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Anotace

Tato prace se zabyva navrhem a tvorbou funkéniho modelu automatiza¢ni linky, ktera
bude vyuzita ve vyuce programovani fidicich systémi. Programovatelna linka je rozdélena na
dve samostatné pracujici ¢asti, které lze propojit. Zpracovava nékolik ukoll — pohon, tiidéni,
plnéni, kontrolu a signalizaci. Soucasti projektu je i moznost jeji vizualizace.
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Annotation

This paper describes the design and creation of functional model of automation lines,
which will be used in teaching programming of control systems. Programmable line is divided
into two independently operating parts that can be connected. Handles several tasks - driving,
sorting, filling, control and signaling. The project also includes the possibility of its
visualization.
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1. Uvod

Cilem této prace je navrhnout a vytvofit funkéni model automatiza¢ni linky, ktera bude
vyuzita ve vyuce programovani fidicich systému. Prace se zabyva rozborem komponentl a
jejich parametry (fidici systémy, pohony, senzory, zobrazovace a ostatni); konstrukei linky a
jejim zapojenim.

Tato spolecnost dodava vyvojové prostiedi DetStudio a pro vizualizaci vyvojové prostiedi
ViewDet, jez byly vyuzity k programovani PLC. Linka bude tizena pomoci fidiciho systému
AMINi2D.

Automatizovana linka se skladé ze dvou &asti, které lze podle potieby spojit. Ukolem linky
bude ttidit kovové uzavéry pivnich lahvi. Uzavéry budou vyhodnocovany jak digitalnimi,
digitalnimi programovatelnymi, ale také analogovymi senzory. Bude se vyhodnocovat
natoceni, barva, pfitomnost tésnéni a kapacita uzavéru. Pokrocilejsi funkci linky bude plnéni
uzavéru plastovymi kulickami o priméru 6 milimetra a kontrola tohoto procesu. Pro vizualizaci
bude na jedné lince umistén osobni pocitac, pres ktery se bude moci nahravat program. Poc¢itac¢
a fidici systémy budou propojeny pomoci Ethernetu do sité¢ LAN.
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2. Uvod do problematiky prace
Cilem nasi prace bylo vytvoftit vyukovy model linky, ktery bude obsahovat zékladni lohy

vvvvvv

jedna, tak z divodu moznosti programovani byla rozdélena na dvé ¢asti, které se daji spojit a
navazuji na sebe. Ridici systémy linek budou moci mezi sebou komunikovat pomoci ethernetu.

Napajeni

Obrazek 1: Jednoduché blokové schéma

Zvolili jsme krokové motory, kvili ptesnosti a jednoduchosti ovladani, které se tidi
budic¢em. Pouzili jsme téméf vSechny druhy senzort (Indukéni, analogové, optické, kapacitni)
aby byla moznost vyzkouset, jak jednotlivé senzory reaguji v praxi a Ze neni jedno, jaké senzory
kam pouzijeme.

Napajeni
230VAC

“

Vystupni Vystupni
periferie periferie

Obrazek 2: Principialni blokové schéma
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2.1.PLC

PLC (Programmable Logic Computer) neboli jiz dnes PAC (Programmable Automation
Controller), jsou primyslové pocitace se vstupnimi a vystupnimi perifériemi. Nejéastéji pracuji
na 24V logice. Zkratka PLC je jiz zazitd4, a proto se pouziva i dodnes, i kdyz by se jim mélo
fikat PAC. Jsou spousty vyrobci PLC (Siemens, BEN, AMiT, ...), kazdy vyrobce ma svoje
programovaci prostiedi i jazyk. Mlze to byt reléové schéma (RS — program se sklada z blokd,
které jsou jiz pted programované) anebo strukturovany text, miize se li§it pojmenovani, (ST —
psani programu pomoci piikazu.

PLC muzeme rozdélit na:

e Kompaktni:
maji v zdkladu jiz vstupy a vystupy. Mohou také obsahovat terminal.

e Modularni:
Moduldrni PLC nemaji v zadkladu vstupné vystupni periférie, ty si musime
nakombinovat. Tyto PLC maji pfedev§im komunikac¢ni linky a sbérnice pro komunikaci
s moduly. Tyto modulu miiZou byt vstupni a vystupni periférie, ale i také termindly,
obrazovky a komunikac¢ni jednotky, jako jsou tieba Ethernet ¢i RS485, RS232
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3. Rozbor pouzitych komponenti (zakladni parametry)
Vsechny ostatni parametry najdete v ptilozenych datasheetech.

3.1. Ridici systém AMiNi2D [

CPU SAB C167CR-LM
FLASH 512 KB
RAM 1024 KB
EEPROM 2KB
Zalohovani RAM 5 let bez napajeni
Displej — pouze AMiNi2D Podsvétleny, 4 = 20 znaku, *
znak § x 7 bodl
Vy&ka znaku 4 mm il
Klavesnice — pouze AMiNi2D QOsm tladitek
- : AMINIZD  MT
Cislicové vstupy 8 x
Logicka 0 min. 0V, max. 5V
Logicka 1 min. 16 V, max. 30 V
Typ vstupu 24\ ss /24 V sti
Galvanické oddéleni Ano, spolecné s DO
Pevnost galvanického oddéleni 300V *
Cislicové wystupy 8 x
Tranzistorové vystupy 24 V ss/0,3 A )
Proud proudové ochrany Typicky 1,5 A Obrdzek 5: Rozméry AMiNi2D
Galvanické oddéleni Ano, spoleéné s DI
Pevnost galvanického oddéleni 300V **
Analogové vstupy 6 x
Typ vstupu Ni1000
Analogové vstupy 2x
Typ vstupu 0..5V/I0..10 V0 .. 20 mA/Ni1000 [111] [T |||\|||H
Galvanicke oddéleni Ne o T [ekelREEE  EeRERRRE
Ochrana analogovych vstupl Diody + odpor 10 K{ Ehomet 33588 EEEEEEEE Eéééééééé
AO0.0-0.3 DI 0.0-0.7 DO 0.0-0.7
Sériovy komunikaéni kanal RS232 - bez galv. oddéleni
RS485 — s galv. odd&lenim 300 V ** AMIiNi2D
RS485 PWR A0.0-0.7
> rowtoan-o8
Rozhrani Ethernet 10 Mbps cd P2 i3 [ ] 000 | HiEEEEEE
Radi¢ RTL8019AS FF] |l [FH] P90 | FErRERRR
11 [T
Mechanické provedeni Plastova krabi¢ka
Montaz Na DIN li&tu 35 mm Obrazek 4: Doporucena schématicka znacka
Kryti P20 AMIiNi2D
Pfipojeni signala Sroubovaci konektory PA256 VE
(5,08 mmy)
Napajeni 24\ 55 +20 %
Maximalni odbér 24V 200 mA
| [ 1111 L] [T
[a] (=1 B (] (oo (] [=1 St (911 [ce] Rod [T (061 Lo ao‘—wmvpmr\
R CCCCCCCIG
A00.0-0.3 DI10.0-0.7 DO0.0-0.7
Ethernet
>NAME
RS485 >VALUE
RS232
Al0.0-0.7
PWR 000 -
o E:] |§|§| 000 |[xfleltelelskelz
<| || +|QO <C|<C|<C|<C|<C| ||| <C
TTTTTTTTI

[T I 1
Obrazek 3: NaSe schématicka znacka AMiNi2D
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3.2.Pohony

3.2.1. Motor HS2231 (MAE) [@
Podrobnosti k motoru najdete v produktovém listu (datasheetu).

= - -y
Trssa=®

Obrazek 6: Motor HS2231

3.2.2. Budi¢ M542 (Leadshing) [
e Napajeci napéti do +50VDC, $pickovy proud do 4,2A,;
e Nastaveni proudu faze od 1 do 4,2A (8 hodnot);
e 15 volitelnych rozliSeni kroku az do 25000 krokl/ot;
e Maximalni vstupni frekvence 300 KHz;
e Opticky izolované vstupni signaly;
e Vhodny pro 2-fazové a 4-fazové krokové motory;
e Ochrana proti zkratu na vystupu, podpéti a prepéti napajeciho napéti;
e Automatickd redukce proudu po zastaveni motoru;

Obrdazek T: Budic M542
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3.3. Senzory

3.3.1. Indukéni
3.3.1.1. Digitilni
3.3.1.1.1. BES M08MG-GSC20B-BP03

e Rozméry: M08x1;
e Pfipojeni: Kabel, PUR, 3.00 m;
e Funkce vystupu: polovany, Spinaci kontakt (NO);
e Provozni napéti: 10.0...36.0 V; 7
e Mechanicka montazni podminka: Vestavny v jedné roving; ‘%\
e Jmenovita spinaci vzdalenost Sn [mm]: 2.00 mm;
3Nm 6 Nm
1o | |
40,0
| LED I \I B N +
kO BU
== | CT—-
A 8
— <13
3.3.1.1.2. BES M18MG1-PSC12B-S04G
e Rozméry: M18x1,;
e Piipojeni: Konektory, M12x1-S04;
e Funkce vystupu: PNP, Spinaci kontakt (NO);
e Provozni napéti: 10.0...30.0 V;
e  Zvlastni vlastnosti: velka spinaci vzdalenost; N
e Mechanicka montazni podminka Kvazivestavny;
e Jmenovita spinaci vzdalenost Sn [mm]: 12.00 mm,;
63,5
52,5 (LED 4x)
50,5 1
42,0 > +
4
— 3 , |

M18x1

P 16,4

{
’ M12x1

—c24
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3.3.1.1.3. B115U-M30-AP6X
zavitové pouzdro M30x1,5;
chromovana mosaz;
faktor 1 pro vSechny kovy;

stupen kryti [P68;
odolnost vi¢i magnetickému poli;
vysoka spinaci vzdalenost; = 1BN +

vestavna montaz mozna; <U> A\r_ 3 BU -
DC 3drat, 10...30 VDC,; ™=
spinaci PNP vystup; pnp L—@
pripojeni kabelem;
3.3.1.1.4. BI12-EG08-AP6X-V1131
se zvySenou spinaci vzdalenosti;
zavitové pouzdro M8x1;
nerez 1.4427 SO;

vetsi snimaci rozsah; BN+

3drét DC, 10...30 VDC; <U>3\ 38U -
inaci PNP vystup; |

spinaci vystup o 4 BK

konektor M8x1;

3.3.1.1.5. Bl4U-M12-AP6X-H1141
zavit M12 x 1;
chromovana mosaz;

faktor 1 pro vSechny kovy; 1BN +
stupen kryti IP6S; :U: =

odolnost vii¢i magnetickému poli; A\ | )3 BY -
vysoka spinaci vzdalenost; pnp [ 4 BK

vestavna montaz mozna,
3drat DC, 10...30 VDC;
spinaci PNP vystup;
konektor M12x1;
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3.3.1.2.  Analogové
3.3.1.2.1. Napét'ové

3.3.1.2.1.1 IF6031

Kovovy zavit M12 x 1;
Konektorové provedenti;

Analogovy vystup 0...10 V;
(linearni, stoupani: 2,77 V/mm) *);
Meéfici rozsah: 0,4...4 mm;
Elektrické provedeni: DC analog.;
Provozni napéti [V]  :15...30 DC;
Proudovy odbér [mA]: < 20;

3.3.1.2.1.2. 1G6084

Kovovy zavit M18 x 1;
Konektorové provedenti;

Analogovy vystup 0...10 V;
(linearni, stoupani: 1,389 V/mm) *);
Meéfici rozsah 0,8...8 mm);
Elektrické provedeni: DC analog.;
Provozni napéti [V]: 15...30 DC;
Proudovy odbér [mA]: < 20;

3.3.1.2.2. Proudové
3.3.1.2.2.1. 1F6028

Induktivni senzor;

Kovovy zavit M12 x 1,
Konektorové provedenti;
Analogovy vystup 4...20 mA,;
(lineérni, stoupani: 8,88 mA/mm);
MEéfici rozsah 0,2...2 mm;
Elektrické provedeni: DC analog.;
Provozni napéti [V]: 15...30 DC;
Proudovy odbér [mA] : < 20;

3.3.1.2.2.2. 1G6086
Kovovy zavit M18 x 1,
Konektorové provedenti;
Analogovy vystup 4...20 mA,;
(linearni, stoupani: 3,56 mA/mm) *);
Meéfici rozsah 0,5...5 mm;
Elektrické provedeni: DC analog.;
Provozni napéti [V]: 15...30 DC;
Proudovy odbér [mA]: < 20;
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3.3.2. Optické
3.3.2.1. QS18VP6LAF

Laserovy reflexni snimac s <ﬂ>
nastavitelnym zaclonénim pozadi; t
PVC kabel 2 m;

stupen kryti [P67;

dobie viditelné LED;

mez zaclonéni nastavitelna potenciometrem,

3.3.22. QI12AB6FF30Q

reflexni snimac s pevnym zaclonénim pozadi
miniaturni senzor;

PVC kabel 150 mm s 4pinovym konektorem M8 x 1;
stupen kryti IP67;

dobie viditelné LED; @
zobrazeni nizké funk¢ni rezervy; |

napéjeci napéti: 10...30VDC; ] \

bipolarni spinaci vystup, spinani svétlem;

3.3.2.3. O5K500
Kontrastni snimag;
Uméla hmota - kvadrovy profil; 4P
Konektorové provedenti;
Automatické rozpoznani PNP/NPN;
Teach funkce;
Elektronicky zamek;
Snimaci vzdalenost 18...22mm; qp
Elektrické provedeni: DC PNP/NPN;
Provozni napéti [V]: 10...36 DC,;
Proudovy odbér [mA]: 50 (24 V);
Druh svétla: Cervené svétlo 625 nm; zelené svétlo 525 nm; Modré svétlo 465 nm;

3.3.2.4. 0O5C500
Senzor pro rozliSeni bareyv;
Um¢la hmota - kvadrovy profil; 0
Konektorové provedenti;
Rozpoznani barvy na principu difuzniho odrazu;
Nastaveni rozliSeni barev;
Automatiké rozpoznani PNP/NPN;
Teach funkce;
Elektronicky zamek; ala
Snimaci vzdalenost 15...19mm;
Elektrické provedeni: DC PNP/NPN;
Provozni napéti [V]: 10...36 DC;
Proudovy odbér [mA]: 50 24 V);
Druh svétla: Cervené svétlo 625 nm; zelené svétlo 525 nm; Modré svétlo 465 nm;

m
Z
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=
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—
(4)
(3) -
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3.3.25. Optozdvora
3.3.2.5.1. OE0003

Jednocestna svételna zavora;

Rozmér zavitu;

M8 x 1;

Kabelové provedent;

Vysilac;

Dosah 1m;

Elektrické provedeni:

pripojeni na zesilova¢ OV5012 nebo OV0010;
Druh svétla: Infracervené svétlo 950 nm;

3.3.25.2. OE0002

Jednocestna svételna zavora;

Rozmér zavitu;

M8 x 1;

Kabelové provedent;

Piijimac;

Dosah 1m;

Elektrické provedeni:

pripojeni na zesilova¢ OV5012 nebo OV0010;
Druh svétla: Infracervené svétlo 950 nm;

3.3.2.5.3.
Vyhodnocovaci jednotka pro optické senzory;
Pro montaz na DIN liStu;
Vstup pro uzamykaci signal;
2 tranzistorové vystupy;
Elektrické provedeni: DC PNP/NPN;
Provozni napéti [V]: 10...55 DC;
Proudovy odbér [mA]: 40 (24 V);

30

_E'_I.‘;

RD

-/_
W, SCTEan

WH

Vo
\, SCraan

Vyhodnocovaci jednotka (OV5012)

1 7}
®{ ro | 2 1@
sofeen 3 g L-
4 10] w
wH | 5 11| PuP
I‘.:E::l{gcreen 5] 12 NF'N}DUT

1: uzaviraci signal
2: vysila¢
3: pfijimac

4: vystupni fce
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3.3.3. Kapacitni

3.3.3.1. KF5001
Kovovy zavit M12 x 1;
Konektorové provedenti;
Zvysena odolnost proti ruseni;
Spinaci vzdalenost 4 mm; nastavitelna 1...6 mm,; i

Elektrické provedeni: DC PNP; S

Provozni napéti [V]: 10...36 DC; ab '\_:;E!

