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Abstrakt

Cilem této bakalaiské prace je vytvoreni programu schopnych simulovat a
vizualizovat déni na laboratornich modelech tfidicky kmenta a davkovani kulicek, na
kterych probiha vyuka programovatelnych automatt.

V prvni Casti prace se zabyvam programem Control Web. V dal§i ¢asti popisi oba
modely, jak jejich fyzické zapojeni se schématy, tak i pozadavky na funkce modelt.
V nasledujici casti se zabyvam popisem tvorby a fungovani mnou vytvofenych
programu. V posledni Casti se zabyvam propojenim programt s PLC pomoci sbérnice
MODBUS.

Klicova slova

Control Web, Modbus, TIA Portal, simulace, vizualizace

Abstract

The aim of this bachelor’s thesis are creation of two program, able to simulate and
visualize actions on laboratory models sorter logs and dosing balls. These models are
used to learning PLC programing.

In first part is deal with program Control Web. The next part describes both of models,
their schema and functions. The following part describe creation and work of
program, which I made. The last part of this work is deal with connection both
programs with PLC by using MODBUS.
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UvoD

Laboratorni modely davkovani kuli¢ek a tfidicky kment, jsou vyuZzivany pro vyuku
programovatelnych automat. Oba modely obsahuji modularni PLC od firmy Siemens
Simatic S7-300, které je pfipojeno k pocitaci pomoci sbérnice MODBUS. Na pocitaci je
nainstalovan software TIA Portal v13 a Control Web 5. Softwarovy ndstroj Control Web
5 pouziji pro tvorbu vizualizace a simulace obou modelt. Tento software obsahuje
ovlada¢ pro sbérnici MODBUS, ktery vyuziji pro zprovoznéni komunikace mezi
programy a PLC. Pro programovani PLC vyuziji program TIA Portal v13, ve kterém
vytvoifim projekt, ktery bude schopny komunikovat se sbémici MODBUS a bude
obsahovat vSechny dulezit¢é proménné. Modely obsahuji bézné€ uzivané prvky
v pruimyslové automatizaci, jako jsou tlaCitka, kontrolky, snimace, dopravniky,
manipulatory. Modely maji realnou pfedlohu z prumyslu.
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1 CONTROL WEB §

Control Web je sofistikovany programovy nastroj, ktery ve vSech ohledech nahrazuje
SCADA systémy a dokaze rozsirit schopnosti fidiciho systému. Jak sam vyrobce piSe, je
tézké definovat jeho moznosti pouziti, protoze diky Sirokym moznostem tohoto softwaru,
se jeho pouziti posouvd daleko za pouhy SCADA systém. JednoduSe nam dokaze
poslouzit tak, jak zrovna potfebujeme. Velkou vyhodu piedstavuje pro malé vestavéné
systémy, které diky integraci Control Webu, ziskaji vice komunikacnich kanald bez
nutnosti dokupovat hardware. Timto krokem ziskd fidici systém rozhrani pro Wi-Fi,
Bluetooth, USB, tedy obvyklé vybaveni dnesniho PC. Control Web je také vybaven
virtudlnim HTTP serverem, diky kterému je mozné realizovat bezobsluzny béh. [1]

1.1 Popis prostredi

Tato verze programu byla uvedena na trh v roce 2010 a tomu odpovida i grafické
prostfedi. V porovndni s dneSnimi modernimi aplikacemi plsobi toto prostfedi pomérné
zastarale. OvSem co tento program ztraci na krase, naléza ve funkcnosti. Diky jeho
jednoduchému prostiedi, je pro zacateCnika jednoduché, se v ném béhem chvile
zorientovat. Zakladni prostiedi aplikace je na obrazku 1.

