X ‘ | Live Search

ﬁ:ﬁ A e f'é'l 5 jPagev ;S;Tcnls'

intelitek»»

Best viewed using Intemet Explarer & and higher

apenCIM Wel Viewer

Download
Start

-

0 Internet | Protected Mode: On

%100% ~

Figura 10-1: Ventana de instalacion de la aplicacién Web Viewer
3. Haga clic en Download (Descargar). Se muestra la ventana File

Download (Descarga de archivo).

o)

Save Cancel

J {

J

File Download - Security Warning
Do you want to run or save this file?
. 1l Name: webviewerclient.exe
—_— Type: Application, 39.4MB
From: 127.00.1
Run ] l
w
& software. What's the risk?

While files from the Internet can be useful, this file type can potentially
harm your computer. If you do nottrustthe source, do notrun or save this

Figura 10-2: Ventana de descarga de la aplicacion Web Viewer
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4. Seleccione la opcidn requerida, de la siguiente manera:
e Seleccione Run (Ejecutar) para ejecutar este programa desde su ubicacién actual.

e Se muestra la ventana Web Viewer Client Setup (Configuracion de la aplicacion
Web Viewer cliente). Cuando la instalacion se ha completado, haga clic en Finish
(Finalizar).

O BIEN

e Seleccione Save (Guardar) para guardar este programa en un directorio
especificado para futuras instalaciones.

Después de haber instalado la aplicacion Web Viewer cliente, el paso siguiente es acceder a
la misma, como se describe en Acceso a la aplicacién Web Viewer.
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Acceso a la aplicacion Web Viewer
Antes de acceder a la aplicacion Web Viewer, asegurese de que la aplicacion CIM Manager
a la cual desea acceder esté abierta.
Para acceder a la aplicacion Web Viewer:

f
1. En el menu Start (Inicio), haga clic en el icono 3 Internet Explorer.
Se abre la ventana principal de Internet Exporer.

2. En el campo Address (Direccion), ingrese la IP o el nombre de host de la
computadora donde se encuentra la aplicacién CIM Manager a la que
desea acceder, como se indica en los siguientes ejemplos:

e http://<hostname>/webcimviewer/start.asp
O BIEN

e http://<IP Address>/webcimviewer/start.asp

Aparece la ventana inicial de la aplicacién OpenCIM Web Viewer, como se muestra en
Instalacion de la aplicacion Web Viewer cliente.

3. Haga clic en Start (Inicio). La aplicacion OpenCIM Web Viewer aparece
mostrando la pestafia Graphic Display (Representacién grafica), como se
muestra en Pestafia de representacién gréfica.

Ao Si la aplicacion CIM Manager de la computadora a la cual desea acceder esta
actualmente inactiva, se muestra un cuadro de didlogo de informacion, que le indica

Nota gue la aplicacion CIM Manager a la que intenta acceder esta cerrada.
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Ventana principal de Web Viewer

La ventana principal de Web Viewer incluye los siguientes elementos, cada uno de los cuales
se describe en las secciones siguientes:

« Pestafia Graphic Display (Representacion grafica), muestra una
representacion en 3D de la operacion que se esta llevando a cabo en
la celda de CIM.

« Pestaia View Scheduler (Ver planificador), muestra la
informacidn del planificador de la celda de CIM.

« Pestaia View Program (Ver programa), muestra el Plan-A (es
decir, la orden de trabajo de produccién) de la celda de CIM.

« Pestafia View Leaf (Ver hoja), muestra las actividades de
produccién en la celda de CIM.

» Pestafia View Order (Ver orden), muestra la orden de fabricacion
actual.

« Pestafia View Storage (Ver almacenamiento), muestra la ubicacion
actual de las piezas en la celda de CIM.

« Pestafia View Device (Ver dispositivo), muestra las acciones que
llevan a cabo los dispositivos del sistema.

« Pestafia View Pallet (Ver palet), muestra los palets en la celda de
CIMy el estado actual de cada palet.

o Barra de estado de Web Viewer, muestra informacién de la celda
de CIM, como por ejemplo estado actual, tiempo transcurrido,
etcétera.

« Pestaia View About (Ver acerca de Web Viewer), muestra un
dialogo con informacion sobre el software de Web CIM Viewer y el
software de CIM de la celda que se esta viendo actualmente.
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Pestafia Graphic Display (Representacion grafica)

_Té OpenCIM Web Viewer - Windows Internet Explorer =n EoRCX]

‘ e http://127,0.0.1/webcimviewer/index.aspl v

GraphicDisplay | View Scheduler | View Program |  View Leaf | Vieworder | Viewstorage | ViewbDevice | View Palet | About |

EEB 3o

=
5]

&

i

Current State | Time: 00:00 \ 'SETSPEED 11

Figura 10-3: Pestafia Representacion gréfica

La pestafia Graphic Display (Representacion gréfica) le permite ver la representacion gréfica
que aparece en ese momento en la aplicacion CIM Manager de la computadora a la cual usted
estd accediendo en ese momento. Para obtener mas informacion, consulte Representacion y
seguimiento graficos en el Capitulo 6, Operacion de CIM Manager.

Pestafia View Scheduler (Ver planificador)

& OpenCIM Web Viewer - Windows Internet Explorer [ol&@ =8
’E, http://127.0.0. 1A webcimviewerfindex.asp v|
Graphic Display l “Mew Scheduler I “dew Program I ‘ew Leaf I ‘Mew Order l ‘Mew Storage ' ‘few Device I ‘Mew Pallet Iﬁbwt l
E Planned: [v] Start [v] Finish [V Duration :
" . Intervalviin) 1~
Actual: Start [v] Finish [V| Duration
Aachine/Par| Planned Actual 0
Start Finish Duration | Start Finish buation |01 [2]3]4afs[e]7]s]afm]n]2]]a]ns]e]17]m

= COVERE | 00:11:56 [00:35:45 | 00:23:43

(] EXPER|00:11:56  |00:12:51 | 00:00:55 —

C1diGt [00:31:55  |00:32:05 | 00:00:10

C1wSN1 [00:3451  |00:35:45 | 00:00:54

Done

& Internet | Protected Mode: On H100% v

Figura 10-4: Pestafia Ver planificador

La pestafia View Scheduler (Ver planificador) le permite ver la informacion en curso del
planificador (planificada y real) de la aplicacion CIM Manager a la que usted esta
accediendo. Para obtener mas informacion, consulte la seccion CIM Scheduler en el Capitulo
6, Operacion de CIM Manager.
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Pestafia View Program (Ver programa)

I

& DpenCIM Web Wiewer - Windows Internet Explorer E\@
|g, hittp: /127000 LAwveb cirmvienerfindexasp - |
Graphiz Display | ‘dew Scheduler |\-‘Iew Fragram |'\u'|ew Leaf Aew Order “Aew Storage ew Dewice “Aew Pallet |ﬂbout |
Level Part Action Subpart Target Ihc| Parameters P1
1 TopBatch
2| ASSEMELE X PRODAT | MAKE ASSEMBLE X PRODAA 1 1,1.1.P.1.,00:00:00
3| ASSEMELE X PRODT.1| PLACE TEMFLATE ASRS14

4| A55EMBLE ¥ PRODA.T REMAME
5| &55EMBLE X PRODAT NEXT
6| ASSEMELE = PRODA.1 PRESS

BASE WITH HOLE SUP

BASE wITH HOLE SUP | HYDRAPRESST

7| ASSEMEBLE = PRODA.T End_dssembly | ASSEMBLE < PRODA.T JIGEY] ASSEMBLE #¥
8| &55EMBLE v PRODA.T ASSEMBLE = |CHECKA A BASEWITHHOI 1
9| &55EMBLE ¥ PRODA.T| BASE BASE WITH HOLE SUF  JIG=yS
10| ASSEMEBLE % PRODA.T| Assembily ASSEMBLE » PRODAT JIGHYT ASSEMBLE ¥
11| ASSEMBLE =¥ PRODA.T GET BASE WITH HOLE SUF  ASHS14
11 CHECK.A.1 Tadzzembly ASSEMBLE X% PROD/T JIG=YT ASSEMBLE X
12| CHECK.A.1 REMAME
13 CHECKA A FREE TEMPLATE ASRS
14| CHECK.AM 1 PLACE M SUP RACK1
15 CHECK.A.1 CHECK = #WSUP
16| CHECK.A.1 GET W SUP ASRS14
Done &0 Internet | Protected Mode: On 1003k -

Figura 10-5: Pestafia Ver programa

La pestafia View Program (Ver programa) le permite ver la orden de trabajo de produccion en
curso de la aplicacion CIM Manager a la que usted esta accediendo. Esto le permite realizar
un seguimiento del estado de produccion en curso de CIM Manager. Para obtener mas
informacidn, consulte la seccién Vista de programa en el Capitulo 6, Operacion de CIM
Manager.

Pestafia View Leaf (Ver hoja)

& OpenCIM Web Wiewer - Windows Internet Explorer (= [E ==
|B;, httpefF127.0.0 LAweb cirmviewerfindex.asp 'l
Graphic Display I slew Scheduler “wew Program ‘e Leat | Sdew Order “lew Storage tdaw Device tlaw Pallet Iﬂbout |
Sub Part of Part SR Status | PatlD  BarCode  |LeaflD L1 L2 L3
= SUPY PLACE TEMPLATEH®O40002 on CHWI[1] 7 40002 = SUP TEMPL
of 455EMBLE =% PROD /| -» CHECK = 5 SUP h24 RZ3
B&ASE "wITH HOLE SUP(1 | GET BASE "ITH HOLE SUP A5R514 2 20m0 BASE wITH HOLE 5 TEMPL
of 45SEMBLE #% PROD/| -» Azzembly ASSEMBLE * PROD A1 JIG 527 526
B i HOLE S0P s issembly ASSEMBLE X PROD/.1 JIG> 21 30010 BASE WITH HOLE 5| TEMPL
Done &0 Internet | Protected Mode: On 100 -
Figura 10-6: Pestafia Ver hoja
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La pestafia View Leaf (ver hoja) le permite ver la descripcion de las actividades de
produccion en curso en la celda de CIM de la aplicacion CIM Manager a la que usted esté
accediendo, en donde se describe la operacion que se esta llevando a cabo en cada articulo y
también la operacion gue seguird inmediatamente. Para obtener mas informacidn, consulte la
seccidn Vista de hoja en el Capitulo 6, Operacion de CIM Manager.

Pestafia View Order (Ver orden)

& OpenCIM Web Yiewer - Windaws Internet Explarer (o= ==
|.§, http:/f127.0.0. 1 /web cimviewer/index.asp v|
Graphic Display | “dew Scheduler “dew Program “ew Leaf ‘e Order “aw Starage “aw Device “dew Pallet Iﬁbout |
Mo Part Total Done Failz
1| EEEEEELE ' PRODAA 1 0
Dane & Internet | Protected Mode: On H100% -

Figura 10-7: Pestafia Ver orden

La pestafia View Order (Ver orden) le permite ver una copia de la orden de fabricacion de la
celda actual de la aplicacién CIM Manager a la que usted esta accediendo. Para obtener mas
informacidn, consulte la seccion Vista de pedido en el Capitulo 6, Operacién de CIM
Manager.

Pestafia View Storage (Ver almacenamiento)

€ OpenCIM Web Yiewer - Windows Internet Explarer [o][E ==
|§. http:/f127.0.0. e beirmviewerfindex.asp - |
i Graphic Display “ew Scheduler “wlew Program “ew Leaf “few Order “ew Storage “lew Device “dew Pallet Aot

Storage Index | Status Part Template Device D

F245RAS14 1|Empty EMPTY EMPTY n

ASR514 1 gty L&THE SUP TEMPLATE#020005 21

ASR514 2 Py LATHE SUP TEMPLATE#020006 21

ASRS14 3 iy LATHE SUP TEMPLATE#D20007 21

A5R514 4 gy LATHE SUP TEMPLATE#020005 N

ASR514 5 ay LATHE SUP TEMPLATE#020009 21

ASRS14 6 gty MILL SUP TEMPLATE#01000% 21

ASR514 7 Sy MILL SUP TEMPLATE#010006 N1

ASRS14 8 Py MILL SUP TEMPLATE#O10007 21

ASR514 9 mhy MILL SUP TEMPLATE®O1000S 21

A5RS514 10 =ty MILL SUP TEMPLATE#010009 N1

ASRS14 1 =Py W SUP TEMPLATE#D40002 21

ASR514 12| =ty o SUP TEMPLATE#040003 21

A5RS514 13 =y 0 SUP TEMPLATE#040004 N1

ASRS14 14 Py W SUP TEMPLATE#040005 21

ASR514 15 a2ty o SUP TEMPLATE#040006 21

ASRS514 16 =y BaLL GAME BASE TEMPLATE#050003 N

ASRS14 17 =ty BaLL GAME BASE TEMPLATE#050004 21

A5R514 18 =Sty Ball GAME BASE TEMPLATE#050005 N

ASR514 13 =y BaLL GAME BASE TEMPLATE#050006 21

ASRS14 N =ty BaLL GAME BASE TEMPLATE#D50007 21
Dane & Internet | Protected Mode: On H100%: -

Figura 10-8: Pestafia Ver almacenamiento

La pestafia View Storage (Ver almacenamiento) le permite ver un listado de cada ubicacion
de almacenamiento definida en el sistema de CIM. Para obtener mas informacion, consulte la
seccion Vista de almacenamiento en el Capitulo 6, Operacion de CIM Manager.
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Pestafia View Device (Ver dispositivo)

& OpenCIM Web Yiewer - Windows Internet Explorer [
|g, http/F127.0.0. Lwebcimviewerfindexasp
Graphic Display I “dew Scheduler I “Aew Program Aew Leaf e Onder “dew Storage I wew Dewice I “lew Pallet |
Device Statuz | Action Station Device 1D
72A5R514 WSO 11
ROBOT1E WS03 Kl
PMEUST WS02 21
ROBOT15 WS04 1
HYDRAST1 WSOE 61
HvDRAPRESS1 w5 06 261
ROBOT13 WS 05 51
ROBOTY WSOV 71
ROBOTS W508 2
ROR1 WSO 13
EXPERTMILLY WS03 33
PLT3000_1 5 04 43
LSREMGRY1 WS 05 53
WS WSOV Fis]
BELTC1 WSOV 7B
RTABEL1 WSO7 7
GLUET WS0g 85
Done 9 Internet | Protected Mode: On =

Figura 10-9: Pestafia Ver dispositivo

La pestafia View Device (Ver dispositivo) le permite ver un listado de cada robot y cada
maquina (incluidos los dispositivos de control de calidad), asi como también una descripcion
de la accion en curso que se esta realizando en la celda de CIM de la aplicacion CIM
Manager a la que usted esta accediendo. Para obtener mas informacién, consulte la seccion
Vista de dispositivo en el Capitulo 6, Operacién de CIM Manager.

Pestafia View Pallet (Ver palet)

& OpenCIM Web Viewer - Windows Internet Explarer [o = ===
|'g httpi/F127.0.0, 1webcimviewerfindex.asp - |
Graphic Display | “Wew Scheduler | “dew Program | “dew Leaf I “dew Order | “ew Storage | e Device | “dew Pallet |Pbout |
No |Stabis  [To St Part _ Product | Template _ Last 8t Sim, Place
1 Release 1 FREE TEMPLATE TEMPLATE#01001 3 11
2|Release 3 BOX BOX TEMPLATE#01000 3 10
3 Pass 2 BOX BOX TEMPLATE#01000 3 9
4| Release 2 BOX BOX TEMPLATE#01001 2 8
5| Pass 3 GET TEMPLATE TEMPLATE#01002 2z 7
6 Release 2 BOX BOX TEMPLATE#01000 1 3
7| Pass 999 1 2
8 Pass 999 1 1
9 Ready
10| Ready
11| Ready
12| Ready
13 Ready
14| Ready
15| Ready
16| Ready
Done &5 Internet | Protected Mode: On 1002 -

Figura 10-10: Pestafia Ver palet

La pestaiia View Pallet (Ver palet) le permite ver un listado de cada palet en la celda de CIM
y una descripcion de su estado en curso. Para obtener mas informacion, consulte la seccion
Vista de palet en el Capitulo 6, Operacion de CIM Manager.
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Barra de estado de Web Viewer

‘ | Current State

Time: 00:00:00 HEAL CREATEOB.JPATH 524 57

La barra de estado de la aplicacion Web Viewer consta de los siguientes elementos:

Opcion

Descripcion

Status:

I Current State

Muestra informacion acerca del estado de la aplicacion CIM
Manager a la que usted esté accediendo, como sigue:

o Manager is Open: (La aplicacion CIM Manager esta
abierta) Se muestra apenas se abre CIM Manager.

o Manager is Closed: (La aplicacion CIM Manager esta
cerrada) Se muestra cuando se cierra CIM Manager.

« Synchronizing Graphics: (Sincronizacién de graficos) Se
muestra cuando se sincronizan los graficos del estado
actual de la aplicacion CIM Manager a la cual usted esta
accediendo.

e Current State: (Estado actual) Se muestra cuando el estado
grafico actual de CIM Manager se muestra en la pestafia
Graphic Display (Representacion gréfica).

SIMULATION

Time: El tiempo que ha transcurrido desde el comienzo de la produccién
Time: 00:15:20 en CIM Manager'
Mode: Modos de operacion de CIM Manager:

« Simulation Mode (Modo de simulacion): CIM Manager
no se comunica con los controladores de dispositivo. Este
modo no requiere controladores de hardware o de
dispositivo para operar.

e Real Mode: (Modo real) CIM Manager se comunica con
todos los controladores de dispositivo, se esté utilizando
hardware o no. Este modo requiere que todos los
controladores de dispositivo que se necesitan para una
aplicacion especifica estén cargados, de modo que CIM
Manager pueda transmitir y recibir mensajes.

Graphic Messages:
(Mensajes gréaficos)

tove 21 2291 4

Mensajes graficos que aparecen y describen el proceso gréfico.
El mensaje Order is Completed (La orden est completada)
aparece al final del proceso de produccion, e indica que se ha
completado la orden.
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Pestafia View About (Ver acerca de Web Viewer)

La pestafia About Web Viewer (Acerca de Web Viewer) muestra un didlogo con
informacion sobre el software de CIM y el software de Web CIM Viewer, y un acceso
directo al sitio web de Intelitek para obtener respaldo e informacion.

- il

£ | Sbout Web Viewer -- Wiebpage Dialog @
£ | http 127,00, 1A vebeirvievverIhdex 85PN CT= v|

Copyright @ Intelitek 2009
Open Cim Manager
Yersion:4.5
Web¥iewer
Yersion:4.5

www.intelitek.com

@' Internet | Protected bode: On

Figura 10-11: Pestafia Acerca de Web Viewer
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Programacion de OpenCIM

Este capitulo proporciona diversas caracteristicas de programacion y caracteristicas
avanzadas de OpenCIM. Incluye las siguientes secciones:

« Programacion robética para OpenCIM, describe los comandos de
programacion robotica en OpenCIM.

e Programacion de CNC para OpenCIM, describe los comandos de
programacion de CNC en OpenCIM.

« Interfaz entre el robot y la maquina de CNC, describe el
mecanismo de sincronizacion de CNC en OpenCIM.

« Mejora de la optimizacion al utilizar codigo abierto, describe
como agregar nuevos algoritmos al listado de algoritmos existente en
el médulo CIM Optimization Manager.

« Experimentacion con estrategias de produccion a través del uso
del Plan-A, describe la estructura del Plan-A y brinda instrucciones
sobre como modificarla.
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Programacion roboética para OpenCIM

Durante el transcurso de la produccién, OpenCIM utiliza un conjunto de programas
robdticos que controlan el movimiento de los robots y la operacion de dispositivos
periféricos conectados a un controlador rob6tico. Cuando usted quiere entrenar a un robot (u
otro dispositivo) para realizar una nueva tarea o lograr un mejor rendimiento en una tarea,
debe editar o crear programas robdticos. Esta necesidad surge cuando usted:
« Instala un nuevo dispositivo en un puesto.
« Mueve un dispositivo o un robot a una nueva ubicacion.
« Agrega o modifica un proceso o una definicion de pieza (en los
programas utilitarios de definicion de maquina o definicion de pieza)
que se basa en un programa robatico.
« Agrega o modifica tareas o parametros de robot. Por ejemplo:
velocidad (lenta, media, rapida) o la manera en que se mueve el robot
(lineal, circular, etc.).
« Agrega o modificar los pardmetros de los dispositivos conectados al
controlador robético.
Esta seccidn describe como escribir programas robéticos en el entorno de OpenCIM. Estos
programas indican a un robot (u otro dispositivo conectado a un controlador robético) que
haga lo siguiente:
« Mover un objeto de un lugar a otro (operacién de recoger y colocar).
« Llevar a cabo determinadas funciones (por ejemplo cémo reaccionar
en caso de colision de un robot).
« Llevar a cabo algunos otros procesos de produccion (por ejemplo
cddigo de barras, destornillador neumatico, interfaz de CNC,
etcétera).

La estrategia de recoger y colocar

OpenCIM utiliza la estrategia de recoger y colocar para minimizar la cantidad de programas
roboticos personalizados que se requieren para trasladar piezas entre distintas ubicaciones en
un puesto.

Tener una menor cantidad de programas trae aparejados varios beneficios:

« Un menor esfuerzo de programacion para escribir los programas
originales.

« Necesidad de realizar menos cambios en caso de que se agreguen,
eliminen o0 muevan dispositivos.

« Menos problemas y mas facil de depurar ya que todos los programas
GET y PUT comparten una estructura en coman.

« Requiere menos memoria en el controlador robotico.

En lugar de escribir programas robéticos individuales para mover una pieza entre dos
ubicaciones (un enfoque punto a punto), la estrategia de recoger y colocar proporciona un
método mas sistematico que requiere solamente de dos programas para cada ubicacion, un
programa GET y un programa PUT. Un programa GET recoge una pieza de una ubicacion.
Un programa PUT coloca una pieza en una ubicacion especifica. Los programas GET y PUT
para diferentes ubicaciones estan disefiados para trabajar juntos a fin de permitir que el robot
tome una pieza de cualquier ubicacion (GET) y la entregue en otra ubicacion (PUT).
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Por ejemplo, si hay seis ubicaciones en un puesto, se requeririan 30 programas punto a punto
para cubrir todas las combinaciones posibles de movimiento de una pieza entre dos
ubicaciones. El enfoque de recoger y colocar necesita solamente 12 programas (6 programas
GET y 6 programas PUT).

Una Zona de libre movimiento (Free Movement Zone) es clave para que los programas GET
y PUT trabajen juntos. Esta zona es una region de aproximadamente 1/2 metro por encima
de la superficie de trabajo en la cual el robot se puede mover libre y rapidamente entre
ubicaciones sin encontrar obstaculos.

La primer operacion en un programa GET o un programa PUT es mover el robot en una
linea recta hasta una posicion directamente encima de la ubicacion donde se lo necesita.
Desde alli, el programa utiliza un conjunto de comandos roboéticos detallados para maniobrar
el brazo del robot hasta un punto donde pueda recoger o colocar una pieza en una ubicacion
especifica. Cuando un programa GET o un programa PUT comienza a ejecutarse, el
programa supone que el brazo del robot esta en la zona de libre movimiento esperando
recibir un comando.

En la figura a continuacidn se muestra una situacion tipica de recoger y colocar. En esta
situacion, CIM Manager envia un comando para mover una pieza desde el bdfer 2 hasta una
camara ROBOTVISIONpro para realizar una prueba de control de calidad. Este comando de
recoger y colocar se envia al controlador de dispositivo robético. El controlador de
dispositivo a su vez envia comandos al controlador robotico para ejecutar los programas
GET y PUT correspondientes que se describen abajo.

Zona Libre de Movimiento @ Primer movimiento al comienzo de PT006

v

Posicion del Robot
al final de GT003

A

’

’ et @
! 1

L A

T!"-rr -
i '

oo -

V) A

)

t -

-~

]

o
Dispositivo de Origen
ID de la ubicacion = 003

ID de pieza = 156

Dispositivo de Destino
ID =005

Figura 11-1: Movimientos del robot controlados por programas GET y PUT
independientes
GET (from buffer 2) (RECOGER - del bufer 2)

1. Mueva el brazo del robot vacio en linea recta a través de la zona de libre
movimiento hasta un punto directamente encima del bufer.

2. Baje el brazo y tome la pieza de la plantilla que esta colocada en el bufer.

3. Levante el brazo de nuevo hasta la zona de libre movimiento directamente
encima del bufer.
PUT (under the camera) (COLOCAR - bajo la camara)

1. Mueva el brazo del robot que tiene la pieza a través de la zona de libre
movimiento hasta un punto por encima del &rea de visualizacion de la
camara ROBOTVISIONpro.

2. Baje el brazo y sostenga la pieza dentro del campo de vision de la cdmara.

3. Levante el brazo de nuevo hasta la zona de libre movimiento directamente
encima de la camara.
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Al final del programa GET, el robot sostiene la pieza en el area de libre movimiento mientras
espera que el programa PUT comience a ejecutarse.

Al final del programa PUT, el robot esta vacio y espera en la zona de libre movimiento para
la siguiente operacion GET.

Descripcidon general del comando de recoger y colocar

CIM Manager indica a un robot que mueva una pieza/plantilla de un dispositivo en un puesto
hasta otro al enviar un comando de recoger y colocar al controlador de dispositivo robotico
gue corresponda. El controlador de dispositivo indica al controlador que ejecute los
programas roboticos GET y PUT que estan asociados con las ubicaciones que se especifican
en el mensaje de recoger y colocar.