Proudovy odbér [mA] : < 12; 2 L-

Vystupni funkce: Spinac;
3.3.3.2.  KI5083

zavit v umélé hmoté M30 x 1,5;

Konektorové provedenti;
Teach funkce;

e e I

| NRHBERRABRUN AR

€|‘4,l“ﬁ"ﬁHilHliHmel-«uHm 3

Elektronicky zamek;

Spinaci vzdalenost 20 mm;

Elektrické provedeni: DC PNP; ,.-.lzq.—1 L+
Provozni napéti [V]: 10...36 DC; qp 4
Proudovy odbér [mA]: < 20; : za ; -

Vystupni funkce: spina¢ / rozpina¢ programovatelny;

3.3.4. Inkrementalni snima¢

Je pouzit inkrementalni snima¢ pod ozna¢enim IRC320/1024 od firmy LARM;
Jedna se o snimac, ktery pracuje na zakladé svételné zavory s LED,;

Vngéjsi prumér hiidele je 10mm;

Napéjeni je 10-30V v PNP provedeni;

Piesny popis najdete v datové listu (datasheetu);
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3.4. Zobrazovace

3.4.1. Svételny majak

LED signalka; O
Ize nastavit; —— BK () v‘[
zavit M30 x 1,5; L1 %
stupen kryti IP67; 'WE_D_M/ i 2 50 114,2
barvy: zelena (COL 1) — K WHE -

ervena (COL 2) coL3 % BU (3) -

zluta (COL 3)
konektor M12x1;
napdjeci napéti 18...30 VDC;
3.4.2. Pozicni svétlo
LED signalizace kolem dokola;

Ize nastavit;
zavit M30 x 1,5; o B @
v , . oLt & @ 50
stupen kryti IP67 / IP69K; J 4 BN (1) _ 36,8
barvy: modra (COL 1) COL2 4 WH @) N M30 x 1,5
gervena (COL 2) tos 5 — 20 M12 x 1
Zluta (COL 3) BU G) - 11

konektor M12x1;

napajeci napéti 18...30 VDC,

3.4.3. Segment indikator

Housing Style: Flat;

Primary Housing Material Polycarbonate;
Feature: Multi-Color Segment Yes;

Feature: Simultaneous Multi-Color Segment  Yes;
Supply Voltage 18-30 V dc;

Color Option 1/Job Light Green;

Color Option 2: Red;

Color Option 3: Yellow;

Color Option 4: Blueg; ¢
Current - LED Color (mA) 35; =
Zapojeni v obrazcich (str. 119): Obrazek 155: Zapojeni Ctyfbarevného indikatoru;
3.4.4. Denni viditelny indikator

Material: Polycarbonate;

Feature: Multi-Color Segment: Yes;

Napajeci napéti: 15-30 V dc;

Barva 1: Zelena;

Barva 2: Cervena;

Barva 3: Modr4;

Proud na barvu (mA): 120;

Zapojeni v obrazcich (str. 119):Obrazek 154: Zapojeni
ttibarevného svétla;
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3.5. Ostatni
3.5.1. PCHl

e Operacni systém: Windows 10 64.bit;
e Procesor: Intel Cherry Trail Z8300 64-bit, 1,44 GHz (max. 1,84GHz);
o Grafika: Intel HD Graphics 8 gen.;
e Operacni pamét’: 2 GB DDR3L;
e FLASH: 32 GB eMMC;
e Video vystup: HDMI 1.4;
e Konektivita:
o Dual Band WiFi 802.11abgn;
o Bluetooth 4.0;
o LAN 10/100;
o Audio analogovy vystup;
o USB porty: 3 x USB 2.0 Host 1 x USB 3.0 Host;
o Ctetka karet:
= Ano, microSD slot (max. 64GB);
e Velikost: 15cm x 12 cm x 3 cm;
e Hmotnost: 300 g;
3.5.2. Monitor B!
o Displej o velikosti 21,5" a rozliseni 1920x1080 px;
e Technologie VA,
e Kontrast 20 000 000:1;
e Jas 250 cd/m?;
e Odezva5 ms;
e Vystupy: HDMIL, VGA;
e VESA kompatibilni;
e Zdroj [®

e Vstupni napéti: 230V/50Hz;
e Vystupni napéti (DC): 24 V;
e Kalibrace: 21 - 26 V;
e Vystupni proud: 10 A,
e Vykon: 240 W;
e Rozméry [mm]: 111-51-199 mm;
e Pracovni teplota: -20 az 70 °C;
e Ochrany
o proti prehiati;
o proti pfepéti;
o proti zkratu;
o proti pretizeni;
e Vaha baleni [kg]: 0.675 kg;
3.5.3. Svorkovnice
e Weidmuller;
e Wago 270(-560, -319, -417);
3.5.4. Relatka "]
e WEIDMULLER 1122880000;

3.5.5. Mgénic¢ 8]
e 100W DC-DC conventor 10-32V to 12-60V;
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3.5.6. AO amplifier
3.5.6.1. Schéma zapojeni

7 \ 2 \ 3 3 5 5

a4 o
"]' BS5584 g j\
0
£
= —

untitled
20. 1. 2617 21:18:26

Sheet: 1/1
1 I 2 I 3 4 5 I []

O
&
T

Obrazek 8: Schématické zapojeni "AO amplifier"”

3.5.6.2.  Plo$ny spoj

47.61 __l
kil W) )| Enl
o B B
B0 g el
G0 @@ @@ @9 @0,

—— - ——— - — ]

21.77

Obrazek 9: Navrh desky plosného spoje pro "AO amplifier”

3.5.6.3. Popis
PLC ma 8 digitalnich a 4 analogové vystupy. Jelikoz 8 digitalnich vystupti nestacilo a analogové
vystupy maji maximalné 10V a 10mA, navrhli jsme zesilova¢ s mosfet tranzistory. Tyto vystupy byly
pouzity pro zobrazovace, a kvili jejich zapojeni musi byt pouzit mosfet s kanalem P. Pro spinani kanalu
P byl pouzit jesté jeden mosfet kanalu N, ktery zajist'uje spravné spinani tranzistoru. Timto se daji pouzit
i analogové vystupy na ovladani zobrazovaci.
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3.5.7. Al konvertor
35.7.1. Schéma zapojeni

1 | 2 | 3 \ 4
ANt FLC I ANt PLG I ANt PLG
A S S A
el 3
IR¥s .|
= NQ
L
GND
B B
N &Nt PLC N &N PLC N A_IN 0 PLC
o1 - | i
F 7 i
I§ (
C . 'EE 2 C
1 —
I
GND GND
D . D
N118@@_vstupy pro |sénzory
20. 1. 2817 21:33:34
Sheet: 1/1
1 | 2 3 [ 4

Obrazek 10: Schématické zapojeni “Al konventoru “

3.5.7.2.  Plosny spoj

44.43 __l

o 0ozl & Bk o Uik & |

| —
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2
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Obrazek 11: Navrh desky plosného spoje pro “Al konventor*

3.5.7.3. Popis
PLC ma 6 analogovych vstupi pro NI1000 a na lince zadny teplotni senzor neni, proto bylo
zapotiebi zménit tyto vstupy na digitalni. Senzor NI1000 nahradi mosfet fizeny vystupem
senzoru. Tranzistor se bude chovat jako proménny odpor a bude fungovat jako d€li¢ napéti
S vnitinim zapojenim analogového vstupu pro NI1000.

35



) Jan Novotny, Daniel Ptibyl
VYUKOVY MODEL LINKY S PLC
MODUL PRO VYUKU

4. Konstrukce

Obrazek 13: Linka v prithéhu vyroby

Bylo n¢kolik navrhu, jak linku vytvotit. Rozhodli jsme se, ze pouzijeme hlinik a
hlinikové profily ALUTECI drazky 6. Zaklad konstrukce tvoii ram pro zpevnéni z profilu
21,5%21,5, na ktery je polozen hlinikova deska s tloustkou 3 mm. Tato deska tvoti zaklad
pro piipeviiovani komponentii. Linky se spojuji pomoci spojovaciho materialu na profily
ALUTEC. Dale jsme pouzili profil 13*21,5 a 30*30. Od firmy ELZACO jsme dostali
dopravniky, od kterych se nasledné odvijela 1 konstrukce celé linky.
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9.

Obrazek 14: Jednotlive casti linky

Linka 1

Linka 2

AMiNi2D (Ridici Systém)

Krabicka dalkového ovladani pro zapinani silové casti linky

Svorkovnice a komponenty na DIN listu

Driver pro motor

Zdroj 24V/104 a ménic pro solenoidy (Un=24V, Uout=48V, P=100W, #=92%)
PC pro vizualizaci a programovani

Monitor

10. Zobrazovace linky 1

11. Zobrazovace linky 2
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5. Zapojeni linek

o “
HDMI
Zapinaci obvod Zapinaci obvod 230V}
PC
10.101.102.27

230V

230V
Zdroj 24VIDC Méni¢ 48V Zdroj 24V/DC
- -

PLC PLC
10.101.102.88 10.101.102.89
¢.stanice 2 ¢.stanice 1
Solenoid Solenoid
n Tﬁdénra plnénl. “

Obrazek 15: Zjednodusené blokové schéma zapojeni obou linek

Podrobné zapojeni linek najdete v kapitole Linka 1 (str.47) a Linka 2 (str. 77)
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6. Popis vyvojového prostredi DetStudio

Soubor Upravy Zobrezit Projekt  Generai

DEAS8|%8
 Toolbox n nox
2 x
C:\Users"Jan\Desktop \Amit-vyrob
Cestina (Ceska republika)
Project1
 Zoravy 2 X | inspektor 1 2 x
FlEgd+=X|7|D®|? 8 X
Vyraz T WD Hodnota
Jméno projektu.
5% Seznam chyb | =] Zordvy | 5 Vslecky hledéni
AMiNi2D (CPU typ 167, 1 MB RAM, 512 kB FLASH) @ Cestina (Ceskd republik) @ Ladénivypnuto

Obrazek 16: Prostredi det studio pri vytvoreni nového projektu

Pti vytvoreni nového projektu se nam zobrazi okno s moznostmi. Kdykoli pozd¢ji je
mozné je zmenit.

4 : _
- Riizne

- Komunikace Typ Fidiciho systému

Lad&ni Ridici systém: | AMiNi2D Zménit ...
- Sestaveni
- Obrazovky Teminal: | Intemn i
i Jazykové verze
‘.. Terminal

Udaje o projektu
Verze:  [1.0.0 | 2] Automaticky zvatsovat

Copyright:  [(c) 2008, AMIT, spol.sro. |

Autor: |Jar'|

Popis:

Napovéda

Obrazek 17: Parametry projektu-obecné

Nastavuji se zde zdkladni informace o projektu. Jejich nastaveni neni omezujici
software, jelikoZ jsou zde uloZeny jen informace o projektu, jako je fidici systém s terminalem,
verzi projektu, Copyright, autora a popis projektu.
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Identifilkace w siti

- Ladéni d1: | |
- Sestaveni
- Obrazoviy ld2: | |
- Jazykové verze

W textech lze pouiit makra: %v ... verze, %c ... copynght, %a ... autor

Protokol

(®) Pasivni stanice

() Mktivni stanice

O Mapovani widd

[ Blokovani vy&teni jmen databdzowvych prom&nmiich po siti

Napovéda

Obrazek 18: Parametry projektu-rizné

Zde muzeme nastavit, jak se bude fidici systém chovat v siti. Id1 a Id2 je identifikace
Vv siti, kdy se ndm fidici systém bude hlésit pod témito ndzvy. Viditelny je pfi identifikace
stanice.

V protokolu miizeme nastavit, zda bude stanice aktivni ¢i pasivni. Pokud je stanice
aktivni, tak komunikuje s ostatnimi a vytvari zacatek komunikaci a pasivni stanice jim pouze
odpovidaji.

Adresa stanice: |1 3

Zplisob komunikace: |Sén'ové linka

=

v Adresace
PC

v Serova linka
COM port
Rychlost

COM port
Cislo COM portu PC stanice. Povolené hodnaty jsou Com1..Com8.

Napovéda

Obrazek 19: Parametry projektu-Komunikace

Zde nastavime adresu stanice, v naSem piipad¢ 1 nebo 2, zpisob komunikace (Ethernet
je nejrychlej$i moznost) a parametry komunikace.
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Soubor Upravy Zobrazit Projekt Generace Pienos Ladéni MNastioje Okna  Napovéda

=2 2 083 &3 Q@ Akudnijeyk

 Toolbox 2 x Proménné | Aiasy | Procesy | ProciNIT Komumikace | 1Octeri | ledky | Molor | Tidem | CapConirol | Obraovky | Rozcesink | Prhiaseni | MotorSpeed | Pheri | Stoplinka | Odstavka | ko ¢ * % Proiekt 3
ACTIVE 1; frécen: e@mmaz
ARION 2 If Cci Scv.0 = ka2 ~
ASIMP 3 //Bokud Eteni probind, tek kemunikaci nevolime AMNZD
CAN 4 Else % Poznémky
. e 5 e EthRegdb :01000, 0x0000, 2, Tolinka2, 1, 1, 2017, Cti Viz, Cti Stv = Databiae
IECG0870 5 4 ;”’"é“"é
i izsy
KOTELNA- 8 //zépisz aivmidwﬂ‘
LCWPSE s If Zap Scv.0 5 O korfigurace
MATRIX 10 //Pokud zapis probiha, tak komunikaci nevolime o o
W mise 5 Komunikace
MODBUS N N S5 Aen
- voDEM 12 EthRegdb :01000, 0x0001, 2, Tolinkal, 1, 1, 2009, Zsp Viz, Zap Stv
13 Enarf & Arond
PRINT e & Telemetrie
PSE 15 5 Modbus
REMOTE & Procesy 3
ROOM @ Capontrol
SBUS 12 ocen
p 12 Komunkace
13 ledy
[d) Motor
: ! (9 Pricks .

2 % Inspektor 1

Nafitini projektu ... HESH +=X%|/0®|% % 4
Procesy: 10
Promémné: 21 Viraz T wiD Hodnota -
Cbrazoviy: 10 o @onast Bt 1000
Celken ovlddacich prvki: 53 o @alfz Bt 1000
Dokongeno nagteni projektu: linka 5 @Tridicka Bt 1001
Podporované Jazyky: Ceduine (Ceské republika) > @ZelenyMajak Bt 1002
TEME directory: C:\Users\Jan\AppData\Local\Temp\DS_curkstgy + Chotr o e
> @0ptozavora Bt 1000 5
@ vstup,D it 1000
o @Pocha Bt 1002
© Tolika2 It 1016 Name
Eth_Cteni
Eth Zapis

%) Seznamoiyb |51 Zowwy | S Visiediy hiedsni

Neznam proménna: ‘Etll . | Jméno.
Neznamé proménn: Etl,, 6
@ Cestina (Ceska republike) @ Ladénivypnuto 4l sl.1

RS editor

Obrazek 20. Otevieny projekt se strukturovanym textem

1) Okno s moznymi piikazy

2) Okno s vlastnim programem

3) Véci v projektu (proménné, aliasy, obrazovky, procesy, ...)
4) Vlastnosti jednotlivych moduld a objektd

5) Inspektor

6) Indikace, zda je aktivni inspektor

7) Stavovy tadek (zpravy, seznam chyb, vysledky hledani)

k]t OAr-O-nk--2 5T == O 0%

- G

Obrazek 21: Nastroje reléového schématu

V nastrojich, které nabizi reléové schéma, najdeme normdlni ukazovatel, ¢aru, vkladani
moduld, kontaktti, civek, proménnych, strukturovaného textu. Poté je zde lupa a ladéni.

IPozor: Pfi pouzivani ladéni je nutné, aby byl zapnuty inspektor ladéni. (F8)
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Generace | Prenos  Ladéni

Generuj zmény FB

Generuj vie

Stanice

Simulator

Obrazek 22: Zalozka generace

Pfed nahranim programu je nutné generovat kod pro PLC, ktery se bude pfenaset. Jedna
se 0 kompilaci projektu.

Prenos | Ladéni  Mastroje  Okr

Pfenos pregramu F5
Datum a gas
Identifikace
Feset stanice
Mahrat NO5
Wycist zdrojovy kod
IP kenfigurace

Konfigurace stanice

Mastaveni komunikace

Obrazek 23: Zalozka prenos

Po generaci je mozné program nahrat. Dulezitd je 1 verze NOSu. Pokud je v fidicim
systému zastarala verze, tak DetStudio upozorni na starsi verzi. Priivodce nahrani NOSu vas
provede jeji instalaci.
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Mastroje | Okna  MNapovéda

Zmeénit typ stanice
Export

Majit stanici na ethernetu
AMR konfigurace

AMR multidownload
ArionReglnspektor

DeTranslator

MoZnosti

Obrazek 24: Zdlozka nastroje

Vjchozi nastaveni méFitka [%: |10

Watch redim

Logicka &arm "1™

Logicka &ara "0

Pao vloZeni modulu ihned zobrazit editaci parametmi
O Vidy
(®) Jen moduly s editaci hodnoty
() Miledy

QK | | Stomo MNapovéda

Obrazek 25: Okno moznosti-Editor RS

V mozZnostech zménime nastaveni editoru RS. Pokud budeme chtit provadét ladéni
Vv RS, tak vSechny ¢ary jsou ¢erné a Spatné€ se v ném orientuje. Je mozné, ze 1 ve starSich verzich
DetStudia se ¢ary nezobrazuji. Pokud nastavime na Log.1 ¢ervenou a na Log.0 ¢ernou, tak

wevr

ladéni bude mnohem piehledné;si.
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Ladéni | Mastroje  Okna  Mapovéd

E Inspektor 1 Ctrl+W, 1
Inspektor 2 Ctrl+W, 2
Inspektor 3 Ctrl+W, 3
Inspektor 4 Ctrl+W, 4

Autolnspektor Ctrl+W, 5

Ladéni funkéniho bloku

Spravece dat Ctri+W, D
Spravece archivd  Ctrl+W, &

Spustit/Zastavit ladéni  F2

Obrazek 26: Zalozka ladeni

Zde miZzeme vkladat inspektory, do kterych vloZzime proménné ¢i aliasy, které chceme
sledovat.

 Inspektor 1 rox
P H =X |7 0| % @ ®
\iTaz Typ WD Hodnaota

Obrazek 27: Inspektor 1

Do inspektora mizZzeme vkladat proménné a aliasy, které neuvidime tfeba v ladéni RS.
Vlozime je poklepanim do okna vyraz a nasledné vybereme proménnou. Proménné mizeme i
piepisovat. Pokud je ale v procesu piepis promeénné, tak je vzdy proménna piepsana fidicim
systétmem a pro ladéni je nutné toto pfepisovani zastavit, pokud ji chceme piepsat ru¢né a
sledovat, co se dgje.