‘-’ = |2 |[=
Soubor Editace Vyhledat Uspofédani Aplikace Nsstroje
Joae De

[E= vzhied [=]
=g viditeine

5 0@ [EF backpane

B FF Neviditelng

keyboard
program

73 Casovani o

o
24§ Casovane
4 timing_switch (1)

=42 Netzsovane
keyboard

label
1.8 el
Vybrany pristroj [=]
B ednnrJ Datové inspektory 15} Grafoky editor ‘

Obrdzek 1: Control Web 5-Prostiedi aplikace
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1.1.1 Vzhled

7 Y 7z

V levé horni ¢asti programu se nachdzi karta Vzhled. Do této karty se vkladaji pfistroje,
které chce uzivatel pouzit v aplikaci. Karta je rozdélena na dvé sekce Viditelné
a Neviditelné, viz obrazek 2

B Vzhled O
=g Viditelné
o --@ backpane

i Meviditelné
- keyboard
-- program

Obrdzek 2: Panel Vzhled

Jak jiz nazev Viditelné napovida, jedna se o piistroje, které budou zobrazeny na panelu
a budou na ném plnit ur¢itou funkci. Velkou vyhodou programu je prace s vrstvami, kdy
je mozné ,vrstvit“ objekty na sebe a docilit tak raznych efektd. Prikladem muze byt
vytvoreni vlastniho designu tlacitka, kde 1ze velice vyhodné vyuzit funkci vrstveni pro
docileni efektu stisknuti.

Sekce Neviditelné slouzi ke vlozeni objektu, které bézi na pozadi aplikace a nejsou
vidét. Nejcasteji se do této sekce vklada piistroj Program. Prostfednictvim pfistroje
Program je mozné naprogramovat, vSe od jednoduchych aplikaci, az po komplexni
funkce.

1.1.2 Casovani

Hned pod panelem vzhledu se nachdzi panel Casovdni, viz obrizek 3.

{E}L’iaswa’m’ - O
E}-- Casované

,ﬁ timing_zwitch (1)
E-- Mecasované

i = keyboard

& ) label

.5 nanal hd

Obrdzek 3: Panel Casovani

Tento panel zobrazuje informace o obnovovani piistroju. Obnovovani pfistroju
probiha cyklicky a je na uzivateli, jakou periodu obnovovani nastavi nebo jestli se objekt
ma viibec obnovovat. Panel Casovdni shromazd’uje viechny tyto informace. Nastaveni
Casovani byva castou pfic¢inou Spatné fungujici aplikace, kdy uzivatel bud’'to zapomnél
nebo Spatné zvolil velikost periody obnovovani. Diky funkci ¢asovani, 1ze dosdhnout
raznych efektd v aplikaci. Od blikajici kontrolky, az po témeér spojit€ pohybujici se
objekt.
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1.1.3 Karty editori

Pod panelem Casovdni se nachazi tfi zalozky, viz obrazek 4.

@ Textowvy editar | Datové inspektony Graficky editor

Obrdzek 4: Karty editorii

Pod kazdou z nich se nachazi rizny editor. Po spusténi programu se nachazime
v Grafickém editoru. V tomto editoru mizeme pracovat na panelu a rovnou vidét jeho
vzhled.

Zalozka Datové inspektory slouzi k editaci proménnych.

Posledni zalozka Textovy editor, slouzi také ke tvorbé paneld. Je zde mozné jednoduse
a rychle provést mnoho ukont, ovSem tato prace vyzaduje zkusengjsiho uzivatele.

1.1.4 Paleta pristroju

Paleta pristroju je seznam vSech pfistroju, které Control Web poskytuje. Tuto nabidku
spustime stiskem tlaCitka v panelu nastroji. Toto tlacitko je zluté zvyraznéno na
ndsledujicim obrazku.

GO RS e Q2 B

Obrdzek 5: Vyvoldni palety pristrojii

Jak jiz bylo zminéno, Paleta pristrojit obsahuje seznam vSech dostupnych pfistroja.
Paleta je rozdé€lena na Ctyfi kategorie: Systémové pristroje, Ploché pristroje, Prostorové
pristroje, Vykonové pristroje, viz obrazek 6. Kazda z t€chto kategorii obsahuje specifické
pfistroje. V nasledujicim textu bude stru¢né nastinén obsah kazdé z kategorii a jejich
dulezitost pro bézného uzivatele.