Cada dispositivo tiene un programa GET asociado a él, que indica a un robot cémo moverse
para recoger una pieza en esta ubicacion. De la misma manera, cada dispositivo tiene un
programa PUT que indica a un robot como colocar una pieza en esta ubicacion. Los nombres
de estos programas robéticos toman la forma GTxxx y PTxxx (para los programas de ACL)
y GETxxx y PUTxxx (para los programas de Scorbase), en donde xxx es el 1D del
dispositivo.

El controlador de dispositivo indica al controlador que ejecute los programas GTXXX y
PTxxx gue estan asociados con las ubicaciones que se especifican en un comando de recoger
y colocar.

Cada programa GET se dedica a recoger un objeto de una tnica ubicacién. Cada programa
PUT se dedica a colocar un objeto en una Unica ubicacion.

Para mover una pieza de cualquier ubicacién en un puesto a cualquier otra ubicacion, todos
los programas GET y PUT estan designados para ser utilizados juntos en cualquier
combinacion.

Por ejemplo, para mover una plantilla del ASRS a un palet que espera en la cinta
transportadora, un comando de recoger y colocar deberia especificar la ejecucién de los
siguientes programas robdticos:

e GTO002 - Tomar la plantilla del ASRS (002 = ID de dispositivo del
ASRS).

« PTO0O01 - Colocar la plantilla en el palet en la cinta transportadora
(001 = ID de dispositivo de la cinta transportadora).

Observe que los ID de dispositivo para GET y PUT son diferentes. Si fueran iguales esto
significaria que el robot estaria devolviendo la pieza/plantilla a la misma ubicacion en donde
acaba de recogerla.
Todos los programas GET y PUT para un robot deben estar disefiados para trabajar juntos.
Esto implica lo siguiente:
« Ellos leen el mismo conjunto de parametros de recoger y colocar
(almacenados en variables globales).

« Cuando finaliza un programa, debe dejar al robot en una posicion que
luego le permita moverse en cualquier direccion (ya que, en el
momento de escribir los programas, usted no sabe donde enviara al
robot el siguiente programa GET o PUT).

« Ellos utilizan el mismo mecanismo de sincronizacion, que permite
gue un programa GET active cualquier programa PUT.

Los nombres de los programas roboticos son diferentes para los programas de ACL y los

Né'?/‘ programas de Scorbase, como se muestra a continuacion:
o GTXXX y PTXXX se utilizan para los programas de ACL.
= GETXXXy PUTXXX se utilizan para los programas de Scorbase.
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Ensefiar las posiciones del robot

é

Consejo

El recorrido que sigue un robot esta conformado por puntos que se denominan posiciones del
robot. Estas posiciones se pueden “ensefiar” utilizando un mando manual o un software
robético, por ejemplo ACL o Scorbase. Las coordenadas asociadas con estas posiciones
normalmente se almacenan en el archivo de programa requerido. Consulte la documentacion
robotica para obtener informacion completa sobre cémo ensefiar las posiciones del robot.

Cuando planifique movimientos del robot, tome en cuenta cualquier obstaculo provocado
por las piezas en produccion. Por ejemplo, después de colocar una pieza, es posible que el
robot no pueda volver sobre sus movimientos sin colisionar con la pieza que acaba de
colocar.

Asimismo, observe que la misma pieza en la misma ubicacion puede necesitar dos
posiciones de robot diferentes antes y después de una operacion de montaje.

Mensajes de respuesta (desde los programas roboticos a CIM Manager)

Los programas GET y PUT envian mensajes de estado de inicio/finalizacion/fin a CIM
Manager a través del controlador de dispositivo robético. Cada uno de estos mensajes se
describe en la tabla a continuacion.

Mensajes de estado  Descripcién

Start

Finish

End

El programa GET envia un mensaje Start (Inicio) para informar que el robot ha
tomado la pieza/plantilla y se ha movido sin obstrucciones del dispositivo de
origen. Este mensaje Start (Inicio) indica que el dispositivo de origen puede
continuar con otro procesamiento incluso mientras el robot contintia moviéndose.

El mensaje Start (Inicio) puede acelerar las operaciones criticas en el sistema de
CIM. Por ejemplo, la colocacidn estratégica del mensaje Start (Inicio) se puede
utilizar para acelerar el flujo de palets en la cinta transportadora. Tan pronto como
un robot ha recogido una plantilla de un palet, el programa GET envia un mensaje
Start (Inicio). CIM Manager entonces puede liberar el palet incluso mientras el
robot continda moviendo la plantilla.

El programa PUT envia un mensaje Finish (Finalizacion) para informar que el
robot ha colocado la pieza/plantilla en el dispositivo de destino. EI mensaje Finish
(Finalizacion) indica que el dispositivo de destino ahora puede comenzar a
procesar la pieza/plantilla mientras el robot contintla moviéndose hacia su posicion
inactiva.

El mensaje Finish (Finalizacion) se puede utilizar para acelerar operaciones de
prioridad temporal critica de manera similar al mensaje Start (Inicio). Por ejemplo,
apenas un robot ha colocado una plantilla en un palet de la cinta transportadora y se
ha movido fuera del camino, el programa PUT puede enviar un mensaje Finish
(Finalizacion). CIM Manager entonces puede liberar el palet incluso mientras el
robot contina moviéndose hasta su posicion de descanso final.

El programa PUT envia un mensaje End (Fin) para informar que el robot ha
completado esta operacion de recoger y colocar y ahora esta disponible para el
proximo comando.

é

Consejo

Para evitar retrasar la cinta transportadora innecesariamente, envie los mensajes Start
(Inicio) y Finish (Finalizacién) lo antes posible cuando escriba los programas GET y PUT
que se relacionan con el movimiento de una pieza/plantilla hasta/desde un palet de la cinta
transportadora.

Para la mayoria de los otros dispositivos, los mensajes Finish (Finalizacién) y End (Fin)
generalmente vienen uno después del otro al final del programa PUT.

Manual del usuario 11-5 OpenCIM

12/30/2014

Programacion de OpenCIM



Envio de mensajes de respuesta desde los programas de ACL a CIM Manager

El codigo que realmente envia los mensajes de respuesta de ACL al programa se incluye en
las macros .START, .END, .FINISH. Estas se encuentran en los programas a modo de
ejemplo PROGRAM_GET xxXx y PROGRAM_PUT XxX.

Para enviar mensajes de respuesta desde los programas de ACL a CIM Manager:

« Inserte las siguientes macros en los lugares que corresponda en sus
propios programas GET y PUT:

e Start (Inicio): al mensaje Start (Inicio) lo envia la macro . START.

¢ Finish (Finalizacién): al mensaje Finish (Finalizacién) lo envia la macro
.FINISH.

e End (Fin): al mensaje End (Fin) lo envia la macro . END.

Las macros para los tres mensajes: Start, Finish y End se encargan de regresar el nimero de
secuencia de comando almacenado en la variable de parametro $ID. Este valor permite a
CIM Manager identificar el origen del mensaje.

Envio de mensajes de respuesta desde el software Scorbase a CIM Manager/Controlador
de dispositivo
La ventana Send Message (Enviar mensaje) se utiliza para crear el comando Send Message
(Enviar mensaje) en el programa de Scorbase. Cuando el programa se activa y comienza a
ejecutarse, el comando Send Message (Enviar mensaje) se reenvia a CIM Manager o al
controlador de dispositivo, como se describe en los siguientes procedimientos:

Para enviar mensajes de respuesta desde Scorbase a CIM Manager:

1. En laventana principal de Scorbase, seleccione Window | Teach & Edit
(Ventana | Ensefar y editar). Seleccione Options | Pro (Opciones | Pro) en la
barra de mend. En la ventana Workspace (Area de trabajo), expanda el arbol
Program Flow (Flujo de programa) y haga doble clic enSendMessage.... (Enviar
mensaje...). Se muestra la ventana Send Message (Enviar mensaje).

Send Message @
Send To: [MANAGER |
Type: m ﬂ

Task ID: |TASK_ID

Figura 11-2: Ventana Enviar mensaje - Opcion CIM Manager seleccionada
2. Encel listado desplegable Send To (Enviar a), seleccione la opcién
MANAGER.

G, En el listado desplegable Send To (Enviar a), se muestra la opcion Manager por defecto. En el
campo Task ID (ID de tarea), se muestra la opcion TASK_ID por defecto.

Nota
3. Enellistado desplegable Type (Tipo), seleccione el mensaje de respuesta
gue se requiere, de la siguiente manera:
o $Start
e $Finish
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e 3$ENd

4. Haga clic en OK (Aceptar). El mensaje de respuesta se muestra en la
ventana Program (Programa).

Este procedimiento se aplica solamente cuando el controlador de dispositivo de Scorbase
esta en el modo en linea.

&

Nota

Para enviar mensajes de respuesta desde Scorbase al controlador de dispositivo:

1. En la ventana principal de Scorbase, seleccione Window | Teach & Edit
(Ventana | Ensefiar y editar). Seleccione Options | Pro (Opciones | Pro) en
la barra de menu. En la ventana Workspace (Area de trabajo), expanda el
arbol Program Flow (Flujo de programa) y haga doble clic
enSendMessage.... (Enviar mensaje...). Se muestra la ventana Send
Message (Enviar mensaje).

Send Message @

Send To: |Device Driver LJ

Device ID: 123

String: IENDMILL

OK Cancel

Figura 11-3: Ventana Enviar mensaje - Opcion Device Driver (Controlador de
dispositivo) seleccionada

2. En el listado desplegable Send To (Enviar a), seleccione la opcién Device
Driver (Controlador de dispositivo).

3. Enel campo Device ID (ID de dispositivo), ingrese el ID del dispositivo.

4. En el campo String (Secuencia), ingrese la secuencia que el controlador
de dispositivo esta esperando recibir.

5. Haga clic en OK (Aceptar). EI mensaje de respuesta se muestra en la
ventana Program (Programa).

Este procedimiento se aplica solamente cuando el controlador de dispositivo de Scorbase
estd en el modo en linea.

&

Nota

Visualizacion de los mensajes de respuesta en CIM Manager

Usted puede controlar el progreso de los programas rob6ticos en tiempo de ejecucion al ver
las vistas Program (Programa), Leaf (Hoja) o Device (Dispositivo) en el programa CIM
Manager. Cuando un robot esta llevando a cabo un comando de recoger y colocar, los
siguientes mensajes le permiten seguir el progreso de los programas GET y PUT a medida
gue se ejecutan.

Mensaje de tiempo

de ejecucidn Descripcién
ON Se ha ejecutado la macro Start (Inicio) en el
programa GET.
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OFF

Blue
Box

Par

Se ha ejecutado la macro Finish (Finalizacion) en el
programa PUT.

Se ha ejecutado la macro End (Fin) en el programa
PUT.

ametros de recoger y colocar

Cuando emite un comando de recoger y colocar, CIM Manager envia un conjunto de
parametros a un controlador de dispositivo robético. A su vez, el controlador de dispositivo
activa el programa PCPLC en el controlador robético, que recibe estos pardmetros y los
asigna a las siguientes variables globales.

Parametros robéticos de recoger y colocar Descripcion

Scorbase

ACL

TASK_ID

PART ID

SOURCE_DEVICE_ID

SOURCE DEVICE INDEX

TARGET DEVICE ID

TARGET DEVICE INDEX

SID

PART

SDEV1

INDXG

SDEV2

INDXP

Un numero de secuencia generado por CIM Manager
para cada comando (un comando de recoger y colocar en
este caso). Cuando un programa robético envia un
mensaje de estado, incluye este ID de comando de modo
gue el mensaje de estado se pueda volver a asociar con el
comando original.

El nimero de ID de la pieza que debe manejar el robot.
Este namero se corresponde con el campo Part ID (ID de
pieza) en el formulario de definicion de pieza. Para cada
tipo de pieza, en el programa robético (ACL o Scorbase)
se definen las instrucciones sobre de qué manera el robot
toma la pieza. Por ejemplo, las posiciones para cada ID
de pieza se guardan en una matriz (como por ejemplo
CIM[]). El ID de pieza se puede utilizar para calcular un
indice en esta matriz.

A una plantilla se la identifica con un ID de pieza de
cero.

El ID de dispositivo de la ubicacion de origen donde el
robot recogeré la pieza/plantilla.

Para un dispositivo de origen que tiene maltiples
compartimentos (por ejemplo una estanteria de
almacenamiento), este parametro especifica en qué
compartimento (o bufer) el robot encontrara la
pieza/plantilla.

El ID de dispositivo de la ubicacion de destino donde el
robot colocara la pieza/plantilla.

Para un dispositivo de destino que tiene multiples
compartimentos (por ejemplo una estanteria de
almacenamiento), este parametro especifica en qué
compartimento (o bdfer) el robot deberia colocar la
pieza/plantilla.
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PICK AND PLACE NOTE S$NOTE Este pardmetro esté disponible para propdsitos definidos
por el usuario a fin de enviar instrucciones especiales a
un programa GET o PUT. Por ejemplo, cuando la pieza
gue se debe manejar es una plantilla (con ID igual a 0),
el pard&metro Note (Nota) indicara el ID de pieza de la
pieza que esta en la plantilla. Esto permite que el
programador de Scorbase incluya instrucciones
especiales para piezas especificas, como por ejemplo
movimientos mas lentos para piezas sensibles, entre
otras.
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Escritura de codigo fuente de Scorbase

El programa de Scorbase consta de dos partes. La primera parte (lineas 1 a 14) se crea
automaticamente cuando usted selecciona los parametros de la ventana Pick and Place
(Recoger y colocar). La segunda parte (desde la linea 15 hasta el final) contiene programas
GET XXy PUT XX para cada dispositivo en el sistema de CIM. A estos programas GET
XXy PUT XX los escribe el programador.

A continuacién se incluye un ejemplo de un programa de Scorbase:
Remark: $ Beginning of the automatically generated code
Call Subroutine $PICK AND PLACE 0,1,3,15,2,0
Set Subroutine $PICK AND PLACE 0,1,3,15,2,0
Set Variable TASK ID 110000

Set Variable PART ID 0

Set Variable SOURCE DEVICE ID = 1

Set Variable SOURCE_DEVICE INDEX = 3

Set Variable TARGET DEVICE ID = 15

Set Variable TARGET DEVICE INDEX = 2

Set Variable PICK_AND PLACE NOTE = 0

Call Subroutine AUTOEXEC

Call Subroutine GETO001

Call Subroutine PUTO015

Return from Subroutine

Remark: $ End of the automatically generated code

Remark: Intelitek Open CIM robot device driver demonstration
Remark: The ER-4u robot serves the Conveyor (CNV1)

Remark: The ER-4u robot serves the MINI-ASRS (M6AS2)

Set Subroutine GETO015

Print to Screen: GET TEMPLATE FROM MINI-ASRS (M6AS2)

Go to Position 21 Speed 5

Open Gripper

Set Variable ABOVE TEMPLATE POSITION = SOURCE DEVICE INDEX +
110

Go to Position ABOVE TEMPLATE POSITION Speed 8

Set Variable AT TEMPLATE POSITION = ABOVE TEMPLATE POSITION -
100

Go Linear to Position AT TEMPLATE POSITION Speed 2
Close Gripper

Go Linear to Position ABOVE TEMPLATE POSITION Speed 2
Go to Position 21 Speed 5

Go to Position 20 Speed 5

Go Linear to Position 2 Speed 2

Open Gripper

Go to Position 20 Speed 5

Send Message $Start to MANAGER for task TASK ID
Return from Subroutine

Set Subroutine PUTO015
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Print to Screen: PUT TEMPLATE ON MINI-ASRS (M6AS2)
Open Gripper

Go to Position 20 Speed 5

Go Linear to Position 2 Speed 3

Close Gripper

Go Linear to Position 20 Speed 2

Go to Position 21 Speed 5

Set Variable ABOVE TEMPLATE POSITION = SOURCE DEVICE INDEX +
110

Go to Position ABOVE TEMPLATE POSITION Speed 8

Set Variable AT TEMPLATE POSITION = ABOVE TEMPLATE POSITION -
100

Go Linear to Position AT TEMPLATE POSITION Speed 2
Open Gripper

Go Linear to Position AT TEMPLATE POSITION Speed 2
Go to Position 21 Speed 5

Send Message S$Finish to MANAGER for task TASK ID
Go to Position 20 Fast

Send Message $SEnd to MANAGER for task TASK ID
Return from Subroutine

Set Subroutine GETO001

Print to Screen: GET TEMPLATE FROM CONVEYOR (CNV1)
Open Gripper

Go to Position 10 Fast

Go Linear to Position 1 Speed 3

Close Gripper

Go Linear to Position 10 Speed 2

Go to Position 20 Speed 5

Go Linear to Position 2 Speed 3

Open Gripper

Go Linear to Position 20 Speed 2

Send Message $Start to MANAGER for task TASK ID
Return from Subroutine

Set Subroutine PUTO001

Print to Screen: PUT TEMPLATE ON CONVEYOR (CNV1)
Go to Position 20 Speed 5

Go Linear to Position 2 Speed 2

Open Gripper

Send Message $Finish to MANAGER for task TASK ID
Go Linear to Position 20 Speed 3

Send Message $SEnd to MANAGER for task TASK ID
Return from Subroutine

Si el programador defini6 una subrutina AUTOEXEC en el programa, entonces la

& llamada AUTOEXEC SUBROUTINE aparecera en la seccion del programa
Nota generada automaticamente (lineas 1 a 14).
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Programacion de CNC para OpenCIM

Esta seccidn presenta el lenguaje de script de CNC y describe cdmo escribir programas de
CNC en el entorno de OpenCIM.

Lenguaje de script de CNC

Esta seccion ofrece una descripcién general del lenguaje de script de CNC y describe
diversos parametros, como por ejemplo inicializacion, variables del sistema, error de script
de CNC, entre otros.

Introduccidén

El lenguaje de script de CNC es un lenguaje que le permite escribir programas para controlar
una maguina de CNC. Estos programas pueden iniciar operaciones de maquina al activar y
desactivar las lineas de control de la maquina. Los programas reciben informacion de la
maquina a través de lineas de estado. Estas lineas de control y lineas de estado estan
conectadas a una computadora que funciona como administrador del puesto a través de una
tarjeta de interfaz. Esta tarjeta asigna las lineas de control a puertos de salida en la
computadora y asigna las lineas de estado a puertos de entrada. Cada linea corresponde a un
bit en un puerto de E/S. Los programas de script de CNC se comunican con una maquina de
CNC al leer y escribir estos bits.

El intérprete de script de CNC es parte del controlador de dispositivo de CNC. Cuando el
controlador de dispositivo de CNC recibe un mensaje del sistema que incluye un comando
de CNC, encuentra el programa que corresponde en el archivo CNC_SCR.DBF y lo ejecuta.

Descripcion general del lenguaje
La siguiente tabla incluye los comandos y las variables de parametro en el intérprete de

script de CNC

Cédigo Funcién

vVl - V16 Variables de parametro que se leen en el momento de la
inicializacion.

P1 - P8 Variables de pardmetro que incluyen valores que pasan a los
programas de script de CNC en el momento de la ejecucion.

Draw ( ) Imprime una linea en la pantalla.

Draw2 ( ) Imprime dos lineas en la pantalla.

SendMsg ( ) Envia un mensaje predefinido a otra entidad de CIM.

DownLoadD ( ) Envia un programa de C6digo G a la maquina de CNC a través
del puerto RS232.

SendStr ( ) Envia una secuencia al dispositivo de OpenCIM especificado
(por ejemplo robot).

WaitStr( ) Suspende la ejecucion hasta tanto llegue la secuencia
especificada de la red CIM-OpenCIM.

WaitFile( ) Suspende la ejecucion hasta tanto se cree el archivo especificado.

MSDOS ( ) Lleva a cabo cualquier comando de MS-DOS.

MSWINDOWS ( ) Inicia cualquier archivo ejecutable MS-WINDOWS.

ABORT ( ) Cancela incondicionalmente el programa del controlador de
dispositivo de CNC en curso.
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Variables de parametro de inicializacién

El intérprete de script de CNC soporta hasta 16 variables de parametro de propdésito general
y dos variables de propdsito especifico que se definen en el momento de la inicializacion.
Las variables de propoésito general contienen valores de entre 0 y 80 bytes de longitud. Los
nombres de estas variables, V1 - V16, son fijos. Las dos variables de propoésito especifico,
PORTOY PORT1, contienen las direcciones de los puertos de E/S que se utilizan para hacer
interfaz con la méaquina de CNC.
El controlador de dispositivo de CNC asigna los valores de las variables de pardmetro
V1-V16, PORTOY PORTI en el momento de la inicializacidn. Lee estos valores de la
seccidn [CNCDriverDefinitions] en el archivo CNC.INI.
Estas variables son globales para todos los programas de
script de CNC. Sus valores no cambian durante la ejecucidn
de un programa de script.

Las variables de propdsito general pueden incluir los siguientes tipos de valores:

Tipo de Rango Ejemplo

variable

Integer El valor de los enteros oscila entre V8 = 60000
0-2,147,483,647

String Un conjunto de caracteres ASCII encerrados entre V1 = ”“Door Open”

comillas. Una secuencia puede tener una longitud
entre O - 80 caracteres.

Bit Mask Una secuencia de 8 caracteres de texto ASCI| vV1e = ”01000111”
encerrados entre comillas. Cada caracter es 0 0 1.

La tabla a continuacion describe las variables de propdsito especifico:

Variable Descripcion Valor por defecto
PORTO La direccion del primer puerto de entrada y de 0x500
salida en la computadora que se utiliza para (tanto para el puerto de
comunicarse con una maquina de CNC. entrada como de salida)
PORT1 La direccion del segundo puerto de entrada y de 0x501
salida en la computadora que se utiliza para (tanto para el puerto de
comunicarse con una maquina de CNC. entrada como de salida)

Pasaje de parametros de tiempo de ejecucién a programas

Hasta ocho pardmetros de tiempo de ejecucion se pueden pasar a un programa de script de
CNC. Cada parametro contiene un valor con una longitud de entre 0 y 80 bytes. Los nombres
de los pardmetros, P1-P8 son fijos.

Usted especifica una secuencia de valores de parametro cuando invoca un programa de script
de CNC. Los parametros en esta secuencia estan separados por comas. EI primer valor en la
secuencia se asigna a la variable de parametro P1, el segundo a P2, etcétera. La secuencia de
parametros puede tener un maximo de 32 caracteres de longitud (incluidos los separadores
de coma). Las reglas acerca de los valores de parametro que se describen en la seccion
anterior también se aplican respecto de los valores de los parametros de tiempo de ejecucion.

El siguiente ejemplo de secuencia de parametros incluye valores tanto numéricos como de
secuencia:

1000, Please wait, 60,Finished

La manera en que usted especifica la secuencia de parametros depende de cuél de los
siguientes métodos utiliza para invocar el programa de script de CNC.
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Mensaje de red Un mensaje de CIM que se envia a un controlador de dispositivo de
CNC contiene dos secuencias, el nombre del programa de script de
CNC seguido inmediatamente por su secuencia de parametros.

Panel de control de La secuencia que contiene el listado de parametros se especifica en
CNC la ventana Parameters (Parametros) del panel de control.

El controlador de dispositivo de CNC inicializa los valores de los pardmetros de tiempo de
ejecucion que se leen del archivo CNC.INI.

Los valores de las variables de los pardmetros de tiempo de ejecucion no cambian después de
haber pasado a un programa de script de CNC.

Edicion de programas en lenguaje de script de CNC

Todos los programas de script de CNC para un puesto (aquellos que usted escribe y los que
vienen con el sistema) se guardan en el archivo de script CNC_SCR.DBF. Més de un
controlador de dispositivo de CNC puede compartir el mismo archivo de script. Este archivo
normalmente reside en:

« El servidor, en un subdirectorio designado para este puesto.

« La computadora que funciona como administrador del puesto que
gjecuta el controlador de dispositivo de CNC.

Utilice un editor dBASE para escribir sus programas de CNC en el archivo CNC-SCR.DBF
gue corresponda. Si se esta ejecutando un controlador de dispositivo de CNC, usted debe
cerrarlo antes de comenzar a editar su archivo CNC_SCR.DBF. De lo contrario, obtendra un
mensaje de error Access Denied (Acceso denegado).

Ingrese el nombre de cada programa de script de CNC en la columna REQUEST (Solicitud).
Un nombre de programa puede tener hasta 32 caracteres. Puede incluir cualquier
combinacion de letras, nimeros, espacios y signos de puntuacion.

La columna ACTION (Accidn) incluye los comandos de script de CNC que forman un
programa. No hay limite respecto de la cantidad de comandos que se pueden incluir en un

programa.
La columna RETURN (Regresar) se reserva para uso interno. No ingrese valores en esta
columna.
Este archivo utiliza el siguiente formato:
REQUEST | ACTION | RETURN |
Program Name 1 | script command 1 |
| script command 2 |
| script command 3 |
| script command 4 |
| script command 5 |
End | | |
Program Name 2 | script command 1 |
|  script command 2 |
| | |
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Mensajes de error de script de CNC

Los mensajes de error que se incluyen a continuacion aparecen en la ventana CNC Status
(Estado de CNC) cuando el intérprete de script de CNC encuentra una instruccién invalida.