44



) Jan Novotny, Daniel Ptibyl
VYUKOVY MODEL LINKY SPLC

MODUL PRO VYUKU

7. Konfigurace IP adresy PLC

Pro nahravani programu do fidiciho systému pomoci Ethernetu je zapotfebi nastavit IP
adresu fidiciho systému. Pfednastavili jsme jiz IP adresy stanicim 10.101.102.88(89). Nastaveni
se provadi pfi pfipojeni pfes RS323. Zvolime ,,Pfenos* a ,,IP konfigurace®“. Nasledujici okno
bude vypadat nasledovné:

Stav: Macteno nastaveni stanice
Vichozi bréna:  10.101.102.1 | Stanice |
Korfigurace rozhrani:

Typ IP Adresa Port Maska sité Heslo Parametry

Z3ZETH-off

ZIZETH-off

Intemi 10.101.102.88 59 255.255.255.0 12345678

S Nadi || Vimaivie || Vydipdng | Navrat

Obrazek 28: IP konfigurace stanice

Rozklikneme pozadovanou stanici a zobrazi se nastavovaci okno:

IP Adresa: W | [0 |2 | [s8 |
UDF pot: 53|
Maska sité: 55 | . (25 |.[|» |. [0 |
Heslo: 12345678 |

| Uloz | | Navrat bez zmény |

Obrazek 29: Nastaveni adresy stanice

Nastavime pozadovanou IP adresu, port, masku a heslo.
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8. Linka 1
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Obrazek 30: Schéma zapojeni




VYUKOVY MODEL LINKY SPLC

Jan Novotny, Daniel Ptibyl

MODUL PRO VYUKU

8.1. Vstupy, vystupy a pouZité senzory

PLC AMIiNi2D

Vstup | Oznaceni | Druh Pfipojeno Komentar
5 Digitalni vystup realizovan vnéjsim
AOO0.0 | HL2 Analogovy vystup | Ctyf barevny indikator (zZluta) obvodem
. Digitalni vystup realizovan vné;jsim
AOO0.1 | HL2 Analogovy vystup | Ctyf barevny indikator (zelend) | obvodem
. DigitdIni vystup realizovan vnéjsim
AOO0.2 | HL2 Analogovy vystup | Ctyf barevny indikator (modrd) | obvodem
CtyF barevny indikator DigitdIni vystup realizovan vnéjsim
AOO0.3 | HL2 Analogovy vystup | (Cervena) obvodem
DOO0.0 | A2 Digitalni vystup | Motor (rychlost) Rizeni rychlosti motoru
DOO0.1 | A2 Digitalni vystup | Motor (smér) Rizeni sméru motoru
D0O0.2|Y1 Digitdlni vystup | Solenoid 1
D0O0.3|Y2 Digitdlni vystup | Solenoid 2
D00.4|Y3 Digitdlni vystup | Solenoid 3
DOO0.5 | HL3 Digitalni vystup | Tribarevny zobrazovac (zelena)
D0O0.6 | HL3 Digitdlni vystup | Tfibarevny zobrazovac (zluta)
Ttibarevny zobrazovac
D0O0.7 | HL3 Digitdlni vystup | (Cervena)
DI0.0 |B1 Digitdlni vstup KF5001
DI0.1 |B2 Digitalni vstup BES M08MG-GSC20B-BP03
DI0.2 |B3 Digitalni vstup BES M08MG-GSC20B-BP03
DI0.3 |B4 Digitdlni vstup O5C500 (vystup)
DI0.4 |B4 Digitdlni vstup O5C500 (AT)
DI0.5 |B5 Digitdlni vstup BES M08MG-GSC20B-BP03
DI0.6 |B12 Digitdlni vstup Enkodér
DI0.7 |B12 Digitalni vstup Enkodér
DigitdIni senzor na analogovém
Al0.0 |BS8 Analogovy vstup | BI15U-M30-AP6X vstupu
Digitalni senzor na analogovém
Al0.1 |B9 Analogovy vstup | BI2-EG08-AP6X-V1131 vstupu
DigitdIni senzor na analogovém
Al0.2 |B10 Analogovy vstup | BI4U-M12-AP6X-H1141 vstupu
Digitalni senzor na analogovém
Al0.3 |B11 Analogovy vstup | BES M18MG1-PSC12B-S04G vstupu
Digitalni senzor na analogovém
Al0.4 Analogovy vstup - vstupu
DigitdIni senzor na analogovém
AlQ0.5 Analogovy vstup - vstupu
Al0.6 |B6 Analogovy vstup |IF6028
Al0.7 |B7 Analogovy vstup |1G6086

Tabulka 1: Zapojeni vstupii a vystupii Fidiciho systému na lince 1
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8.2. Nastaveni komunikace
Pro rychlé nahravani programii je zvolen Ethernet (asi 6x rychlejsi, nezli pie RS232), ale je
nutné spravné nastaventi.

. Blizné
& Komunikace o z
- LadEni Adresa stanice: |2 IZ'
- Sestaveni Zpiisob komunikace: | Ethemet w |
- Obrazovigy
- Jarykoveé verze %E% ‘%l | _.;I
- Terminal v Ad ~
PC 2
w |P konfigurace
a Heslo 12345678
» P Stanice 10.101.102.88
n PC port 1]
mn Port 55
- TimeCut 3000
 Presmérovani
» Adresa 0.0.0.0
Aldivace Me v
Adresa
MNahradni |IF adresa stanice.
b
QK | | Stomo MNapovéda

Obrazek 31: Parametrizace komunikace linky 1

e Zvolit adresu stanice — v naSem piipad¢ 2

e Zpusob komunikace — Ethernet

e Heslo — stanice ma zprvopocatku heslo 12345678, ale jde zménit (viz. Nastaveni IP
adresy PLC — str.45)

IP stanice — stanici jsme nadefinovali, ze ma IP adresu 10.101.102.88
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8.3. Vyukové ulohy
8.3.1. Uloha 1.1: Cteni digitalnich snima&i (vstupi)
8311 il
Naucit se ¢ist digitalni vstupy, na které jsou pfipojeny senzory s digitalnim vystupem a
nasledné piectena data zobrazit.
8.3.1.2.  Priklad
Navrhnéte program pro ¢teni digitalnich snimact, to jsou vstupy DIL.0O-7 a ALO-5, a

hodnoty 4 libovolné zvolenych snimac¢li zobrazte na terminalu AMINi2D. Muzete pouzit
seznam pouzitych snimact viz strana 26

I Pozor: u Al0.0-5 ¢teni analogovych vstupt jako digitalnich
I Pozor: u Al0.0-5 je zapotiebi invertovat vstupy

8.3.1.3. Realizace
Digitalni vstupy jsou pfipojeny napiimo a vstupy Al0.0-5 jsou pfipojeny pies inventor
(str.35), ktery obraci vstup, takze je zapotiebi Cist tyto vstupy invertované.

8.3.1.4. Program
DigIn #0, Digital in, 0x0000
DigIn #2, Analog_zn, 0x000F
DigIn #0, vstupyD, 0x0000

DigIN nacte vstupy na kandle 0 (DI0.0.7) a ulozi je do proménné ,,vstupyD*

shimacl oo SISEEEREE
snimacd - SRS
Shimacs oo SRR
shimacd 7 RO |

Obrazek 32: Displej pro zobrazovani senzorii

Vytvotite obrazovku podle piedlohy a mizete doplnit na jakém vstupu je pripojen. Na
holy text se pouziva ,Label“ a pro zobrazeni hodnoty ,Numeric View*. Po vybrani
zobrazované proménné se zvoli 1 format zobrazovani. JelikozZ budeme zobrazovat pouze bit
(proménnou bool), staci jeden znak.
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8.3.2. Uloha 1.2: Konfigurace a ¢teni analogovych snimadi

8.3.21. il
Naucit se spravné nakonfigurovat vstupy fidiciho systému a nasledné Cist a
zpracovavat piectend data a zobrazovat je.

8.3.2.2.  Priklad
Navrhnéte program pro ¢teni analogovych snimacu, to jsou vstupy AL6-7 a hodnoty
zobrazte na terminalu AMINI2D. MiZete pouzit seznam pouzitych snimact viz strana 26.

I Pozor: spravné zvoleni typu proménné
I Pozor: prevod métené hodnoty na fyzikalni jednotky

8.3.2.3. Realizace
Analogové senzory jsou piipojeny na vstupy Al0.6 a AI0.7. Tyto vstupy jsou nastaveny
jako proudové 4-20mA.

8.3.2.4. Program
AnIn #AIOO 6, AI6, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 100.000
AnIn #AIO00 7, AI7, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 100.000

Piikazy Anln pfevadéji analogovy vstup na fyzikalni veliCinu. Pokud budeme chtit
pracovat s napétim, tak nadefinujeme EIMin na 0 a EIMax na 10, jelikoz méfime napéti 0-10V.
Toto nastaveni je nadefinovano vyrobcem senzoru. Mohou byt senzory 2-8V a je to potiebi
nastavit kvili pfevodniku). PhysMin nastavime na 0 a PhysMax na 10. Tyto parametry jsou
dany pro prevod z elektrické veli¢iny na fyzikalni. My si vSak ponechame napéti 0-10V.
V piipadé, Ze bychom chtéli pfevadét napéti na vzdalenost, tak nastavime podle mérené
vzdalenosti senzoru. Napéti je linearné zavislé na vzdalenosti s tim, Ze senzor nezméti nulovou
vzdalenost. V piipad¢ senzoru IG6084 nastavime PhysMin na 0,8 a PhysMax na 8. Vystupem
bude proménna typu Float.

Obrazek 33: Displej pro zobrazovani analogovych vstupii

Podle obrazku vytvotfime obrazovku. Text je vlozen pomoci , Label* a proménné
pomoci ,,Numeric View*.
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8.3.3. Uloha 1.3: Rizeni solenoidii
8.33.1. il

Naucit se fidit digitalni vystupy a pozivat casovace.
8.3.3.2.  Priklad

Navrhnéte program pro fizeni solenoidi tak, abyste je mohli ovladat pomoci tlacitek
na terminalu AMIiNi2D, a tak aby solenoid po stisknuti tlacitka neztstal ve vysunuté poloze,
ale aby se vratil do polohy klidové

I Pozor: dlouhé buzeni solenoidii muze vést k jejich zniceni

8.3.3.3. Realizace
Solenoidy Y1, Y2 a Y3 jsou pfipojeny na vystupech DOO0.2-4. Jelikoz jsou pfipojeny na
48V spinany pomoci relatka. Solenoidy jsou vysunuté pouze tehdy, kdyZ je na nich napéti a
vraceji se pomoci pruziny.

|

- -

I'l

Obrazek 34: Solenoidy na lince
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8.3.3.4. Program
Pro ovladani pomoci termindlu je zapotiebi vytvofit obrazovku, kam se budou vkladat
ptikazy pro ovladani. Tyto ptikazy by se mohly dat vlozit i do obrazovky global, ale tato tlacitka
by byla jiz pak nepouzitelna pro dalsi obrazovky, jelikoz obrazovka global bézi neustale.

Pro ovladéni solenoidti pouzijeme piikaz ,,KeyBit*

[IEIEIN FPinicka
Enabled True
KeyCode Up
Mode Set
Pemissions Al
Yariable @bit 1

Obrazek 35: Parametrizace objektu "KeyBit"

Pti parametrizaci ,,KeyBit* nastavime, Ze ma ulozit do bitu ,,bit1* log.1, se kterou nésledn¢
pracujeme.

" OTRIGF bt
_<:
Z
T @bt i @bz
IN Q
59 ™ -
Csi . .
FT ET
b —

Obrdzek 36: Rizeni solenoidu

Pokud je tedy @bitl log.1, tak se spusti ¢asovac ,,TP*, ktery je nastaven na 500ms. Po
tuto dobu ma @bit2 logickou troven 1 a je tedy solenoid vysunuty. Po uplynuti doby 500ms je
vytvofen se sestupnou hranou impulz, ktery vyresetuje (nastavi log.0) @bitl, aby mohlo dojit
k dalsimu Casovani stiskem tlacitka, jinak by byl na vstupu ¢asovace log.1 a Casovac by tak
nezacal Casovat nikdy.
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8.3.4. Uloha 2.1: T¥ibarevny zobrazova¢

8.34.1. il
Naucit se obsluhovat tfibarevny zobrazovac.

8.3.4.2. Priklad
Navrhnéte program pro téibarevny zobrazova¢ HL3, to jsou vystupy DO.5-7, tak aby se
postupné rozsvitila kazda barva. Miizete pouzit libovolny snimac, nebo tlacitka fidiciho
systému jako spousténi libovolné barvy.

I' Pozor: zobrazovac neni schopen zobrazit vice barev najednou

8.3.4.3. Realizace
Majak je ptipojen na digitalni vystupy DOO0.0-3.

8.3.4.4. Program
Pouzijeme ptikaz ,,KeyBit“, pro zdpis hodnoty do bitu, kterym budeme spoustét
sekvenci a nastavime ho tak, aby pfi stisku setoval (nastavil log.1) na bit @startbit. Pozd&ji se
tento @startbit vyresetuje softwarové, aby nedochézelo, ze se cykly budou spoustét nékolikrat.

{Name) Majak
Enabled True
KeyCode Down
Mode Set

Pemissions

Al
@startbit

Obrazek 37: Parametrizace objektu ,, KeyBit

0 gt © 0 T T ge2” 0 T T T gmy T
@sannt 0T g |TRIGF W o [RIEF W . |o |TRIGF @stanoi’
o B T s/ TF - T - R

L Lo Lo .=
500 500 500 =

e ET e —L ET e —L ET

Obrazek 38: Rizeni zobrazovace

(@startbit zapne Casovani Citace ,,TP*, ktery je nastaven na dobu 500ms. Po tuto dobu bude
na vystupu ,,TP* log.1 a bude v bitu @bitl uloZena. Po tom, co prvni ¢asovac ,,TP* vypne, tak
se zméni @bitl na log.0 a ,,TRIG_F* ndm vytvoii hranu se sebéZznou hranou prvniho citace
,» TP, Tento impulz ndm nastavi ¢itani druhého Citace. A takto to pokracuje. Cely cyklus se
nesmi spustit znovu, dokud nedobé&hne, jelikoz mize svitit pouze jeden segment majacku.
Pokud je tedy @startbit nastaven do log.1, tak se prvni ¢asovaé nespusti znovu. Az docasuje
treti Citac, tak s jeho sebéznou hranou je generovan impulz, ktery resetuje bit (@startbit a je
mozné pak spustit cyklus znovu. Pro prehlednost je mozné spojit cyklus a zépis do proménné
pro ,,AnOut®.
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8.3.5. Uloha 2.2: Cty¥barevny zobrazovaé

8.35.1. il
Naucit se pracovat s analogovymi vystupy.

8.3.5.2.  Priklad
Navrhnéte program pro fizeni ¢tyfbarevného zobrazovace HL2, to jsou vystupy AO.0-
3, muzete pouzit snimace, nebo tlacitka fidiciho systému pro spousténi barev. Zobrazovac je
schopen rozsvitit vS§echny barvy zaroven.

I Pozor: tidime digitalni prvek pomoci analogovych vystupii
I Pozor: vystup je pfevodem z fyzikélni veli¢iny
8.3.5.3. Realizace

Zobrazovac je ptipojen na vystupy AO0.0-3, které jsou prevedeny na dig. podobu (viz
AO amplifier str.34).

8.3.5.4. Program
Spusténi cyklu pro fizeni barev budeme realizovat podobné jak v minulé uloze.
Pouzijeme ptikaz ,,KeyBit* a nastavime ho tak, aby pii stisku setoval (nastavil log.1) na bit
(@startbit. Pozdéji se tento @startbit vyresetuje softwarové aby nedochazelo k tomu, Ze se cykly
budou spoustét n¢kolikrat.

{Mame) Majak
Enabled True
KeyCode Down
Mode Set
Permissions Al

@startbit

Obrazek 39: Parametrizace objektu "KeyBit"

Jelikoz zapisujeme do AO, tak musime pouZit pfikaz AnOut. Bud’ pouzijeme AnOutLA
pro RS (reléové schéma), anebo AnOut pro ST (strukturovany text). V naSem piipadé budeme
mit dva procesy (RS — fizeni, ST — zapis). AnOut pievede fyzikalni jednotku na elektrickou a
zapiSe ji na vystup. Zpracovava data z proménné, ve které je hodnota, kterd se ma zapsat.