W

+ =+ 4+ | Ot O4
oooo| g+ at zgfoA%iﬁ

Kategorie pFistrojd j T = __ a
R ess (8 Tl
.. Systémavé pFistroje il E| |
)
" Ploché pFistraje panel cone date files printer system terator selector  sequencer

-- Prostorové pFistroje
’dg ykonne pristroje

Obrdzek 6: Paleta pristrojii

Nejpouzivanéjsi pristroje se nachazi v kategorii Ploché pristroje. Zde je mozné nalézt
pristroje jako napftiklad tlacitka, zobrazovace, bloky schopné vykreslit graf, prepinace,
popisky, zakladni geometrické tvary a dalsi obycejné pfistroje.

Dalsi zajimavou kategorii jsou Prostorové pristroje. V této kategorii se nachdzi 3D
objekty, od efektd koute, az po prostorovy text.

V kategorii Vykonové pristroje se nachazi neviditelné pfistroje, pracujici na pozadi
aplikace. Patfi mezi né naptiklad: pfistroj na zpracovani povelu z kldvesnice, piistroj, do
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kterého mizeme zapsat program, piistroj obsluhujici reproduktor nebo i virtualni HTTP
server a dalsi.

Posledni kategorii jsou Systémové pfistroje. NejpouzivangjSim pfistrojem z této
kategorie je pro uzivatele pristroj Panel, ktery je zakladem kazdé aplikace. Jako dalsi jsou
zde pfistroje pro Casovani aplikace, ovladani tiskarny a dalsi.

1.2 ZaloZeni nového projektu

Zalozeni nového projektu provedeme kliknutim na tlacitko zvyraznéné na
nasledujicim obrdzku v panelu nastroju.

oS ae@ X2 x&UR|'E
Obrdzek 7: Novy projekt
Dojde k vyvolani nabidky, kde je tfeba vybrat polozku Vytvorit novou aplikaci. Poté
se spusti Priivodce novou aplikaci, kde je na nasledujicich deviti obrazovkach tfeba zvolit
pozadované parametry. Volime parametry rozmérli, prvotni rozlozeni panelu, zptsob
Casovani nebo 1 dovolené zpozdéni Cteni dat z ovladace.

2 POPIS MODELU TRIDICKA KMENU

Tento laboratorni model, viz obrazek 8, ukazuje linku na tfidéni kmena. Ttidéni kment
probiha podle velikosti. Tato primyslova linka je pouzivana v dfevaiské technologii.
Studenti si na tomto modelu mohou vyzkousSet praci s dopravnikem, manipulétory,
snimaci a ¢asovaci. Tato tloha je vhodna na logické fizeni, tudiz se da pouzit jazyk STL
a LAD.

Obrdzek 8: Tridicka kmenii-model
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2.1 Popis funkce

Kmeny pfijizd€ji po dopravniku a podle jejich velikosti jsou umistény do spravnych
zasobnikli. Pomoci soustavy ¢idel b1, b2, b3 a b4 model rozpozna velikost kmenu. Malé
kmeny patfi do zasobniku 1, kam jsou z dopravniku pfemistény pomoci manipulatoru K1.
Stiedni kmeny se umistuji do zdsobniku 2, kam se z dopravniku pfemisti pomoci
manipuldtoru K2. Velké kmeny se umistuji do zasobniku 3, kam se nechaji dojet po
dopravniku. Je dulezité znat poCet kment v zasobnicich, pro pozdéjsi pouziti.

Model se spousti po stisku tlacitka Start a zastavuje v jakémkoli okamziku po stisku
tlacitka Stop. Model obsahuje i zelenou a ervenou kontrolku, které ukazuji stav modelu.

b1 b2 b3 b4 K1 b5 K2

Obrdzek 9: Tridicka kmenii-diagram

2.1.1 Vyvojovy diagram

Vyvojové diagramy funkce modelu jsou na nésledujicich obrdzcich. Na prvnim
vyvojovém diagramu je proces zastaveni, ktery ma nejvyssi prioritu.