"(" expected OR ")" expected

End of program not found

Invalid command name

Program not found

Invalid system variable -
Use BVO or BV1

Invalid bit mask

Unexpected number of arguments

Unexpected string in argument

Unrecognized bitwise operator

« Falta un paréntesis alrededor del listado de

argumentos del comando.

No se ha encontrado la instruccion End para el
programa en curso en la columna Request
(Solicitud) de CNC_SCR.DBF.

El nombre de comando no es valido. Verifique
la ortografia.

El nombre de programa no es valido. Verifique
la ortografia.

La méascara de bits debe ser una secuencia de 8
caracteres integrada por nimeros 1y 0.

Hay muy pocos o demasiados valores para este
comando en el listado de argumentos.

Un argumento contiene un valor de secuencia en
lugar de un valor numeérico.

Se especificd un caracter diferente de &, |, *, 0 ~
como operador a nivel de bit.
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Comandos del lenguaje de script de CNC

Esta seccidn describe los comandos del lenguaje de script de CNC. Cada uno de ellos se
describe en detalle en las secciones a continuacion.

DownloadD()

DownLoadD() Envia un archivo de Cédigo G a la maquina de CNC a través del
puerto RS232.

Nombre: DownLoadD (FileName, MemArea)

Entradas: FileName « Ruta de acceso de DOS e 0 - 9999

completa del programa de
Cadigo G que se enviara a la
maquina de CNC.

MemArea « Area de la memoria de la e 1 -5
maquina de CNC donde se
cargara este programa.

Propdésito
Normalmente, un archivo de Cédigo G se asigna a un proceso de CNC en el médulo
Machine Definition (Definicion de maquina). En este caso, CIM Manager se ocupa de
descargar este archivo automéaticamente antes de invocar el proceso, y no se necesita el
comando DownZLoadD ( ) . Usted deberia usar el comando DownLoadD( ) solamente si no
puede configurar un archivo de procesamiento por lotes que se descarga.

Funcién
El comando DownLoadD ( ) envia el archivo de Codigo G FileName a la maquina de
CNC utilizando el puerto RS232 especificado en la linea de comando del controlador de
dispositivo. En el caso de las maquinas capaces de retener mas de un programa, usted puede
especificar el area de la memoria donde debe residir el programa actual.
Si se han definido los pardmetros Loadery TaskLoadedMark, el controlador de
dispositivo utiliza el archivo de procesamiento por lotes especificado por Loader para
realizar la descarga (recomendado). De lo contrario, se utiliza el descargador interno del
controlador de dispositivo.

Ejemplos
DownLoadD (
En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]1\Documents and Settings\All
Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\ WSn\filename,
En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por
ejemplo C:)]\Users\Public
Documents\Intelitek\OpenCIM\WSn\filename,
memory area (opcional))
Esta instruccién envia el archivo MILLPART.G al area de la memoria 1 en la maquina de
CNC.
DownLoadD (P1, P2)
Cuando se prueba una maquina, la siguiente instruccion recibe el archivo de Codigo G y el
area de la memoria que se definieron en el campo Parameter (Pardmetro) del panel de control
del controlador de dispositivo.
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Draw()

Imprime una linea en la pantalla

Nombre: Draw (line of text)
Entradas: line of text e Secuenciaamostraren la  0-80 caracteres
ventana CNC Status (Estado
de CNC).
Propésito

Visualizar los mensajes de estado durante la operacién de una maquina de CNC puede ser
atil para resolver problemas y verificar el funcionamiento apropiado de la maquina. Los
mensajes también pueden indicar al operador de la méaquina cuando se debe Ilevar a cabo un
procedimiento manual.

Estos mensajes pueden ser particularmente Utiles cuando se trabaja con maquinas que no
tienen pantalla propia o cuentan con un panel de estado muy limitado.

Funcién
El comando Draw( ) imprime la secuencia 1ine of text en laventana CNC Status
(Estado de CNC). La ventana aparece en la computadora que ejecuta el controlador de
dispositivo de CNC. El comando Draw( ) imprime cada secuencia en una nueva linea.
La secuencia de mensaje puede tener entre O - 80 caracteres de longitud. Este argumento
puede constar de un literal de secuencia dentro de comillas (por ejemplo “Drilling in
progress”) 0 una variable de parametro (V1 - v16, P1 - P8).

Ejemplos
Draw (P3)
Draw (V5)
Draw (“Door Open”)
Draw2()
Draw2() Imprime 2 lineas en la pantalla
Nombre: Draw2 (text line 1, text line 2)
Entradas: text line 1 « Primera secuencia a mostrar o 0-80 caracteres
en la ventana CNC Status
(Estado de CNC).
text line 2 « Segunda secuencia a mostrar « 0-80 caracteres
en la ventana CNC Status
(Estado de CNC).
Proposito

Cuando hay mas de una linea de texto para mostrar, es conveniente utilizar el comando
Draw?2( ) para imprimir dos lineas de texto con una llamada de comando. Utilizar el
comando Draw?2( ) también es méas rapido que realizar dos llamadas sucesivas al comando
Draw( ). Esto puede ser una ventaja en caso de ejecucion en un entorno en tiempo real
ocupado.
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Funcion

El comando Draw2() imprime las secuencias text line 1y text line 2enla
ventana CNC Status (Estado de CNC). La ventana aparece en la computadora que ejecuta el

controlador de dispositivo de CNC. El comando Draw2( ) imprime cada secuencia en una
nueva linea.

Cada secuencia de mensaje puede tener entre 0 - 80 caracteres de longitud. Estos argumentos
pueden constar de un literal de secuencia dentro de comillas (por ejemplo “Machine
overheated!”) 0 una variable de parametro (Vi - vié, P1 - P8).

Ejemplos
Draw?2 (P3, V2)
Draw?2 (V16, V5)
Draw?2 (“Part ready”, P8)
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SendMsg()

SendMsg() Envia un mensaje predefinido a otra entidad de CIM
Nombre: SendMsg (msg to send)
Entradas: msg_to send « Apunta a mensajes e 0 - 9999
predefinidos guardados en
VC2_WM.DBF.
Propdsito

En un entorno de CIM, una maquina de CNC debe informar su estado a otras entidades de
CIM, como por ejemplo:
« Laaplicacion CIM Manager que maneja la programacién y el
seguimiento de la produccion.
« Dispositivos que dependen de esta maquina (por ejemplo el robot que
asiste a la maquina).
« El médulo Graphic Production, que muestra el estado de la maquina.
El comando SendMsg( ) informa a estas entidades cuando la maquina de CNC ha terminado
de procesar una pieza, cuando hay un problema que provoca una condicion de alarma,
etcétera. Este comando utiliza un conjunto de mensajes predefinidos para realizar esta
funcién. Cada mensaje tiene asociados un ID y una direccion de dispositivo de destino.
Usted puede generar mensajes de estado en tiempo real al insertar el comando SendMsg( ) a
través de un programa.
También puede agregar sus propios mensajes personalizados al archivo de mensajes. Por
ejemplo, esta capacidad es Util si estd programando un robot para asistir a esta maquina de
CNC. Usted podria definir un mensaje para notificar al robot cuando la maquina esta lista
para recibir una pieza y otro mensaje para informar al robot que la pieza esta lista para ser
recogida. Usted deberia utilizar el comando SendMsg( ) para enviar estos mensajes.

Funcién
El comando SendMsg ( ) envia mensajes de estado en tiempo real predefinidos a cualquier
entidad de CIM. El argumento msg to_send especifica el nimero de ID de un mensaje

guardado en el archivo VC2_WM.DBF. Este nimero de ID es suficiente para entregar el
mensaje porque hay una direccidn de destino asociada con cada mensaje en este archivo.

Ejemplos
SendMsg (2582)

Esta instruccién encuentra el mensaje con el nimero de ID 2582 en el archivo
VC2_WM.DBF. Luego envia este mensaje al dispositivo de destino que se incluye en este
registro de mensaje.

SendMsg (P4)
SendMsg (V12)
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Wait()

Suspende la ejecucidn del programa durante un periodo de tiempo

especificado

Nombre: Wait (time to wait)
Entradas: time to wait e Cantidad de milisegundos e CNCDriverTim
durante los cuales se debe er - 21474836
suspender la ejecucion del 47,
programa. V1l - Vie,
P1 - Ple6
Propdésito

Después de realizar una operacién en una maguina de CNC, algunas veces es recomendable
hacer una pausa antes de continuar con la operacion siguiente. Por ejemplo, puede ser
necesario esperar 2 minutos después de llevar a cabo determinado proceso a fin de permitir
gue una pieza se enfrie antes de que el robot la retire de la maquina de CNC. En este caso el
comando wWait (120000) puede proporcionar la demora que se requiere antes de que el
programa de script de CNC indique a CIM Manager que la pieza esta lista.

Funcién
Cuando el intérprete de script de CNC encuentra el comando wait ( ), realiza una pausa
durante la cantidad de tiempo indicada antes de ejecutar la siguiente instruccion del
programa. El argumento time to wait especifica la cantidad de milisegundos que el
intérprete espera antes de continuar con la ejecucion. Este argumento puede ser un nimero
entero o una variable de parametro (VI - V16, PI - P16). Elargumento time to wait
minimo es el valor del pardmetro CNCDriverTimer que se encuentra en CNC.INI.

Ejemplos
Wait (2000)
Esta instruccién provoca que el intérprete de script de CNC haga una pausa de 2 segundos.
Wait (V16)
Wait (P8)
La duracién de la pausa debido a cada una de estas dos instrucciones depende de los valores
de las variables viey P8.
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WaitString()

WaitString() Suspende la ejecucidn hasta tanto llegue la secuencia especificada
desde la red
Nombre: WaitString(String, time to wait)
Entradas: String « Una secuencia que especifica e Cualquier
el comienzo o el final de una secuencia
operacion. que contiene
una
direccién en
el entorno
de OpenCIM.
time to wait e Cantidad de milisegundos e CNCDriverTim
durante los cuales se debe er - 21474836
suspender la ejecucion del 47,
programa. V1l - Vie,
Pl - P16
Proposito

Después de llevar a cabo una operacién en una maquina de CNC, generalmente es necesario
esperar un mensaje de estado para confirmar que la operacion se realiz6 con éxito.

Funcién
El comando waitString( ) espera recibir una secuencia durante un intervalo
especificado. Si el controlador de dispositivo de CNC no recibe la secuencia durante el
intervalo especificado, el comando sobrepasa el tiempo de espera. El intérprete de script de
CNC cancela la ejecucion del programa y genera el mensaje de error
WM_CIMDDE_CNCERROR. El controlador de dispositivo de CNC transmite este mensaje
de error a CIM Manager.

Ejemplos
WaitString (V1, V2)
WaitString(V1l, P1)
(P1, V1)
(“"Test 1s done”, 10000)

WaitString
WaitString
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SendString()

SendString() Envia una secuencia al dispositivo de OpenCIM especificado (por

ejemplo un robot)

Nombre: SendString (Address, String)
Entradas: Address o Nombre del puesto de « Cualquiera de los comandos
trabajo en el entorno de predefinidos de OpenCIM.
OpenCIM.
String « Secuencia que se debe « Cualquier secuencia que
enviar a la direccion contiene una direccion en el
definida. entorno de OpenCIM.

Propésito
Cuando un programa se debe ejecutar en el controlador de ACL, se envia al controlador de
ACL una secuencia (que el controlador de ACL pueda reconocer), y la direccién indica al
controlador donde debe enviar la secuencia.

Funcién
El comando SendString( ) enviacomandos predefinidos a cualquier entidad de CIM.

Ejemplos
SendString (P1, P2)
SendString (V1, V2)

(
(

SendString(V1, P1)
SendString (“WSO DDE ACL 25”, “RUN SSCNC”)
MSDOS()
MSDOS() Lleva a cabo cualquier comando de MS-DOS
Nombre: MSDOS(String)
Entradas: String « Cualquier comando de « Cualquier comando
MS-DOS valido. de MS-DOS valido.
Proposito

El comando proporciona una interfaz entre OpenCIM vy el sistema operativo MS-DOS.

Funcién
El comando MSDOS ( ) inicia el intérprete de comandos de MS-DOS con la secuencia
especificada en la entrada de la funcion.

Ejemplos
MSDOS (V1)
MSDOS (P1)
MSDOS (“LOADER.BAT FILE.DAT”)
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MSWINDOWS( )

MSWINDOWS( ) Inicia cualquier archivo ejecutable MS-WINDOWS
Nombre: MSWINDOWS(String)
Entradas: String o Cualquier linea de o Cualquier linea de
comando de MS- comando de MS-
Windows valida. Windows valida.
Propésito
El comando proporciona una interfaz entre OpenCIM vy el sistema operativo MS-
WINDOWS.
Funcién

El comando MSwINDOWS ( ) inicia el archivo ejecutable MS-WINDOWS segun la
secuencia especificada en la entrada de la funcion.

Ejemplos
MSWINDOWS (V1)
MSWINDOWS (P1)

MSWINDOWS (“ [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:) ]\WINDOWS\NOTEPAD.EXE

En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]1\Documents and Settings\All
Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\ WSn\filename

En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por
ejemplo C:)]\Users\Public
Documents\Intelitek\OpenCIM\WSn\filename”)

ABORT()
ABORT() Cancela incondicionalmente el programa del controlador de
dispositivo de CNC actual
Nombre: ABORT ( )
Proposito

Utilizar este comando es la Uinica manera de cancelar un programa del controlador de
dispositivo de CNC sin intervencion de CIM Manager.

Funcién

El comando ABORT ( ) cancela incondicionalmente el programa del controlador de
dispositivo de CNC actual.

Ejemplos
ABORT ( )
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Interfaz entre el robot y la maquina de CNC

Cuando un robot inserta una pieza en una maquina de CNC, debe coordinar sus movimientos
con la operacion de la maquina utilizando un mecanismo de sincronizacion de CNC. Este
mecanismo se utiliza cuando un robot envia un mensaje de comando a una maquina de CNC
en el gue le indica que lleve a cabo determinada funcién. El robot entonces espera una
respuesta. El programa de ACL del robot continla ejecutandose s6lo después de que la
maquina de CNC haya respondido.

La siguiente situacion describe de qué manera un tipico robot y una méaquina de CNC
interacttan cuando el robot inserta y retira una pieza de la maquina:

« El robot espera mientras la maquina de CNC abre su puerta y su
mordaza.

« El robot entra en la maquina. Sostiene la pieza en su lugar mientras la
maquina ajusta la pieza en su mordaza.

« El robot sale de la maquina e indica a CIM Manager que la maquina
de CNC esta lista para ser activada.

« El robot espera fuera de la maquina hasta que recibe una sefial de
CIM Manager de que la maquina ha finalizado.

» Lamaquina de CNC abre la puerta y espera a que el robot tome la
pieza antes de abrir la mordaza.

« El robot retira la pieza y la lleva al préximo puesto.

Si bien CIM Manager podria coordinar la interaccion anterior entre un robot y una maquina
de CNC, es mas eficaz que lo realice un controlador de ACL. Esta seccion describe de qué
manera escribir los programas de ACL que se comunican con los programas de script que se
encuentran en el controlador de dispositivo de CNC. (Usted ya deberia estar familiarizado
con la programacion de ACL de OpenCIM antes de continuar. Consulte la seccién
Programacion de ACL para OpenCIM para obtener mas informacion).

El mecanismo de sincronizacién de CNC es en verdad un caso especifico de como usted
puede enviar mensajes de comando y de estado para llevar a cabo las operaciones de
OpenCIM.

Es posible tener dos robots conectados a un tnico controlador de ACL. En este caso, usted
deberia utilizar el archivo de sistema de ACL denominado CIMSY SM en lugar de aquel
denominado CIMSYS. Usted también necesitara ajustar el codigo de muestra que se presenta
en esta seccion para poder distinguir a los dos robots. Estos cambios no se tratan en este
documento.

El siguiente diagrama ilustra la secuencia de comandos que se ejecutan cuando un robot
inserta una pieza en una maquina de CNC. El programa PUT del robot genera los comandos
para la maquina de CNC que se muestran en el paso 2 a continuacion.
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Cim
Manager

@ Usar el robot para
colocar la pieza en la
maquina de CNC

@Activar maquina de CNC

Controlador de
Dispositivo de
ACL

Controlador de
Dispositivo de
CNC

Abrir puerta

El robot coloca la Abrir mordaza

pieza en la mordaza

Cerrar
mordaza
Cerrar
puerta

El robot abre la pinza
para liberar la pieza

@

Comandos de sincronizacion
generados por el controlador
del robot para "COLOCAR"
una pieza en la maquina de CNC

Secuencia de comandos:

@. Cuando el plan de produccién realiza una Ilamada para mecanizar una

pieza, CIM Manager envia un Unico comando que indica al robot que asiste a

la maquina que inserte la pieza en la maquina de CNC.
@. El programa PUT en el controlador de ACL del robot envia una serie de

comandos para abrir y cerrar la puerta y la mordaza en la maquina de CNC de

modo que el robot pueda insertar la pieza.

®. Cuando el robot indica que la pieza esta en su lugar, CIM Manager envia

un comando de activacion a la méaquina de CNC.

Figura 11-4: Secuencia de comandos cuando un robot asiste a una maquina de CNC
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La siguiente tabla describe el didlogo que se genera entre un robot y la maguina de CNC.
Esta tabla muestra la secuencia de comandos de CNC que generan los programas PUT y
GET que insertan y quitan una pieza de la maquina.

Accién del robot Solicitud del
robot

Respuesta de
la maquina de
CNC

PUT Part into CNC Machine (COLOCAR piezaen la
maquina de CNC)

El robot lleva la pieza hasta la entrada de la méaquina de Open Door
CNC y espera que se abra la puerta.

El robot entra a la maquina de CNC con la piezay espera  Open Vise
gue la mordaza se abra.

El robot coloca la pieza en la mordaza y espera que la Close Vise
mordaza se cierre.

El robot suelta la pieza, sale de la maquina de CNC y Close Door
espera que la puerta se cierre.

El robot indica a CIM Manager que la pieza ya esta lista
para su mecanizado. CIM Manager enciende la maquina
de CNC.

(El robot NO enciende directamente la maguina de CNC
al enviar un comando de activacion. En cambio, CIM
Manager envia el mensaje de comando para activar la
maquina de CNC a la maquina de modo que ésta pueda
ocuparse de descargar el Codigo G necesario para
procesar esta pieza).

GET Part from CNC Machine (RECOGER pieza de la
magquina de CNC)

El robot se mueve hasta la entrada de la maquina de CNC ~ Open Door
y espera que se abra la puerta.

El robot entra a la maquina de CNC, toma la pieza y Open Vise
espera que la mordaza se abra.

El robot retira la pieza de la maquina de CNC.

Door Open

Vise Open

Vise Closed

Door Closed

Door Open

Vise Open
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Escritura de programas de Scorbase parala maquina de CNC

Esta seccidn describe brevemente como escribir programas de Scorbase para la maquina de
CNC y muestra varios ejemplos. Incluye lo siguiente:

« Recepcidn de secuencias de un controlador de dispositivo de
OpenCIM.

« Recepcidn de notificaciones de la maquina de CNC y envio de
mensajes al controlador de dispositivo de CNC.

Recepcidn de secuencias de un controlador de dispositivo de OpenCIM.

El software Scorbase reconoce y ejecuta automaticamente los dos formatos de secuencia que
siguen, por ejemplo:

e« SET PRGNM=301: En este formato de secuencia, PRGNM es el
nombre de la variable de Scorbase y esta instruccion es equivalente a
la instruccion Set Variable PRGNM = 301 en el programa de
Scorbase. Esta secuencia generalmente esta definida en la columna
Program (Programa) de la utilidad CIM Machine Definition en la
aplicacién CIM Manager.

e Run STRTM: En este formato de secuencia, STRTM es el nombre
de la subrutina de Scorbase, y la secuencia es equivalente a la
instruccién call STRTM en el programa de Scorbase. El programa
de Scorbase deberia incluir la subrutina STRTM, cOmo se muestra en
el siguiente ejemplo:

Set Subroutine STRTM

Print to Screen: STRTM.PRGNM = 'PRGNM'
Call Subroutine SCRIPT.OPENPORT (2)
Call Subroutine SCRIPT.SENDFILE (2, PRGNM)
Call Subroutine SCRIPT.CLOSEPORT (2)
Regreso desde una subrutina
La subrutina STRTM se ejecuta en paralelo con la operacion de recoger y colocar del

Né%/‘ robot.
o La subrutina STRTM no contiene comandos de Scorbase de control de ejes.
La secuencia Run STRTM (Ejecutar STRTM) generalmente esté& definida en el
archivo de script del controlador de dispositivo de CNC.
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Recepcion de notificaciones de la maquina de CNC y envio de mensajes al
controlador de dispositivo de CNC

&

Nota

La entrada digital del controlador USB se puede conectar a la salida digital de la maquina de
CNC. El programa de Codigo G de la maquina de CNC puede modificar el estado de la
salida digital que esta conectada al controlador USB.

El programa de Scorbase puede reconocer cambios en el estado de la entrada digital y luego
ejecutar una subrutina definida por el usuario (END_LATHE23), que se puede ejecutar en
paralelo con la operacién de recoger y colocar del robot, como se muestra en el siguiente
ejemplo:

Set Subroutine PUT023
Print to Screen: PUT PART TO CNC MACHINE CHUCK (CNC22)

Enable Input Interrupt 1
On Input Interrupt 1 On Run Subroutine END_LATHE?23
Send Message $Finish to MANAGER ID TASK_ID
Send Message $End to MANAGER ID TASK_ID
Return from Subroutine

Set Subroutine END_LATHE?23
Send Message ENDLATHE to Device Driver ID 23
Disable Input Interrupt 1

Return from Subroutine

Preste atencion a las instrucciones Enable/Disable Input Interrupt
(Habilitar/Deshabilitar interrupcion de entrada) para garantizar la seguridad del sistema.

Mejora de la optimizacion al utilizar codigo abierto

El médulo Optimization Manager de OpenCIM permite a los usuarios elegir cualquier
combinacion de algoritmos y ponderaciones para las colas de maquina, utilizando los
algoritmos suministrados en la instalacion.

Al utilizar cédigo abierto en OpenCIM, el programador experimentado puede agregar
nuevos algoritmos al listado existente. Los nuevos algoritmos se agregan automaticamente al
mddulo OpenCIM Optimization Manager. El usuario entonces puede escoger los nuevos
algoritmos del listado desplegable Algorithms (Algoritmos) en el Optimization Manager y
probarlos al ejecutar el OpenCIM Manager. El nuevo algoritmo puede utilizar cualquiera de
los pardmetros que se incluyen en la base de datos de OpenCIM.

Para obtener instrucciones detalladas sobre como agregar nuevos algoritmos, consulte el
archivo ReadMe que se proporciona con los archivos fuente del proyecto QueAlgDef.
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Experimentacion con estrategias de produccion a
través del uso del Plan-A

El Plan-A es una tabla de instrucciones secuenciales que CIM Manager ejecuta para producir
los productos que se solicitan. Se crea cuando usted presenta una orden. Usted también
puede editar esta tabla en forma manual con un editor z.

De la misma manera en que usted puede compilar y ejecutar un programa sin examinar
siquiera el codigo ensamblador asociado, usted puede presentar una orden y ejecutar la linea
de produccién de OpenCIM sin utilizar el Plan-A. Sin embargo, los usuarios avanzados
pueden querer entender la mecanica de la produccién de OpenCIM para optimizar
determinadas areas criticas. Esta seccion explica la estructura del Plan-A y como
modificarla.

El Plan-A se basa en procesos y operaciones que se han configurado en la tabla Part
Definition (Definicion de pieza). Para cada pieza que se solicita, el Plan-A enumera los
procedimientos que se requieren para producir esa pieza.

La relacion entre la tabla Part Definition (Definicion de pieza) y el Plan-A es similar a la
relacién entre el cddigo fuente escrito en un lenguaje de programacién de alto nivel y la
salida en el lenguaje ensamblador resultante después de la compilacién. Trabajar con el
cadigo fuente es la manera mas sencilla de entender y modificar un programa. Sin embargo,
trabajar con la salida en lenguaje ensamblador podria ser apropiado para usuarios avanzados
gue necesitan optimizar determinadas areas criticas o desean entender en mayor medida qué
sucede a nivel del hardware. De la misma manera, la tabla Part Definition (Definicion de
pieza) proporciona una descripcion general del proceso de produccién de CIM, mientras que
el Plan-A enumera los detalles subyacentes.

Ademas de los procesos definidos por el usuario, el Plan-A incluye los pasos de intervencion
gue se requieren para mover piezas de una maquina a otra y de un puesto a otro. Cuando se
presenta una orden, el modulo Order Entry (Ingreso de pedidos) crea automaticamente el
Plan-A al combinar los comandos apropiados de manipulacion de materiales (descritos mas
adelante) con los procesos definidos por el usuario de la tabla Part Definition (Definicion de
pieza).

Comandos del Plan-A

El siguiente debate acerca del Plan-A supone lo siguiente:

« El dispositivo de almacenamiento por defecto es un Gnico ASRS
utilizado para guardar plantillas vacias, materias primas y piezas
terminadas.
« El dispositivo de montaje por defecto es una maquina portapiezas que
se utiliza para contener las piezas que estan en proceso de ser unidas
por un robot.
El listado a continuacién muestra cada comando que puede aparecer en la tabla del Plan-A.
Los comandos relacionados estan agrupados. Estos grupos se etiquetan en la columna
Purpose (Proposito)
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Proposito Comando del  Descripcidn
Plan-A

Lazo para producir MAKE Define el comienzo de un lazo utilizado para

multiples piezas del producir la cantidad de productos solicitados.

mismo tipo

NEXT Marca el punto en el cual comienza la produccién de

la siguiente pieza que se solicitd. Tenga en cuenta
que la produccion de la siguiente pieza puede
comenzar antes de que haya terminado la pieza en
curso.