AnOut #A000 0, yellow, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A000 1, green, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A000 2, blue, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A000 3, red, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000

Analogovy vystup je realizovan pomoci PWM, ale my si posta¢ime s MIN a MAX (0%
a 100% stfidy). Jelikoz z cyklu pro zapinani barev, budeme mit digitalni hodnotu, ale AnOut
pracuje s analogovou hodnotou, pouzijeme modul SELf, ktery vybere jednu ze dvou hodnot
pomoci fidiciho bitu a uloZi ji do proménné, kterou si pfecte AnOut.
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Obrazek 40: Zapis hodnoty do proménné Float
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Nasledn¢ vytvoiime cyklus, ktery bude jednotlivé barvy spoustét, tedy bude piepinat
hodnoty proménnych pro AnOut pomoci SELf.
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Obrazek 41: Cyklus Fizeni barev

(@startbit zapne ¢asovani ¢itace ,, TP, ktery je nastaven na dobu 500ms. Po tuto dobu
bude na vystupu ,,TP* log.1 a bude v bitu @bitl ulozena. Po tom, co prvni ¢asovac ,,TP* vypne,
tak se zméni @bitl na log.0 a ,,TRIG_F* nam vytvotii hranu se sebéznou hranou prvniho ¢itace
, TP“. Tento impulz nam nastavi ¢itani druhého c¢itace. A takto to pokracuje. Cely cyklus se
nesmi spustit znovu, dokud nedobé¢hne, jelikoz mlze svitit pouze jeden segment majacku.
Pokud je tedy @startbit nastaven do log.1, tak se prvni ¢asovac nespusti znovu. Az docasuje
tieti Cita¢, tak s jeho seb&znou hranou je generovan impulz, ktery resetuje bit @startbit a je
mozné pak spustit cyklus znovu. Pro ptehlednost je mozné spojit cyklus a zapis do proménné

pro ,,AnOut®.
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Obrazek 42: Program spojeny
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Obrazek 43: Rizeni celého majdku

Rizeni celého majéku lze i docilit pomoci jednoho pomocného bitu, kde zapisovani do
proménné nahradime pfimo zapisem do vystupu.
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8.3.6. Uloha 3: Rizeni krokového motoru

8.3.6.1. il
Ridit krokovy motor pomoci budi¢e a vyzkouset si zménu sméru otadeni a rychlost.

8.3.6.2.  Priklad
Navrhnéte program pro fizeni krokového motoru M1 pomoci driveru A2, to jsou
vystupy DO.0-1, vyzkousejte si menit rychlost, smér otaceni a zobrazte udaje na terminalu.

? Napovéda: modul ,,FreqOut“ tvoii frekvenci na vystupu digitdlniho vystupu
I'Pozor: motor je fizen pomoci driveru, ktery je fizen frekvenci
I Pozor: maximalni pouzitelna frekvence, kterou miaze AMiNi2D poskytnout, je 1500 Hz

8.3.6.3. Realizace
Motor je ptipojen pomoci budic¢e (Driveru), ktery fidi rychlost motoru v zavislosti na
frekvenci. Budi€ podporuje i mikrokrokovani, které je nutné, jinak motor vibruje a jelikoZz jsou
vrsky velmi lehké, tak zacnou vselijak jezdit po pase. Mikrokrokovani a proud motorem se
nastavuje pfimo na driveru pomoci kédovych prepinaci.

8.3.6.4. Program
Vytvotime obrazovku, ve které budou ,,KeyBit*“ pro fizeni. Jeden bude fidit smér, druhy
brzdu a tieti rychlost. Pro ,,KeyBit* nastavime funkci toggle, abychom mohli pozorovat chovani
motoru Vv raznych situacich.

Motor
Enabled True
KeyCode Plus
Mode Togogle
Permissions Al
Variable @bit 1

Obrazek 44: Parametrizace "KeyBit"
Rizeni sméru a brzdy ménime bit p¥imo v proménné pro zapis digitdlnich vystupt.

Pomoci bloku SELf budeme vybirat rychlost motoru. Rychlosti jsou nastaveny jako
konstanty (0: motor stoji, 1500: maximalni vystupni frekvence fidiciho systému). Rychlosti se
vybiraji pomoci bitu @bitl. ,,Duty* je stfida vystupu v procentech a nastavime ji na polovinu,
tedy na 50 %.

' E'“- ' m * ' ' . = * * *
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1500,000° " 50,000 1 #0000 _0
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Obrazek 45: Frekvencni vystup pomoct "FreqOutLA"
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8.3.7. Uloha 4: T¥idéni vriki podle barvy

8.3.71. il
Vytiidit vrsky podle vnitini barvy.

8.3.7.2.  Priklad
Navrhnéte program pro tfidéni vrS8kii pomoci barevného senzoru O5C500. Vystup
tohoto senzoru je zapojen na vstup DI0.3 a vystup AT je pfipojen na DI0.4. Kontrastni senzor
nastavte tak, aby spinal jen tehdy, kdyZz vrSek bude mit ervenou barvu, pokud nebude mit
cervenou barvu, tak senzor nebude sepnuty. Budou se vyhazovat vrsky s ¢ervenou barvou
(DOO0.3).

I Pozor: pokud vrsek neni tfidény, senzor vezme i druhou hranu vrsku
? Napovéda: pokud je vrsek netiidény, pocitejte hrany

? Napovéda: Uceni senzoru se provadi vlozenim pfedmétu do snimaciho prostoru. Podrzenim
tlacitka ON dokud neza¢ne blikat (2Hz) (senzor bude spinat na tuto barvu), nebo se podrzi
tlac¢itko OFF dokud nezac¢ne blikat led (2Hz)(senzor bude rozepinat na tuto barvu). Tlacitka
musi byt stisknuta po dobu 2s.

I Pozor: pokud signaliza¢ni led blika rychle (8Hz), nastaveni senzoru je chybné. Mulze byt

wrwe

8.3.7.3. Realizace
Solenoid (Y2) pro tfidéni podle barvy je spinany pomoci relé, které je zapojeno na
vystup DO0.3. Senzor ,,BES M08MG-GSC20B-BP03“ pro polohu vrsku, zapojeny na DI0.6,
sepne, kdyZ je na misté vrsek pro tiidéni (Vrsek ma ale dvé hrany). Senzor barvy snima stied
vrsku, kdyZ je vrSek v poloze pro tfidéni.
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Obrazek 46: Senzor barvy na lince
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8.3.7.4. Program
Vytvotime algoritmus (cyklus) pro tfidéni. Pokud bude mit vrsek barvu, kterou jsme
pfedem nastavili na snimaci B4 (senzor B4 sepne), tak vr$ek bude vytiidén za kratké prestavky
chodu dopravniku. Pokud vSak mé vrSek jakoukoliv jinou barvu, nez kterou jsem piedem
naucili snimac¢ B5, nic se nedéje a vrsek dale pokracuje po dopravniku.

@Poruchal?  @barvali@sclbarva  @balluffinds : ' ’ " (@solencidd
| | N HoTor (2 N o |2 .
o . T i .
BT ET PT ET
Y e I e I 1 e S S
L @Tridenizhds P

Obrazek AT Cyklus tridént podle barvy

Nyni jiz tfidime vrsky, které maji barvu, kterou jsme pifedem nastavili na snimaci BS5.
Problém nastane tehdy, kdyz je vr$ek s touto barvou a pojede dale. Senzor zaznamena i druhou
hranu vrsku, cyklus se spusti znovu a bude se tfidit i s druhou hranou. Musime tedy zajistit aby,
kdyz je vrsek dobry, nereagoval na druhou hranu.
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Obrazek 48: Reseni dvou hran

Pro Uplnost ptfidame svételny signal pii tfizeni na HL2 na kterém si vybereme kteroukoliv
barvu jako signalizaci cyklu tfidéni. A cyklus tfidéni bude vypadat nasledovné

@Poruchal?  i@barval@selbarva  @ballffind? * ' ' - ’ ' ' * ' ' ’ - (@solennid2
gt I || M ror 2 M ron |2y M ror 2 N ron |2 i
Toain ’ Toadn 4o ©oagn ’
PT ET PT ET PT ET PT ET
- ld — = e | lld —— = 4 — =
o ETrideniZhis ’ .
- o i " yeliow
LUE AT L 5l oses (20 T
Cowip ’ oo -
PT ET Il
O El iy - IHfl——

1ion

I I——
T @Yeliowkal
)_ .

Obrazek 49: Cyklus trideni



) Jan Novotny, Daniel Ptibyl
VYUKOVY MODEL LINKY S PLC

MODUL PRO VYUKU

8.3.8. Uloha 5: T¥idéni vriki podle otoceni

8.38.1. (il
Zjistit otoceni vrsku a $patné vrsky vyttidit.

8.3.8.2.  Priklad
Navrhnéte program pro tfidéni vrski. Snimac¢ B6 (AI0.6) snima nato¢eni vrskli a snimac
B2 (DI10.1) udava, zda je vrsek v pozici, kdy se mize snimat otoceni vrsku. Otocené vrsky se
budou tfidit (vyhazovat) (DO0.2).

I Pozor: mezi tfidénim a rozpoznavanim vrskl je mezera.

I Pozor: tidici systém si musi zapamatovat potfadi vrskii a postupné je pocitat. Pouzijte
proménnou, nebo matici pro ukladani poradi.

? Napovéda: mizeme se dotazat na jednotlivé bity proménnych (poli¢ek matic) pomoci jiné
proménné.

I Pozor: musi byt provedeni pfetypovani proménné (piikaz ,,bool.()*) pokud ukladdme hodnotu
do aliasu z poli¢ka matice.

I Pozor: po zapnuti stanice musi dojit k nulovani proménnych pro fizeni zépisu a Cteni z
proménné.

8.3.8.3. Realizace
Solenoid Y1 pro tfidéni vrskl podle natoceni je spinany pomoci relé, které je zapojeno
na vystup DOO0.2. Senzor B3 pro polohu vrsku, zapojeny na DI0.2, sepne, kdyz je na misté
vrsek pro tfidéni (Vrsek mé ale dvé hrany). Analogovy indukéni senzor B6 snimé “vzdalenost®
induk¢niho materialu od snimace, ¢imz mizeme zjistit, zda je vrSek natocen spravné ¢i nikoliv.
Snimani probiha pti sepnuti snimace B2, ktery zaznamena vrSek (VrSek ma ale dvé hrany).

Obrazek 50: Senzory pro trideni podle natoceni na lince
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8.3.8.4. Program
Vytvotime algoritmus (cyklus) pro tfidéni, ktery se bude skladat z nékolika ¢asti. Hlavni
¢asti programu je matice, do které se zapisuji hodnoty, jelikoz nez je vrSek vytfidén mohou se
vyhodnocovat dal$i. Prvni ¢asti tedy bude fizeni, kdy bude program zapisovat do matice.
Nasledovat bude samotna matice a nakonec bude proces pro samotny tiidici proces pro solenoid
Y1.

TRI +|3_F-: @tsekOK! @Sn@)afqt

b 11 i
@ballutfindi TRIG_R ™ @Dtocenivt  TRIG_F @wtsek 0K
=h s ] ; & -

@ballutfindl  TRIG_R = @wsekOKTRIG_F = @uzek 0K
=N + | R

2 2
=1 Y v f@0Otocenint
M &
Cas ¥=ArB
I

Obrazek 51:Cyklus, ktery ridi kdy ma program zapisovat do matice

If [3nimanidc
Let MATridenil[0, MaWrVrOk] = @0toceni¥Vr
Let MaWrWr0k = MaWrvVrOk + 1
If Mallr¥rlk == 16
| Let Mawrvrok = 0
EndT £
Endlf
@iI'ILifIfindE @‘“’*.Sé‘fuk 'TR|E_R'@3&§T

-~
11 2 b

If [cteni
Let [0tocenyVrsk = bool (MATridenil[0,MaRdVr0ok])
Let MaRd¥VrOk = MaRdVrilk + 1
If MaRd¥rlk == 16
| Let MaRavrok = 0

EndT £
EndI £
Obrdazek 52: Matice pro pamatovani si vice vrskii
(ETridickahds
-
iEtsek O . ' ) I : ' ' - i@solenoidi
4 ——2 xor [ AND Mo (2 4 MNgay (B
@balluffind? @iocenysk g e R el BT o7 gr 800 pr g
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Obrazek 53: Cyklus trident pro solenoid Y1

©@tocenyidsk @halluffind?  TRIG_F ~ {@vtsek0E
. .l I . r"sj_ .
I 1 1 2 )

@vtzekOF  @balluffindz  TRIG_F = @wtsekOK
=l | ; R

Obrazek 54: Ochrana dvou hran u solenoidu Y1
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8.3.9. Uloha 6: Selekce vriki

8.39.1. dil
Ttidit vrsky podle pofadi, ve kterém jsou snimany senzorem BS.

8.3.9.2.  Priklad
Navrhnéte program pro selekei vrskil. Selekce vrskl spoc¢iva v tom, ze je vyhozen
kazdy X-ty vrsek. V nasem piipadé bude vyhazovan kazdy druhy vrsek.

8.3.9.3. Realizace
Solenoid Y3 pro tfidéni vrskta podle nato¢eni je spinany pomoci relé, které je zapojeno
na vystup DOO0.4. Senzor B8 pro polohu vrsku, zapojeny na AI0.0, sepne, kdyz je na misté
vrsek. Senzor je umistén nad solenoidem Y3 a zaroven plni funkci hlavniho prvku pro selekcei
vrskl. Diky své velikosti a parametrim je ideéalni pro snimani a selekci vrska. Senzor sepne,
pravé tehdy, kdyZ je plocha snimaného vrsku pod plochou snimace B8. Svymi parametry tedy
zamezuje tomu, ze by mohl byt vrsek sejmut vicekrat, coz zjednodusi program.

Obrazek 55: Senzor B8 pro selekci
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8.3.9.4. Program
Vytvotime algoritmus (cyklus) pro tfidéni. Hlavni ¢asti programu bude ¢itac, u kterého
budeme moci nastavit, ktery vrsek v pofadi ma byt vyttidén. Nasleduje uz pouze jen cyklus pro
solenoid Y3. Misto selekce si doplnime kolikaty vrSek v pofadi ma byt vytiidén.

irurckind ) | g @0b:
=N cTu (-
@bk Reset p o
“zalekce

; P
o LN

Obrazek 56. Cyklus s citacem
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Obrazek 57: Cyklus tridént s ochranou proti vytrideni kazdého vrsku
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Obrazek 58: Svetelna signalizace trident
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8.3.10. Uloha 7: Testovani riiznych senzort

8.3.10.1. Cil
Zjistit, jaky je rozdil mezi jednotlivymi senzory riznych typut, které funguji na stejném
principu.

8.3.10.2. Priklad
Vyzkousejte si, jak funguji senzory B9, B10 a B11 rtznych velikosti, vstupy Al.1-3, a
zjistéte, pro¢ kazdy dokaze ptedmét snimat z jiné vzdalenosti.

? Napovéda: induk¢ni senzory nereaguji na magnetické predméty ale na vodivé predméty
(zelezo, hlinik, méd’, ...).

# Extra: Zkuste fyzikaln¢ vysvétlit, jak se méfi indukce.

8.3.10.3. Realizace
Senzory B9, B10, B11 jsou piipojeny na vstupy Al0.1-3. Senzory jsou od riznych
vyrobcl a maji rizné vlastnosti, jako je naptiklad spinaci vzdalenost.

Obrazek 59: Riizné senzory na zkouseni funkce
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8.3.11. Uloha 8: Inkrementalni snimaé&

8.3.11.1. dCil
Naucit se pracovat S inkrementalnim snimacem.

8.3.11.2. Priklad
Navrhnéte program pro snimani otoceni vrsku pomoci senzoru B7 (Al0.7). Otocené
vrsky vyttid’te. Pouzijte inkrementéalni snima¢ B12.

? Napovéda: pouzijte ¢itace pro uréeni kraje vrSku a stfedu vrsku.

# Extra: snimejte rychlost enkodéru (stejny pfevodovy pomér viici motoru) a pieved’te na
jednotku RPM a zobrazte na terminalu AMiNi2D.

I'Pozor: inkrementalni snima¢ ma 1024 pulzii na otacku.

8.3.11.3. Realizace
Senzor B7 zapojeny na vstup Al0.7 pouZijeme pro sniméani vzdalenosti vodivé plochy pro
uréeni natoceni vrsku. Snima¢ B12 ptfipojeny na vstupy DI0.6-7 pouZzijeme pro zjisténi, kde se
vrsek na dopravniku nachdzi. Pro proces tfidéni budeme muset zavést matici jako v tloze pét,
kterd se ale bude fidit podle snimafe B12. Nakonec pouZijeme blok pro pievod signalu
ze snimace B12 na jednotky RPM.

Obrazek 60: Snimac B7
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8.3.11.4. Program

'TR?_R' @Vrlséklom @'Snim)aiic:mt

141 N
2
‘@snirmej TTRIG_R T @Otoceniyt TRIG_F - @vrsekOK1
= + | : &
2 . ... ¢ L
@ncoderl
‘@enime] TRIG R @vrsekOKITRIG F ~ @VrsekOK1 -
R ; I i ) . .
3 3 @ncodlerE cU o Esnimej
e0do0 L, |y @Otocenihr T T Il cuo
I . . . - . . . . . . . -
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B
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Obrazek 61: Cyklus, ktery ridi kdy ma program zapisovat do matice
If ([@Snimanict
Let MATridenil [0, MaWr¥rok] = EdtoceniVr
Let MaWrvVrolk = MaWrvrok + 1
If MaWrvrok >= 14
Let MaWrVrok = 0
EndIf
EndIf
@turckind  @WrsekOK  @cteni
] | (-
If @cteni
Let [{otocenyVrsk = bool (MATridenil [0, MaRdVrok])
Let MaRdvVrok = MaRdVrok + 1
If MaRdvrok >= 16
Let MaRdVrok = 0
EndIf
EndIf
Obrazek 62: Matice pro pamatovani si vice vrskii
@Tridickahs
@turtkind' @tﬁltucény‘v’rsk ' ' ' ' ' @snlénnid3
= N N B ron (B

I —— — - ld]

Obrazek 63: Cyklus trideni pro solenoid Y3
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8.3.12. Uloha 9: Rizeni celé linky

8.3.12.1. il
Zkombinovat v§echny mozné ulohy a synchronizovat je.

8.3.12.2. Priklad
Navrhnéte program pro fizeni celé linky. VyuZzijte programil a znalosti z pfedchozich
uloh. Linka bude tfidit vr$ky podle natoceni, tfidit podle barvy a bude dé¢lat selekci vrsku.