false

frue

Dopravnik=false
Zelena_LED=false
Cemnvena_LED=frue

Star=false

L

Obrdzek 10: Vyvojovy diagram modelu tridicky kmenii-Stop
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Dopravnik=true

Cervena_LED=true
Zelena_LED=false

v

Klada je na
dopravniku

Ki=true

Pocet_malych+1
Mala=false
Cervena_LED=false
Zelena_LED=true

Pocet_strednich+1
Mala=false
Cervena_LED=false
Zelena_LED=true

h

Klada nenina

Stredni

K2=true

Pocet_strednich+1
Mala=false
Cervena_LED=false
Zelena_LED=frue

dopravniku T

J

Obrdzek 11: Vyvojovy diagram modelu tridicky kmenii-Proces tridéni
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2.2 Tabulka vstupi a vystupi

Tabulku vstupt a vystupt jsem pievzal z dokumentu [2].

Tabulka 1: Tridicka kmenii-seznam vstupii

Adresa Popis

124.0 Zelené tlacitko START
124.1 Cervené tlagitko STOP
124.2 Snimac b2

124.3 Snimac b5

124.4 Snimac b6

124.5 Snimac b8

124.6 Snimac b3

124.7 Snimac b4

125.0 Snimac bl

125.1 Snimac b7

Tabulka 2: Tridicka kmenii-seznam vystupii

Q40.0 Zelena LED
Q 40.1 Cervena LED
Q40.2 Dopravnik
Q403 Lopatka 2
Q404 Lopatka 1

2.3 Elektrické zapojeni modelu

Model obsahuje univerzalni fidici desku, viz obrazek 10, kterd byla navrzena pro fizeni
laboratornich modelt v laboratofi programovatelnych automatu.

S
® 3

s F
00,00 06 &0

O §

9 G
o-..
G

7w

G—..

&~
PR
G—.
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Obrdzek 12: Univerzalni rFidici deska
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2.3.1 Propojeni s PL.C

Propojeni modelu s PLC je realizovdno pomoci 25-pinového Canon konektoru, na
jehoz piny jsou pfipojeny jednotlivé vstupy a vystupy modelu. Seznam jednotlivych
vstupt a vystupu s Cislem pinu je v tabulce 3 a 4.

Q0O 0000000000

i ¢ 2 4L E B 7 B 89 10 11 iz iz

OO0 000000000

L 1% 1B 1y 1B 13 0 &1 2 23 b ¢
Obrdzek 13: Konektor Canon:

Tabulka 3: Seznam vstupii pripojenych na konektor

Adresa Popis Pin
124.0 Start 1
124.1 Stop 14
124.2 b2 2
1243 b5 15
124.4 b6 3
124.5 b8 16
124.6 b3 4
124.7 b4 17
125.0 bl 5
125.1 b7 18

Tabulka 4: Seznam vystupii pripojenych na konektor

Q40.0 Zelena LED 11
Q40.1 Cervena LED 23
Q40.2 Dopravnik 10
Q40.3 Lopatka 2 22
Q404 Lopatka 1 9

Zem je piipojena na piny 12 a 24.
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2.3.2 Schéma zapojeni desky

Rozmisténi soucastek a vodivych vrstev na fidici desce a schéma zapojeni jsou na
ndsledujicich obrézcich.

Obrdzek 15: Ridict deska-hladina BOTTOM
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Obrdzek 16: Schéma ridici desky
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2.3.3 Ovladani lopatek

Lopatky pro vyhoz kment obsahuji 24 V solenoidy. Pfi pfipojeni solenoidi na 24
V né sila vyhozu pfilis velka, proto bylo nutné pouzit mensi napéti. Proto byla zhotovena
deska, viz obrdzek 15, ktera stabilizuje napéti na 12 V DC. Toto napéti je dostatecné pro
vyhoz kmenu.

Obrdzek 17: Deska pro ovldddni lopatek

Schéma zapojeni desky je na nasledujicim obrazku.
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Obrdzek 18: Schéma zapojent desky
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3 POPIS MODELU DAVKOVANI KULICEK

Tento laboratorni model pfedstavuje ukazku davkovani kulicek, viz obrazek 13. Jako
predmét pro davkovani jsou zde pouzity riznobarevné kuli¢ky, které se vkladaji do valcu
pro davkovani. Studenti si zde vyzkou$i praci s otoénym nastavovaCem a ovladani
zapadek valci.