Comandos de plantilla DELIVER Indica al PLC que detenga una plantilla especifica en
un puesto.

FREE Libera una plantilla vacia para que se la pueda
regresar al ASRS.

Montaje de dos piezas BASE Ordena a un robot que coloque la primera pieza para
el montaje en un portapiezas. CIM Manager espera
gue todas las subpiezas gque corresponden a este
conjunto lleguen antes de colocar la pieza base en el
portapiezas.

PACK Ordena a un robot que cologue en el portapiezas una
pieza posterior que se debe ensamblar en la pieza
base. CIM Manager espera que el comando Base
finalice antes de comenzar a ejecutar el comando
Pack.

ENDPACK Indica el final de una operacién de montaje.

Comandos de GET Reserva una pieza que esta almacenada en el ASRS.
almacenamiento

STORE Envia una pieza al ASRS (0 a otra ubicacion de
almacenamiento) para ser almacenada.

RENAME Asigna el nombre que se muestra en el campo Part
(Pieza) a una pieza terminada. Este comando aparece
en el Plan-A inmediatamente después de que se ha
Ilevado a cabo el ultimo proceso definido por el
usuario de una tabla Part Definition (Definicion de
pieza).

Comandos de robot PLACE Ordena a un robot que mueva una pieza o una
plantilla desde una ubicacion en un puesto a otra (es
decir, una operacion de recoger y colocar). Este
comando se utiliza para insertar piezas en
dispositivos tales como un escaner de medicion laser
0 un sistema de visién de robot. Sin embargo, NO se
utiliza cuando se coloca una pieza en un portapiezas
de montaje (consulte Base/Pack arriba) o una
maquina de CNC (consulte Load abajo).
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Proposito Comando del  Descripcidn
Plan-A
LOAD Utiliza un robot para insertar una pieza en una
maquina de CNC y descarga el codigo G apropiado
en la maquina en caso de ser necesario. El comando
Load essimilar al comando P1ace con la
caracteristica adicional de que garantiza la descarga
del codigo G requerido.
UNLOAD Quita una pieza de una maquina de CNC. El
comando Unload essimilar al comando Place.
Linea de comentarios  NOP Esta linea se ignora. Se la puede utilizar para agregar
comentarios o lineas en blanco al Plan-A.
Proceso definido por ~ Process Ejecuta el proceso como se define en la tabla
el usuario Name Machine Process (Proceso de maquina). Cada

proceso definido por el usuario que aparece en una
tabla Part Definition (Definicion de pieza) para este
producto también aparece en la tabla del Plan-A.
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Los siguientes comandos del Plan-A que se muestran en detalle son representativos de cémo
se deben interpretar los otros comandos.

MAKE

Formato MAKE <ttl qgty> <initial qty> <subsqgnt qty>
<priority type> <priority #>

Descripcion Define el comienzo de un lazo utilizado para producir la cantidad solicitada
para cada linea de la tabla Order (Pedido)

SUBPART Nombre del producto que se solicita. Este nombre se
hace unico a través de un sufijo que identifica la
posicidn de esta pieza en el arbol Part Definition
(Definicion de pieza).

Target NUmero secuencial que corresponde a un nimero de
linea en la tabla Order (Pedido). Este nimero se
incrementa en uno cada vez que ocurre un comando
Make en la tabla del Plan-A.

<ttl gty> Cantidad total de productos a producir.

<initial gty> Cantidad de piezas producidas en paralelo cuando
comienza la produccidn de esta pieza.

<subsqgnt gty> Cantidad de piezas producidas en paralelo después de
que se ha completado la cantidad inicial.

<priority Método de prioridad utilizado para determinar qué
type> pedido de piezas se produce primero. Entre los
métodos validos se incluyen los siguientes:
P - Produce primero los pedidos con el nivel de
prioridad mas alto.
D - Intenta finalizar todas las piezas no mas tarde de
su plazo de entrega.
B - Considera tanto la prioridad como el plazo de
entrega al momento de determinar la secuencia de
produccién.

<priority #>  Laprioridad de este pedido (de 1 a9). Una prioridad
de 1 es la méas urgente, mientras que una prioridad de
9 es la menos urgente. Cuando el comando
<priority type>se define comoP o B, CIM
Manager utiliza el comando <priority #> para
determinar la secuencia en la cual producira los

pedidos.
Ejemplo MAKE COVERED BOX/1.111,1,1,P,1
Nota Vea el comando NEXT.
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Formato GET <subpart> <storage location>

Descripcion Reserva en una ubicacion de almacenamiento una pieza que se necesita
para producir el pedido en curso. La ubicacién de almacenamiento por
defecto es el ASRS. Las piezas también se pueden almacenar en una
estanteria, un alimentador de piezas, o alguna otra ubicacion designada. Si
no hay una pieza disponible, aparecen un mensaje de advertencia en la
pantalla de CIM Manager y un simbolo de estado Wait (En espera) en la
pantalla Production (Produccion).

<subpart> La subpieza que se encuentra en una
ubicacion de almacenamiento y esta siendo
reservada.

<storage location> Ellugar en lacelda de CIM desde donde
usted desea pedir la pieza. Si se omite este
campo, se supone gue es el ASRS.

Ejemplo GET BOX ASRS1
Nota Vea también STORE y RENAME.

Usted también puede ver/editar una tabla de comandos del Plan-A que se crea cuando usted
presenta una orden. Las piezas que tienen el niamero 1 en la columna # (NUmero) se pueden
producir en paralelo (excepto una pieza asociada con un proceso ONFAIL). Los comandos
en esta tabla se ejecutan desde arriba hacia abajo.

Los procesos que tienen una entrada en blanco en la columna Subpart (Subpieza) operan en
la Gltima subpieza que esta previamente en la lista. Por ejemplo, en la figura siguiente, los
procesos 3y 4 operan en la subpieza BOX (Caja) que se muestra en la linea 2. El proceso 6
opera en COVER/1.1 que se muestra en la linea 5.

Las operaciones de recoger y colocar del robot no se muestran en la tabla del Plan-A. CIM
Manager realiza estas operaciones en forma implicita cuando necesita mover una pieza de
una ubicacion de puesto a otra.

[4] Aplan (=] ]
PART ¥ PROCESS | SUBPART TARGET | INDEX|DURAT. PARAMETER -
1 COVEREDBOX/1 1 MAKE  COVERED_BOXA] 1 111 P 000000
2 COVERED_BOX/11 1 GET BOX

3 COVERED_BOXA.1 2 MILLZ
4 COVERED_BOXA1.1 3 PLACE
5 COVERED_BOX/1.1 4 ASSY COVERA1 00:00:10 1
B COVERED_BO»/1.1 5 VIEWFLEX 00:00:10

7 COVERED_BOXA.1 6 ONFAIL REJECTEDA.1 TRASH1

& COVERED_BOxA.1 7 NEXT

9 COVERED_BOxA.1 8 TARGET ASRST

10/ COVERAA 1 GET COVER ASRST

11 COVERAA 2 PLACE RaCK1

12 COVERAA 3 FREE TEMPLATE ASRST

13 REJECTED/A 1 TARGET TRASH1

14 REJECTED/11 2 FREE TEMPLATE ASRST

00:00:10° 302 NC

m

PARTS
SEQ PART QUAN FIRST NEXT | GUEU| PRIO | DUE TIMEN

[i] COVERED BOx 1 1 F 1

m

™ Check &

0K | Cancel | 4 U’ C

Figura 11-5: Tabla del Plan-A

Manual del usuario 11-33 OpenCIM

12/30/2014 Programacion de OpenCIM



Usted puede realizar un seguimiento del estado en curso de la produccion al ver la ventana
Program View (Vista de programa) en la computadora CIM Manager. Esta pantalla muestra
los comandos que ejecuta CIM Manager para producir una orden.

i) OpenCIM Manager (TUTORIAL_SAMPLE) = (S
File  Utility Programs  Window View Help
céc:c .Ea FEE pEey ."'J
NP E™ B wmes B0 nME &
intelitekpr Order| Part Total |Done Device Action -
1| GOVERED_BOX/1.1 1 0 |3BASRS PLACE TEMPLATE#010003 on CNVA1|
TIME BOHOT =
00:00:36 ROBOTS
o RORA
PLC STATUS EXPERTH
mn Cloze 211 413 441 SDRVA il

Graphic Display  Yiew Program l Wiew Leaf | View Order | View Storage | View Device | View Pallet

Leve| Part Action Subpart Target In:| Parameters. P1 -
1 TopBatch
2| COVERED_BOX/ MAKE COVERED_BOX/1.1 1 1,1,1,P,1,00:00:
3| COVERED_BOX/M.1 PLACE TEMPLATE ASRS1
4| COVERED_BOXM 1 RENAME BOX
5| COVERED_BOXM .1 NEXT
6| COVERED_BOXM 1 WVIEWFLEX BOX
7| COVERED_BOXM .1 End_Assembh| COVERED_BOX/1.1 JIG1 ASSY
8| COVERED_BOXM 1 ASSY COVERM A BOX 1 i
9| COVERED_BOXM 1 BASE BOX JIG1 3
10| COVERED_BOXM .1 Assembly COVERED_BOX/1.1 JIG1 ASSY
11| COVERED_BOXM .1 PLACE BOX RACK1
12| COVERED_BOXM .1 MILLZ BOX
13| COVERED_BOXM .1 GET BOX ASRS1
11| COVERM A ToAssembly |COVERED_BOX/1.1 JIG1 ASSY
12| COVERM A RENAME
13| COVERM A FREE TEMPLATE ASRS
14| COVERM A PLACE COVER RACK1
15| COVERM 1 GET COVER ASRS1 -

b SV RN |Scheduler Gantt: NONE |LOCATION: - C\Users\Public\DocumentsiIntelite

e

Figura 11-6: Vista de programa que muestra un Plan-A utilizado para
producir una orden

Los elementos de la pantalla Program View (Vista de programa) se describen en detalle en el
Capitulo 6, Operacién de CIM Manager.
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12

OpenCIM por dentro

Este capitulo describe diversos procedimientos de administracion de OpenCIM para el
usuario avanzado. Incluye las siguientes secciones:

e OpenCIM Loader: DDLoader.EXE, describe el OpenCIM Loader,
gue se utiliza para iniciar todos los controladores de dispositivo que
pertenecen al mismo puesto de trabajo en cada computadora que
funciona como administrador del puesto.

« Estructura de directorio de OpenCIM, describe la estructura de
directorio por defecto de OpenCIM de las carpetas y los archivos de
CIM, que se crea automaticamente en el procedimiento de
instalacion.

« Estructura de la base de datos de OpenCIM, muestra listados de
tablas que constan de los archivos que se incluyen en la base de datos
de OpenCIM.

« Copia de seguridad del software, describe los procedimientos de
copia de seguridad de OpenCIM.
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OpenCIM Loader: DDLoader.EXE

El OpenCIM Loader automatiza el inicio de los controladores de dispositivo en Windows.
Este Cargador se ejecuta en cada computadora de puesto de trabajo para iniciar
automaticamente los controladores de dispositivo en estas computadoras:

Controladores de dispositivo de OpenCIM iniciados por el Cargador

Computadoras que funcionan como « Cada controlador de dispositivo que se ejecuta en
administrador del puesto esta computadora.

Usted puede configurar los programas que desea que el Cargador ejecute en un archivo INI
que usted especifique en la linea de comando del Cargador. (Para mostrar las columnas Path
(Ruta de acceso) y Command Line (Linea de comando) del Cargador, seleccione las
columnas Show All (Mostrar todo) del menu desplegable File [Archivo]). Al hacer clic en el
icono del Cargador en la pantalla Program Manager , se inician todos los programas que se
encuentran incluidos en este archivo INI. El Cargador se deberia utilizar para iniciar todos
los controladores de dispositivo que pertenecen al mismo puesto de trabajo en cada
computadora que funciona como administrador del puesto.

22 CIM DDLoader =0l %"
Eile

[ ¥ @

Driver Simulation| Load |Path Command Line
CIMSAF . V] ABINVCIMSAF EXE
SCORBASE - 41 O M ChntelitekKiSCORBASENBIMSCORBASE EXE  /I=SCBSYD2.INI /N=41

CNCDRIVER - 43 a v ABINVCNCDRIVER .EXE CNCWD2.INI 43 /COM:3 /C
Ready

Figura 12-1: Muestra del Cargador de dispositivos de CIM

El nombre de este archivo INI generalmente corresponde al nimero de puesto, de la
siguiente manera:

Convenciones sobre la denominacion de los puestos de trabajo

WSL.INI Configuraciones para el puesto de trabajo N° 1.
WS2.INI Configuraciones para el puesto de trabajo N° 2.

El Cargador busca en el archivo INI la seccién denominada [Loading] (Carga) y ejecuta
los programas especificados (ocho como méximo). Utilice un editor de texto para editar la
linea de comando para cada programa en este archivo INI.
El siguiente ejemplo de un archivo INI muestra las lineas de comando invocadas por el
Cargador.
[General]
CimSetupPath = ..\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM
[Loading]
Loadl=..\BIN\BCRDRIVER.EXE BCRVDI1.INI 13 /COM:2 /C
Load2=[default system drive (for example
C:)]1\Intelitek\Scorbase\Bin\Scorbase.EXE /I=SCBSVD1l.INI
/N=11
Lineas de comando en el Cargador
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Cada dispositivo (o controlador) que esta conectado a una computadora que funciona como
administrador del puesto requiere un controlador de dispositivo individual ejecutandose en
esa computadora. Es posible que haya un controlador conectado a una computadora que
funciona como administrador del puesto que admita multiples dispositivos (por ejemplo un
robot y un lector de cddigo de barras conectados a un controlador de Scorbase). En este caso,
se requiere solamente un controlador de dispositivo (por ejemplo un controlador de
dispositivo de Scorbase). En esta seccidn, el término dispositivo también se puede referir a
un controlador con multiples dispositivos.

El listado a continuacion muestra el nombre del programa que corresponde a cada
controlador de dispositivo de OpenCIM.

« Controlador de dispositivo de ACL: ACLDriver.EXE

« Controlador de dispositivo de CNC: CNCDriver.EXE

» Controlador de dispositivo de escaner de LSMDriver.EXE
medicion laser:

« Controlador de dispositivo de RVPDriver.EXE
ROBOTVISIONpro:

» Controlador de dispositivo de PLC: PLCDriver.EXE

« Controlador de dispositivo de ULS: ULSDriver.EXE

« Controlador de dispositivo de ViewFlex ViewFlex.EXE

 Controlador de dispositivo Scorbase para el Scorbase.EXE

controlador USB
« Scorbase NXC100 y XtraDrive
 Scorbase para el controlador USB PRO

» Controlador de dispositivo hidraulico HYDDriver.exe
« Controlador de dispositivo neumatico PNEUDriver.exe
« Controlador de dispositivo de proceso ProcDriver.exe
» Controlador de dispositivo de BCR BCRDriver.exe

La tabla a continuacion describe los selectores de linea de comando que usted puede
especificar cuando invoca un controlador de dispositivo o un médulo de programa. Estos
selectores le permiten especificar el dispositivo, los archivos de datos y el modo de control
gue se aplican respecto de un programa.

Todos los controladores de dispositivo comparten el siguiente formato de linea de comando:
xxx.EXE IniFile DevID /COM:n [/Simulation]
(en donde xxx es el tipo de controlador de dispositivo).
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IniFile

DevID

COM:n

/Simulation

El nombre del archivo de inicializacion que contiene definiciones de
parametro para este dispositivo en particular. Estas definiciones de
parametro sustituyen los valores globales que se definen en el
archivo OPENCIM.INI.

El nimero de ID Gnico del dispositivo, como se define en el
programa Setup (Configuracion). Este nimero se utiliza para
identificar el dispositivo cuando se comunica con CIM Manager o
con otro dispositivo de CIM (por ejemplo una maquina de CNC a la
gue este robot asiste).

Si hay mas de un dispositivo conectado a un controlador, usted
puede especificar el ID de cualquiera de estos dispositivos (por
ejemplo el ID del robot en caso de un controlador de ACL).

El puerto RS232 en la computadora que funciona como
administrador del puesto que el controlador de dispositivo utiliza
para comunicarse con el dispositivo. Se admiten los puertos 1 a 4.
Los parametros de comunicacion (velocidad de transmision, paridad,
etc.) se pueden asignar en el archivo de inicializacién IniFile, en
la seccidn para este dispositivo. Por ejemplo:

[CNCDriverDefinitions]

Un valor de puerto de 0 (cero) indica que el controlador de
dispositivo debe operar en modo Manual.

Este selector opcional inicia el controlador de dispositivo en modo
de simulacidn. En este modo, el controlador de dispositivo emula un
robot al generar automaticamente mensajes de estado en respuesta a
mensajes de comando.

Usted puede invocar un controlador de dispositivo de cualquiera de las siguientes maneras:
« Ultilice el OpenCIM Loader para iniciar automaticamente un conjunto
de controladores de dispositivo que estan incluidos en la seccion
[Loading] (Carga) de un archivo INI.
« En Windows Program Manager, haga clic en un icono definido para
gjecutar el controlador de dispositivo.

« En Windows Program Manager, seleccione File (Archivo), luego
Run (Ejecutar), e ingrese la linea de comando del controlador de

dispositivo.
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Estructura de directorio de OpenCIM
Cada computadora en la que se ha instalado el software de OpenCIM tiene las mismas
estructuras de directorio.
El software de OpenCIM vy los archivos de proyectos estan instalados en diferentes
ubicaciones. A continuacion se detallan las estructuras de archivo de ambos.

Directorio de instalacién

El software de CIM se instala en el directorio de archivos de programas (por ejemplo:
[unidad del sistema por defecto (por ejemplo C:)]\Program Files\Intelitek\OpenCIM\).
A continuacion se describen algunos de los subdirectorios:

Subdirectorio Descripcion
Bin Archivos de software de OpenCIM.
Books Manual de software de OpenCIM.
Sources
QueAlgDef Algoritmo de cola source dll al cual usted puede agregar
sus propios algoritmos para la cola de maquina.
RW Documentacion acerca de cdmo desarrollar piezas
personalizadas.
Converter Aplicacion para convertir un modulo grafico de Autocad o
3D Studio a RWX.
Documentation Documentacion que indica en detalle como trabajar con
los mddulos gréficos.
4 Intelitek
4 OpenCIhd
- BIN
Books
CimSetup
Dermo
CC_TREE
4 Sources
QueblgDef
4 R
Conwverter

Documentation

Figura 12-2: Estructura del directorio de
instalacion de OpenCIM
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Directorio de proyectos

Los proyectos de CIM se instalan en el directorio de usuario publico:

« En Windows XP: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)]\Documents and Settings\All
Users\Documents\Intelitek\OpenCIM\

« En Windows Vista/7: [unidad del sistema por defecto (por ejemplo
C:)\Users\Public\Documents\Intelitek\OpenCIM\

Este directorio contiene las carpetas de proyectos.

Carpeta Projects (Proyectos): contiene todas las carpetas de proyectos y un directorio lib
(biblioteca) que incluye archivos de configuracion definidos previamente para maquinas,
robots y puestos comunes.

Carpetas del puesto de trabajo: en cada carpeta de proyectos usted puede encontrar
subcarpetas con informacion que es relevante solamente a un puesto especifico (por ejemplo
WS1, WS2). Las carpetas de proyectos se pueden ubicar en la computadora CIM Manager
(si desea centralizar los datos del sistema) o bien en la computadora de ese puesto. Se
recomienda utilizar la primera estructura, en la cual los datos se conservan en una Unica
ubicacion, dado que ello facilita las copias de seguridad.

La figura a continuacion muestra la estructura del directorio de proyectos de OpenCIM
(listado de ruta de acceso) antes de que se cree cualquier sistema OpenCIM utilizando
Virtual CIM Setup.

« [l Desktop
Il admin
4 | Public
4 Public Documents
4 Intelitek
4 OpenCIM
CIM_CUSTOM_parts
ProjectManager
Projects
VCTRL

Figura 12-3: Estructura del directorio de proyectos
de OpenCIM

CIM CUSTOM_PARTS: contiene todos los archivos RWX para las piezas que proporciona
Intelitek. Para obtener informacion sobre como modificar estas piezas y crear nuevas,
consulte el Capitulo 7: Programas utilitarios de CIM Manager.

Para cada celda creada por el médulo Virtual CIM Setup se crea un subdirectorio, que a su
vez contiene los siguientes subdirectorios:

Subdirectorio Descripcioén

DATA Contiene los archivos de datos que cambian durante la operacion normal
del sistema de CIM.

DOC Contiene toda la documentacion importante para este sistema en
particular.

LOG Contiene un registro del sistema.

SETUP Contiene todos los archivos que cambian cuando se configura la celda de
CIM.

WSO Administrador del puesto de trabajo.

Wén Contiene todos los archivos de datos que son Unicos para este puesto.
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VC2_WM.DBF Archivo de mensajes de red de OpenCIM.

CIMCELL.INI Estos archivos contienen informacion grafica de la celda.
VC2.INI

CIMCELL.O2B

CIMCELL.O2C

CIMCELL.O2P

Los subdirectorios WSn representan cada uno de los puestos de trabajo en la celda de CIM.

Se crea un subdirectorio en CIM Manager para cada WSn especifico, y luego se lo comparte
con el administrador del puesto a través de la red. Se crea un subdirectorio para cada
maquina en ese puesto de trabajo.

Un sistema con tres puestos de trabajo (WS1, WS2, WS3) se puede configurar de la
siguiente manera, por ejemplo:

« El subdirectorio WS1 contiene todos los archivos INI y los archivos
DBF que son exclusivos para el puesto de trabajo N° 1. ROBOT 1
contiene todos los programas de robot especificos para el puesto de
trabajo N° 1.

« El subdirectorio WS2 contiene todos los archivos INI y los archivos
DBF que son exclusivos para el puesto de trabajo N° 2. ROBOT 2
contiene todos los programas de robot especificos para el puesto de
trabajo N° 2. GCODE contiene todos los programas de cédigo G
necesarios para la maquina de CNC.

« El subdirectorio WS3 contiene todos los archivos INI y los archivos
DBF que son exclusivos para el puesto de trabajo N° 3.

La tabla a continuacion enumera los archivos que se encuentran en un sistema OpenCIM
tipico, agrupados por subdirectorio. El subdirectorio denominado en forma genérica
CIMCELL representa una tipica celda de CIM.

Tipo de archivo Descripcién

Projects Directory\LIB\ACL  Subdirectorio que contiene una biblioteca de cddigo fuente de ACL
genérico, programas utilitarios y archivos de parametros.

CIMSYS.DMC El cédigo fuente de programas de sistema de ACL estandar para un
Unico robot conectado a un controlador de ACL.

CIMSYSM.DMC El cédigo fuente de programas de sistema de ACL estandar para
multiples robots conectados al mismo controlador de ACL.

Projects

Directory\LIB\ACL\AT

S

DOWNLOAD.EXE Programa utilitario descargador de ACLoff-line que envia archivos
DNL a un controlador de ACL.

SEND.EXE Programa utilitario para enviar un comando a un controlador de
ACL.

TERM ACL.EXE Programa de emulacion de terminal de ATS utilizado para
interactuar con un controlador de ACL.

SETUP.DIR Un archivo de datos utilizado por el programa TERM_ACL.

ASRSB.PRB Archivos de pardmetro de ACL.

ASRSSQ.PRB

BELT.PRB

LSB100CM.PRB

LSB150CM. PRB
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Tipo de archivo

Descripcién

LSB20.PRB

NOCONECG . PRB
NOCONECT . PRB
ROTARY B.PRB
SERVOG_C.PRB

XYTAB.PRB

SCC_BELT.PRB

SETUP.PAR Ubicacion de los parametros de robot.

ATS.BAT Archivo de procesamiento por lotes para cargar el archivo
TERM_ACL.EXE.

TERM.MAC

ONOFF.CBU Programa On/Off para el controlador.

PAR.CBU Archivo que contiene pardmetros para el controlador.

PAR14.CBU Archivo gue contiene parametros para Robot ER 14.

PAR9.CBU Archivo gue contiene parametros para Robot ER 9.

PARMK?2 .CBU Archivo que contiene pardmetros para Robot MK2.

BIN Subdirectorio que contiene archivos de programa de OpenCIM
(EXE, DLL, HLP, ICO, TRK, VBX).

C4DLL.DLL Archivos de codigo de objeto que contienen una biblioteca

DBCREATER.DLL
QueAlgbef.dll
VBC4DLL.DLL
OpenCIM Ver4.5.chm
ACLDRIVER.EXE
APLAN.EXE

BCRDriver.exe

CHECKCOMMUNICATION.

EXE
CIMREPORT.EXE
CIMSAF.EXE
CIMSETUP.EXE
CIMSIMUL.EXE
CNCDRIVER.EXE
DBTOOL.EXE
DDLOADER.EXE
HYDDriver.exe
LSMDRIVER.EXE

compartida de programas de Windows.

Algoritmos DIl de cola de maquina.

Archivo de ayuda.
El controlador de dispositivo de ACL.
El programa A-Plan.

El controlador de dispositivo de codigo de barras.
Programa utilitario para probar las comunicaciones TCP/IP.