8.3.12.3. Realizace
Yo

Obrazek 64: Linka zepredu

A

ANAN 1

Wl

Obrdzek65: Linka zezadu
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8.3.12.4. Program
——————————————————————————————————————————————— Proces INIT-----mmmmmmmmm oo e
let Motor = 1500
Let MaWrVrOk = 0
let MaRdVrOk = 0
let Selekce = 2
let @VrsekOK1l = false
let @Poruchal2 = false
let @OdstavkalL?2 = false
————————————————————————————————————————————————————— KONEC--==mm e e e e

V procesu INIT dojde k nastaveni pottebnych hodnot do vychozich. Tento proces
probéhne pouze jednou. Vyuzijeme ho tedy i na resetovani poruchy, selekce a nastaveni
rychlosti motoru.

DigOut Digital out, #0, 0x0000
DigIn #0, Digital in, 0x0000
DigIn #2, Analog in, 0x000F

AnOut #A000 0, yellow, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A000_ 1, green, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A000 2, blue, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A000 3, red, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000

AnIn #AIOO 6, AI6, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 100.000
AnIn #AIOO 7, AI7, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 100.000

Zde ptecteme vstupy a zapiseme je do proménnych a naopak.
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TRIE R BreckOKY BSmimant
TRIG_R @".rr_liﬁl{ @Srlfmjil?l

* 141 i
=
Dbaliuffind1 TRIG_ R~ @Docenivr  TRIG_F  @VrsekOkK
=i + |} : G
< .. =
@halluffind!  TRIG_R @VrsekOKTRIG_F ~  @VrsekOK
=N + | = -
s oL
80000 A wr EOtocenivr
i &7 :
Y
Il

If ESnimaniOt
Let MATridenil[0, MeWrVrOk] = EOtoceniVr

Let MaWrvrOk = MaWrVrCk + 1
If MaWrvrOk >= 16
| Let MaWrvrok = o
EndIf
EndIf
Midfend? Bz 5 eri
@.@bqlll.f'lflr.; @".rr/_lkiﬂ( TRI::_R @5152

aZ

If @cteni
Let EOtocenyVrsk = bool (MATridenil [0,MaRdVrOk])

Let MaRdVrOk = MaRdvrOk + 1

If MaRdVrOk »>= 16
| Let MaBRdVrOk = 0

EndIf
Obrazek 66. Snimani natoceni vrsku
@Tri:ic)ij.E
S:QHEIEEDR .A J"\C.)R v .-f-.h.lIII ' ' .IN TP : . .IN oM o @iﬂlérc-i::'
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Obrazek 67: Algoritmus trideni

OtocenyVrsk @balieffind?  TRIG_F @VrsskOK
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@NrsekOK  @baliuffindz  TRIG_F~  @VrsekOK
' || : E-

Z
Obrazek 68: Ochrana druhé hrany

Nejdiive musime zjistit, jak je vrSek nato¢eny. Nejedna se o okamzité vyhodnoceni, a
proto vyuzijeme matic na zapamatovani vrskll. Poté musime zabezpecit druhou hranu vrsku.
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Obrazek 69: Rizeni motoru
————————————————————————————————————————————————————— Konec-----====mm e
Proces pro fizeni motoru.

———————————————————————————————————— Proces tridéni podle barvy--------------=-----mmmmmo e
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Obrazek 70: Trideni podle barvy
————————————————————————————————————————————————————— Konec

Ttidéni podle barvy probiha okamzité, takZe staci pouze vyhodnocovat. Musime ochranit,

kdyzZ bude vrsek nettidény.
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Obrazek T1: Algoritmus pro selekci vrskii

Porovnavame proménnou selekce s jedni¢kou. Pokud by byla hodnota v selekci 1, tak
by byl vyhozen kazdy vrsek. Pro ukazku jsme toto nepouzili a tfidime minimalné kazdy druhy
vrsek, anebo zadny, pokud je selekce 0. Nastaveni selekce je v procesu INIT, ale jde zménit
ptes ladéni (inspektora).
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8.3.13. Uloha 10: UZivatelské rozhrani
8.3.13.1. il

8.3.13.2. Priklad
Navrhnéte program s uzivatelskym rozhranim. Pouzijte program z tlohy 9. Vytvoite
harmonogram mezi obrazovkami, aby se dalo mezi nimi pfepinat. Pro motor bude vytvoite
obrazovku, kde se bude zobrazovat rychlost motoru a editace rychlosti. Selekce vrskii se bude
moci také editovat pomoci terminalu a bude se moci dat i vypnout. Jedna obrazovka bude
zahrnovat informace.

? Napovéda: vytvorte si hlavni obrazovku, do které umistite ,,MenuScreen, odkud se budete
pohybovat mezi obrazovkami.

I Pozor: vytvorite na kazdé obrazovce, na kterou se odkazujete 1 zpate¢ni odkaz.
# Extra: mizete pouzit piihlaseni pro editaci proménnych.

I Pozor: je nutné nastavit u prvkt, kdo miize editovat a kdo mtize pouze vidét.

I Pozor: je nutné vytvofit pro ,,login“ skript, ktery zajisti vybér v modulu.

Obrazek 72: PLC s termindlem

73



) Jan Novotny, Daniel Piibyl
VYUKOVY MODEL LINKY S PLC

MODUL PRO VYUKU
8.3.13.3. Program

Pro ptehlednost pouzijeme ,,MenuScreen®. Jedna se o menu, ve kterém vyberu
obrazovku, na niz se chci odkazat.

FPFik]l AEend

Eachlost motoru i
Selekoce wriki

__________ Informace, i

Obrazek 73: Obrazovka s "MenuScreen”

Tt Froménna
one;
Rychlost motoru one!
Selekce vrski one]

Informace one|

Obrazek 74: Nastaveni "MenuScreen"

Poté vytvofime obrazovky, kterym piifadime nalezité funkce a vzhled. V kazdé
obrazovce musi byt zpatecni odkaz na rozcestnik, jinak se nevratite do menu.
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Haatauenn. g:::
Hastauit: ! Ao

Obrazek T75: Obrazovka nastaveni rychlosti motoru

Obrazek 76: Obrazovka nastaveni selekce

Uauknua model link4a
0= 3 SPS Sumrerk o
ELZACO =Fol =.r. D.~*
CHutor:iDaniel Pribal

Obrazek 77: Obrazovka s informacemi

Obrazek 78: Obrazovka s informacemi
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# Extra: Prihlasovaci obrazovka

Jako prvni je zapotiebi vytvofit uzivatele (Projekt/Sprava uzivatell): viz. Strana 123.

SRR Fll:"ll"ll-éliE'l"l:[
jjjj-.Tl'"IIé'I"Il:l= Hezrnams ol
:---H.EIE.]_I:I: ek
HZEivatel: UserHame

Obrazek 79: Prihlasovaci obrazovka

Pro pohyb v modulu ,,LogIn“ je zapotfebi napsat skript. Skript modulu ,,LogIn* bude
vypadat nasledovné:
event Loginl OnAccessGrant ()

Loginl.Focus() ;

Application.SendKey (keys.up) ;

Loginl.Focus();

Application.SendKey (keys.down) ;
end;

PtihlaSeni by bylo k ni¢emu, kdyz by se pak nevyuzivala prava uzivateld. Je tedy
zapotiebi pak nastavit u kazdého bloku (najdete ndzvem ,,Permission” a nékdy je jesté pod
zalozkou ,,Advanced®), a pro kazdy typ uzivatele jde nastavit viditelnost a zda ho sni pouZivat.

Opravnéni

TECHNOLOG
PROGRAMATOR

Oprévnini pro OBSLUHA

[+] Enable
[ Visible

QK Stomao

Obrazek 80: Nastaveni opravneéni
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9. Linka 2
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9.1. Zapojeni vstupii a vystupii a pouZité senzory

PLC AMiNi2D

Vstup | Oznaceni | Druh PFipojeno Komentar
Digitalni vystup realizovan vnéjsim
AOO0.0 | HL22 Analogovy vystup | Tfibarevny majacek (zelend) | obvodem
Digitalni vystup realizovan vnéjsim
AOO0.1 | HL22 Analogovy vystup | Tfibarevny majacek (¢ervend) |obvodem
DigitdIni vystup realizovdn vnéjsim
AOO0.2 | HL22 Analogovy vystup | Tribarevny majacek (Zlutd) obvodem
Tribarevny zobrazovac Digitalni vystup realizovan vnéjsim
AOO0.3 |HL23 Analogovy vystup | (zelena) obvodem
Ttibarevny zobrazovac
DO0.0 | HL23 Digitalni vystup | (modra)
Ttibarevny zobrazovac
D0O0.1 | HL23 Digitalni vystup | (Cervena)
DO0.2 | A24 Digitalni vystup | Motor (povoleni) Rizeni brzdy motoru
DO0.3 | A24 Digitalni vystup | Motor (smér) Rizeni sméru motoru
D00.4| A24 Digitalni vystup | Motor (rychlost) Rizeni rychlosti motoru
D0O0.5|Y21 Digitdlni vystup | Solenoid tridéni
D00.6|Y22 Digitdlni vystup | Solenoid plnéni
D00.7 Digitalni vystup -
DI0.0 |B21 Digitalni vstup BES MO8MG-GSC20B-BP03
DI0.1 |B22 Digitdlni vstup BES M08MG-GSC20B-BP03
DI0.2 |B23 Digitdlni vstup O5K500
DI0.3 |B24 Digitalni vstup Optozavora (Vystup OV5012)
DI0.4 |B25 Digitdlni vstup QS18VP6LAF
DIO.5 |B26 Digitdlni vstup KI5083
DI0.6 |B27 Digitalni vstup BES MO8MG-GSC20B-BP03
DIO.7 |B28 Digitdlni vstup Q12AB6FF30Q
Al0.0 | B29 Analogovy vstup - Digitalni senzor na analogovém vstupu
Al0.1 | B30 Analogovy vstup - Digitalni senzor na analogovém vstupu
Al0.2 | B31 Analogovy vstup - Digitalni senzor na analogovém vstupu
Al0.3 | B32 Analogovy vstup - Digitalni senzor na analogovém vstupu
Al0.4 | B33 Analogovy vstup - Digitalni senzor na analogovém vstupu
Al0.5 | B34 Analogovy vstup - Digitalni senzor na analogovém vstupu
Al0.6 | B35 Analogovy vstup |IF6031
Al0.7 |B36 Analogovy vstup |1G6084

Tabulka 2: Zapojeni vstupii a vystupii ridiciho systému na lince 2
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9.2. Nastaveni komunikace
Pro rychlé nahravani programii je zvolen Ethernet (asi 6x rychlejsi, nezli pte RS232), ale je
nutné spravné nastaventi.

et Komunikace
q :
a ™ Komunikace i =
o . Ladzni Adresa stanice: |1 IEI
c - Sestaveni Zpiisob komunikace: |Eth&met v|
- Obrazovly
- Jazykove verze %E% ‘%l | _.:I
- Terminal v Ad .
PC Ky
+  |P konfigurace
Hesla 12345678
» IP Stanice 10.101.102.89
PC port 0
Paort 55
TimeOut 3000
v Presmérovani
> Adresa 0.0.0.0
Aldivace Me v
Adresa
MNahradni IP adresa stanice.
QK | | Stomo Mapovéda

Obrazek 82: Parametrizace komunikace linky 2

e Zvolit adresu stanice — v nasSem pfipad¢ 1

e Zpusob komunikace — Ethernet

e Heslo — stanice ma zprvopocatku heslo 12345678, ale jde zménit (viz. Nastaveni IP
adresy PLC — str.45)

o |P stanice — stanici jsme nadefinovali, ze ma IP adresu 10.101.102.89
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9.3. Vyukové ulohy
9.3.1. Uloha 1.1: Cteni digitalnich snima&

9.3.1.1. il
Naucit se Cist digitalni vstupy, na které jsou pfipojeny senzory s digitdlnim vystupem a
nasledné piectena data zobrazit.

9.3.1.2.  Priklad
Navrhnéte program pro ¢teni digitalnich snimact, to jsou vstupy DI.0-7 a hodnoty 4
libovolné€ zvolenych snimaci zobrazte na terminalu Amini2D. Miizete pouzit seznam pouzitych
snimacl viz strana 26.

I Pozor: u Al0.0-5 ¢teni analogovych vstupt jako digitalnich.
I'Pozor: u Al0.0-5 je zapotiebi invertovat vstupy.

9.3.1.3. Realizace
Digitalni vstupy jsou pfipojeny napiimo a vstupy AI0.0-5 jsou piipojeny pies pievodnik
(str.26), ktery obraci vstup, takze je zapotiebi Cist tyto vstupy invertované.

9.3.1.4. Program

DigIn #0, vstupyD, 0x0000

DigIN nacte vstupy na kanale 0 (DI0.0.7) a ulozi je do proménné ,,vstupyD*.

shimacl o SRR
shimacs SRR
Shlmacs o SRR
shimacd 7 RO |

Obrazek 83: Displej pro zobrazovani senzori

Vytvotite obrazovku podle piedlohy a mizete doplnit na jakém vstupu je ptipojen. Na
holy text se pouziva ,,Label* a pro zobrazeni hodnoty ,,Numeric View*. Po vybrani
zobrazované proménné se vybere 1 format zobrazovani. JelikoZ budeme zobrazovat pouze
bit (proménnou bool), tak staci jeden znak.
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9.3.2. Uloha 1.2: Konfigurace a ¢teni analogovych snimadi
9.3.21. il
Naucit se spravné nakonfigurovat vstupy fidiciho systému a nasledn¢ ¢ist a zpracovavat
precCtena data a zobrazovat je.

9.3.2.2. Priklad
Navrhnéte program pro ¢teni analogovych snimac¢a B29 a B30, to jsou vstupy Al.6-7, a

hodnoty zobrazte na terminalu AMINi2D. MuzZete pouzit seznam pouzitych snimaci viz strana
26.

I Pozor: spravna konfigurace analogovych vstupi dle typu senzoru.

I Pozor: spravné zvoleni typu proménné.

I Pozor: ptevod méfené hodnoty na fyzikalni jednotky.

# Extra: pfeved’te hodnotu z AI0.7 na vzdalenost a zobrazte ji na displeji.
I Pozor: Senzor neméfi od nulové vzdalenosti a snima 0,8-8mm.

9.3.2.3. Realizace
Analogové senzory jsou piipojeny na vstupy Al0.6 a Al0.7. Tyto vstupy jsou nastaveny
jako napétové 0-10V.

9.3.2.4. Program
AnIn #AIO00 6, AI6, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 10.000
AnIn #AIOO0 7, AI7, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 10.000

Ptikazy Anln pfevadéji analogovy vstup na fyzikalni veli¢inu. Pokud budeme chtit
pracovat s napétim, tak nadefinujeme EIMin na 0 a EIMax na 10, jelikoz méfime napéti 0-10V.
Toto nastaveni je nadefinovdno vyrobcem senzoru. Mohou byt senzory 2-8V a je to potiebi
nastavit kvili pfevodniku). PhysMin nastavime na 0 a PhysMax na 10. Tyto parametry jsou
dany pro pfevod z elektrické veli¢iny na fyzikalni. My si vSak ponechdame napéti 0-10V.
V ptipadég, ze bychom chtéli pfrevadét napéti na vzdalenost, nastavime podle méfené vzdalenosti
senzoru. Napéti je linearné€ zavislé na vzdalenosti s tim, Ze senzor nezméii nulovou vzdalenost.
V piipad¢ senzoru 1G6084 nastavime PhysMin na 0,8 a PhysMax na 8. Vystupem bude
proménna typu Float.

I
=i
=l
T
=l
)

Obrazek 84: Displej pro zobrazovani analogovych vstupii

Podle obrazku vytvofime obrazovku. Text je vloZen pomoci ,Label” a proménné
pomoci ,,Numeric View*.
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9.3.3. Uloha 1.3: Rizeni solenoidii
9331 il

Naucit se fidit digitalni vystupy a pozivat ¢asovace.
9.3.3.2.  Priiklad

Navrhnéte program pro fizeni solenoidi Y21 a Y22, to jsou vystupy DOO0.5 a DOO.6,
tak abyste je mohli ovladat pomoci tlacitek na terminalu AMINi2D tak, aby solenoid po
stisknuti tlacitka nezdstal ve vysunuté poloze, ale aby se vratil do klidové polohy.

I Pozor: dlouhé buzeni solenoidit muze vést k jejich zniceni.

9.3.3.3. Realizace
Solenoidy jsou pfipojeny na vystupech DO0.5 a DOO0.6. Jelikoz jsou pfipojeny na 48V
spinany pomoci relatka. Solenoidy jsou vysunuté pouze tehdy, kdyz je na nich napéti a vraceji
se pomoci pruziny.
n-or@
) 500 g

>

b |

B
2

120

-
=

+

&

Obrazek 85: Solenoidy na lince
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9.3.3.4. Program
Pro ovladani pomoci terminalu je zapotiebi vytvofit obrazovku, kam se budou vkladat
ptikazy pro ovladani. Tyto ptikazy by se mohly dat vlozit i do obrazovky global, ale tato tlacitka
by byla jiz pak nepouzitelna pro dalsi obrazovky, jelikoz obrazovka global bézi neustale.

Pro ovladani solenoidti pouzijeme piikaz ,,KeyBit*

[IEIEIN FPinicka
Enabled True
KeyCode Up
Mode Set
Pemissions Al
Yariable @bit 1

Obrazek 86: Parametrizace objektu "KeyBit"

Pfi parametrizaci ,,KeyBit* nastavime, Zze ma ulozit do bitu ,,bitl* log.1, se kterou
nasledné pracujeme.