Obrdzek 19: Davkovani kulicek-model

3.1 Popis funkce

Po stisku tlacitka Start se vystr¢i spodni zdpadky a je tak mozné naplnit vilce
kulickami. Diky senzorim na vrchu kazdého valce, je mozné urcit pocet kulicek
v davkovaci. Po naplnéni valct, je mozné spustit davkovani. Pocet kulicek, které maji byt
uvolnény, se nastavuje na otocném volici. Pro spusténi davkovani je nutné mit pod valci
nadobu na kuli¢ky a znovu stisknout tlacitko Strart. Davkovani probiha tak, ze se vystrci
horni zdpadka, tak se odd¢li spodni kulicka od fady a zastrci se spodni zdpadka. Kulicka
vypadne a zdpadky se vrati na svoje mista. TlaCitkem Stop je mozné kdykoliv vyprazdnit
obsah valci. Rozmisténi senzort a lopatek je na obrazku 14.
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Obrdzek 20: Davkovani kulicek-diagram

3.1.1 Vyvojovy diagram

Vyvojové diagramy funkce modelu jsou na nésledujicich obrdzcich. Na prvnim
vyvojovém diagramu je proces vyprazdnéni, ktery ma nejvyssi prioritu.

i ™

]
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frue

Zapadka1_D=false ZapadkaZ_D=false
Zapadka3d_D=false Zapadkal_H=false
Zapadka2_H=false Zapadka3_H=false
Cervena_LED=true felena_LED=false
Mstari=false poceti=pocetZ=pocet3=0

\ )

Obrdzek 21: Vyvojovy diagram modelu davkovani kulicek-Proces vyprdzdéni
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Zapadkai_D=true
Zapadka2_D=true
Zapadka3_D=true
Cervena_LED=false
Zelena_LED=true
Mstart=true
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BCD1!=(4-Pocet1)

Zapadkai_H=true
Zapadkai_D=false

true

Zapadkai_H=false
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Zapadka2_D=true
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Zapadka3_D=false
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Zapadka3_H=false
Zapadka3_D=true

1=500 ms

Ll ]
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Zapadkal_D=false ZapadkaZ_D=false
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FapadkaZ_H=false Zapadka3_H=false
Cervena_LED=true Zelena_LED=false
Mstart=false poceti=pocet2=pocet3=0

=

Obrdzek 22: Vyvojovy diagram modelu davkovani kulicek-Proces ddvkovdni
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3.2 Tabulka vstupi a vystupi

Tabulku vstupt a vystupt jsem pievzal z dokumentu [2].

Tabulka 5: Davkovani kulicek-seznam vystupii

Q40.0 Zelena LED

Q40.1 Cervend LED

Q40.2 Spodni zapadka vélce 1
Q40.3 Horni zapadka vélce 2
Q404 Spodni zdpadka vélce 2
Q40.5 Horni zapadka vélce 1
Q40.6 Horni zapadka vélce 3
Q40.7 Spodni zapadka vélce 3

Tabulka 6: Ddvkovani kulicek-seznam vstupii

Adresa Popis

124.0 BCD ¢islo oto¢ného nastavovace valce 1
124.1 BCD ¢islo oto¢ného nastavovace valce 1
1242 BCD ¢islo oto¢ného nastavovace valce 1
124.3 BCD ¢islo oto¢ného nastavovace valce 1
1244 BCD cislo oto¢ného nastavovace valce 2
124.5 BCD cislo oto¢ného nastavovace valce 2
124.6 BCD cislo oto¢ného nastavovace valce 2
124.7 BCD cislo oto¢ného nastavovace valce 2
125.0 BCD C¢islo oto¢ného nastavovace valce 3
125.1 BCD C¢islo oto¢ného nastavovace valce 3
125.2 BCD C¢islo oto¢ného nastavovace valce 3
125.3 BCD C¢islo oto¢ného nastavovace valce 3
1254 Zelené tlacitko Start

