= T
1 "

H EIEETGACION iesVirgen de la Paloma
Comunidad de Madrid Centro Pdblico de F.P.

Pruebas para la obtencion de titulos de Técnico y Técnico Superior
Convocatoria correspondiente al curso académico 2021-2022

{Resolucion de 3 de diciembre de 2021 de la Direccién General de Educacion Secundaria, Formacion Profesional y Régimen Especial)

DATOS DEL ASPIRANTE FIRMA

Apellidos:

Nombre: D.N.I, N.I.E., o Pasaporte Facha’

09/05/2022
Cédigo del ciclo: ' Denominacién completa del titulo: (1)
ELES04 Automatizacion y Robética Industrial
Clave o cédigo del médulo: (1) | Denominacion completa del médulo profesional: (1)
0966 Robdtica industrial

INSTRUCCIONES GENERALES PARA LA REALIZACION DE LA PRUEBA

- Cumplimentar los datos del aspirante antes del examen y firmar en todas las hojas que se entreguen.
- Tener disponible el DNI en la mesa.
- Sefialar y escribir las respuestas con tinta indeleble, que no sea roja.

- Si se ha de rectificar una respuesta, trazar un aspa o tachar con una linea horizontal. No utilizar liquido
corrector (Tippex) .

- Utilizar solamente el papel facilitado por el examinador (con el sello y formato correspondiente).

- No utilizar material de consulta (salvo aquél que se autorice expresamente), ni elementos que aparenten
permitir esta consulta, tales como teléfonos, relojes inteligentes o intercomunicadores (preguntar al profesor en
caso de duda).

- Una vez iniciado el examen, no levantarse del asiento sin permiso expreso del profesor. Para cualquier
consulta, levantar la mano y esperar a ser atendido.

CRITERIOS DE CALIFICACION Y VALORACION

La prueba se divide en las siguientes partes no eliminatorias:
v PRIMERA PARTE: Cuestiones de tipo TEST. Maximo 10 puntos.
v SEGUNDA PARTE: Programacion de robot industrial. Maximo 10 puntos.

-Cada una de las partes supondra el 50% de la calificacion del total de la prueba. Ambas partes deberan tener
una calificacién superior a 5 puntos para superar la prueba.

SEGUNDA PARTE: Programacién de robot industrial:

La duracion de esta segunda parte sera de 120 MINUTOS como maximo.

Se recomienda escribir primero a lapiz y posteriormente pasas a boligrafo.

Se valorara el uso de comentarios en etiquetas y declaracion de variables.

Se valorara el uso de subrutinas o procedimientos llamados desde el programa principal.

Puedes elegir entre 2 opciones, programar un robot ABB en lenguaje RAPID, o bien programar un
Mitsubishi en lenguaje Melfa Basic |\V. Se te entregara solo el enunciado de la opcidn gue tu elijas.
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OPCION 1. PROGRAMA EN LENGUAJE MELFA BASIC IV
Diseiiar un programa que manipule piezas de acuerdo a lo descrito en la figura y enunciado.
Cuando se accione ¢l pulsador 81 el robot debe comenzar un ciclo continuo que consiste en un paletizado 2x2 en 3 niveles,

en el que se colocaran 2 cilindros blancos v 2 negros en cada uno de los niveles, intercalando separadores, tal y como se
muestra en las figuras 01 v 02.
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Figura.01.- Posicion INICIAL de cilindros, distancias y trayectorias. Figura 02.- Posicion FINALde cilindros

Ambos tipos de cilindro (blancos ¥ negros) tienen un diametro de 70mm. una altura de 70mm vy estan originalmente
distribuidos en una matriz de 2x3 con una distancia entre centros de 100mm. Las tablas tienen un espesor de 30mm,

Todo el paletizado 2x2x3 se calculara a partir de P1 teniendo en cuenta el diametro vy altura de las piczas. Por seguir un
criterio comun, el origen y la orientacion de los ejes X-Y-Z que afectan al paletizado. sera el mostrado en la figura 01.

En la figura, las lineas rectas representan movimientos lineales lentos de aproximacion-retirada. mientras que las linecas
curvas representan movimintos rapidos de tipo “Joint™,

Para coger las piczas se activara la sefial de salida COGER v para soltarlas se usara la seiial SOLTAR.
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El ciclo continuo consiste en lo siguiente:

- Cuando se accione ¢l pulsador S1 de INICIO el robot debe comenzar un ciclo continuo hasla agotar las 12 piczas,
manteniendo activo el indicador H1 “Cliclo continuo™ (bit 1 de salida).

-Partiendo de la posicion “Reposo™. el robot debe coger una picza blanca (calculando su posicion a partir de “Blancal™),
pasar por la posicion “Reposo™ v paletizarla a partir de la posicion P1 (realizando siempre aproximacion/retirada lenta v
vertical de 80mm para asegurar que no tropicce con las piezas va paletizadas).