" OTRIGF bt
_<:
Z
T @bt i @bz
IN Q
59 ™ -
Csi . .
FT ET
b —

Obrdzek 87: Rizeni solenoidu

Pokud je tedy @bitl log.1, tak se spusti ¢asovac ,,TP*, ktery je nastaven na 500ms. Po
tuto dobu ma @bit2 logickou troven 1 a je tedy solenoid vysunuty. Po uplynuti doby 500ms je
vytvofen se sestupnou hranou impulz, ktery vyresetuje (nastavi log.0) @bitl, aby mohlo dojit
k dalsimu Casovani stiskem tlacitka, jinak by byl na vstupu ¢asovace log.1 a Casovac by tak
nezacal Casovat nikdy.
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9.3.4. Uloha 2.1: T¥ibarevny majak

9.34.1. il
Naucit se pracovat s analogovymi vystupy.

9.3.4.2. Priklad
Navrhnéte program pro tiibarevny zobrazova¢ HL22, to jsou vystupy AQO.0-2 tak, aby
se postupné rozsvitila kazdd barva. Muzete pouzit libovolny snimac ¢i tlacitko na fidicim
systému jako spousténi libovolné barvy.

I Pozor: zobrazovac neni schopen zobrazit vice barev najednou.
I Pozor: tidime digitalni prvek pomoci analogovych vystupd.
I'Pozor: vystup je ptevodem z fyzikalni veli¢iny.

9.3.4.3. Hardwarové ieSeni uloh

Majak je pfipojen na vystupy AO0.0-2, které jsou pievedeny na dig. podobu (viz AO
amplifier str.34).

9.3.4.4. Softwarové ieseni uloh
Spusténi cyklu pro fizeni barev budeme realizovat podobné jako Vv minulé uloze.
Pouzijeme ptikaz ,,KeyBit“ a nastavime ho tak, aby pfi stisku setoval (nastavil log.1) na bit
(@startbit. Pozdé&ji se tento @startbit vyresetuje softwarove, aby nedochézelo, Ze se cykly budou
spoustet nekolikrat.

{Name) Majak
Enabled True
KeyCode Down
Mode Set

Pemissions

Al
@startbit
Obrazek 88: Parametrizace objektu "KeyBit"

Jelikoz zapisujeme do AO, tak musime pouzit piikaz AnOut. Bud’ pouzijeme AnOutLA pro
RS (reléové schéma), anebo AnOut pro ST (strukturovany text). V nasem piipadé budeme mit
dva procesy (RS —fizeni, ST — zapis). AnOut pievede fyzikalni jednotku na elektrickou a zapiSe
Jjina vystup. Zpracovava data z proménné, ve které je hodnota, co se ma zapsat.
AnOut #A000 0, AO0, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000

AnOut #AO00 1, AOl1, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A0O00 2, AO2, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000

Analogovy vystup je realizovan pomoci PWM, ale my si posta¢ime s MIN a MAX (0%
a 100% sttidy). Jelikoz z cyklu pro zapinani barev, budeme mit digitalni hodnotu, ale AnOut
pracuje s analogovou hodnotou, pouzijeme modul SELf, ktery vybere jednu ze dvou hodnot
pomoci fidiciho bitu a ulozi ji do proménné, kterou si piecte AnOut.
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Obrazek 89: Zapis hodnoty do promeénné Float

Nasledn¢ vytvoiime cyklus, ktery bude jednotlivé barvy spoustét, tedy bude prepinat
hodnoty proménnych pro AnOut pomoci SELf.

T @itz
:,_.
‘Dstarthit’ BF°
R LT I T PRI
i e

Obrazek 90: Cyklus rizeni barev

(@startbit zapne ¢asovani ¢itace ,, TP, ktery je nastaven na dobu 500ms. Po tuto dobu
bude na vystupu ,,TP* log.1 a bude v bitu @bit1 ulozena. Po tom, co prvni ¢asovac ,,TP* vypne,
tak se zméni @bitl na log.0 a ,,TRIG_F* nam vytvoii hranu se sebéznou hranou prvniho ¢itace
,» 1 P“. Tento impulz nam nastavi ¢itani druhého ¢itace. A takto to pokracuje. Cely cyklus se
nesmi spustit znovu, dokud nedobé¢hne, jelikoz mlze svitit pouze jeden segment majacku.
Pokud je tedy @startbit nastaven do log.1, tak se prvni ¢asovaé nespusti znovu. Az docasuje
tieti Citac, tak s jeho seb&éznou hranou je generovan impulz, ktery resetuje bit @startbit a je
mozné pak spustit cyklus znovu. Pro pfehlednost je mozné spojit cyklus a zapis do proménné
pro ,,AnOut®.

= - T oADD - ToAd T T g - CoAgz
Sl T S 1 - L W 5 oeer 24y
0.000 "o [ R s [ X' RS C
I I—— N N R N B R
1600 o 1000 o o 1000 .
I I— N N M N
‘Estarthit’ —n T TRIBFT i T RIBFS o |TRIE_F ‘@stanbit’
L] I b L] [ = - L] I - .
500 500 500
PT ET PT ET PT ET
Ml — R 1 S —
Obrazek 91: Program spojeny
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Obrazek 92: Rizeni celého majéku

Rizeni celého majaku lze 1 docilit pomoci jednoho pomocného bitu, kde zapisovani do
proménné nahradime pfimo zapisem do vystupu.
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9.3.5. Uloha 2.2: T¥ibarevny zobrazova¢

9351 il
Obsluhovat tiibarevny zobrazovac pro indikaci vystupu vrska.

9.35.2. Priklad
Navrhnéte program pro fizeni tfibarevného zobrazovace HL23, to jsou vystupy AO.3 a
DO.0-1, mizete pouzit libovolné snimace, nebo tla¢itka fidiciho systému pro spousténi barev.
Zobrazovac je schopen rozsvitit vSechny barvy zarover.

I Pozor: tidime digitalni prvek pomoci analogovych vystupii.
I'Pozor: vystup je pfevodem z fyzikalni veli€iny.

9.3.5.3. Realizace
Zelena barva zobrazovace je ptipojena na AO0.3, modra na DOO0.0 a ¢ervena na DOO.1.

9.3.5.4. Program
Jelikoz barvy mlZeme spinat i vSechny, tak vyuzijeme tlacitek na terminalu fidiciho
systému. Musime ale tyto hodnoty zapisovat do vystupti pomoci ,,AnOut“ a ,,DigOut".

AnOut #A000 3, AO3, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
DigOut vystupyD, #0, 0x0000

Vytvofime obrazovku, do které umistime ttikréat ,,KeyBit“, kazdy pro ovladani jedné
barvy. ,,KeyBit“ nastavime na toggle, tedy aby pouze ménil hodnoty bitu pfi stisku tlacitka. Pro
barvy, které jsou pfipojeny na digitalni vystup nastavime bit proménné, kterd je zapisovana
pomoci ,,DigOut® na vystupy.

{Name) Felena
Enabled True
KeyCode Enter
Mode Toggle
Pemissions Al
@bit 1

Obrazek 93: Parametrizovani tlacitka termindlu

Zelena barva je pfipojena na AOOQ.3, tedy na analogovy vystup a podle toho musime
uzpusobit program, jelikoz je pfevod na fyzikalni jednotky. SELf ndm poslouzi opé€t pro vybér
z jedné z proménné (konstanty). Nasledné se hodnota AO3 zapiSe do analogového vystupu
(AnOut).

T @hitt g - CoAlE
= Ot

;@| } SELf - -

0000 s

- I

BT
L A

Obrazek 94: Vybér proménné (konstanty) pomoci SELf
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9.3.6. Uloha 3: Rizeni krokového motoru
9.36.1. il
Ridit krokovy motor M21 pomoci budi¢e A24 a vyzkouset si zménu sméru otaden,
rychlost a brzdu.

9.3.6.2. Priklad
Navrhnéte program pro fizeni krokového motoru, to jsou vystupy DO.2-4. Vyzkousejte
si ménit rychlost, smér otaceni, vypnuti brzdy a zobrazte tidaje na terminalu. Pokud motor
pobéezi, tak bude svitit modré svétlo tiibarevného zobrazovace (D0O0.0)

? Napovéda: modul ,,FreqOut tvoii frekvenci na vystupu digitalniho vystupu.
I'Pozor: motor je fizen pomoci driveru, ktery je fizen frekvenci.
I Pozor: maximalni pouZitelna frekvence, kterou miize AMiNi2D poskytnout, je 1500 Hz.

9.3.6.3. Realizace
Motor je ptipojen pomoci budic¢e (Driveru), ktery fidi rychlost motoru Vv zavislosti na
frekvenci. Budi€ podporuje i mikrokrokovani, které je nutné, jinak motor vibruje a jelikoZz jsou
vrsky velmi lehké, tak zacnou vselijak jezdit po pase. Mikrokrokovéani a proud motorem se
nastavuje pfimo na driveru pomoci kédovych prepinaci.

9.3.6.4. Program
Vytvotime obrazovku, ve které budou ,,KeyBit* pro fizeni. Jeden bude fidit smér, druhy
brzdu a tieti rychlost. Pro ,,KeyBit* nastavime funkci toggle, abychom mohli pozorovat chovani
motoru V raznych situacich.

Motor
Enabled True
KeyCode Plus
Mode Togogle
Permissions Al
Variable @bit 1

Obrazek 95: Parametrizace "KeyBit"
Rizeni sméru a brzdy ménime bit pfimo v proménné pro zapis digitalnich vystupti.

Pomoci bloku SELf budeme vybirat rychlost motoru. Rychlosti jsou nastaveny jako
konstanty (0: motor stoji, 1500: maximalni vystupni frekvence fidiciho systému). Rychlosti se
vybiraji pomoci bitu @bitl. ,,.Duty* je stiida vystupu v procentech a nastavime ji na polovinu,
tedy na 50 %.

P SR ——
i@| I - ]
T 0o " 50.000 ED000_4
Ind Dhust -
I e .
1500000 |y o o
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Obrazek 96. Frekvencni vystup pomoct "FreqOutLA"
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9.3.7. Uloha 4: T¥idéni vriki podle kontrastu

93.7.1. Cil
Zjistit, zda vrsek obsahuje tésnéni, ¢i nikoli a vytiidit je.

9.3.7.2.  Pfiklad
Navrhnéte program pro tiidéni vr$kii pomoci kontrastniho senzoru B23 (O5K500).
Vystup tohoto senzoru je zapojen na vstup DI0.2. Kontrastni senzor nastavte tak, aby spinal jen
tehdy, kdyz vrsek bude mit tésnéni, pokud nebude mit t€snéni, tak senzor nebude sepnuty.
Budou se vyhazovat vrsky bez tésnéni solenoidem Y21 (DOO0.6). Motor pojede konstantni
rychlosti a pozastavi se pouze tehdy, kdyz bude se vrsek ttidit. Pokud vrsek bude dobry, tak
dopravnik pojede dal.

I'Pozor: pokud vrsek neni tfidény, senzor vezme i druhou hranu vrsku.
? Napovéda: pokud je vrsek netfidény, pocitejte hrany.

? Napovéda: Uceni senzoru se provadi vlozenim predmétu, podrzenim tlacitka ON, dokud
nezacne blikat (2 Hz) (senzor bude spinat na tento kontrast), poté se zméni pozadi a podrzi se
tlacitko OFF, dokud signaliza¢ni led nezhasne. Tlac¢itka musi byt stisknuta po dobu 2 s.

I Pozor: pokud signaliza¢ni led blika rychle (8 Hz), nastaveni senzoru je chybné. Miize byt

MV

9.3.7.3. Realizace
Solenoid pro tfidéni je spinany pomoci relé, které je zapojeno na vystup DOO0.5. Senzor
,BES MO8MG-GSC20B-BP03* pro polohu vrsku, zapojeny na DIO.1, sepne, kdyZ je na misté
vrsek pro tfidéni (Vrsek ma ale dvé hrany). Senzor kontrastu snima stied vrsku, kdyz je vrSek
v poloze pro ttidéni.

Obrazek 97: Kontrastni senzor
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9.3.7.4. Program
Vytvotime algoritmus (cyklus) pro tfidéni. Pokud bude ve vrsku tésnéni (kontrastni
senzor sepne), tak vrsek pojede dal a pokud bude bez tésnéni, dojde k jeho vytiidéni. Tedy
pokud vrsek vyhovuje nic se nedéje, pokud vrsek nevyhovuje zastavi motor, pocka, nez se
motor zastavi, vrSek vytfidi, a poté se zapne motor.
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Obrazek 98: Cyklus trideni podle kontrastu
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Obrizek 99: Rizeni motoru pro tridéni

Nyni jiz tfidime vrsky, které nemaji tésnéni. Problém nastane tehdy, kdyz je vrSek
s tésnénim a pojede dale. Senzor zaznamena i druhou hranu vrsku, cyklus se spusti znovu a
bude se tfidit 1 s druhou hranou. Musime tedy zajistit, aby kdyZ je vrSek dobry, nereagoval na
druhou hranu.

@VrsekOK  @BaluffZ  @Hontrast  TRIGF  @VrsekOK
4 i N . G

2

@35éFDK '@IEE&'II%HE'THIG_F@‘."E:RDI:(
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2
Obrdézek 100: Reseni dvou hran

A cyklus tfidéni bude vypadat nasledovné:

ETridickaMs
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Obrazek 101: Cyklus tridéni s dobrym vrskem
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9.3.8. Uloha 5: T¥idéni vriki podle otoéeni

9.38.1. dil
Zjistit otoCeni vrsku a Spatné vrsky vyttidit.

9.3.8.2.  Priklad
Navrhnéte program pro tiidéni vrskt. Snima¢ B21 (DI0.0) snima natoCeni vrski a
optozavora B24 (DI0.3) udava, zda je vrSek v pozici, kdy se muze snimat otoCeni vrsku.
Otocené vrsky se budou tiidit solenoidem Y21 (vyhazovat) (DOO0.6). Navazte na piedchozi
ulohu a doplnte i tfidéni podle kontrastu.

I Pozor: tidici systém si musi zapamatovat potfadi vrskll a postupné je pocitat. Pouzijte
proménnou, nebo matici pro ukladani potadi.

? Napovéda: mizeme se dotazat na jednotlivé bity proménnych (poli¢ek matic) pomoci jiné
proménné.

I Pozor: musi byt provedeni pietypovani proménné (piikaz ,,bool.()*“) pokud ukladame hodnotu
do aliasu z poli¢ka matice.

I Pozor: po zapnuti stanice musi dojit k nulovani proménnych pro fizeni zapisu a Cteni z
proménné.

9.3.8.3. Realizace
Snimac natoc¢eni vrsku je nastaven tak, ze pokud se pterusi paprsek optozavory, tak je
senzor B21, ,,BES MO8MG-GSC20B-BP03* pro snimani oto¢eni vrsku uprostied vrsku. Vrsek
pak musi ale urazit né¢jakou drahu, aby se dostal ke tfidicce a mezitim mize byt sniman i jiny
vrsek.

Obrazek 102: Tridicka s optozdavorou
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9.3.8.4. Program
Vytvotime cyklus stejn€ jak v ptedchozi uloze, tedy:

@TridickaMs - I ' —_—
2] el |2 ] )
LD " 50,000 00004
In Duty -
: "f"_ : "fl 0,300
500000y T o
e S
Obrazek 103: Zastaveni motoru pri trideni
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Obrazek 104: trideni vrsku podle kontrastu

Jelikoz je mezi tfidickou a rozpozndvadnim natoCeni vrSku mezera, tak musime
zabezpecit, aby byly informace o dodani vrsku spravné. Tuto mezeru mizeme vyplnit pomoci
matice (lepsi predstava, jak to funguje), nebo proménnd typu Intiger. V matici se mizeme
pohybovat i pomoci proménnych. Bude tedy matice o velikosti 1*16. Do kazdého policka jsme
schopni ulozit proménnou intiger. Pokud se budeme v matici pohybovat pomoci proménné
intiger, tak nesmime zapomenout, Ze intiger, ma mnohem vice kombinaci nezli 16 a proto
bychom méli zabezpecit preteceni, tedy abychom neudévali policko 20, kdyz jich je jen 16.
Nebo bychom mohli zvolit misto matice proménnou intiger a udavat, ktery bit piecist, a do
kterého bitu zapsat pomoci dal§i proménné. Princip je stejny, jen se zméni nazvy.

@Foruchs ) T @TridickaMs
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Obrazek 105: Cyklus trideni
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Obrazek 106: reseni dvou hran s otocenym viskem
Ttidéni tedy zalezi nyni na kontrastu a otoCeném vrSku. Nyni je jeSt¢ tiidéni
nepouzitelné pro otocené vrsky, jelikoz chybi pamét o natoCeni vrska. Ale pokud je vrsek

natocen, tak se pocita s tim, Ze se ne¢eka na druhou hranu vrsku, to stejné i pokud je vytiidén
V zavislosti na ptitomnosti tésnéni.
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Aby nedochazelo k opakovanému zapisu, po kterou bude vrsek sniman, tak vytvotime
algoritmus, ktery vytvoii impulz pouze pfi piijezdu pod senzor natoceni (optozavora je
pierusena).