125.5 Cervené tlacitko Stop

125.6 Horni ¢idlo valce 1

125.7 Horni ¢idlo valce 2

126.0 Horni ¢idlo valce 3

126.1 Pritomnost krabice
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Pritomnost krabice
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4 POPIS PROJEKTU TRIDICKA KMENU

Tento projekt se zaméfuje na simulaci a vizualizaci modelu tfidicky kment
v laboratofi programovatelnych automatd. Aplikace vznikla v prostfedi Control Web 5
a nékteré grafické Casti v programu Adobe Photoshop. Aplikace vznikala postupné
vytvofenim proménnych, nasledné byl vytvoren graficky navrh a poté jsem programoval
funkce pfistrojii. Jména proménnych jsou prevzaty ptimo z laboratorniho navodu k této
uloze a simulace je ptizpusobena tak, aby zvladla simulovat vSechny zadané ukoly.

4.1 Popis programu

Pfi tvorbé programu jsem se zaméfil na podobnost s fyzickym modelem. Rozmisténi
senzoru a jednotlivych prvkd pfimo koresponduje s redlnym umisténim. Pouze navic
jsem pridal zobrazovace, které ukazuji pocet jednotlivych kust. Barvy jednotlivych prvku
byly voleny tak, aby byly co nejvice kontrastni. Cilem bylo, aby vyslednd vizualizace
byla co nejjednodussi a prehledna. Cely program se spousti v systémovém okné, které
dovoluje uzivateli je pfemistovat a minimalizovat. Vysledny program, viz Obrazek 16.

@%@ Tridicka kmenu = (m]

Tridi¢ka kmenu-vizualizace laboratorniho modelu

SIMULACE'

b1

Ovladani

Obrdzek 24: Tridicka kmenii-vizualizace

Pod ndzvem aplikace se nachdzi pozadi vizualizace. Za pozadi se dd povazovat
1 dopravnik, ktery stejné jako pozadi vznikl v grafickém programu. Diky moznosti
vklddat do programu obrazky, bylo moZzné vice ovlivnit vizudlni vzhled aplikace.
Manipulatory jsou zde vyhotoveny jako zluté obdélniky, které se pii aktivaci vysunou.
Kolem pasu jsou umistény indikatory stavu senzoru. Pokud senzor detekuje kmen,
indikator zméni barvu z Cervené na zelenou. Zapnuty dopravnik je zde zobrazen Sedymi
Sipkami ve sméru pohybu pasu. Kmen je zde znazornén hnédym obdélnikem. V kazdém
zasobniku je umistén displej, ktery zobrazuje pocet kmend v tomto zasobniku. Vpravo
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nahote jsou umistény dvé signalky, které ukazuji stav modelu. Dole pod signalkami se
nachazi tlacitko Help, které po stisku zobrazi u jednotlivych prvka popisky. Vlevo nahote
se nachazi tlacitko, které po stisku uvede program do rezimu simulace.

4.2 Popis pristroju

Protoze je aplikace rozsahlejsi a je zde pozadavek na budouci upravy, bylo dulezité,
aby kazdy prvek mél presné jméno podle toho, jako funkci spliiuje. Aplikace je rozdelena
do vice panelt, do kterych se nasledné vkladaji jednotlivé pfistroje piislusici tomuto
panelu, viz obrazek 25.

P2 Vzhled
&= Viditelne =
o E,@ Panel

e Nazev

E]-@__& Simulace

EHZE Tridiska

w Pis

w Cervend_LED_nesviti
w Cervend_LED_sviti
- Zelena_LED nesviti
Mg Zelens_LED_sviti
w Manipulgtor_vystréeny
w Manipulator?_zastréeny
w Manipulgtor]_vystréeny
w Manipuldtor]_zastréeny
-8 K1_label

82" K2 Jabel

@@

Obrdzek 25: Tridicka kmenii-panel vzhledu

Takto bylo mozné realizovat prepinani paneld Simulace a Ovldddni. Perioda
obnovovani jednotlivych prvki, je nastavena na 0,1 s. Toto zajis§tuje okamzitou zménu
stavu pfistroje.