Programa Report Generator.

Controlador de dispositivo de seguridad de OpenCIM.
Programa Virtual CIM Setup.

Cargador del programa Graphic Display.

Controlador de dispositivo de CNC.

Archivos de base de datos de ediciones.

Programa cargador para controladores de dispositivo.
Controlador de dispositivo hidréaulico.

Controlador de dispositivo de escaner de medicion laser.

MACHINEDEFINITION. Maddulo Machine Definition.
EXE
MANAGER.EXE Mdodulo CIM Manager.
MRP.EXE Mddulo MRP.
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Tipo de archivo

Descripcién

Optimization.exe
PARTDEFINITION.EXE
Performance.exe
PLCDRIVER.EXE
PNEUDriver.exe
ProcDriver.exe
ProjectManager.exe
RFIDDriver.exe
RVPDRIVER.EXE
SCHEDULER.EXE
SCRIPTER.EXE
STORAGEMANAGER.EXE
ULSDRIVER.EXE

Utilidad de optimizacion.

Modulo Part Definition.

Utilidad de rendimiento.

Controlador de dispositivo de PLC.
Controlador de dispositivo heumatico
Controlador de dispositivo de proceso
Programa Project Manager.

Controlador de dispositivo de RFID.
Controlador de dispositivo de ROBOTVISIONPro.
Maodulo Scheduler.

Activa comandos de representacion gréfica.
Maddulo Storage Manager.

Controlador de dispositivo de grabador laser.

CIMCELL Nombre genérico para un subdirectorio que contiene todos los datos
para una celda de CIM en particular, como fue creada por el médulo
Virtual CIM Setup.

CIMCELL Subdirectorio que contiene archivos de datos utilizados por el

/ DATA sistema OpenCIM. (*.DBF es un archivo en formato dBASE).

ORDER.CFG Parametros de configuracion interna utilizados por el médulo MRP.

APLAN.DBF Comandos del Plan-A generados por el ultimo pedido presentado.

BACK.DBF El archivo de procesamiento por lotes REF.BAT utiliza este archivo

CSTORDER.DBF
CUSTOMER.DBF
CIMREP.DBF

LEAFPART .DBF

MACHINE.DBF
OPT MQUEUE.DBF
ORDER.DBF

PART DEF.DBF

PART PRC.DBF

PERF_ SUMM.DBF
PROCESS .DBF

Performance.dbf
REPORT.DBF
PROCESS.DBF
SCHEDULER.BDF

de datos para restaurar STORAGE.DBF.
Detalles del pedido del cliente.

Listado de clientes.

Especificaciones de formato de informe.

Informacidn interna utilizada por CIM Manager para mostrar las
operaciones de produccion activas en la vista de hoja (Leaf).

Listado de maquinas como se define en la definicion de maquina.
Listado de qué algoritmo utilizar para cada cola de maquina.
Registros que aparecen en la tabla Order (Pedido).

Registros que aparecen en la ventana Part Definition (Definicién de
pieza).

Registros que aparecen en la tabla Part Process (Proceso de pieza).

Resumen de rendimiento del sistema.

Registros que aparecen en la tabla Machine Process (Proceso de
maquina) en el médulo Machine Definition (Definicion de
maquina).

Resumen de rendimiento de maquina.

Registros que aparecen en la tabla Report (Informe).
Resumen de proceso de maquina.

Informacion utilizada por el planificador.
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Tipo de archivo

Descripcién

PURCHASE . DBF
STORAGE . DBF
SCHEDULER.DBF
SUPPLIER.DBF
TEMPLATE .DBF .DBF

ANALYSIS.RPT
APLAN.RPT
ASRS.RPT

ASRSSUM. rpt
LOCATION.RPT
MACHINE.RPT

OPTIMIZATION.rpt
ORDER.RPT
PART.RPT

partprocess.rpt

performance.rpt
PROCESS.RPT

PURCHASE .RPT

PurchaseNew. rpt
SUBPART.RPT

MACH MAC.CDX
P _DEF AP.CDX
PROC_AP.CDX

PDEF _PAR.CDX
PROC_PAR.CDX
P _DEF_OR.CDX
MACH4TAG . CDX
P_PRC_AP.CDX
ORDER_AP.CDX
PARTATAG.CDX
PARTD AS.CDX

STR_TEMPLATE.CDX

Listado de piezas de articulos para la compra.

El contenido de todos los dispositivos de almacenamiento.
Resumen del cronograma de tareas de maquina.

Listado de proveedores.

Definiciones de plantilla de la cinta transportadora como se asignan
en el médulo Storage Definition (Definicidn de almacenamiento).

Listado de archivos del Generador de Informes. Cada archivo recibe
un nombre de acuerdo con el informe y/o la aplicacion con el/la que
se relaciona.

Archivos de indice de dBASE generados automaticamente por los
programas que actualizan los archivos DBF asociados.

CIMCELL Subdirectorio que contiene archivos LOG para el sistema.
/LOG

CIMCELL Subdirectorio que contiene archivos relacionados con la instalacion
/ SETUP y configuracion.

MAP.INI Archivo de datos que asocia los nombres de los archivos de red de la
computadora con los nimeros de puesto de trabajo. También se lo
utiliza para asignar multiples dispositivos a un tnico controlador de
dispositivo.

SETUP.CIM Archivo de datos de configuracion; contiene todos los dispositivos y
sus pardmetros asociados.

DEVICE.DMC Asignacion de nombres de dispositivo a nimeros de programa de

OPENCIM. INI
FDR1.INTI

ACL.
Parametros por defecto de los controladores de dispositivo.

Archivo gue detalla los archivos que utiliza cada dispositivo de
almacenamiento.
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Tipo de archivo

Descripcién

RACKI1.INI
PNEUSTI1FDR1
CONPALET.INI

Archivo que contiene la configuracion de la estanteria.
Archivo gue contiene la configuracion del puesto neumatico.

Archivo gue contiene la cantidad minima de palets vacios que se
trasladan en la cinta transportadora.

CIMCELL Subdirectorio que contiene archivos para la computadora CIM
/' WS0 Manager.
CIM.LOG Mensajes de red de OpenCIM para este puesto.
CIM.PRT Archivo gue contiene un listado de todos los mensajes (archivo
LOG).
WS0.INI Parametros pasados a CIM Manager en el momento de la
inicializacion.
CIM.PNP Archivo de recoger y colocar.
CIM.LOG Archivo gue contiene la vista de hoja (archivo LOG).
ERROR.LOG Archivo gréfico de errores.
OLMT . TXT Listado de mensajes enviados a Simulacién (archivo de registro).
CIMCELL Subdirectorio que contiene archivos para un puesto de trabajo tipico.
/I WSn
ACLVDI1.INT Controlador virtual de ACL.
VC2_QC.INI Configuraciones de formato para el informe de control de calidad.
BCRVD1.INI Controlador virtual de cddigo de barras.

SCBSVD1.INI
PNEUVD1.INI
$SACL 011.PRT

CNCVD1.INI
ULSVD1.INI
HYDVD1.INI
VEVD1.INI
PROCVD1 . INI
$LSM 009.PRT

LSMVD1.INI
$PLC 001.PRT

PLCVD1.INI
WS1.INI

ACL 011.PNP

Controlador virtual de Scorbase.
Controlador virtual de puesto neumatico

Archivo gue contiene el protocolo del controlador de dispositivo de
ACL.

Controlador virtual de CNC.
Controlador virtual de ULS.
Controlador virtual de puesto hidraulico.
Controlador virtual de ViewFlex.
Controlador virtual de proceso.

Archivo gue contiene el protocolo del controlador de dispositivo de
LSM.

Archivo INI del controlador de dispositivo virtual de LSM.

Archivo gue contiene el protocolo del controlador de dispositivo de
PLC.

Controlador de dispositivo virtual de PLC.

Generalmente utilizado para pasar pardmetros de linea de comando
al programa Loader (Cargador) que se utiliza para iniciar cada
controlador de dispositivo en este puesto en modo real.

Archivo de recoger y colocar.

Cada directorio de maquina, robot o puesto en un puesto de trabajo contiene una cantidad de archivos
de configuracion preconfigurados.

El siguiente es un ejemplo de un directorio de robot que contiene archivos para los robots en los

puestos.
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Tipo de archivo

Descripcién

CIMCELL
/' WSn
/ ROBOTn

REPORT.DLD

WS2 .DNL
TRASH1 .DNL
BFFR1.DNL
RDR1.DNL
RACK1.DNL
CNV1.DNL
EPILOG1.DNL
PROLOGI1 .DNL
FDR1.DNL
ASMBUEF' . DNL
ASRS.DNL

RVPCOM2V.QCL
RVPCOMOV.QCL
RVPCOM1V.QCL

Subdirectorio que contiene archivos para el controlador de ACL en
el puesto n.

Archivo de registro que muestra los comandos ejecutados durante la
Gltima descarga de ACL (vea el manual ACLoff-line ).

Listado de todos los programas de robot de descarga para este
puesto.

Listado de todos los programas de robot de control de calidad de
descarga.

RVPCOM. QCL
SETUP.DIR Archivo de datos utilizado por el programa TERM_ACL.
CIMCELL Subdirectorio que contiene archivos para controladores operados por
/ WSn el software Scorbase.
/ ROBOTn
STN.WS
STN.SBP
STN.PNT
LIB Subdirectorio que contiene archivos de configuracion
preconfigurados para maquinas comunes, programas de ACL, etc.
(biblioteca de programas de ACL).
Se ubica en el directorio de proyectos.
LIB Subdirectorio que contiene una biblioteca de codigo fuente de ACL
I ACL Unico, programas utilitarios y archivos de parametros.
Projects Subdirectorio que contiene una biblioteca de codigo fuente de ACL
Directory\LIB\ACL genérico, programas utilitarios y archivos de parametros.

CIMSYS.DMC

CIMSYSM.DMC

Projects
Directory\LIB\ACL\AT
S

DOWNLOAD.EXE

Cadigo fuente de programas de sistema de ACL estandar para un
Unico robot conectado a un controlador de ACL.

El codigo fuente de programas de sistema de ACL estandar para
multiples robots conectados al mismo controlador de ACL.

Programa utilitario descargador de ACLoff-line que envia archivos
DNL a un controlador de ACL.
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Tipo de archivo

Descripcién

SEND.EXE

TERM ACL.EXE

SETUP.DIR

ASRSB.PRB
ASRSSQ.PRB
BELT.PRB
LSB100CM. PRB
LSB150CM. PRB
LSB20.PRB
NOCONECG. PRB
NOCONECT . PRB
ROTARY B.PRB
SERVOG _C.PRB
XYTAB.PRB
SCC_BELT.PRB

SETUP.PAR
ATS.BAT

TERM.MAC
ONOFF.CBU
PAR.CBU
PAR14.CBU
PAR9.CBU
PARMK2 .CBU

Programa utilitario para enviar un comando a un controlador de
ACL.

Programa de emulacion de terminal de ATS utilizado para
interactuar con un controlador de ACL.

Un archivo de datos utilizado por el programa TERM_ACL.
Archivos de pardmetro de ACL.

Ubicacion de los parametros de robot.

Archivo de procesamiento por lotes para cargar el archivo
TERM_ACL.EXE.

Programa On/Off para el controlador.

Archivo que contiene parametros para el controlador.
Archivo gue contiene parametros para Robot ER 14.

Archivo que contiene parametros para Robot ER IX.

Archivo gue contiene parametros para Robot MK2.

LIB/ Hydraulic
Load.pgm
Press.pgm

Unload.pgm

Subdirectorio que contiene archivos de puesto hidraulico.

LIB/ QC

VC2_QC.INI

LIB/ SCR

SCRLAB.DBF
SCRILAB.DBF
SCRTIL.DBF

SCRSITIL.DBF

SCRPRJ . DBF
VC2_ WM.EXP
CNC_L.LAB

EXAMPLE . DBF

Subdirectorio que contiene ejemplos de archivos INI de control de
calidad.

Subdirectorio que contiene todos los ejemplos de scripts de CNC y
archivos BATCH.
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Tipo de archivo Descripcién

CNC L.BAT
CNC_SCR.DBF
CNCSCRSI.DBF

LIB/ ViewFlex Subdirectorio que contiene todos los scripts de ViewFlex.
CHECK V.bas
FIND 4 PINS.bas

FIND 4 SCREWS.bas
Lower Left Pin.mod
Lower Left Screw.mod
Lower Right Pin.mod
Lower Right Screw.mod
Upper_ Left.mod
Upper Left Pin.mod
Upper Left Screw.mod
Upper Right Pin.mod

LIB/ Vuniq40 Subdirectorio que contiene los archivos que se requieren para
trabajar con Vunig.
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MAP.INI

El archivo de configuracion MAP.INI realiza las siguientes funciones:

« Contiene la configuracién TCP/IP del Manager y de todos los
controladores de dispositivo en una celda de OpenCIM. Cada celda
de OpenCIM necesita esta informacion para permitir la comunicacion
con otras entidades de OpenCIM.

 Permite que dos 0 mas dispositivos utilicen el mismo controlador de
dispositivo para enviar y recibir mensajes.

Un archivo MAP.INI tipico tiene el siguiente formato:

[Redirect]

53=51

23=21

24=21
[COMMMANAGER]
RemoteIP=200.1.1.1
RemotePort=700

[COMMACL11]
RemoteIP=200.1.1.1
RemotePort=711

[COMMLSM13]
RemoteIP=200.1.1.1
RemotePort=713

[COMMACL21]
RemoteIP=200.1.1.1
RemotePort=721

[COMMACL24]
RemoteIP=200.1.1.1
RemotePort=724

Cuando un controlador de dispositivo se inicia, debe acceder al archivo MAP.INI para poder
comunicarse con otros controladores de dispositivo y con CIM Manager. En cada
computadora que funciona como administrador del puesto, la ruta de acceso de archivo a
MAP.INI se encuentra en la variable de pardmetro CimMapPath en la seccion
[Networking] delarchivo INI para este puesto.

Para garantizar la operacion apropiada de OpenCIM, asegurese de que el archivo MAP.INI esté

&< accesible a todos los controladores de dispositivo. Para asegurarse de que el archivo MAP.INI
Nota esté accesible, haga lo siguiente:
e Abra cualquier controlador de dispositivo.
e Verifique si el archivo MAP.INI est& actualizado al editar las configuraciones TCP/IP
del controlador de dispositivo abierto.
Usted puede usar cualquier editor de texto ASCII (por ejemplo Windows Notepad) para
modificar el archivo MAP.INI. A continuacion se describen los dos tipos de entradas en este
archivo.
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Debido a que solamente se puede asignar un dispositivo a un controlador de dispositivo en
una linea de comando, se utiliza una entrada de ID en el archivo MAP.INI para asignar otros
dispositivos a este controlador de dispositivo. Por ejemplo, se pueden conectar un lector de
cddigo de barras (dispositivo 13) y un robot (dispositivo 11) al mismo controlador de ACL y
por lo tanto compartir el mismo controlador de dispositivo de ACL para transmitir los
mensajes de OpenCIM. La siguiente linea de comando asigna el robot al controlador de
dispositivo de ACL.:

ACLDriver.EXE ACLVD1.INI 11,13 /COM:2

La siguiente entrada en el archivo MAP.INI permite que el lector de c6digo de barras
comparta el uso de este controlador de dispositivo:

[REDIRECT]
13=11
13 Un dispositivo que esta compartiendo el uso de un controlador de
dispositivo.
11 El dispositivo primario que se asigna a un controlador de dispositivo en la
linea de comando que invoca al controlador de dispositivo.
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SETUP.CIM

SETUP.CIM es un archivo ASCII que define todos los dispositivos que se encuentran en el
sistema OpenCIM. Este archivo se encuentra en la ruta de acceso Projects
Directory\CIMCELL \SETUP. Los campos en este archivo se separan a través de un

espacio.
A continuacién se muestra el archivo SETUP.CIM para el CIMLAB4 Virtual CIM.
5
51 1 ERS5P ROBOT1 R 1 0 0 0 0 O
52 2 ER9 ROBOT2 R1 0 0 0 0 O
53 3 ER5P ROBOT3 R 1 0 0 0 O O
54 4 ER7 ROBOT4 R 1 0 0 0 0 O
0 0 PLANE PLANE 0. 0. O.
1 2 CNVLI CNV1 C 4 0 0 0 4 ROBOT1 O ROBOT2 0 ROBOT3 0O ROBOT4 0 O
55 4 ERXY XYJIG J 1 0 0 0 1 ROBOT4 0 O
2 1 RNDAS RNDAS1 A 54 0 0 0 1 ROBOT1 0 O
3 1 READER RDR1 Y 1 0 0 0 1 ROBOT1 0 O
4 2 MILL S MILLI M1 0 0 0 1 ROBOT2 0 O
5 2 M2AS BFFR1 B 2 0 0 0 1 ROBOT2 0 O
6 2 M2AS BFFR2 B 2 0 0 0 1 ROBOT2 0 O
7 3 LATH S LATHEI M 1 0 0 O 1 ROBOT3 0 0
8 3 M2AS BFFR3 B 2 0 0 0 1 ROBOT3 0 O
9 4 M2AS BFFR4 B 2 0 0 0 1 ROBOT4 0 O
10 4 FEEDER FDR1 F 1 201 0 20 1 ROBOT4 0 O
11 4 RACK RACKL K 9 101 0 0 1 ROBOT4 0 O
12 4 RACK RACK2 K 2 102 0 0 1 ROBOT4 0 O
13 4 TRASH TRASH1 X 1 0 0 0 1 ROBOT4 0 O
14 4 JIG JIG1 J 1 0 0 01 ROBOT4 0 O
17 4 VISION VSN1 V.1 0 0 0 1 XYJIG 0 O
16 4 SCREWD SDRV1I D 1 0 0 0 1 XYJIG 0 O
51 1 ER5P ROBOTL R1 0 0 0 O O
52 2 ER9 ROBOT2 R'1 0 0 0 0 O
53 3 ER5P ROBOT3 R 1 0 0 0 0 O
54 4 ER7 ROBOT4 R 1 0 0 0 0 O
60 0 SPARE CONPALET O 16 1 0 O
60 0 SPARE CONPALET O 16 1 0 O
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N° de Nombre del campo Tipo Ancho Comentarios
campo
1 Device (Object/Location) ID Numérico 3
(No saltee nimeros, haga que todos los ID sean
secuenciales)
2 Station Number Numérico 2
3 Physical Name (para la representacion grafica) Caracter 20
4 Logical Name Caracter 20
5 Type: o Caracter 1
A: ASRS M: Maquina
B: Bufer O: Con palet
C: Transportador P: Pieza
D: Dispositivo (por Q: Control de calidad
ejemplo destornillador)  R: Robot
F: Alimentador .-
, S: Definido por el
RSO e
) . . U: No definido
J: Portapiezas (Jig) iz
K: Estanteria Vi Vision
L'. Escaner de medicion X: Cubo de basura
Ié.ser Y: Cddigo de barras o
RFID
Z: AGV
6 Capacity Numérico
7 Subtype (tipo de objetos que puede contener) o Numérico 3
Connectivity (utilizado con alimentador,
estanteria, palet y bafer)
8 Location ID (para la representacion gréfica) Numérico 3
9 Location Position (para la representacion grafica) Numérico 2
10 Number of Robots Numérico 2
(que pueden acceder a este dispositivo)
11 Robot’s Name Caracter 20 Campo
maltiple
12 Robot’s Position Numérico 2 Campo
maltiple
13 Steady Flag Logico 1
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El siguiente es un ejemplo de un archivo SETUP.CIM.

1

11 1 SQRAS SQRAS1I R 1 000 0 O

211 1 ASRS ASRS1 A 72 0 0 0 1 SQRAS1 0 O

21 2 ER9 ROBOT5 R 1 0 0 0 0 0

31 3 MK3 ROBOT3 R 1 0 0 0 0 0

41 4 ER14 ROBOT4 R1 0 0 0 0 O

0 0 PLANE PLANE 0. 0. O.

1 1 CNV1I CNV1I C 4 0 0 0 4 SQRAS1I 0 ROBOTS5 0 ROBOT3 0 ROBOT4 0 O

12 1 READER RDR1 Y 1 0 0 0 1 SQRAS1 0 O

24 2 PCMILL PCMILL1I M 1 0 0 0 1 ROBOTS5 0 O

23 2 PCTURN PCTURN1I M 1 0 0 0 1 ROBOTS5 0 O

33 3 WELDST WELDST1 D 1 0 0 0 1 ROBOT3 0 O

49 4 CMM CMM1 Q9 1 0 0 0O 1 ROBOT4 0 O

47 4 VISION VSN1 V.1 0 0 0 1 ROBOT4 0 O

44 4 RACK RACK1 K 1 101 0 0 1 ROBOT4 0 O

45 4 RACK RACK2 K 1 102 0 0 1 ROBOT4 0 O

43 4 JIG JIG1 J 1 0 0 01 ROBOT4 0 O

48 4 TRASH TRASH1 X 1 0 0 0 1 ROBOT4 0 O

22 2 M2AS BFFR1 B 2 0 0 0 1 ROBOT5 0 O

32 3 M2AS BFFR2 B 2 0 0 0 1 ROBOT3 0 O

42 4 M2AS BFFR3 B 2 0 0 0 1 ROBOT4 0 O

46 4 FEEDER FDR1 F 1 103 0 0 1 ROBOT4 0 O

50 0 SPARE CONPALET O 16 1 0O 0 00
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DEVICE.DMC

El archivo DEVICE.DMC en el directorio SETUP define nimeros para el nombre 16gico de
ACL de cada dispositivo del sistema.

A continuacién se muestra el archivo DEVICE.DCM para el CIMLAB4 Virtual CIM.

#IFNDEF DEVICE DMC

#DEFINE DEVICE DMC
#DEFINE CNV1
#DEFINE RNDAS1
#DEFINE BFFR1
#DEFINE BFFR2
#DEFINE BFFR3
#DEFINE BFFR4
#DEFINE FDR1
#DEFINE RACK1
#DEFINE RACK2
#DEFINE TRASH1
#DEFINE ROBOT1
#DEFINE ROBOT2
#DEFINE ROBOT3
#DEFINE ROBOT4
#DEFINE ROBOTS5
#DEFINE MILL1
#DEFINE LATHE1
#DEFINE JIG1
#DEFINE SDRV1
#DEFINE VSN1
#DEFINE RDR1

#ENDIF

001
002
005
006
008
009
010
011
012
013
051
052
053
054
055
004
007
014
016
015
003

Si desea ver una explicacion de este archivo y cémo editarlo, consulte Escritura de cédigo

fuente de ACL en el Capitulo 11, Programacién de OpenCIM .
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Archivos INI

OpenCIM utiliza un conjunto de archivos INI para definir los parametros de configuracion
para los siguientes programas:

e Cada controlador de dispositivo de OpenCIM
e CIM Manager

e OpenCIM Loader

e ElI modulo Storage Definition

Las configuraciones de parametros de OpenCIM para los siguientes programas se almacenan
en un conjunto de archivos de texto: *.INI. Estos archivos utilizan la misma estructura que
los archivos INI estandar de Windows, como por ejemplo WIN.INI. Estos programas leen
sus respectivos archivos INI en el momento de la inicializacion. Si usted realiza un cambio
en el archivo INI de un programa después de que el mismo se ha iniciado, debe finalizar el
programa y reiniciarlo para que el cambio tenga efecto.

Los valores por defecto para todos los dispositivos se almacenan en el archivo
OPENCIM.INI. Las configuraciones para los dispositivos individuales se pueden realizar en
un archivo INI local que se especifica en la linea de comando del cargador de controladores
de dispositivo. Si el mismo parametro aparece tanto en OPENCIM.INI como en el archivo
INI local de un controlador de dispositivo, prevalece la configuracién local. Todos los
parametros deben aparecer en el archivo OPENCIM.INI o en un archivo INI local.

A continuacion se muestra el archivo OPENCIM.INI (OPENCIM32\CIMLABASETUPY)
para la configuracion de CIMLABA.

[General]
CimSetupPath=..\SETUP\SETUP.CIM
CimSetupDir=..\SETUP
CimLibDir=..\LIB
CimDataDir=..\DATA
CimWorkDir=..\data
CimReportDir=..\DATA

[Networking]
CimMapPath=..\SETUP\MAP.INI
Timer=300
AttemptsCount=3
PassCount=3
OffDelay=3
EchoFilter=1124

[Simulation]
PCPLC=20,7,15

[ASRS1]

NumberOfRows=6

NumberOfCols=6

NumberOfGrids=2
FirstGridWithMinIndex=Bottom
LocationMinIndexGrid=LeftBottom
DirectionIncIndexGrid=Right

[WndStatus]
PROGDEF=0
ORDERDER=0
STRGDEF=0
DEVICEDEF=0
LOGDEF=0
PALLETEDEF=0
LEAFDEF=0
EVENTDEF=0
MANAGERDEF=0
HYSTORYDEF=0

Manual del usuario 12-21 OpenCIM
12/30/2014 OpenCIM por dentro



[CIMMODES]
TRACKINGMODE=0
UPDATEDURATION=0
SENDTOGRAPH=0
SIMULATION=1
CIMSPEED=1

[DDFileName]
CNV1=..\CIMLAB4\WS1\PLCVDl.INI
SQRAS1=..\CIMLAB4\WS1\ACLVD1l.INI
RDR1=..\CIMLAB4\WS1\LSMVDIl.INI
ROBOT5=. .\CIMLAB4\WS2\ACLVD5.INI
PCTURN1=..\CIMLAB4\WS2\CNCVD1.INI
PCMILL1=..\CIMLAB4\WS2\ CNCVD2.INI
ROBOT3=..\CIMLAB4\WS3\ACLVD3.INI
ROBOT4=. .\CIMLAB4\WS4\ACLVD4.INI
VSN1=..\CIMLAB4\WS4\RVPVD1.INI
CMM1=..\CIMLAB4\WS4\LSMVD2.INI

Usted puede utilizar alguna combinacion de las estrategias de archivo de parametros que se
indican a continuacion al decidir cémo organizar los archivos INI en su sistema:

Coloque todas las configuraciones de parametro por defecto en OPENCIM.INI. Luego
escriba un archivo INI independiente para cada controlador de dispositivo que contenga
solamente los pardmetros que son diferentes a aquellos por defecto.