@0ptozavora  TRIG_ R @OtocenyVrse
=y : S a

-
Obrdazek 107: Snimani otoceni vrsku

Nyni jiz vime, kdy se ma zapsat oto¢eni vrsku do pole matice a potfebujeme v RS skript
pro zapis v ST. Budeme v ném i inkrementovat proménnou pro pamét’, ktera nam uréuje potadi
vrski. Musime ohlidat i piete¢eni 15 (matice ma soufadnice pro sloupce 0, 1, 2, ..., 15). Radek
matice je pouze jeden

If EQtocenyVrse
Let MaticeOtVrse[0,MaltVrWr] = EBalluffl
Let MaOtVrWr = MaltVrihr + 1
If (MaQtVrWr == 16}
| Let MaotvrWr = o
EndIf
EndIf

Obrazek 108: Zapis natoceni vrsku do matice

Nyni jiz jsme si ulozili informace o natoCeni vrsku a musime ji pfecist a zpracovat.

@BaluffZ  @vrsekOK  TRIGR ™ @Cteni
=N -] + (>

<

Obrazek 109: Impulz pro ¢teni informace z matice

Vytvotili jsme impulz, ktery ndm udéava, kdy se bude ¢ist z matice, tedy je vrSek pod tiidi¢kou
a zamezili jsme, aby vrSek to nacetlo i pii druhé hran€, pokud je vrSek dobry.
If BCteni

Let EOtocenyVrsk = bool (MaticeOtVrae [0,Ma0tVrRd])
Let MaOtVrBd = MaOtVrRd + 1

If (MaOtVrRd == 16)
| Let MaOtVrRd = MaOtVrRd + 1
EndIf

EndIf

Obrazek 110: Cteni informace z matice

Cteni z matice opét prob&hne pouze jednou, jelikoZ je vytvoren volaci impulz. Pokud nastane
k vypnuti fidiciho systému, kdy je vrsek rozpoznan a neni vytfidén, tak po zapnuti, kdy tam
vrsek jiz nebude, dojde k rozhozeni a nebude fungovat spravné! Proto vytvofime proces INIT,
kde se pii zapnuti fidiciho systému dojde k vynulovani proménnych.

Let MaOtVrRd = 0
Let MaOtVrWr = 0

I'Pozor: proces INIT neni nazev procesu, ale typ procesu. Tento proces se spusti pouze jednou,

roMr

a to pii zapnuti fidici stanice. Pfevazné v ném jsou ulozeny konfigurace.
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9.3.9. Uloha 6: PInéni vrika kuli¢kami

9.39.1. dil
Naplnit vrsek pozadovanym poctem kulicek.

9.3.9.2. Priklad
Navrhnéte program pro plnéni vrskl kulickami. VrSek se bude plnit tfemi kulickami.
Vzdalenostni snimac¢ B25, ,,QS18VP6LAF* (DI0.4), snima vzdalenost vrsku a sepne tehdy,
kdyz je pod plnickou vrsek. Davkovani kuli¢ek se provadi solenoidem Y22 (DOO.5).

? Napovéda: davkovani je mozno uskute¢nit modulem ,,PulsOut®, ktery vytvoii definované
pulzy.

I Pozor: pocitejte s dobou potiebnou pro premisténi kulicky.

9.3.9.3. Realizace
Vrsek je sniméan vzdalenostnim senzorem ,,QS18VPOLAF (DI0.4), ktery urcuje pozici
vrsku pod plni¢kou. Senzor je nastavitelny. Plnicka méa davkovac na jednu kulicku, takze jde
vrek naplnit pfesnym poctem kulicek.

Obrazek 111: Plnicka na lince
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9.3.9.4. Program

Budeme plnit vr$ek pozadovanym poctem kuli¢ek, v tomto piikladu tfemi kulickami.
Pouzijeme blok ,,PulsOutLA®, ktery vygeneruje na digitalni vystup pozadovany pocet impulsti.
Nastavime délky jednotlivych impulzii a maximélni délku obou impulst. Modul by mél ¢ist
vstup kazdy cyklus, takze vytvotime pouze kratky impuls na jeden cyklus. Pro vybér kolika

kulickami budeme plnit je vybér proveden pomoci SELi. Modul ma i vystup, ktery lze pouzit
pro zastaveni motoru, kdyz budeme plnit.

@Porucha ) TRIE R - I A — | @btz
1 AND . il P Sountl mgscwla .
=ARE s . . .
' Ebh' ' o O o S00.000 |  EDOD0SE
) |— ) " I "_ ) " f "_ 1000 000
o d T " 500,000 o
In Toff
A -t
Obrazek 112: Program pro plnéni
C e . S L
: -§x|—“ seLp |od TE EregOula
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Obrazek 113: Program pro Fizeni motoru
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9.3.10. Uloha 7: Kontrola vrikii, zda jsou naplnény
9.3.10.1. cil

zasobnikem plnicky.

9.3.10.2. Priklad
Navrhnéte program pro kontrolu, zda byl vrSek naplnén kulickami. MiZete vyuzit
program z ptedchoziho tkolu pro plnéni vrski kuli¢kami. Indukéni senzor B27 (DI0.6) urcuje
polohu vrsku pod kapacitnim senzorem B25 (D10.5). Nastavte kapacitni senzor tak, aby sepnul,
kdyz bude vrsek naplnén spravnym poctem kuli¢ek. Pokud je vrSek naplnén, rozsviti se na
chvili zelené svétlo tfibarevného zobrazovace HL23 (AOO0.3) a jestli byl vrsek nenaplnén,
rozsviti se na chvili ¢ervené svétlo tiibarevného zobrazovace HL23 (DOO0.1).

? Napovéda: muzete si zvolit, zda kapacitni senzor bude spinat nebo rozpinat pii spravné
kapacité.

I Pozor: nastaveni kapacity je velmi citlivé a pokud je rozdil kapacit maly, dojde k chybé& pfi
nastavovani.

9.3.10.3. Realizace
Senzor ,,BES M08MG-GSC20B-BP03“ snima pozici vr$ku pod kapacitnim senzorem
,,KI5083“, ktery porovnava kapacitu vrsku.

P F’ ‘

Obrazek 114: Usporddani senzorii na lince
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9.3.10.4. Program
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Obrazek 115: Kontrola naplnént

Indukéni senzor ndm udava pozici, kdy je vrsek pod kapacitnim senzorem. Poté musime
zjistit stav kapacitniho senzoru. Pokud bude vrsek dobry, tak se spusti casovac a na 4 sekundy
se rozsviti zelena led na konci dopravniku (viz. Tabulka str.79). Pokud vrsek neni naplnén, tak
se nastavi porucha a linka se zastavi (proces pro fizeni motoru). Poruchu bude muset vynulovat
obsluho pomoci termindlu fidiciho systému.

Nastavime tlacitko ,,KeyBit* na ,,clear”.

Porucha
Enabled True
KeyCode Enter
Mode Clear
Pemizsions Al
Varable @Porucha

Obrazek 116: Parametrizace tlacitka pro resetovani poruchy
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9.3.11. Uloha 8: Simulace poruchy

9.3.11.1. il
Chovani linky pii poruse vyvolané vnéjsim podmétem, anebo nespravnosti lohy.

9.3.11.2. Piiklad
Navrhnéte program, kde pouzijete snimac¢ B36 (AI0.7) pro vytvofeni poruchy a senzor
B28 (DI0.7) pro vytvofeni odstavky. Pfi poruse se vypne brzda motoru, dokon¢i vSechny
ukony, zneaktivni se vSechny ostatni funkce a bude svitit Cervené tfibarevny majacek. Pri
odstavce se dokonci vSechny ukony, brzda motoru bude aktivni a bude svitit zluté tfibarevny
majacek. Pokud linka bude v provozu, bude svitit zelené tfibarevny majacek. Porucha nebo
odstavka se zrusi pomoci tlacitek na terminalu AMiNi2D.

I Pozor: hodnota senzoru je uloZzena do proménné, se kterou musime nasledné zpracovat pro
dalsi pouziti.

9.3.11.3. Realizace
Analogovy induk¢ni senzor ,,IG6084“ a opticky vzdalenostni ,,Q12AB6FF30Q*.

Obrazek 117: Umisteni senzorii
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Poruchu budeme simulovat pomoci analogového senzoru, je tedy ¢ist pozadovany vstup
a porovnavat jej s konstantou. V ptikladu je konstanta 20 a rozsah senzoru je 0-100% ve
fyzikalnim ptevodu, tedy bude porucha se nastavi, pokud bude vystup senzoru na 20%.

9.3.11.4. Program

TI000D T 4 v TRIG_R @Porucha

i T
A0 s .

-

-

Obrazek 118: Nastaveni poruchy podle analogového senzoru

Miuizeme dodé¢lat 1 nastaveni poruchy podle kontroly plnéni vrska.
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Obrazek 119: Porucha v zavislosti na senzoru a kapacitni kontrole naplnénit

Pokud jsme jiz naprogramovali, kdy nastane porucha, tak ji musime zaclenit i tak, aby
se néco délo. Vyuzijeme zobrazovace pro zndzornéni chodu. Pokud linka pojede, tak sviti
zelené majacek. Jestli linka ma poruchu, tak sviti ¢ervené a jestli bude mit odstavku, tak
oranzov¢. Porucha ma prednost pred odstavkou, tedy pokud je odstavka, tak miize vzniknout

porucha, ale opacné nikoli.
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Obrazek 120: Rizeni zobrazovacii a odstavka pomoci vzdalenostniho senzoru
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9.3.12. Uloha 9: Rizeni celé linky

9.3.12.1. il
Zkombinovat vSechny mozné tlohy a synchronizovat je.

9.3.12.2. Priklad
Navrhnéte program pro fizeni celé linky. VyuzZijte programti a znalosti z pfedchozich
uloh. Linka bude tfidit vrsky podle natoceni, a zda bude mit tésnéni, plnit vrsky a provadét
kontrolu plnosti. Pokud nebude vrsek naplnén, bude se hlésit porucha. Bude mozno zapnout
poruchu i odstavku stejné jako v tlloze 8 (str. 98) a budou platit i stejna pravidla. Vrsky se budou
plnit tfemi kulickami.

Obrazek 121: Pohled na dopravnik linky 2
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9.3.12.3. Realizace

Obrazek 122: Pohled na dopravnik zezadu

I

Obrazek 123: Pohled na dopravnik zepredu
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9.3.12.4. Program

Let MaOtVrRd = 0
Let MaOtvVrWr = 0
Let MotorSpeed = 1500
let @LinkaStoji = false
Let @porucha = false

4

Nastavi se zde pti zapnuti fidiciho systému potifebné proménné, tedy vyresetuji poruchy,
nastavi rychlost motoru na ,,zakladni a nastavi se proménné pro ttidéni do nuly, aby nedoslo
ke Spatnému pocitani, kdyz je linka zastavena a vrsky z ni odebrany.

DigIn #0, vstupyD, 0x0000
DigOut vystupyD, #0, 0x0000

AnIn #AIOO 6, AI6, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 100.000
AnIn #AIOO 7, AI7, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 100.000

AnOut #A000 0, AOO, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A0O00 1, AO1l, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A0O00 2, AO2, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000
AnOut #A0O00_ 3, AO3, 10.000, 0.000, 10.000, 0.000, 1.000

@ﬂi&lmdﬁ @Pl{:niLI{I'é @'Tri'l.'i'cllcar.-iE @mrli:'kar,fs ' '@r.m:}ir:

11 11 1
@LinkaZMStop
_(:_;:]_ . .
"@Motor | o : R
B e oM ] )
T 0000 Tyon | 50.000 o | #DCDD_4
) "f"— ) "f"— 0,300
MotorSpesd, o 0
fotarSpesdn | o
Obrdzek 124: RS-Rizeni motoru
————————————————————————————————————————————————————— KoNeC--=--===mmmmm e

Rizeni motoru pomoci modulu ,,FreqOutLA“
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Obrazek 125: RS-Analogové vystupy
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@LinkaStoji  @Porucha @Cervenaled @EZelenaled
A

Obrazek 126: RS-Algoritmus pro modrou ledku

Pro zapis do analogového vystupu je zapotiebi vytvofit z bitu hodnotu proménné, tak
pouzijeme modul ,,SELf*, ktery vybere podle vstupniho bitu konstantu, kterd je zapsana do
proménné, kterd udava hodnotu analogového vystupu.
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@Optozavora  TRIG R @Otocenyrse
] + O

<

If EQtocenyVrse
Let MaticeOtVrse[0,MaldtWVrWr] = @Balluffl
Let MaOtVrWr = MaltVrWr + 1
If (MaQtVrWr == lg)
| Let MaOtVrWr = 0

EndIf
EndIf
EBaluffZ  @vrsekOK  TRIGR™ @Cteni
o : S
=

If @Cteni
Let EOQtocenyVrsk = bool (MaticeOtVrae [0, MaQtVrRd])
Let MaOtWVrRd = MaltVrBd + 1
If (MaQtVrRd == 16}
| Let MaOtVrRBd = MaltVrBd + 1
EndIf
EndIf

Obrazek 127: ST a RS-algoritmus pro pamatovani vrski
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Obrazek 128: RS-Trideni
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Obrazek 129: RS-Reakce na druhou hranu vrsku
————————————————————————————————————————————————————— ] LT

Ttidéni vr$ka podle natoceni a podle kontrastu je dohromady, jelikoZ se jedna o tfidéni
stejnou tiidickou. Bude se tedy tfidit na zakladé proménné, zda je vriek natocen, ¢i zda je vrSek
bez tésnéni. Pro tfidéni podle natoceni je nutno si pamatovat kolikaty vrsek je na tfidéni a
vyuzijeme na to matic. Musime si davat i pozor na to, Ze vrSek ma bud’ jednu hranu (dno),
anebo dve hrany. To nam urci natoceni vrsku. A pak je nutny algoritmus, ktery bude naméfena
data vyhodnocovat a fidit tfidéni.
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Obrazek 130: RS-Plnéni vrskii
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Vrs$ek pod plnickou, snimé senzor B25. Senzor snima bok vrsku, takze nemusime oSetfit

druhou hranu. Po oSetfeni vstupi zavolame modul ,,PulsOutLA*“, ktery nam vytvofi

pozadovany pocet pulzl, ktery jsme do n¢j pfesunuli. Modul ma vystup ,,RUN®, ktery

pouzijeme k zastaveni motoru, kdyz se vrsek plni.

b
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@_F'rn.cl‘a ~
. b . . . . .
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-
g@balime = T @LinkaStoii
: | gy
Obrazek 131: RS-Kontrola vrskii

Kontrola vrskii probihd okamzité a neni potieba zastavovat linku, pokud je vrsek dobry.
Jestli vrSek nebyl naplnén, vytvofime poruchu, ktera zastavi linku a rozsviti ¢ervena svétla.
Doplnime i senzory B28 pro simulaci odstavky a senzor B30 pro simulaci poruchy.
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9.3.13. Uloha 10: UZivatelské rozhrani

9.3.13.1. il
Naucit se pracovat s terminalem a ovladani obsluhou.

9.3.13.2. Priklad
Navrhnéte program s uZivatelskym rozhranim. PouZijte program z tlohy 9. Vytvoite
harmonogram mezi obrazovkami, aby se dalo mezi nimi pfepinat. Pro plnéni vytvoite
obrazovku, kde bude zobrazeno plnéni a editace, kolika kulickami se bude plnit. Pro motor
vytvoite to stejné a bude se nastavovat rychlost motoru. Dalsi obrazovky budou pro potvrzeni
poruchy a odstavky. Jedna obrazovka bude zahrnovat informace.

? Napovéda: vytvorte si hlavni obrazovku, do které umistite ,,MenuScreen®, odkud se budete
pohybovat mezi obrazovkami.

I Pozor: vytvoite na kazdé obrazovce, na kterou se odkazujete 1 zpate¢ni odkaz.
# Extra: mizete pouzit piihlaseni pro editaci proménnych.
I'Pozor: je nutné nastavit u prvkl, kdo miize editovat a kdo miize pouze vidét.

I Pozor: je nutné vytvotit pro ,,login“ skript, ktery zajisti vybér v modulu.

Obrazek 132: PLC s termindlem
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9.3.13.3. Program
Pro ptehlednost pouzijeme ,,MenuScreen®. Jedna se o menu, ve kterém vyberu
obrazovku, na kterou se chci odkazat.

M1kl A2end |
, Fachlost motoru i
- FPlrneni |
. Poturzeni Foruchs

............................................. &

Obrazek 133: Obrazovka s "MenuScreen”

Text Proménna Klavesa Cbrazovka
one| {none) Priblaseni

fnone) ~ +
Rychlost motoru {none) {nong) “ | MotorSpeed
PInéni ang! {nong) ~ | Plneni IEI
Potvrzeni poruchy {none) {none) ~ | StopLinka
Cdstavka {none) {nonel ~w | Odstavka
Informace ane! {nong) ~ | Info

moa || 2| e

Obrazek 134: Nastaveni "MenuScreen”

Poté vytvofime obrazovky, kterym piifadime nalezité funkce a vzhled. V kazdé
obrazovce musi byt zpatecni odkaz na rozcestnik, jinak se nevratite do menu.
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~Hastaveni rachlosti
............... r|'||:| |:||'-'|.-|

Haatauenn. £ R
Hastauit: p Ao

Obrazek 135: Obrazovka nastaveni rychlosti motoru

[ kulicek o
Hastaveno: B o
MHastawsits h-'; Ao

Obrazek 136: Obrazovka nastaveni plnéni

Obrazek 138: Obrazovka pro konec odstavky

'Uuukauu mode 1 linku”
U0s a SPES Sumrerk |
~ELZACO =sFr0l s.r.0.