Dulezitym prvkem v programu je piistroj jménem Indicator. Diky tomuto pfistroji, 1ze
jednodusSe podle stavu proménné, menit vzhled prvku. Ve vychozim stavu, je
reprezentovan zarovkou. Vzhled pfistroje 1ze meénit, proto jsem vlozil jiz pfipravenou
ikonu od vyrobce, kterd 1épe charakterizuje snimac. Pristroj miZze nabyvat dvou stavl,
sepnuto a rozepnuto. Stav sepnuto se projevuje zelenym zabarvenim pfistroje, stav
rozepnuto naopak Cervenym zabarvenim. Dale bylo potfeba nastavit, jakou proménnou
tento indikator vyhodnocuje. Z pravidla to byla ta, kterd odpovida danému umisténi na
fyzickém modelu.

Dal§im Casto pouzitym prvkem je pfistroj Label. Jak jiz nazev napovida, tento pfistroj
umoziuje popis. Tento pristroj umoziuje vkladat fetézce a ménit formatovani. Skrze
celou aplikaci pouzivam stejny font Segoe UI. Tento pfistroj jsem vyuzil pro popis
jednotlivych snimact a také jsem do néj vlozil nazev aplikace.

Funkei tlacitka zastupuje ptistroj Switch. Tento pfistroj dokaze ménit stav booleovské
proménné. Dale umoziiuje vice rezimu stisku. Lze nastavit rezim set_true/false, ktery po
stisku nastavi proménnou na hodnotu true nebo false. Dale umoziuje
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set_true/false_on_press, ktery jsem vyuzil u tlacitka Start. Tento rezim drzi proménou
v true nebo false po dobu stisku. Jde tedy o interpretaci klasického tlacitka. Poslednim
rezimem je set_flip_flop, ktery po stisku uvede proménnou do stavu true a tlacitko drzi
v této pozici. Az po dal§im stisku se proménna uvede do stavu false a tlacitko se uvolni.
Tento rezim jsem vyuzil u tlacitka Srop. Jde o interpretaci bezpec¢nostniho tlacitka. Dale
lze ménit typ pfistroje, na vybér mame grafické tlacitko, textové tlacitko a zaskrtavaci
pole. Pro mé bylo nejvhodnéjsi pouzit textové tlacitko, které jiz nepotiebuje dalsi popis a
jako indikaci stavu lze vyuzit zménu barvy. Tlacitku Start jsem nastavil tmavy odstin
zelené pro stav false a svétli odstin zelené pro stav true. Podobné jsem nastavil tlacitko
Stop.

Dalsim dalezitym prvkem v aplikaci je Roudnded box. Jedna se o obycCejny
geometricky prvek, ktery jsem vyuzil pfi tvorbé kmenu. Tento pfistroj ma stejné moznosti
nastaveni, jako ostatni geometrické prvky v aplikaci. Rozméry pfistroje 1ze jednoduse
menit chycenim a taZzenim jednoho z kraju pfistroje. Stejné€ jednoduse lze ménit jeho
polohu. Déle je moznost presné nastavit tyto dva atributy, po rozbaleni polozky spolecné
se v kolonce position nachézi Ciselny kod ve tvaru a, b, x, y. Prvni dvé ¢isla oznacuji
velikost v rastru aplikace a dalsi dvé soufadnice znamenaji umisténi pfistroje v tomto
rastru. Déle je zde moznost nastavit podminku viditelnosti v kolonce visibility. Pokud
bude podminka true, bude pfistroj zobrazen, v opacném pripadé nebude vidét. Poslednim
uzitym nastavenim je barva v kolonce colors. Zde se nastavuje RGB hodnota, ale program
nabizi jiz pted chystané kombinace z palety. Zde jsem vybral tmaveé hnédou. Pfistroj jsem
déle naprogramoval tak, aby se v rezimu simulace, dokazal plynule pohybovat po pasu.
Tento program popisi v kapitole 4.3.1.