Tenga un archivo INI individual para cada controlador de dispositivo, que incluya todos los
pardmetros para ese dispositivo. Utilice OPENCIM.INI solamente para los parametros
globales.

Tenga un archivo INI individual para cada computadora que funciona como administrador
del puesto (por ejemplo WSL1.INI), que contenga los parametros para todos los dispositivos
de ese puesto. Estos archivos también deberian incluir las lineas de comando utilizadas por el
Cargador para iniciar cada controlador de dispositivo en un puesto. Utilice OPENCIM.INI
solamente para los parametros globales.

Para configurar o editar un archivo INI, utilice un editor de texto (por ejemplo Windows
Notepad) que pueda guardar los archivos en formato ASCII. El archivo se divide en
secciones, con el titulo de cada seccion entre corchetes, por ejemplo [Networking]. Un
programa busca las secciones que se aplican respecto de él y lee las configuraciones de
parametro asociadas. Tenga en cuenta las siguientes consideraciones cuando edite un archivo
INI:

Solamente se leen las lineas que comienzan con nombres de parametro validos (es decir,
solamente los parametros que pertenecen a esa seccion). Todas las otras lineas se ignoran. Si
usted escribe incorrectamente el nombre de un parametro, el mismo seré ignorado.

Un espacio a la izquierda, al comienzo de una linea, provocara que se ignore esa linea.

No inserte el mismo pardmetro més de una vez en una seccion (no hay garantia de qué valor
se utilizard).

Usted puede insertar lineas en blanco en un archivo INI para agrupar parametros
relacionados y separar secciones.
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Usted puede crear una linea de comentarios al insertar un caracter adicional al comienzo de
una linea (por convencion el punto y coma, ;). Por ejemplo, si usted desea probar un nuevo
color de texto pero también conservar el valor original para referencia, podria hacer lo

siguiente:

;MainWindowTextColors
MainWindowTextColors

= 0,255,255

La tabla a continuacion incluye todos los pardmetros de OpenCIM que usted puede
configurar. Tenga en cuenta que algunos de los valores de la tabla son pardmetros internos
del sistema, que solamente se deberian modificar bajo la direccion del personal de soporte
técnico de Intelitek. La tabla se divide en las siguientes secciones:

Parametro INI

Descripcién

Default Settings (OPENCIM.INI)

[General]

CimLibDir=..\LIB

CimDataDir = ..\DATA
CimWorkDir = ..\DATA
CimReportDir = ..\DATA
[Networking]

CimMapPath = ..\SETUP\MAP.INI

Los pardmetros en esta seccion definen la
estructura de directorio de OpenCIM en la
computadora del servidor central.

Ubicacion de los archivos de datos y de
programa originales de OpenCIM. Estos
archivos de datos se pueden copiar al directorio
SETUP para restaurar el sistema a su estado
original.

Ubicacion de archivos de datos que definen la
configuracion de OpenCIM (por ejemplo
procesos de maquina, definiciones de pieza,
etc.).

Ubicacidn de archivos de datos, incluidos
archivos de registro, que se actualizan durante
la produccion de OpenCIM.

Ubicacion de los resultados de los informes.
Otras aplicaciones de software pueden
establecer una interfaz aqui para recoger los
datos de produccion de OpenCIM.

La ubicacion del archivo de mapa de
OpenCIM, que contiene lo siguiente:

« El nombre de todas las computadoras de
los puestos.

« Un listado de todos los dispositivos que
comparten el uso de un controlador de
dispositivo (por ejemplo un robot y un
destornillador automatico, todos
conectados al mismo controlador de
dispositivo de ACL).
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Parametro INI

Descripcién

Timer = 1000

PassCount = 3

OffDelay = 3

La frecuencia con que un programa verifica su
slot de comunicacion en busca de mensajes
para transmitir 0 mensajes recibidos. CIM
Manager debe verificar su slot de
comunicacién con mayor frecuencia que los
programas con los que se comunica
(controladores de dispositivo 0 médulo Storage
Definition).

CIM Manager: 200 - 600 ms

Controladores de dispositivo: 400 - 1000 ms

Reservado para uso del personal de soporte
técnico de Intelitek solamente.

Numero de intervalos del temporizador a
esperar antes de enviar un reintento. Por
ejemplo:

Timer = 1000, PassCount = 3 —la
demora antes del reintento es de 3000 ms.

Reservado para uso del personal de soporte
técnico de Intelitek solamente.

Cantidad de milisegundos que un controlador
de dispositivo espera la confirmacion de CIM
Manager de que éste ha recibido un mensaje de
notificacién de cierre. Un valor de 0 (cero)
provoca que el controlador de dispositivo no
envie un mensaje de cierre.

Configuraciones del controlador de
dispositivo de ASRS

[Structure]

NumberOfRow = 6

NumberOfCols 6

2

NumberOfGrids

FirstGridWithMinIndex = Bottom
LocationMinIndexGrid = LeftUp
DirectionIncIndexGrid = Right
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Configuraciones del controlador de
dispositivo de ACL

[General]

CimSetupPath =..\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM |ndica al controlador de dispositivo donde
encontrar los siguientes archivos de
configuracion de OpenCIM que son
importantes:

o OPENCIM.INI: contiene las
configuraciones de parametro por defecto
para todos los controladores de
dispositivo. El archivo OPENCIM.INI
debe aparecer en el mismo directorio que
el archivo de configuracién al que se
Ilama en esta configuracion.

« SETUP.CIM: hace un listado de todos los
dispositivos fisicos y sus IDs. EI nombre
SETUP.CIM es el nombre por defecto
para este archivo.

Esta configuracion de parametro debe aparecer
en cada archivo INI local. No se necesita en
OPENCIM.INI.

[ACLDriverDefinitions]

ACLDriverPromptNum = 3 Cantidad de veces que el controlador de
dispositivo envia una consulta a un controlador
de ACL para invocar la peticion de comando
del controlador, ">". Reservado para uso del
personal de soporte técnico de Intelitek

solamente.
BaudRate = 9600 Estas son las configuraciones estandar del
Parity = None puerto RS232 para comunicarse con un
DataBits = 8 . .
StopBits = 1 controlador de ACL. Estas configuraciones no
XonXoff = Yes se deberian cambiar, dado que coinciden con
las configuraciones fijas del controlador.
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MainWindowBkgndColors =
MainWindowTextColors =

MainWindowBkgndColors = 0,0,0
MainWindowTextColors = 0,255,0
Configuraciones de color para el fondo y
colores del texto en la ventana Status (Estado)
del controlador de dispositivo. Cuando una
computadora que funciona como administrador
del puesto ejecuta diversos controladores de
dispositivo simultdneamente, estos parametros
le permiten configurar cada uno en un color
diferente para poder distinguirlos.

Los tres nimeros representan un color
utilizando el modelo de color RGB (rojo,
verde, azul). Los valores oscilan entre 0 y 255.
Un valor de 0 (cero) indica la ausencia de rojo,
verde o0 azul, respectivamente, y 255 significa
un color primario en su maxima intensidad. Por
ejemplo:

Verde =0,255,0

Blanco = 255,255,255

Negro =0,0,0

No defina el color del texto con el mismo valor
que el color del fondo. Esta combinacion
podria provocar que el texto se vuelva
invisible.

Configuraciones del controlador de
dispositivo de CNC

[General]

CimSetupPath= ..\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM

[CNCDriverDefinitions]

CNCScriptFilePath = CNC_SCR.DBF

CNCScriptDebugFilePath = CNC_SCRS.DBF

MainWindowBkgndColors = 0,0,0

MainWindowTextColors = 255,255,255

Vea este parametro en la seccion sobre ACL
arriba.

Estos archivos contienen los programas de
script de CNC que aparecen en el listado de
comando de CNC en el panel de control.

El primer pardmetro especifica un archivo que
se utiliza cuando el controlador de dispositivo
de CNC esta funcionando en modo Real. El
segundo parametro es un archivo alternativo
utilizado cuando el controlador de dispositivo
opera en modo de Simulacién o Manual.

El nombre de archivo es obligatorio. Si no se
especifica una ruta de acceso, el directorio de
trabajo actual se utiliza como directorio
definido por el selector de linea de comando
/C del controlador de dispositivo.

Vea estos pardmetros en la seccion sobre ACL
arriba.
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; ——— Variables de CNC ---

V1l = ACL21 Las variables de parametro utilizadas por los
\\g _ programas de script de CNC. Estas variables se
va = utilizan para escribir programas de script de

V5 = CNC portables. Para obtener méas informacion,
Ve = consulte la seccion “Controlador de dispositivo
: de CNC” en el Capitulo 8.

Vie =

Ezg = 8 Estos valores de 8 bits, que van de 0 a 255, se

supone que son el estado inicial de las lineas de
control de una maquina de CNC cuando el
sistema estd encendido.

PORTO = 0x500 Direcciones de puerto de E/S en una

PORTL = 0%501 computadora que funciona como administrador
del puesto que estan asignadas a las lineas de
estado y de control de una méaquina de CNC
que utiliza una tarjeta de interfaz especial.
Estos valores deben coincidir con las
configuraciones del conector puente en la
tarjeta de E/S.

CNCDriverDebuggerTimer = 100 Intervalo de actualizacion rapida (en
milisegundos) para la visualizacion de los
valores del puerto de entrada en el panel de
control de CNC.

Reservado para uso del personal de soporte
técnico de Intelitek solamente.

CNCDriverTimer = 10 Este es un temporizador interno (en
milisegundos) que se utiliza durante las
comunicaciones.

Reservado para uso del personal de soporte
técnico de Intelitek solamente.

CNCIdleProcTimer = 10 Intervalo de sondeo (en milisegundos) para
verificar el estado de alarma de una maquina de
CNC.

Reservado para uso del personal de soporte
técnico de Intelitek solamente.

CNCIdle = CNCIDLE (port0O, "00000010") Esta configuracién busca una condicién de
alarma en el puerto de entrada especificado. Si
el valor del puerto de entrada coincide con esta
mascara, el controlador de dispositivo de CNC
envia el siguiente mensaje de alarma a CIM
Manager:

WM CIMDDE CNCERROR with the error
value = CNCALARM

BaudRate = 9600 Paradmetros del puerto RS232 que utiliza el
Parity = None controlador de dispositivo de CNC cuando
DataBits = 8 £ 1 J

StopBits = 1 descarga codlg(_) Gauna maquina de CNC.
XonXoff = No Usted debe definir estos parametros para que

coincidan con las configuraciones del puerto
RS232 en la maquina de CNC.
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Loader =Project directory
\WSN\taskload.bat
TaskLoadedMark = TASK.CNC

Incluya el pardmetro Loader cuando usted
utilice su propio programa para descargar
codigo G a una maquina de CNC (en lugar de
utilizar el descargador incorporado del
controlador de dispositivo).

El nombre del archivo Loader debe ser un
archivo de procesamiento por lotes. El Gltimo
comando en este archivo deberia crear el
archivo Flag que se especifica en
TaskLoadedMark. Este archivo Flag sefiala
que la descarga se ha completado. El
controlador de dispositivo borra
automaticamente este archivo Flag cada vez
que éste invoca el archivo de procesamiento
por lotes Loader.

Configuraciones del controlador de
dispositivo de LSM

[General]

CimSetupPath==
. .\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM

[LSMDriverDefinitions]

QCReport = No

QCReportTemplateFile = VC2 QC.INI

QCReportFileName =

QCReportFileMarker =

QOCReportFileDeleteOnStart =

Vea este parametro en la seccion sobre ACL
arriba.

Habilita/deshabilita la creacion de un archivo
de registro para capturar los resultados de este
dispositivo de control de calidad. Si esta
definida la opcion No, se ignoran todos los
otros parametros de informe de control de
calidad que estan debajo.

Nombre (incluida la ruta de acceso) del archivo
que define el formato del archivo de registro de
control de calidad.

Nombre (incluida la ruta de acceso) del archivo
de registro de control de calidad propiamente
dicho.

Un archivo Flag (incluida la ruta de acceso)
que indica que el archivo de registro de control
de calidad se ha actualizado. Una aplicacion
del usuario puede borrar este archivo Flag
después de procesar el archivo de
procesamiento por lotes. La siguiente
oportunidad en que aparezca el archivo Flag, la
aplicacion sabe que hay nuevos datos del
archivo de registro para procesar.

Este selector controla si se creard 0 no un
nuevo archivo de registro de control de calidad
cada vez que se activa este controlador de
dispositivo. Si esta definido en Yes (Si), se
borra el archivo de registro anterior. Si esta
definido en No, los resultados se agregan al
archivo de registro existente.
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SimulationFailPercent = 20

BaudRate=9600
Parity=None
DataBits=8
StopBits=1
XonXoff=No

MainWindowBkgndColors=40,150,100
MainWindowTextColors=100,50,200

Cuando el controlador de dispositivo esta
funcionando en modo de Simulacién, este valor
determina qué porcentaje de las pruebas de
control de calidad simuladas se informa al azar
como una falla. Esta configuracion brinda el
valor por defecto que aparece en la casilla Fail
% (Porcentaje de falla) en el panel de control
de calidad. El rangoes de 0a 100 (0 =la
prueba siempre arroja un resultado aprobado,
100 = la prueba siempre arroja un resultado
desaprobado).

Parametros del puerto RS232 utilizados por el
controlador de dispositivo de control de calidad
cuando éste se comunica con el controlador
para el dispositivo de control de calidad. Usted
debe definir estos parametros para que
coincidan con las configuraciones del puerto
RS232 en el controlador de dispositivo.

Vea estos parametros en la seccion sobre ACL
arriba.

Configuraciones del controlador de
dispositivo de RFID

[General]
CimSetupPath=..\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM

[Networking]
CimMapPath=..\CIMCELL\SETUP\MAP.INTI

[RFIDDriverDefinitions]
BaudRate=9600
Parity=None
DataBits=8
StopBits=1
XonXoff=No

Vea estos parametros en la seccion sobre ACL
arriba.

Contiene la configuracion TCP/IP del Manager
y de todos los controladores de dispositivo en
una celda de OpenCIM.

Parametros del puerto RS232 utilizados por el
controlador de dispositivo de RFID para
comunicarse con el lector de RFID.

Configuraciones del controlador de
dispositivo de ROBOTVISIONpro

[General]

CimSetupPath==
. .\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM

[RVPDriverDefinitions]

Frame=1

Vea este parametro en la seccion sobre ACL
arriba.

El nimero de frames como se define en la
pantalla Frame Definition (Definicion de
frames) en el mena Setup (Configuracion) del
software ROBOTVISIONpro. Vea la
documentacion de ROBOTVISIONpro para
obtener mas informacion.
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Snap=No

BaudRate=9600
Parity=None
DataBits=8
StopBits=1
XonXoff=No

MainWindowBkgndColors=150,150,150
MainWindowTextColors=255,255,255

SimulationFailPercent=50

QCReport=Yes
QCReportTemplateFile=VC2 QC.INI
QCReportFileName=
QCReportFileMarker=
QOCReportFileDeleteOnStart=

En el caso de versiones del software
ROBOTVISIONpro anteriores a la version 2.3,
elija la opcion Yes (Si) para este valor. Para la
version 2.3 y posteriores, elija la opcién No. A
fin de obtener mejores resultados, utilice
solamente la version 2.3 y posteriores.

Parametros del puerto RS232 utilizados por el
controlador de dispositivo de control de calidad
cuando éste se comunica con el controlador
para el dispositivo de control de calidad. Usted
debe definir estos parametros para que
coincidan con las configuraciones del puerto
RS232 en el controlador de dispositivo.

Vea estos parametros en la seccion sobre ACL
arriba.

Vea este parametro en la seccidn sobre escaner
de medicidn laser arriba.

Vea estos parametros en la seccion sobre
escaner de medicion laser arriba.

Configuraciones del controlador de
dispositivo de ViewFlex

[General]

ScriptPath= project
directory\cimcell\ws3
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Configuraciones del controlador de
dispositivo de ULS

[General]
CimSetupPath=. .\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM
[Networking]

CimMapPath=..\CIMCELL\SETUP\MAP.INI

[CNCDriverDefinitions]

BaudRate = 9600 Parametros del puerto RS232 que utiliza el
Parity = None controlador de dispositivo de CNC cuando
DataBits = 8 o P

StopBits = 1 descarga codlgp Gauna maquina de CNC.
XonXoff = No Usted debe definir estos parametros para que

coincidan con las configuraciones del puerto
RS232 en la méaquina de CNC.

; ——— Variables de CNC ---

vl = ACL71 Las variables de parametro utilizadas por los
\\g _ programas de script de CNC. Estas variables se
va = utilizan para escribir programas de script de

V5 = CNC portables. Para obtener méas informacion,
Ve = consulte la seccion “Controlador de dispositivo
: de ULS” en el Capitulo 8.

Vie =

gg = 8 Estos valores de 8 bits, que van de 0 a 255, se

supone que son el estado inicial de las lineas de
control de una maquina de CNC cuando el
sistema esté encendido.

PORTO = 0x500 Direcciones de puerto de E/S en una

PORTL = 0X501 computadora que funciona como administrador
del puesto que estan asignadas a las lineas de
estado y de control de una maquina de CNC
que utiliza una tarjeta de interfaz especial.
Estos valores deben coincidir con las
configuraciones del conector puente en la
tarjeta de E/S.

[DEBUG]

Protocol=YES

Configuraciones del controlador de
dispositivo de PLC

[General]

CimSetupPath=..\CIMCELL\SETUP\SETUP.CIM \/eg este parémetro en la seccion sobre ACL
arriba.

[PLCDriverDefinitions]

Type = OMRON El tipo de PLC que se est4 utilizando. Este

valor determina qué protocolo de
comunicacion se utiliza entre el controlador de
dispositivo y el PLC.
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SimulationStations = 3,6,1,2,4,5,7

SimulationPallets = 8

SimulationPosPerStation = 3,3,3,3,3,3,3

SimulationDirection = L

BaudRate = 9600

Parity = Even
DataBits = 7
StopBits = 2
XonXoff = No

MainWindowBkgndColors = 150,0,170
MainWindowTextColors 0,0,0

En modo de Simulacién o Manual, este
parametro define el orden en que aparecen los
puestos.

En modo de Simulacién o Manual, este
pardmetro especifica la cantidad de palets que
se desplazan en la cinta transportadora
simulada.

En modo de Simulacion o Manual, este
parametro especifica la distancia entre cada
puesto medida en longitud de palets, es decir,
la cantidad de palets que entrarian en la cinta
transportadora simulada entre dos puestos. La
posicién de cada nimero aqui corresponde al
orden de los puestos, como se indica en el
parametro SimulationStations. Por
ejemplo, la distancia entre los puestos 4y 5 a
continuacion es de 8 palets de largo.

SimulationStations = 3,6,1,2,4,5,7
SimulationPosPerStation = 3,5,7,4,8,3,5
En modo de Simulacién o Manual, este

parametro especifica la direccion en que se
mueve la cinta transportadora simulada.

L = en el sentido de las agujas del reloj
R = en el sentido contrario a las agujas del reloj

Parametros del puerto RS232 que utiliza este
controlador de dispositivo cuando se comunica
con el PLC. Usted debe definir estos
parametros para que coincidan con las
configuraciones del puerto RS232 en el PLC.

Vea estos parametros en la seccion sobre ACL
arriba.
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VC2_WM.DBF

El archivo VC2_WM.DBF (Virtual Controller Series 2, Windows Messages Database File)
(Archivo de base de datos de mensajes de Windows de Virtual Controller serie 2) contiene

los siguientes campos:

Nota

DDE CHNNL

El tipo de controlador de dispositivo que envia este mensaje. Este
valor debe ser uno de los siguientes (en minusculas):

dde acl
dde cnc
dde plc
dde cim
dde rvp
dde olmt
dde asrs
dde lsm

WM TINPUT

El ID del mensaje que se va a enviar.

NAME WS

Nombre del puesto de trabajo de destino que recibira este mensaje
(como se especifica en el archivo MAP.INI).

NAME DDE

El tipo de dispositivo que recibe este mensaje (por
gjemplo dde cim para CIM Manager).

WM

Este namero identifica el tipo de mensaje que se envia.

ID DEVICE

ID de dispositivo del receptor como se especifica en el archivo
SETUP.CIM. Si un dispositivo no aparece en el archivo
SETUP.CIM, este valor sera 0 (por ejemplo CIM Manager, el
mddulo Graphic Tracking, un ASRS).

NOTE

Una descripcion de este mensaje (texto libre).

El término DDE significa MS-Windows Dynamic Data Exchange (Intercambio dindmico
de datos de MS-Windows). Los controladores de dispositivo de OpenCIM actualmente no
utilizan DDE, pero este término continla entre los nombres de campo anteriores a los
fines de la compatibilidad con versiones anteriores.

La siguiente tabla muestra los mensajes estandar de OpenCIM que se incluyen en

VC2_WM.DBF:

Mensaje de CIM Descripcion del mensaje

externo
2225 Inicio del robot desde el ACL.
2226 Finalizacion del robot desde el ACL.
2230 Fin del robot desde el ACL.
2335 Detencidn del palet desde el PLC.
2336 Pase del palet desde el PLC.
2337 Error del PLC.
2338 Llega un palet vacio desde el PLC.
2229 Error de ACL.
2339 Mensaje de pase complejo del PLC al OLMT.
2580 Fin de CNC desde CNC.
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Mensaje de CIM Descripcidon del mensaje

externo
2576 Error de CNC desde CNC.
2581 Inicio de CNC desde CNC.
2582 Finalizacion de CNC desde CNC.
2138 Solicitud de ACL a CNC.
2137 Secuencia de ACL a CNC.
2195 Resultado del control de calidad.
2358 El dispositivo esta listo.
2583 La tarea de CNC esta cargada.
2359 El dispositivo no esta disponible.
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Estructura de la base de datos de OpenCIM

La base de datos de OpenCIM es compatible con los programas de gestion de bases de datos
Xbase (por ejemplo dBASE, FoxPro y Clipper).

La base de datos de OpenCIM consta de los siguientes archivos:

Archivo

Descripcién

PART DEF.DBF
PART PRC.DBF

MACHINE.DBF
PROCESS.DBF

TEMPLATE . DBF
STORAGE . DBF

ORDER.DBF

APLAN.DBF

CIMREP.DBF
LEAFPART .DBF

SCHEDULER.DBF

PERFORMANCE . DBF
OPT MQUEUE.DBF

PURCHASE .DBF
CUSTOMER.DBF
SUPPLIER.DBF

Creado por el programa de definicion de pieza.
Creado por el programa de definicion de maquina.

Creado por el programa de definicion de almacenamiento.

Creado por CIM Manager y mantenido por el programa de
definicion de almacenamiento.

Creado por el programa de ingreso de pedidos.

Creado por el programa de ingreso de pedidos a través del
programa APLAN.EXE.

Creado por CIM Manager.

Creado por el programa CIM Scheduler.
Creado por el programa de rendimiento (Performance).
Creado por el programa de optimizacion (Optimization).

Creado por el programa de ingreso de pedidos (Order Entry).

Las siguientes tablas describen la estructura de los archivos que conforman la base de datos
de OpenCIM.