- Autor: Jan Howothg

Obrazek 139: Obrazovka s informacemi

Obrazek 140: Obrazovka s informacemi
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# Extra: Prihlasovaci obrazovka

Jako prvni je zapotiebi vytvorit uzivatele (Projekt/Sprava uzivateld): viz. strana 123.

SRR Fll:"ll"ll-éliE'l"l:[
jjjj-.Tl'"IIé'I"Il:l= Hezrnams ol
:---H.EIE.]_I:I: ek
HZEivatel: UserHame

Obrazek 141: Prihlasovaci obrazovka

Pro pohyb v modulu ,,LogIn“ je zapotfebi napsat skript. Skript modulu ,,LogIn* bude
vypadat nasledovné:
event Loginl OnAccessGrant ()

Loginl.Focus() ;

Application.SendKey (keys.up) ;

Loginl.Focus();

Application.SendKey (keys.down) ;
end;

Pfihlaseni by bylo k ni¢emu, kdyZz by se pak nevyuzivala prava uzivateld. Je tedy
zapotiebi, nastavit u kazdého bloku (najdete nazvem ,,Permission” a nékdy je jesté pod
zdlozkou ,,Advanced*) a pro kazdy typ uzivatele jde nastavit viditelnost a zda ho sni pouzivat.

Opravnéni

TECHNOLOG
PROGRAMATOR

Oprévnini pro OBSLUHA

[+] Enable
[ Visible

QK Stomao

Obrazek 142: Nastaveni opravneni
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10. Sestava obou linek

10.1. Cil
Naucit se komunikovat mezi linkami a pfedavat si mezi linkami data.

10.2. Priklad

Navrhnéte program, kde bude fidici systém linky 2 aktivni a bude komunikovat s fidicim
systémem na lince 1, do které bude ukladat proménnou a bude ¢ist proménnou. Pokud linka 2
bude stat, tak bude stat i linka 1 a budou se piedavat informace o provozu.

#Extra: navrhnéte programy pro linky tak, aby mezi sebou komunikovali a byly schopné
spolupracovat.

10.3. Rozbor zapojeni
Linky spolu komunikuji pfes rozhrani Ethernet. Je vyuzit aktivni prvek, switch, pro zapojeni

10.4. Program

Budeme pouzivat pouze jeden fidici systém jako aktivni, ktery bude davat Zadosti té druhé.
Program bude dulezity pouze tedy v jednom fidicim systému a v druhém fidicim systému bude
pouze program pro zobrazovani proménné na displeji a dvé proménné (do jedné zapisovat a
druhou &ist). Ridici systémy maji rozdilna potadova ¢isla, a budou rozdilné widy (1001 nebo
2001, atd.), a proto je zapotfebi zménit i ¢islo widu v aktivnim fidicim systému na ty, ktera
obsahuje pasivni fidici systém. Aby bylo vidét, ze linky mezi sebou komunikuji muZzete
naprogramovat i inkrementaci jednotlivych proménnych, nebo na zaklad¢ tlacitek ¢i senzoru.

rooNr

Proces INIT probéhne pouze pii zapnuti fidiciho systému a nastavi se komunikace.
Nastaveni komunikace ma navéstidlo, na které se pak budeme odkazovat pti komunikaci.

:01000 EthNetSeg 0x0A656658, 59, 12345678, 5000, 0x00000000, NONE

Pro ¢teni a zapis vytvoiime samostatny proces, kde bude odvozeno od cyklu, jak ¢asto
se budou data posilat a Cist.

//cteni
If Cti Stv.0
//Pokud Cteni probihé, tak komunikaci nevoléame
Else
EthReqgqDb :01000, 0x0000, 2, ToLinka2, 1, 1, 2017, Cti Vlz, Cti Stv
EndIf

//zépis
If Zap Stv.0
//Pokud zapis probihéd, tak komunikaci nevolame
Else
EthReqgDb :01000, 0x0001, 2, ToLinkal, 1, 1, 2009, Zap Vlz, Zap_ Stv
EndIf
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11. Vizualizace

11.1. ViewDet

11.1.1.Cil
Vytvoreni vizualizace, pomoci které¢ jde ovladat linka a dohlizi se na chod linky.

11.1.2. Zadéni Glohy
Navrhnéte vizualizaci ve ViewDetu, kde se bude sledovat pribé¢h linky (aktivnost
senzortl) a bude se moci zasahovat do Fizeni linek (rychlost motoru, potvrzeni poruchy, ....).

I Pozor: pokud nastavite obnovovaci ¢as na 100ms, tak je to zbyte¢né a fidici systém to
zbyte¢né zatézuje a mize to vést ke kolizi.

3. MODEL LINKY [F

Potvrzeni poruchy

Potvrzeni odstévky

Jan Novotnj S
Daniel Piibyl S—

Obrazek 143: Predloha, jak by mohla vypadat zavérecna vizualizace
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11.1.3. Vytvoreni kompozice

Zakladem vytvoreni vizualizace je kompozice neboli pozadi. Nejedna se o funkéni, ale
pouze o vizualni Cast a program bude fungovat i bez toho. Obrazek se miize vytvorit
Vv jakémkoli grafickém editoru.

I Pozor: velikost obrazku je dilezitd, jelikoz se s ni pak jiz neda nadale pracovat.

H ﬂ MODEL LINKY

Jan Novotng
Daniel Pioyl
Obrazek 144: Kompozice vizualizace
O I I

Oprava parametrd scény 'Obra 4

Jméno  Parametry Fozadi

Zdroj obrézku:  |C:\Users\Jan'\Desktop'Amit-vyrobri |

Stomo
Prochazet
H‘mw : .
I! | i Il! 1Y ola Altualizovat
= Wymazat
Uladit jako
1600 x 1000
Posunout obrazek
Zea: [0 |

—I

Obrazek 145: Parametrizace pozadi (vytvoreni kompozice)

112



) JanN ovotny, Daniel Ptibyl
VYUKOVY MODEL LINKY S PLC

MODUL PRO VYUKU

11.1.4. Nastaveni komunikace

Dulezité je nastavit spravné¢ komunikaci a periodu. Kazdé PLC bude mit svoje
nastaveni. Periodu je dilezité nastavit na zacatku. Pokud bude nastavena perioda na 100ms, tak
to bude zbytecné zatézovat PLC a komunikace nemusi fungovat podle piedstav. Pokud by se
jednalo o ¢teni teploty, jde o pomaly proces, tak by stacilo naptiklad Cist teplotu z PLC jednou
za 5s. My budeme Cist senzory, kde jsou déje rychlejsi, takze periodu nastavime na 500ms.
Pokud budeme pouzivat vice scén, je zapotiebi pro kazdou scénu nastavit zvIasté periodu.

Parametry  Pozadi

Jméno

] Pousij periodu z nastaveni projektu

Perioda [ms]:
Zamek
Format desetinného Eisla: | |
Format data: | |
Format Easu: | |

] Scéna s posuvniky
Obgluha emi scénu zobrazit

MNealtivni scénu: | <nenastavenos

—.

Obrazek 146: Nastaveni periody obrazovky

Cislo stanice: Stanice pPC

Jméno: IPadesa:  [10.101.10288 | Pot(UDPCR: s8]

Typ pFipojent: [ Presmérovani

® L Hesl 12345678 Timeott Ofset N
eslo; imeout: set:

(@ Ethemet

(O "servisni méd" Prataleol: @ UDP

() GPRS () TCP {jzn pro -W- systémy a NOS v3.59 3 vy35i)

O Modem Oprav jako novou stanici | Stomo | | QK

Obrazek 147: Nastaveni komunikace pro linku 1

Cislo stanice: Stanice PC

Jméno: |Linka2 IP adresa:  [10.101.102.89 | Pot (UDP/TCP):.  [59 |

Typ pipojent: [ Presmérovani

O cou Hesl 12345678 Timeout Ofset o ]
510 Imeaut: SE1.

(@ Ethemst

() "servisni méd" Protokol: @ UDP

) GPRS () TCP {en pro -W- systémy a NOS v3.59 a wyii)

© Modem | Oprav jako novou stanici | Stomo | | 0K

Obrazek 148: Nastaveni komunikace pro linku 2
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11.1.5. Import dat
Abychom mohli dale pracovat s daty a zobrazovat je, musime naimportovat proménné
ze stanice €i z programu.

? Napovéda: pokud budeme importovat proménné z programu a budou shodné proménné, tak
nedojde k jejich duplikaci ale k aktualizaci a proménné z jinych stanic zlstanou. Aliasy by se
mély nahrat s proménnymi.

ek

3

Typ Stanice Za

Pt
[RI|E

Obrazek 149: Import proménnych z projektu v programu
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11.1.6. Vkladani objekti a jejich parametrizace
Funkéni véci jsou pak objekty. Vlozime je pravym kliknutim do scény, piidat a
vybereme objekt, co chceme pridat. Pro zakladni véci ndm vystaci objekt proménna, tlacitko,
text.

CW  Zavitt scénu
M Editowvat scénu
[ ) Piidat... b |4 AIO-inspektora
23 Klonovat scénu & Archiv
By  Kopirovat scénu 7] Casovy plén
7L Viofit preek DIO-inspektora
=l Tisk scény &l Inspektor
Mastroje b |efl  Interpol
] Matici
&= PCarchiv
Proménnou
fﬂ Provozni denik
S-tladitko
A Text
V-tlacitko [——

Obrazek 150: Vkladani jednotlivych objektit do kompozice

Jméno Proménnd  Parametry Umisténi

Proménna: | @solencid3 (2) bt ":I Formét: |b‘;t

it

- | Stomo

Jen ke Steni Fittr hodnaoty: |nraninva'

PouZivat meze pfi editaci

Obrazek 151: Ukdzka parametrizace jednoho objektu
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11.1.7. Filtry a styly
Filtry se daji pouzit v proménnych, jakozto zménéni barev pii zméné hodnoty (log.0 bude
bilad a pro log.1 bude pozadi barevné), nebo pfi kritickych ¢i neobvyklych hodnotach (pokud
je teplota vyssi, nez by méla byt, tak pole bude ¢ervené, jinak bude zelené). Styly se pouzivaji
na text.

M [0 i X [Fa B |

Jméno Format T. Dolnimez Dolni format T. Homimez Homi format T.

CIRR 3.14155 [m] (]
modra ] |1 314159 m] =]
oraniova 314155 = 1 314155 [m] (m]
zelena 314155 (m] 1 314155 [m] (m]

Obrazek 152: Seznam filtra

. e |

Pouzito Hodnota Barva textu Barva pozadi Mahradni text Tuc':né
Interval- v |Eﬂr§r{:hmi> v||:| |.FF—DD—¢D v||§| |§|
Donimezz ¢ |1 | | B evychozi> | ] |Rvjchozi> | ]| | @
Homi mez: | | E<vichozi> ~ [ ] |WFF-co-00 - |8

Obrazek 153: Parametrizace jednoho filtru

116



) Jan Nmoln)ﬁ Daniel Ptibyl
VYUKOVY MODEL LINKY SPLC
MODUL PRO VYUKU

12. Zavér

Podarilo se ndm navrhnout a vytvofit funk¢éni model automatiza¢ni linky. Linka se vyuziva
pfi vyuce programovani fidicich systému.

Linka je fizena pomoci fidiciho systému AMiNi2D.

Automatizovana linka se skladé ze dvou &asti, které lze podle potieby spojit. Ukolem linky
je tfidit kovové uzavéry pivnich lahvi. Uzavéry jsou vyhodnocovany jak digitalnimi, digitalnimi
programovatelnymi, ale také analogovymi senzory. Vyhodnocuje se natoCeni, barva,
piitomnost té€snéni a kapacita uzavéri. Pokrocilejsi funkci linky je plnéni uzavéra plastovymi
kulickami o priméru 6 milimetri a kontrola tohoto procesu. Pro vizualizaci je na jedné lince
umistén osobni pocita¢, pies ktery se lze nahravat program. Cely projekt je propojen pomoci
Ethernetu do sité¢ LAN.
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14. Obrazky
Wiring - 1-Color Models

Sourcing (PNP) Input

3

; 15:30V de
@ f——0—— +

—

:x

Sinking (NPN) Input

1

+

NOTE: 1-color models are PNP/NPN selectable

Wiring — 3-Color Models

Sourcing (PNP) Input

M-

Color

. 15-30V dc
. h——" +
® —

2
¥ nr. "

Obrazek 154: Zapojeni tribarevného svétla

Sourcing (PNP) Input

C1 |-mm
C2 fmm

C3 [-mm

Cé4 [mm)->- o

Obrazek 155: Zapojeni ctyrbarevného indikatoru

3 15-30V de
D— -
2

:x

Key:

1 = Brown
2 = White
3 = Blue
4 = Black

C = Indicator Color
(Green, Red, Yellow,
White or Blue)

119

¥ = Not Used
Sinking (NPN) Input Key:
1 = Brown
L 2 = Whit
Iwgm?r 1+:mv:| N
5 c 3 = Blue
4 -
. - 4 = Black
. " G = Green
R = Red
g ‘*'.zztr""'f :
Y = Yellow
B = Blue
Sinking (NPN) Input Wiring Key:
) +
) 1 = Brown
C1 fum)t - 2=White
C2 |mm 3 3 =Blue
c3 )2 4 = Black
5 = Gray
5
C4 |=mm )
C = Color
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Obrazek 157: AO amplifier v korytku
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Obrazek 158: Renderovany obrazek z cadu linky s navrhem plnicky a tridicky

Obrazek 159: Renderovany obrazek z cadu linky s navrhem plnicky a tridicky
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Obrazek 160: Navrh priruby pro uchyceni motoru na dopravnik

A

Obrazek 161: Navrh pro kryt Femenice u motoru na dopravniku
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Skupiny uZivateld

|fivatelé Skupirny

upravaovat vlastnosti uZivateld, ktefi jsou opravnéni uiivat

E r’g W nasledujicim seznamu mizete pridavat, odebirat a
vytvarenou teminalovou aplikaci.

|zivatelske jméno Skupina Id
£ Obsluha OBSLUHA 0
2 Admin PROGRAMATOR 1
Pridat ... Odebrat Wastnosti

Stomo

Obrazek 162: Sprava uzivatelii

Pridat uZivatele

Zadejte skupinu a uiivatelske jméno uivatele,
kterému choete pfifadit oprdvnéni pouZivat
terminalovou aplikaci.

UZivatelské jména: | Uzivatel

Skupina: OBSLUHA v
PIN: | 1734 |
Wytvorit Stomo

Obrdazek 163: Pridani noveho uZivatele
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A

Obrazek 164: Foto autorii z vyroby

Obrazek 165: Cela linka
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Obrazek 167: Linka 2
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Obrazek 168: Zasobnik linky 1

W

Obrazek 169: Zdasobnik linky 2
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Obrazek 170: Zaostieno na linku 1

Obrazek 171 Zaostreno na linku 2
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Obrazek 173: Senzory
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Obrazek 174: Skluz na lince 1 s prvnimi senzory

Obrazek 175: Senzory linky 1
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Obrazek 177: Trojice riznych senzori
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Obrazek 178: Senzory linky 2

Obrazek 179: Zakoncent linky 2
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Obrazek 180: Vrsek jedouct na pdsu

Obrazek 181: Otoceny vrsek jedouct na pasu
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Obrazek 183: PLC AMIiNi2D od firmy AMIT
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15. P¥ilohy
Obrazky, datasheety a programy na ptilozeném CD

Metodika vyuky

134



Vyukovy model
automatizacni linky s PLC

Metodika vyuky

Jan Novotny, Daniel Ptibyl
VOS a SPS Sumperk



METODIKA VYUKY
V ramci vyroby linky je i soucast vyukovy modul, kde jsou rozebrany jednotlivé ulohy.
Kazda uloha se sklada z cile, ptikladu, realizace a programu.
V cili je napsano, co je cilem tlohy.

V ptikladu je zadani Gilohy, co ma Zak zpracovat a je doplnéno o poznamky typu !Pozor,
?Napovéda, #Extra. Piiklady by méli Zaci zpracovat i bez pouZiti napovédy. Ulohy jsou
sestaveny tak, aby je kazdy délal postupng, jelikoZ nékteré ulohy na sebe navazuji. Ulohy
nabyvaji i na naro¢nosti.

V programu je popsan vzorovy program, jak by mohl program vypadat. Kazdy stejnou
ulohu v8ak muze naprogramovat jinak. Piiklady jsou pfedevsim v RS (reléovém schématu) ale
jsou kombinované se ST (strukturovanym textem). Vzorové feSeni obsahuje podrobny popis
ulohy i jak se tlohy rozvétvuji, coz by $lo zadavat jako jednotlivé ulohy, coz by vedlo
k programovani jednoduchych ¢asti a pak pridavani raznych funkci, jako je tfeba u uloh
s majaky, kde jde zapisovat a fidit vystupy vice moznostmi. Jde to jak ptes RS, tak i ptes ST.

Dokumentace je doplnéna o fotografie linky.

Studenti mohou pracovat jak samostatné, tak i ve skupindch. Linka jde rozd¢lat na dvé
casti, takze kazda skupina by ji mohla mit pted sebou, anebo je moznost spojeni linek, kam
studenti budou nahravat programy ptes ethernet, coz je rychlejsi a kazdy by si mohl vyzkouset
svij vlastni program.

Kazda skupinka by méla dostat vyukovy modul, ve kterém najde parametry senzort,
zapojeni a piiklady.

Modul obsahuje zéklady programovani PLC. Ulohy jsou sefazeny podle obtiznosti a
navazuji na sebe, takze studenti by je méli fesit postupné.