-Cuando se deposite la pieza blanca en el lugar correspondiente. el robot debe pasar de nuevo por la posicion de “Reposo™ v
coger una pieza negra (calculando su posicion a partir de “Negral ™), pasar por la posicion “Reposo™ y paletizarla a partir de
la posicion P1 (realizando siempre aproximacion/retirada lenta y vertical de 80mm para asegurar que no tropiece con las
piczas va paletizadas).

- Cuando se complete una capa o nivel. se colocara de este un separador o tabla para comenzar a distribuir la siguiente capa
o nivel (calculando su posicion a partir de “Tablal™).

-En ¢l momento que se han colocado 3 niveles o alturas. el sistema se detiene en la posicion “INICIO™ y apagar H1. de modo
que seéa necesario accionar el pulsador S| para comenzar de nuevo con el ciclo contintio desde el principio.

DATOS:
Las posiciones. las cuales debes declarar en el programa seran las siguientes:
Reposo = (300.0.300.0. 180) Posicion de Espera v de paso en muchas de las trayectorias.
Blancal = (350.-225, 170, -108.180)  Posicion de carga de la primera pieza blanca
Negral = (300, 225, 170, 108, 180) Posicion de carga de la primera pieza negra
Tablal = (475. 175, 60.0, 180) Posicion de carga de la primera tabla de separacion
Pl = (440.-115.30.0,180) Posicion de descarga de la primera pieza en el pallet

Las ENTRADAS son:  S1 (pulsador NA inicio ciclo continuo) conectado al bit 1 de entrada,

Las SALIDAS son: H1 (piloto indicador ciclo continuo) conectado al bit | de salida.
COGER (electrovalvula neumatica) conectada al bit 2 salida.
SOLTAR (electrovalvula neumatica) conectada al bit 3 salida.
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SE PIDE:

a) Realizar el diagrama de flujo correspondiente al programa principal. Deben aparecer claramente la inicializacion
de variables, los bucles (WHILE o FOR) y las rutinas o procedimiciitos llamados desde ¢l programa principal. Los
nombres utilizados en el diagrama deben coincidir con los del programa va que debe servir para facilitar la
comprension rapida del mismo. Realizar también el diagrama de flujo de cada una las rutinas o procedimientos
llamados desde el programa principal. (2P)

b) Realizar el programa en MELFA BASIC IV que funcione correctamente de acuerdo al enunciado v con los
siguientes requisitos:
=  El programa debera tener declaradas todas las variables de tipo posicion. entradas. salidas v variables
de tipo enlero utilizadas, con su correspondiente comenlario aclaratorio. La inicializacion de todas las
variables se hard al comienzo del programa. (1.5P).

*  Todos los movimientos de aproximacion/retirada a los puntos de carga/descarga son verticales v
lentos. mientras que el resto de los movimientos seran de tipo Joint a velocidad media. Se garantiza que
no habra colisiones durante la carga/descarga de piezas. (1P)

*  Para facilitar ¢l mantenimiento del programa. no se permitiran SALTOS A NUMEROS de lincas de
programa, debiéndose utilizar siempre etiquetas. Tampoco se usara la instruccion GOTQ para saltar a
lineas de otro programa o subrutina distinta. (1.5P)

*  Debe usar correctamente la llamada a SUBRUTINAS. Se debe utilizar correctamente un bucle FOR v
un bucle WHILE al menos en un punto del programa. La variable numérica utilizada en el bucle debe
ser también definida e inicializada al comienzo del programa. Si se utiliza el incremento de una
variable para controlar un bucle While, dicho incremento debe realizarse dentro del mismo While (no
escondido en otra rutina o procedimiento llamado desde este). (2P)

*  El programa funciona correctamente de acuerdo al enunciado y se usan subrutinas diferentes para
“Coger_blanca”. “Coger Negra”. “Coger_Tabla™. “Paletizar™ . (2P)

Recordatorio de comandos disponibles

--= Comandos basicos Melfa Basic IV (MOV, MVS. OVRD. SPD. CNT. DLY. HOPEN. HCLOSE. M OUT. M IN. DEF INTE. DEF POS. DEF 10, DEF
PLT. PLT. WAIT. )

-~ Comandos para saltoscondicionales v bucles Mella Basic IV (FOR TO STEP, NEXT. WHILE. WEND. [ THEN ELSE. EXDIE. SELECT CASE,
BREAK. END SELECT. GOSUB. RETURN. ON GOSUB, GOTO. END).

=== Comandos combinados en Mella Basic IV (MOV P1 WTHM OUT(17y1:MOV P1 WTHIF M _IN{(9)=1. SKIP).

DEBES ESCRIBIR EL PROGRAMA A BOLIGRAFO.

Puedes elegir realizar el programa directamente usando el software ROBOTSTUDIO (para el robot
ABB). En este caso, igualmente debes escribir el programa en las hojas de examen.