N° de
campo campo

Nombre del

Tipo Ancho

Estructura del archivo PART_DEF.DBF

1 PART Caracter 20
2 DESCRIPT Caracter 40
3 D Numérico 4
4 TEMPLATES Caracter 15
) RACKS Caracter 15
6 SETUPTIME Numérico 8
7 LEADTIME Numérico 8
8 PRODUCT Logico 1
9 SUPLIED Logico 1
10 PHANTOM Logico 1
11 COST Numérico 6
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N°de  Nombre del Tipo Ancho
campo campo
12 SUPLIER Caracter 30
13 SUPTIME Numérico 8
14 PCTLOST Numérico 2
15 MINORDER Numérico 4
16 CAPACITY Numérico
17 CATNUMBER  Caracter 30
18 SAFSTOCK Caracter 5
Estructura del archivo PART_PRC.DBF
1 PART Caracter 20
2 SEQNO Numérico 2
3 SUBPART Caracter 20
4 PROCESS Caracter 20
5 PARAMETERS Caracter 30
6 ORDERING Légico 1
Estructura del archivo MACHINE.DBF
1 SERVER Caracter 20
2 COST Numérico 6
3 NBUFFER Numérico 1
4 NRACK Numérico 1
5 NCONVEYOR  Numérico 1
6 NMAX Numérico 2
7 QUETYPE Caracter 4
8 QUEVEC1 Numérico 4
9 QUEVEC?2 Numérico 4
10 QUEVEC3 Numérico 4
11 QUEVEC4 Numérico 4
12 QUEVECS5 Numérico 4
13 QUEVEC6 Numérico 4
14 NPRELOAD Numérico 2
15 PRG1 Caracter 80
16 DATE1 Fecha 8
17 PRG2 Caracter 80
18 DATE?2 Fecha 8
19 PRG3 Caracter 80
20 DATE3 Fecha 8
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N°de  Nombre del Tipo Ancho
campo campo
21 PRG4 Caracter 80
22 DATE4 Fecha 8
23 PRG5 Caracter 80
24 DATES Fecha 8
25 LASTLOADED  Numérico 1
Archivo PROCESS.DBF
1 SERVER Caracter 20
2 ACTIONYPE Caracter 12
3 PROCESS Caracter 20
4 FILE Caracter 80
5 PROGRAM Caracter 20
6 ARGCNT Caracter 20
7 PARAMETERS  Caracter 40
8 FATILPRCNT Numérico 2
9 DURATION Caracter 8
10 NEED ROBOT Caracter 3
Estructura del archivo TEMPLATE.DBF
1 BAR CODE Caracter 6
Estructura del archivo STORAGE.DBF
1 SERVERID Numérico 4
2 SERVER Caracter 20
3 INDEX Numérico 3
4 TYPE Caracter 1
5 SUBTYPE Numérico 3
6 STATUS Numérico 1
7 PARTID Numérico 4
8 PARTNAME Caracter 20
9 PARTPOS Numérico 4
10 TEMPLTID Numérico 4
11 TEMPLATE Caracter 20
12 TEMPLTPOS Numérico 4
Estructura del archivo ORDER.DBF
1 SEQNO Numérico 2
2 PART Caracter 20
3 ITEMS Numérico 3
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N°de  Nombre del Tipo Ancho
campo campo
4 FIRSTDO Numérico
5 NEXTDO Numérico 2
6 PRIORITY Numérico 2
7 TARGET Caracter 20
8 NOTE Caracter 40
9 DUEDATE Fecha 8
10 DUETIME Caracter 8
11 DONE Numérico 3
12 FAIL Numérico 3
13 INPROCESS Numérico 3
14 EXPDATE Fecha 8
15 EXTIME Caracter 8
Estructura del archivo APLAN.DBF
1 PART Caracter 20
2 SEQNO Numérico 2
3 PROCESS Caracter 20
4 SUBPART Caracter 20
5 TARGET Caracter 20
6 INDEX Caracter 20
7 DURATION Caracter 8
8 PARAMETER  Caracter 80
Estructura del archivo CStOrder.DBF
1 CUSTNAME Caracter 20
2 PART Caracter 20
3 ITEMS Numérico 3
4 DONE Numérico 3
5 PRIORITY Numérico 2
6 DUEDATE Fecha 10
7 DUEPERIOD Caracter 8
8 MANTINDEX Numérico 8
Estructura del archivo Customer.DBF
1 CUSTNAME Caracter 20
2 DESC Caracter 80
3 ADDRESS Caracter 40
4 PHONE Caracter 25
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N°de  Nombre del Tipo Ancho

campo campo

5 FAX Caracter 25
6 EMAIL Caracter 25

Estructura del archivo Orderlist.DBF

1 SEQNO 2
2 PCONTROL Caracter 1
3 DESC Caracter 80

Estructura del archivo PURCHASE.DBF

1 SUPPLIER Caracter 20
2 PART Caracter 20
3 SPART Caracter 20
4 ITEMS Numérico 3
5 COST Numérico 6
6 DUEDATE Numérico 6
7 SENDDATE Numérico 6

Estructura del archivo SUPPLIER.DBF

1 SUPPLIER Caracter 20
2 DESC Caracter 80
3 ADDRESS Caracter 40
4 PHONE Caracter 25
5 FAX Caracter 25
6 EMATL Caracter 25
Estructura del archivo REPORT.DBF

1 NAME Caracter 20
2 REPORTNAME Caracter 120
3 DESTINATIO Caracter 30

N
4 NOTE Caracter 80

Estructura del archivo SCHEDULER.DBF

1 PART Caracter 20
2 PROCESS Caracter 20
3 MACHINE Caracter 20
4 ORDERNUMB Numérico 3
5 PLNSTART Caracter 8
6 PLNFINISH  Caracter 8
7 PLDURATION Caracter 8
8 ACTSTART Caracter 8
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N°de  Nombre del Tipo Ancho
campo campo

9 ACTFINISH Caracter 8

10 ACTDURATIO Caracter 8
N

11 STATUS Numérico 2

Estructura del archivo LEAFPART.DBF

1 ID Numérico 2
2 NAME Caracter 20
3 ORDER_NO Numérico 3
4 IDLIST Caracter 80
5 ACTION POS Numérico

6 ACTION SUB  Numérico

7 ACTION TYP Numérico 3

E
8 STATUS Numeérico 1

Estructura del archivo CIMREP.DBF

1 CODE Caracter 20
2 ORDER Caracter 20
3 ORDERSEQ Caracter 20
4 PART Caracter 20
5 PARTID Numérico 4
6 DEVICE Caracter 20
7 DEVICEID Numérico 4
8 ACTION Caracter 20
9 ACTIONID Numérico 4
10 SUBPART Caracter 20
11 SUBPARTID  Numérico 4
12 WHICYH Caracter 20
13 INDEX Numérico 3
14 STATION Caracter 20
15 TIME Caracter 8
16 DATE Fecha 10
17 DURATION Caracter 8

Estructura del archivo PERFORMANCE.DBF

1 SERVER Caracter 30
2 ORDERID Caracter 5
3 TOTALTIME Caracter 17
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N°de  Nombre del Tipo Ancho
campo campo

4 PROCTIME Caracter 17

5 EFFICIENCY  Caracter 10

6 MAXQUELEN  Caracter 4

7 COST Caracter 15

8 SETUPS Caracter 4

9 FAILPRCNT  Caracter 10

10 NOTE Caracter 80

Estructura de OPT_MQUEUE.DBF

1 SERVER Caracter 30
2 ALGNAME Caracter 30
3 ALGWEIGHT Caracter

4 ACTIVE Caracter 3
5 FIN2FIN Caracter

6 Note Caracter 80

Referencia cruzada entre la aplicacion y el archivo de informe

La siguiente tabla relaciona la aplicacion especifica de OpenCIM con el nombre de archivo
de base de datos, el nombre de informe y el nombre de archivo de plantilla de informe.

Aplicacién Nombre de archivo  Nombre de Nombre de archivo
de base de datos informe de plantilla de
informe
Part Definition PART DEF.DBF Part Report part.rpt

PART PRC.DBF

Process Report
Product Tree

proces.rpt
partprocess.rpt

Machine Definition

MACHINE.DBF

Machine
Definition Report

machine.rpt

Storage Definition STORAGE . DBF AS/RS Report ASRS.rpt

(ASRS)

CIM Manager CIMREP.DBF Analysis Report Analysis.rpt

(Created by)

CIM Manager and STORAGE . DBF Location Status Location.rpt

ASRS Report

MRP APLAN.DBF Aplan Report Aplan.rpt
ORDER. DBF Order Report order.rpt
PURCHASE . DBF Purchase report Purchase.rpt

Performance Performance*.D Performance performance.rp
BF Report t

Optimization OPT MQUEUE*.DB  Optimization Optimization.r
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F Settings Report  pt

Report Generator PART DEF.DBF

Part Definition Part.rpt
PART_PRC.DBF Sub. part Subpart.rpt
PART PRC.DBF Proceso Process.rpt
Machine
MACHINE.DBF Definition Machine.rpt
STORAGE . DBF Storage Definition  asrs.rpt
PURCHASE . DBF Purchase purchase.rpt
Manufacturing
ORDER.DBF Order order.rpt
APLAN.DBF Aplan aplan.rpt
CIMREP.DBF Analysis analysis.rpt
STORAGE . DBF Location Location.rpt
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Copia de seguridad del software

Notas

(1]
e
(3]

Procedimiento

Copia de seguridad del
sistema OpenCIM

Debido a que los archivos del sistema se podrian alterar o destruir, se recomienda que usted
conserve una copia de seguridad de los archivos de su sistema OpenCIM. Los archivos de
seguridad se pueden utilizar para restaurar el sistema en caso de ser necesario.

El procedimiento de copia de seguridad incluye tres etapas:

Copia de seguridad de los controladores de ACL en las computadoras que funcionan como
administrador del puesto (se detalla en el Capitulo 8).

Copia de seguridad de las computadoras que funcionan como administrador del puesto en la
computadora CIM Manager.

Copia de seguridad de la computadora CIM Manager en un disco de copia de seguridad.

Solamente el supervisor del sistema deberia llevar a cabo estos procedimientos.

No realice procedimientos de copia de seguridad mientras se esta ejecutando OpenCIM, ya
que los programas que se estan ejecutando en ese momento se podrian cancelar y los
archivos de datos podrian encontrarse en un estado inestable.

Siempre conserve las posiciones del robot, los programas de ACL y los parametros en un
disco.

Haga una copia de seguridad y restaure todo el sistema regularmente, para asegurarse de
tener una buena copia de seguridad en todo momento.

El siguiente procedimiento realiza una copia de seguridad de un directorio de la celda de
CIM.

1. Haga una copia de seguridad de los controladores de ACL en
una carpeta de seguridad en cada carpeta WSn en la
computadora Manager.

2. Coloque todos los datos importantes de una celda de CIM
dentro de esta carpeta en la computadora Manager.

3. Comprima la carpeta de la celda de CIM utilizando Winzip.
4. Haga copias de la carpeta comprimida en su disco de seguridad.

Se recomienda que usted también cree archivos de seguridad por separado para los siguientes
articulos:

Puntos de robot Las coordenadas de los puntos del robot se asocian con la
computadora del puesto conectada a un controlador de ACL.
Estos puntos pueden cambiar cuando se define un nuevo
producto, cuando cambia la definicidn de un producto
existente o cuando se mueve un robot (o cualquier otro

dispositivo).
Archivos de codigo Gy  Estos archivos contienen el programa de proceso de las
de programas de maquinas de CNC y/u otras maquinas de procesamiento.
proceso

Archivos de script de Estos archivos contienen los procedimientos de control de
control de calidad calidad.
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13

Errores y resolucion de
problemas

Este capitulo describe cémo manejar errores de dispositivos, como resolver problemas,
etcétera. Incluye las siguientes secciones:

o COmo manejar los errores de dispositivos, describe la ventana de
error del dispositivo que aparece cuando se detecta un problema con
una maquina o un robot en particular, asi como también la
informacidn acerca de los problemas que ocurren.

« Resolucién de problemas, describe diversos procedimientos de
resolucion de problemas que le permiten identificar los problemas.

« Mensajes de error, incluye un listado de los mensajes de error de
OpenCIM.

« COmo contactar con el servicio de soporte técnico, describe coémo
contactar a Intelitek o a su distribuidor local para obtener ayuda, y
muestra el formulario de informe de problemas.
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Como manejar los errores de dispositivos

La pantalla Device Error (Error de dispositivo) aparece siempre que se detecta un problema
en una maquina o un robot en particular. Esta pantalla le permite determinar como manejar
un error sin tener que restablecer todo el sistema de CIM.

fa Errar Screen (=]
Statior: | WS 1 Part: LATHE SUA
Machine: ROBOT1 M ext Process: CHC
Order: Cit ORDER M ext b achine: PLT3000_1
Action: PLACE

“= b anual Stop ==

Error Na. 2 Program Prgld 1 Line | 100
Source GFDRZ 1 Target PLT3000_1 1
IGMORE ERROR CONTIMUE OM TARGET |
FAIL OPTIONS

{* Total Lostof Pat 7 Process Unoperative Machine Unoperative FAIL

Figura 13-1: Pantalla Error de dispositivo

Los errores de dispositivo pueden ser provocados por diversos factores, incluidos los
siguientes:

e Colisidn de robot.
¢ Rotura de dispositivo.

e Pieza defectuosa que no encaja de manera adecuada en una maquina o un robot.
e Maquina que se esta quedando sin suministros para un proceso determinado.

La pantalla Device Error (Error de dispositivo) le proporciona informacién completa acerca
de qué sucedia en el momento en que ocurri6 el problema. Identifica la pieza que se estaba

procesando (proceso en curso) en el momento en que ocurrié el error. Usted entonces puede
elegir qué hacer para recuperarse del error.

Esta pantalla se divide en las siguientes secciones:
e Dodnde ocurri6 el problema (parte superior).

e Cuédl es el problema (parte media).

e CoOmo continuar (parte inferior).

Dénde ocurrié el problema

La siguiente tabla describe la informacidn relacionada con un problema que ocurrié en

OpenCIM. Incluye el puesto donde ocurrié el problema, la pieza que se estaba procesando
cuando ocurri6 el problema, etcétera.

Station El nombre de la computadora del puesto de trabajo donde ocurrid el
problema (por ejemplo WS 03).
Part El ID de la pieza en curso que se estaba procesando cuando ocurrié el error.
Device El nombre del robot o de la maquina que tuvo el problema.
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Next Process

Order ID

Next Machine

Action

El nombre del proceso que se debia llevar a cabo en la siguiente maquina
(se describe a continuacion). Al examinar la tabla Process (Proceso) para la
pieza en curso, usted puede determinar exactamente donde se interrumpid el
proceso de produccion (seleccione la pieza en curso en el formulario Part
Definition [Definicion de pieza]).

La entrada en la tabla Order (Pedido) que se interrumpi6 por el error.

El nombre de la siguiente maquina que debia procesar la pieza en curso.
Esta informacion es especialmente atil cuando ocurre un error del robot. El

campo Next Machine (Siguiente maquina) le indica donde se suponia que el
robot debia entregar la pieza en curso cuando ocurri6 el error.

El comando de produccién de CIM (Accidn de Plan-A) que se estaba
llevando a cabo cuando ocurrié el error.

Cuél es el problema

Todos los campos que se describen en esta seccidn son opcionales. Para un mensaje de error
determinado, solamente se mostraran los campos para los cuales hay informacion disponible.

Error Message

Error No.
Program Name
Program 1D
Program Line #

Source Location

Target Location

Como continuar

El texto del mensaje de error generado por el programa de control (por
ejemplo programa de robot, cddigo G, etc.) que se estaba ejecutando
cuando ocurri6 el error.

El cédigo de error que devolvio el programa de control.

El nombre del programa que se estaba ejecutando cuando ocurri6 el error.
El nimero de ID del programa de control.

La linea en el programa de control que generd el error.

El lugar donde se encontraba la pieza en curso antes del error. Este campo
consta de un ID de ubicacidon seguido de un nimero de indice en caso de
corresponder (por ejemplo un nimero de slot en una estanteria).

El lugar donde la pieza en curso debia dirigirse si el error no hubiera
ocurrido. Este campo consta de un 1D de ubicacion seguido de un nimero
de indice en caso de corresponder (por ejemplo un nimero de slot en una
estanteria).

Para continuar con la operacion, se deben llevar a cabo dos tareas:
e La pieza se deberia colocar donde el siguiente proceso supone que se debe encontrar la

pieza.

e Esnecesario enviar los mensajes apropiados a CIM Manager de modo que éste pueda
activar el siguiente proceso.

En la mayoria de los casos, la manera mas segura y sencilla de llevar a cabo estas tareas es la

siguiente:
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1. Eliminar la fuente del problema.

2. Hacer que el dispositivo repita la operacion. Esto se logra al enviar al
dispositivo el comando apropiado desde el controlador de dispositivo.
Entonces CIM Manager ignora el error informado porgue ya se ha
corregido el problema para ese dispositivo.

Ignore Proceso completado con éxito. Ignora el error y contindia con la produccion.

Si el proceso en curso se completd satisfactoriamente (con o sin ayuda del
operador), hacer clic en el botén Ignore (Ignorar) hace que CIM Manager
ignore la causa del error y continte con el procesamiento normal de la pieza
en curso.

& Precaucion

Antes de seleccionar la opcidn Ignore (Ignorar), asegurese de lo siguiente:
e Lapieza en curso no ha sufrido dafio como resultado del error.
e La causa del error no volvera a repetirse.

e Lapieza en curso esta en la posicion indicada para continuar con el
siguiente proceso.

Retry Reservado para uso futuro.
Fail Reservado para uso futuro.
Manual del usuario 13-4 OpenCIM

12/30/2014 Errores y resolucion de problemas



Como recuperarse cuando falla un dispositivo

Si un dispositivo falla y no funciona (por ejemplo una maguina de CNC), aparece la pantalla
CIM-Device Error! (jError de dispositivo de CIM!). Para recuperarse del error:

o

e

(3]
Procedimiento
Como recuperarse cuando
falla un dispositivo

1.

10.
11.

12.
13.

14.

15.

Vaya al dispositivo que ha fallado (CNC, robot, control de calidad o
PLC) y cancele todos los programas.

Encuentre el problema y corrijalo.

Vuelva a la computadora CIM Manager y seleccione “Ignore”
(Ignorar) en la pantalla CIM Device Error! (jError de dispositivo de
CIM!). EI Manager supone que la ultima operacion se completd y
continla con la siguiente operacion.

Ejemplo 1: Mientras ejecuta la aplicacion, se activa en el robot la
proteccién de impacto y aparece la pantalla CIM-Device Error! (jError de
dispositivo de CIM!) en su computadora CIM Manager.

Consulte el manual del usuario del robot y tome las medidas
apropiadas para cancelar el programa en curso.

Si corresponde (segun el tipo de controlador de robot especifico),
inicialice el controlador.

Verifique que el robot esté en un espacio libre y luego escriba Run
Homes (Ejecutar retorno a la posicion de inicio). Espere hasta que el
robot haya completado el retorno a la posicion de inicio.

Vuelva a la computadora CIM Manager y seleccione “Ignore”
(Ignorar) en la pantalla CIM Device Error! (jError de dispositivo de
CIM!).

Segun el tipo de controlador, intente ejecutar la Gltima secuencia de
Recoger y Colocar enviada.

Ejemplo 2: Mientras ejecuta la aplicacion, falla el CNC y aparece la
pantalla CIM-Device Error! (jError de dispositivo de CIM!) en su
computadora CIM Manager.

Vaya al controlador de dispositivo de CNC.

Encuentre el problema en la maquina de CNC y corrijalo.

Cargue la maguina nuevamente (en forma manual) con su pieza
suministrada.

Prepare la maquina para el inicio del ciclo.

Vuelva a la computadora CIM Manager y seleccione “Ignore”
(Ignorar) en la pantalla CIM Device Error! (jError de dispositivo de
CIMY).

Utilizando el controlador de dispositivo de CNC, vuelva a la tltima
operacion (normalmente Operate0). Espere hasta que el CNC termine
su codigo G.

Regrese en forma manual a la Gltima operacion de OpenCIM
utilizando ese controlador de dispositivo.
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Resolucion de problemas

Si usted siguio de cerca los procedimientos de instalacion e inicio que se detallan en su
manual del usuario del sistema, su sistema OpenCIM le brindara un servicio confiable. En
caso de ocurrir un problema, el primer paso del procedimiento de resolucién de problemas es
identificar el problemay el origen del mismo.

Si tiene problemas para acceder a la aplicacion Web Viewer, verifique que las
configuraciones de seguridad de Internet Explorer estén definidas en aquellas por defecto.

El sistema OpenCIM ha sido disefiado para simplificar los procedimientos de resolucion de
problemas al utilizar el cuadro de didlogo CIM-Device Error! (jError de dispositivo de

CIM!).

Cuando resuelva problemas, preste mucha atencién a las siguientes advertencias generales:

A
Advertenci
a

Mantenga a todo el personal alejado del area de trabajo del robot, de las maquinas
de CNC, las maquinas de control de calidad y todos los demas equipos cuando el
suministro de energia esta habilitado. EIl problema puede ser intermitente, y un
movimiento subito e inesperado del robot o del equipo podria dar como resultado
una lesion.

Debe haber una persona preparada para accionar un interruptor de parada de
emergencia (“Stop™) en caso de ser necesario interrumpir el suministro de energia a
las maquinas de CNC del robot, las maquinas de control de calidad, etcétera.

Nunca se acerque a una maquina o un robot para accionar un interruptor ya que
podria ocurrir un movimiento inesperado de la maquina o del robot y ello podria
ocasionar una lesion.

Interrumpa toda la energia eléctrica en la alimentacion principal y apague todos los

interruptores antes de controlar las conexiones eléctricas o cualesquiera
entradas/salidas que podrian provocar movimiento del robot o de una maquina.

Hay diversos casos de alteracion que pueden ocurrir a los programas de OpenCIM, entre los
gue se incluyen condiciones ambientales extremas, interferencia electromagnética, puesta a
tierra inapropiada, conexiones de cableado incorrectas y manipulacion no autorizada. Si
sospecha que la memoria de la computadora se ha alterado, escanee el disco con la utilidad
que corresponda.
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Problema Solucién

1. Si recibe alguno de los « Reinicie su computadora y escanee el disco.
siguientes mensajes:
General Protection
Error...
Assertion Failed...
An Error has occurred
in your application...

2. OpenCIM le indica « Este no es un problema real. Esto ocurre cuando
gue ha recibido un alguien hace clic sobre uno de los controladores de
mensaje desconocido. dispositivo de OpenCIM y activa un procedimiento.
3. El sistema se esta ACL:
ejecutando pero el «  Verifique que el controlador de ACL esté en el modo
controlador de CON.

dispositivo de robot no

responde a CIM « Verifigue que el controlador-A de ACL esté en

Motors ON.

Manager. i i

« Intente ejecutar nuevamente el comando que fallo
desde el panel de control del controlador de
dispositivo de ACL.

« Verifigue que su archivo MAP.INI sea correcto.

« Consulte los manuales del usuario del robot y del
controlador y verifigue si el sistema del robot esta
funcionando y se estd comunicando con OpenCIM.

Scorbase:

« Verifique que tenga una Gnica conexion de red
(Network Connection) en la ventana System
Network Connections (Conexiones de red del
sistema).

« Verifique que su archivo MAP.INI sea correcto.

« Verifique que esté trabajando en modo auténomo.

« Verifique que su estado TCP/IP esté activado. Para
hacerlo:

« Hagaclic en el icono TCP/IP en la barra de
herramientas y seleccione Enable TCP/IP (Activar
TCP/IP) si esta desactivada.
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Problema

Solucién

4. Mientras el sistema se e Apague el PLC y luego vuelva a encenderlo.
esté ejecutando, un Verifique que cada palet se detiene y libera en cada
palet se detiene en el puesto.
destino equivocado o e Inicie el controlador de dispositivo de PLC. Coloque
no se detiene en la solamente un palet sobre la cinta transportadora y
posicion correcta. siga el informe en el panel de control del controlador

de dispositivo de PLC.

Verifique que se informe el ID de palet correcto para
cada puesto cuando pasa el palet.

Repita la misma prueba para cada palet.

e Ultilice el panel de control para entregar uno de los
palets a uno de los puestos y libérelo (consulte la
seccion “Controlador de dispositivo de PLC” para
obtener mas informacion sobre como operar el
controlador de dispositivo de PLC).

5. El sistema se esta e Verifique que el PLC esté encendido.
ejecutando pero el e Verifique que usted pueda operar el PLC desde el
PLC no responde. panel de control.

e Verifique que su archivo MAP.INI sea correcto.

6. El sistema se estd e Verifique que su archivo MAP.INI sea correcto.
ejecutando pero el e Verifique que el RVP esté en modo automatico y
RVP no responde. usted ha recibido la indicacion >.

7. El sistema se esta e Intente operar la maquina de CNC desde su propio
gjecutando pero el tablero.

CNC no responde. e Verifique que el CNC esté en el modo designado por
el manual del usuario de su sistema.

¢ Intente operar la maguina de CNC desde el
controlador de dispositivo de CNC.

e Verifique que su archivo MAP.INI sea correcto.

8. Usted intenta ejecutar e Verifique que su archivo MAP.INI sea correcto.
el sistema y aparece el e Controle el cuadro de didlogo OpenCIM Debug
mensaje Wait (Depurar OpenCIM). Si aparece “Error 8, reinicie
(Esperar) en color su computadora.
amarillo (después de
esperar no hay cambio
alguno).

9. Unade las e Ultilice el File Manager para verificar que el

aplicaciones de
OpenCIM no puede
encontrar uno de sus
archivos fuente en el
directorio de
configuracion.

directorio de proyectos (en la computadora
principal) es un directorio compartido.

Verifique que su computadora esté conectada a la
computadora principal segun su identificacion en
todos sus archivos INI.
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Problema

Solucién

10. El cddigo de barras
rechaza una plantilla
gue esta bien.

Si un controlador de ACL opera su cédigo de barras,
verifique que ha ingresado lo siguiente en su
formulario Part Definition (Definicion de pieza):
Columna PROCESS (Proceso): READC

Columna PARAMETERS (Parametros):
STEMPLATETYPE

11. CIM Manager se esta
ejecutando, pero se
bloquea después del
proceso de CNC.

En el formulario Machine Definition (Definicion de
maquina), verifique que el “listado de programas
cargados previamente” (en inglés “list of preloaded
programs™) no esté vacio.

12. El controlador de ACL
no puede establecer
comunicacion con el
robot.

Verifique gue el controlador de ACL esté encendido.
Verifique que los motores estén encendidos.

Verifigue que no haya otras aplicaciones utilizando
el mismo puerto de comunicacion (por ejemplo
ATS, ACL, fuera de linea).

Salga de Windows e inicie el ATS utilizando el
puerto de comunicacion correcto. Si el problema
continla, consulte el manual de ATS.

Inicie Windows y luego inicie el controlador de
dispositivo de ACL.

Si el problema continda, salga del controlador de
dispositivo y verifique el puerto de comunicacion en
el archivo ACL.INI.

13. Aparece el siguiente
mensaje de error de
comunicacion
mientras se opera el
robot desde una
computadora con
Scorbase: No
communication
between Controller-
USB and computer. El
indicador LED esta de
color naranja.

Cambie al modo En linea.

Asegurese de que el cable de conexién esté
correctamente conectado al Controlador-USB y a la
computadora.

Si el problema continda, reemplace el cable USB.

Vuelva a instalar el controlador del USB. Consulte
la seccién “Instalacion del controlador USB” mas
abajo.

14. Un controlador de
dispositivo no puede
abrir un puerto RS232
para comunicarse con
su dispositivo, y
muestra el siguiente
mensaje en la casilla
Control Mode (Modo
de control): Cannot
Open Com:n

Este mensaje de error indica que el controlador de
dispositivo no pudo abrir el puerto serial en la computadora
que funciona como administrador del puesto. Entre las
posibles causas se incluyen las siguientes:

El puerto esta siendo utilizado por otra aplicacion.
El nimero de puerto es invalido.
Uno de los parametros del puerto serial es invalido.
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Problema Solucién

15. El controlador del e Verifique que su archivo MAP.INI ses correcto.

dispositivo ViewFlex e Verifique que el directorio de archivo de script esté
no puede establecer correctamente definido en el archivo VFVD.INI.

comunicacion con el . . .
Manager o Verifique que el controlador de dispositivo de
ViewFlex esté en modo En linea.
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Mensajes de error

Varios de los errores que se incluyen en el listado a continuacion se relacionan con problemas de
configuracion. El médulo Virtual CIM Setup guarda su informacion en el archivo SETUP.CIM.

Caddigo

Descripcién y solucién

9001

Pieza no definida

Configure esta pieza utilizando el médulo Part Definition (Definicion de pieza).

9002

Error interno

e Llame a soporte técnico de Intelitek.

9003
9004

9005

Se recibi6 un mensaje Start Operation cuando no se solicitd operacién alguna.

Se recibié un mensaje Finish Operation cuando no se solicitd operacion
alguna.

Se recibi6 un mensaje End Operation cuando no se solicitd operacién alguna.

e Verifique el programa de ACL o el script de CNC o Scorbase asociado con el
proceso en curso que puede estar enviando un mensaje Start (Inicio), Finish
(Finalizacion) o End (Fin) erréneo. O BIEN

e Alguien ha activado manualmente un mensaje Start (Inicio), Finish
(Finalizacion) o End (Fin) al ejecutar un programa desde el panel de control
del controlador de dispositivo de ACL o de CNC.

9006

Dispositivo, ubicacion o pieza no reconocido/a.

e Defina el dispositivo o la ubicacion no reconocido/a al utilizar el médulo
Setup (Configuracién). O BIEN

e Defina una pieza no reconocida utilizando el médulo Part Definition
(Definicion de pieza).

9007

No se puede realizar este proceso. Falta la definicion de proceso o bien la definicion
de dispositivo.

o Defina el proceso no reconocido utilizando el médulo Machine Definition
(Definicion de maquina). O BIEN

o Defina el dispositivo no reconocido al utilizar el médulo Setup
(Configuracion).

9008
9009
9010
9011

Mensaje Start (Inicio) recibido desde un dispositivo no reconocido.
Mensaje Finish (Finalizacion) recibido desde un dispositivo no reconocido.
Mensaje End (Fin) recibido desde un dispositivo no reconocido.

Mensaje de error recibido desde un dispositivo no reconocido.
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Caddigo Descripcién y solucién

e Alguien ha activado manualmente un mensaje Start (Inicio), Finish
(Finalizacion), End (Fin) o un mensaje de error al ejecutar un programa desde
el panel de control del controlador de dispositivo de ACL o de CNC. O BIEN

o Verifique si el programa de ACL o el script de CNC que envio el mensaje
esta utilizando un ID de dispositivo invalido ($ID). O BIEN

e Asignacién incorrecta de un dispositivo a un controlador de dispositivo en el
archivo VC2.MAP. O BIEN

e EI ID de dispositivo en la linea de comando del controlador de dispositivo es
incorrecto. O BIEN

o Defina el dispositivo no reconocido al utilizar el modulo Setup
(Configuracién). O BIEN

9012 Esta ubicacion no ha sido asignada a un robot.

e Utilice el programa Setup (Configuracion) para realizar esta asignacion.

9013 No se encuentra el archivo SETUP.CIM en el directorio de trabajo.

e Copie una version de seguridad de este archivo en el directorio de trabajo. O
BIEN

e Ejecute el médulo Setup (Configuracién) para crear un nuevo archivo de
configuracion desde cero.

9014 No se puede trasladar esta pieza a su proximo destino.

¢ No se ha definido un trayecto entre la ubicacion actual de la pieza y su
préximo destino. Utilice el médulo Setup (Configuracion) para conectar estas
dos ubicaciones. O BIEN

e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.

9015 No se puede mover una pieza porque su ubicacidn de destino ya est4 ocupada.

e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.

9016 El robot ha recibido un comando para continuar una operacion que éste no ha
comenzado.

e Agregue el comando Move (Mover) a la tabla Part Definition (Definicién de
pieza) para que el robot recoja esa pieza primero.

9017 Dispositivo de almacenamiento invalido. Se recibié una solicitud para recuperar una
pieza de una ubicacién que no es un dispositivo de almacenamiento.

e Utilice el mddulo Setup (Configuracion) para definir el dispositivo de destino
como dispositivo de almacenamiento. O BIEN

e Utilice el modulo Part Definition (Definicion de pieza) para cambiar el
dispositivo de destino para que sea un dispositivo de almacenamiento valido.

9018 Esta pieza no esté disponible para el proceso actual.

Verifique la tabla Part Definition (Definicion de pieza).

9019 Se recibio un resultado de control de calidad cuando no se solicitd ninguna prueba de
control de calidad.
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Caddigo

Descripcién y solucién

o Verifique si un programa de ACL o un script de CNC esta enviando un
mensaje incorrecto. O BIEN

e Alguien ha activado manualmente un resultado de control de calidad al
ejecutar un programa desde el panel de control del controlador de dispositivo
de ACL o de CNC.

9020 Reservado para uso futuro.
9021 Se recibio un mensaje de estado inesperado. No se envi6é un mensaje de comando que
correspondiera con el mismo.
o Verifique si un programa de ACL ha asignado un valor invalido a la variable
$ID (el ID de tarea). O BIEN
o Verifique si un programa de CNC ha asignado un valor invalido a la variable
$ID. O BIEN
e Error interno del controlador de dispositivo. Llame a soporte técnico de
Intelitek.
9022 Reservado para uso futuro.
9023 indice de almacenamiento invalido.
e Utilice el médulo Setup (Configuracién) para aumentar el valor del campo
Capacity (Capacidad) para este dispositivo de almacenamiento. O BIEN
e Utilice el médulo Part Definition (Definicion de pieza) para asegurarse de
gue el indice de almacenamiento especificado en el campo Parameter
(Parametro) de la tabla Part Definition (Definicion de pieza) esta dentro del
rango del campo Capacity (Capacidad) para este dispositivo.
9024 La pieza no esta disponible en esta ubicacion de almacenamiento.
e  Utilice el médulo Storage Definition (Definicion de almacenamiento) para
actualizar el contenido del almacenamiento. O BIEN
e Cancele este pedido si no hay piezas suficientes para completarlo.
9025 indice de ubicacion invélido para una maquina.
e Utilice el médulo Setup (Configuracién) para aumentar la capacidad de
piezas de esta maquina. O BIEN
e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.
9026 Proceso no definido.
e Agregue este proceso a una maquina adecuada utilizando el médulo Machine
Definition (Definicién de maquina). O BIEN
¢ Modifique la tabla Part Definition (Definicion de pieza) para utilizar un
proceso valido.
9027 No se ha definido un bufer de plantilla para este puesto.
e Utilice el mddulo Setup (Configuracion) para agregar un bufer.
9028 El proceso no se puede realizar porque la méaquina no esté definida en el archivo
SETUP.CIM.
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Caddigo

Descripcién y solucién

o Utilice el médulo Part Definition (Definicion de pieza) para especificar un
proceso diferente en la tabla Part Definition (Definicion de pieza). O BIEN

e Utilice el modulo Setup (Configuracion) para definir esta maquina.

9029 Valor inconsistente en el archivo de base de datos de inventario STORAGE.DBF.

e Reconstruya los datos de almacenamiento al agregar el selector "/INIT" a la
linea de comando de CIM Manager (CIM.EXE). O BIEN

o Verifique el archivo INI de CIM Manager (generalmente OPENCIM.INI)
para garantizar que el parametro CimDataDir en laseccion [General]
es el mismo que el parametro en el archivo INI para el modulo Storage
Definition (Definicion de almacenamiento).

e Sidesea restaurar una copia del archivo STORAGE.DBF que sepa que €s
buena, haga clic en el icono Refresh Storage (Actualizacion rapida del
almacenamiento) en la pantalla Program Manager (Administrador de
programas) (o bien copie este archivo en forma manual desde una copia de
seguridad).

9030 Magquina no definida en el archivo SETUP.CIM.

e Utilice el mddulo Machine Definition (Definicion de méaquina) para
configurar esta maquina.

9031 La tarea de cddigo G solicitada no ha sido asignada a una maquina de CNC.

e Utilice el médulo Machine Definition (Definicién de maquina) para asignar
esta tarea a esta maquina de CNC.

9032 Reservado para uso futuro.
9033 Reservado para uso futuro.
9034 Proceso ONFAIL inesperado.

e Utilice el modulo Part Definition (Definicion de pieza) para editar la tabla
Part Definition de modo que ONFAIL solamente aparezca inmediatamente
después de un proceso de control de calidad.

9035 No aparece un proceso ONFAIL inmediatamente después de una prueba de control de
calidad.

e Utilice el modulo Part Definition (Definicion de pieza) para editar la tabla
Part Definition de modo que ONFAIL aparezca inmediatamente después de
este proceso de control de calidad.

9036 Reservado para uso futuro.
9037 Error en un comando A-Plan Place (Lugar de Plan-A).
e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.
9038 Error en un comando A-Plan Next (Siguiente Plan-A).
e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.
9039 Reservado para uso futuro.
9040 El parametro ConPallet (cantidad méaxima de palets) no esté definido en el archivo

SETUP.CIM.
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Caddigo

Descripcién y solucién

e Agregue la asignacién ConPallet al archivo SETUP.CIM.

9041

No se puede iniciar CIM Manager porque ya se esta ejecutando en esta computadora.

e Cambie a la ventana en la cual se esta ejecutando CIM Manager.

9042

Reservado para uso futuro.

9043

Mensaje de estado invalido. Se recibe un resultado de control de calidad inesperado
de un dispositivo que no es de control de calidad.

o Verifique si hay un programa de ACL o un script de CNC que pueda estar
enviando un mensaje incorrecto.

9044

Reservado para uso futuro.

9045

Mensaje de estado invalido. Se recibid un resultado de c6digo de barras cuando no se
solicit6 operacion alguna. Resultado ignorado.

e Alguien ha accionado en forma manual un resultado de cédigo de barras al
ejecutar un programa de codigo de barras desde el panel de control de un
ACL. OBIEN

e Verifique si hay un programa de ACL o un script de CNC que pueda estar
enviando un mensaje incorrecto.

9046

Sobrecarga de cola de maquina. Hay demasiadas piezas esperando usar esta maquina.

Utilice el modulo Order Entry (Ingreso de pedidos) para disminuir la cantidad inicial
solicitada de piezas que utilizan esta maquina.

9047

Reservado para uso futuro.

9048

No se recibié mensaje de estado alguno después de enviar un comando porque este
controlador de dispositivo se reinicio.

e Seleccione de qué manera le gustaria continuar a partir de las opciones que se
muestran en la ventana Device Error (Error de dispositivo).

9049

No se recibié mensaje de estado alguno después de enviar un comando porque este
controlador de dispositivo no se esta ejecutando.

e Seleccione de qué manera le gustaria continuar a partir de las opciones que se
muestran en la ventana Device Error (Error de dispositivo).

9050

Error de manejo de DBF - Solicitud para utilizar un campo inactivo.

e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.

9051

Error de manejo de DBF - NUmero de registro menor que 1.

e Error interno. Llame a soporte técnico de Intelitek.
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Como contactar con el servicio de soporte técnico

Si necesita contactar a Intelitek o a su distribuidor local para obtener ayuda, por favor complete una
fotocopia del formulario de informe de problemas que se encuentra a continuacion y envielo por fax.
La informacion de contacto se puede encontrar en: http://www.intelitek.com/contact.asp

Para Intelitek - Departamento de soporte técnico Fax:
De: Fecha:
Compafiia: Fax: Teléfono:
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Formulario de informe de problemas

Nombre del producto:

Instalado en:

Numeros de serie de todos los elementos importantes de Intelitek:

Fecha de compra o nimero de factura:

Numero y fecha de versién de cada software de Intelitek que se utiliza (la informacion
aparece en la primera pantalla de cada software que se proporciona y se la puede ver a través
del comando de ACL VER acerca de EPROMs):

software; version: fecha
software; version: fecha
software: version: fecha

Descripciones detalladas del problema, incluyendo (pero sin limitarse a ello) todos los pasos
gue dieron lugar al problema que surgio, desde el inicio del sistema (agregue mas paginas en
caso de ser necesario):

Mensajes de error como aparecen en pantalla (pantalla de la computadora, LCD de TP,
LEDs de PLC, etc.):

Incluya todos los cambios que introdujo en el sistema desde la Ultima vez que el sistema
funcion6 de manera apropiada:

En el caso de los robots: Incluya todos los accesorios y todas las E/S conectados al
controlador y el tipo de pinza conectado al brazo:

Adjunte una copia impresa de todos los pardmetros de control.
En el caso de las computadoras: Tipo de computadora, version de DOS y fabricante:

Listado de tarjetas agregadas (LAN, modem, etc.):

Adjunte una copia impresa del archivo AUTOEXEC.BAT y CONFIG.SYS.
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14

Glosario

Este capitulo incluye las diversas abreviaturas y la terminologia que se utilizan en OpenCIM.
Incluye las siguientes secciones:

o Abreviaturas, cuenta con un listado de los acronimos utilizados en
OpenCIM, asi como también sus descripciones.

« Terminologia, cuenta con un listado de la terminologia de
OpenCIM, asi como también sus descripciones.
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Abreviaturas

Abreviatura  Explicacion

ACK Acuse de recibo

ACL Lenguaje avanzado de control

AGV Vehiculo guiado autbnomo

ASRS Sistema automatizado de almacenamiento y recuperacion

ATS Software de terminal avanzado

BMP BitMaP (la extension de archivo que representa el formato nativo de
imagenes de bitmap)

bps Bits por segundo

CIM Fabricacion integrada por computadora

CNC Computadora controlada numéricamente

DBF Archivo de base de datos (en formato dBASE)

DD Controlador de dispositivo

FIFO Primero en entrar, primero en salir

FMS Sistema de fabricacion flexible

GT Recoger pieza (operacion de robot)

LAN Red de &rea local

LIFO Ultimo en entrar, primero en salir

LSM Escaner de medicion laser

MRP Planificacion de recursos de materiales

NACK Acuse de recibo negativo

PLC Controlador légico programable

PP Pick-and-Place - Recoger y colocar (operacion del robot)

PT Colocar pieza (operacién del robot)

QC Control de calidad

RV Vision de robot

TCP/IP Protocolo de control de transmision - Protocolo de Internet

WMF Windows Meta Format (la extension de archivo que representa el
formato nativo de imégenes de vector)

WS Puesto de trabajo
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Terminologia

Término Explicacion

ACL

Controlador
de ACL

ASRS

Conjunto
ATS

Velocidad de
transmision
en baudios

Lista de
materiales

Bufer

CiM
Manager

Puerto de
comunica-
cién
Programa de
control

DBF

Lenguaje de programacion robdtica usado para controlar
robots y equipos periféricos conectados a los controladores
de ACL (lenguaje de control avanzado) de Intelitek.

Una computadora multitareas usada para dirigir las
operaciones de robots y dispositivos periféricos en tiempo
real.

Un dispositivo de almacenamiento rob6tico que se utiliza
para guardar y distribuir piezas en una celda de CIM.

Una pieza que se ha armado a partir de dos o mas subpiezas.

Un programa de emulacidn de terminal basado en la
computadora utilizado para programar un controlador de
ACL (Software de terminal avanzado).

Un pardmetro de puerto RS232 que especifica la velocidad
de la conexion serial.

Una lista estructurada de todos los materiales o todas las
piezas para producir un producto final o una subpieza en
particular.

Un bufer es una bandeja disefiada para sostener una plantilla
al retirarla de la cinta transportadora. El bdfer se fija al borde
externo de la cinta transportadora en un puesto.

El programa central de control de OpenCIM. Este programa
dirige la produccion en la celda de CIM usando diversas
redes de comunicacién. También permite que el usuario
configure y defina los elementos de CIM.

Vea RS232.

Un programa que gestiona la operacion de un dispositivo de
CIM como por ejemplo un robot (programa de ACL), una
maquina de CNC (c6digo G), una camara (programa
ROBOTVISIONpro), etc. Un programa de control se
comunica con el sistema OpenCIM a través de un
controlador de dispositivo en una computadora que funciona
como administrador del puesto. La computadora que ejecuta
un programa de control puede residir en: una unidad de
controlador por separado (por ejemplo un controlador de
ACL). En el dispositivo mismo (por ejemplo una maquina de
CNC con controlador incorporado). Una computadora
separada que controla el dispositivo (por ejemplo una
computadora conectada a una camara ROBOTVISIONpro).

Una extension de archivo que indica "Data Base File"
(Archivo de base de datos) (es decir, en formato dBASE).
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Término

Explicacion

Controlador
de
dispositivo

Descargar
Alimentador
FMS

Zona de libre
movimiento

Cadigo G

Grupo A, B

GT

Llevar aun
robot a la
posicion de
inicio
(Homing)
Archivo INI

E/S (Entrada
/ Salida)

Carga

Un programa que sabe cOmo comunicarse con un equipo
determinado que esta conectado a una computadora. Traduce
comandos de otros programas a un formato comprensible
para el dispositivo. También traduce informacion que
proviene del dispositivo a un formato comprensible para
otros programas. OpenCIM utiliza controladores de
dispositivo para comunicarse con controladores de robot,
maquinas de CNC y dispositivos de control de calidad.

El acto de enviar archivos de un sistema de computadora a
otro.

Un dispositivo que suministra piezas en una estacion
(tipicamente a un robot).

Sistema de fabricacion flexible. Se refiere a una celda de
CIM o un puesto en una celda de CIM.

Una region de aproximadamente 1/2 metro por encima de la
superficie de trabajo en la cual el robot se puede mover libre
y rapidamente entre ubicaciones sin encontrar obstaculos.
Vea también Recoger y colocar.

Un programa que dirige la operacion de una maquina de
CNC. Vea también Programa de control.

Se utiliza en el contexto de programacion de posiciones del
robot utilizando el ACL. Un grupo se refiere a un conjunto
de ejes de movimiento que se aplican a un dispositivo (por
ejemplo una mesa de coordenadas X-Y). El dispositivo se
puede mover a lo largo de todos los ejes de su grupo en
forma simultanea.

El nombre de un programa de ACL genérico utilizado para
ordenar a un robot que recoja una pieza en una ubicacion
designada.

Un procedimiento utilizado para restablecer un robot hasta la
posicion de inicio conocida.

Un archivo de texto que contiene configuraciones para
diversos pardmetros de OpenCIM. Los pardmetros se
agrupan en secciones. La estructura de los archivos INI de
OpenCIM es similar a la de otros archivos INI estandar de
Windows, como por ejemplo WIN.INI.

Una conexion de bajo voltaje utilizada para la sefializacion
binaria entre dispositivos (es decir, on (activar) u off
(desactivar)). Se utiliza una entrada para leer el estado de un
dispositivo. Se utiliza una salida para activar o desactivar
una operacion designada.

Una operacion que utiliza un robot para insertar una pieza en
una maquina de CNC.
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Término

Explicacion

Cargador
(Loader)

Maquina

Asistente de
maquina

Material
Orden

Palet

Pieza

Familia de
piezas

Recogery
colocar
(Pick-and-
place)

PLC

Puntos

Posicion

Proceso

Un programa que automatiza el inicio del sistema OpenCIM
en Windows basandose en parametros de linea de comando
gue se encuentran en un archivo INI.

Un dispositivo CIM (que no sea un robot) que lleva a cabo
procesos de produccion (por ejemplo una maquina de CNC,
un escaner de medicién laser etcétera).

Un dispositivo (por ejemplo un robot) que entrega y retira
piezas de una maquina.

Vea Pieza.

Instruye al sistema de CIM qué pieza/s producir y en qué
cantidad.

Una bandeja que se desplaza por la cinta transportadora y
gue esta disefiada para transportar una plantilla.

Una entidad que se mueve entre estaciones y maquinas
segun una trayectoria o un proceso predefinido. Se pueden
definir tres tipos de piezas: suministradas, fantasma y
producto final.

Un grupo de piezas que el robot maneja de la misma manera
(por ejemplo se puede utilizar el mismo programa de ACL
para recoger y colocar piezas en la misma familia).

La funcion principal de un robot que involucra tomar una
pieza de una ubicacién (origen) y colocarla en otra ubicacion
(destino). La estrategia de recoger y colocar minimiza la
cantidad de programas de ACL que se requieren para mover
piezas entre dos ubicaciones en un puesto. Cada ubicacion
tiene un programa GET y un programa PUT asociado con
ella. El programa GET “recoge” una pieza de la ubicacion.
El programa PUT “coloca” una pieza en esta ubicacion.
Todos los programas GET y PUT para un robot estan
disefiados para trabajar juntos a fin de trasladar una pieza de
una ubicacion a cualquier otra ubicacion.

Un dispositivo que tiene varias entradas y salidas eléctricas.
Un PLC activa y desactiva sus salidas en respuesta al estado
de sus entradas y la programacion de su computadora
incorporada. En el sistema OpenCIM se usa un PLC para
controlar la cinta transportadora.

Vea Posicion.

La trayectoria que sigue un robot se compone de puntos
predefinidos. A cada punto a lo largo de esta trayectoria se lo
denomina una posicién de robot. Las coordenadas de cada
punto se “ensefian” a través del uso de un mando manual o
al ejecutar un programa de ACL especial mientras se maneja
al robot “de la nariz” y se graba cada punto de parada a lo
largo de la trayectoria.

Una actividad de produccion (por ejemplo torneado, fresado,
montaje, verificacion de control de calidad) realizada por
una maquina sobre una pieza.
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Término

Explicacion

Material
procesado

Producto

PT

Control de
calidad

Estanteria

Materia
prima

RS232

Robot

Visién de
robot
Puerto serial

Base
deslizante
Puesto

Subpieza

Pieza
suministrada

Una pieza que es el resultado del procesamiento de una
materia prima.

Algo que fabrica la celda de CIM. El sistema de CIM
comienza la produccidn en respuesta a pedidos de productos
realizados.

El nombre de un programa de ACL genérico utilizado para
ordenar a un robot que coloque una pieza en una ubicacion
designada.

Cualquier proceso utilizado para verificar si una pieza es
satisfactoria o no.

Un conjunto de compartimentos de almacenamiento que se
utilizan en algunos puestos para almacenar piezas ya sea
antes o después de ser procesadas en ese puesto. A cada tipo
de estanteria se le asigna un nimero de ID. Cada
compartimento en una estanteria se identifica mediante un
ndmero dnico.

Vea Pieza suministrada.

Un protocolo de comunicacion comin y de baja velocidad
gue permite que diversos dispositivos se comuniguen entre
ellos (tipicamente dentro del rango de 300 - 19.200 pbs). En
una computadora, a los puertos RS232 se los denomina
COML1 - COM4.

Un dispositivo que mueve piezas de un lugar a otro en un
puesto. Algunos robots también son capaces de ensamblar
piezas.

Un dispositivo de control de calidad que escanea en forma
Optica una pieza para determinar si es satisfactoria o no.

Vea RS232.

Un dispositivo periférico que aumenta el area de trabajo de
un robot al permitir que se mueva a través de un riel. La base
giratoria proporciona al robot un grado adicional de libertad.

Una ubicacion junto a la cinta transportadora de CIM que
contiene el equipo de produccién y/o almacenamiento.

Una pieza a la que se somete a algun tipo de procesamiento
para incluirla en una pieza de nivel mas alto.

Una pieza que es el punto de partida para fabricar un
producto. Esta pieza (o este material) se compra y se inserta
en la ubicacion de almacenamiento de CIM. Luego sera
procesada por la celda de CIM.

Plantilla Bandejas de plastico que pueden contener diversos tipos de
piezas. Permiten transportar piezas en la cinta
transportadora.
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Término Explicacion
Descargar Una operacion que utiliza un robot para retirar una pieza de
una maquina de CNC.
Area de Toda el area en la cual un robot puede trabajar.
trabajo
Xbase Cualquier programa de gestion de bases de datos que es
compatible con el estandar dBASE para formatos de archivo
y comandos.
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Licencia de software de
Intelitek

El software esté protegido por un acuerdo de licencia.
Para més informacién, por favor léa la Guia de licensiamiento de software de Inteletek.
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