Poslednim prvkem v aplikaci je pftistroj Draw. Tento pfistroj umoziuje nakreslit par
zakladnich objektt a v jisté formé pracovat s vrstvami. Také umoziiuje nastaveni tloustky
cary a volbu barvy vyplné a obrysu. Tento pfistroj jsem pouzil pii tvorbé manipulatort
a signdlek. Efekt vysunuti manipuldtoru a zmény barvy u signalky jsem vytvorfil pomoci
atributu visibility, kdy mam dva pfistroje ,,na sob&* a zobrazuji pouze jeden z nich.
Pristroj také dovoluje nastavit atribut transparent, ktery nahradi bilé pozadi
transparentnim a lze se tak zbavit rimu obréazku.

4.3 Rezim simulace

V rezimu simulace dochazi k autonomnimu fizeni, kdy chod simulace ovlada
algoritmus implementovany v programu. Uzivatel ovlada simulaci pomoci tlacitek na
dolnim panelu. K dispozici jsou tlacitka Start, Stop a tlacitka pro volbu velikosti kmenu.
V tomto rezimu program neposloucha piikazy od PLC, ale chova se podle toho, jak byl
naprogramovan. Tento rezim slouzi k vyzkouseni vSech d¢&ji, které na modelu mohou
nastat.

Tento rezim se zapina pomoci tlacitka SIMULACE v pravém hornim rohu. Po jeho
stisku se zméni dolni ovladaci panel na panel pro simulaci, viz Obrazek 26.
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i |

Velikost kmenu

Obrdzek 26: Panel ovidddni simulace

4.3.1 Pohybu kmenu po dopravniku

Plynuly pohyb kment po dopravniku je realizovan pomoci for cyklu a iterovanim
soufadnice x v ptikazu MoveTo(x, y). Ve stejném programu realizuji i spinani senzord
v zavislosti na poloze, kdy pomoci piikazu if, vyhodnocuji pozici kmenu. Kod jsem vlozil
do procedury OnActive(), ktera je aktivni po celou dobu béhu programu. Na Obrazku 19,
se nachdzi kédu pro chod malé kmenu, ktery nasledné popisi.

timer = 0.1;
owner = Tridicka;
position = 90, 160, 60, 70;
visibility = mala and not stredni;
colors

interior = 140, 98, 57;

border = 102, 75, 20;
end_colors;

procedure OnActivate();
var
i - integer;
Period : real {init_value = 0.03};
begin
ifimala=true)&(stredni=false)&(velka=false)&(stat=trus)then
for i = 0+pom?2 to 355 do
ifistart=falsejthen
i=i-1;
end;
if{start=true)then
MoveTo(90+i, 160);
end;
if(i=0jthen
b1=true;
end;
if{(i=30))then
b2=true;
b1=false;
end;
iff{i=60))then
b2=false;
end;
if((i=70))then
b3=true;
end;
if{{i=100))then
b3=false;
end;
if{{i=120)jthen
bd=true;
end;
if{(i=180))then
bd=false;
end;
while(stopka=true)do
start=false;
end;
pause Period;
send self;
end;
end;

Obrdzek 27:Ukdzka programu tridicky kmenii-pohyb po dopravniku
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Na prvnich fadcich programu se nachazi definice objektu. Je zde jeho obnovovaci
frekvence, kterému panelu patii, inicialni pozice, podminka zobrazeni a barva. Nasleduje
hlavicka procedury OnActive() a pod ni definice proménnych. Proménna i je typu integer
a proménna Period je typu real a jeji hodnota je 0,03. Proménna i je zde kvili iteraci
v cyklu for, kdy se jeji hodnota pricita k soutadnici x v ptikazu MoveTo(90+i, 160). Tento
ptikaz funguje tak, ze objekt pfemisti na pozici, kterou mu udavéa hodnota v zavorkach.
Proménna Period obsahuje Cas, po ktery je cyklus for pozastaven. To provadi prikaz
pause Period, ktery se provede v kazdém kroku cyklu a jde tedy o nastaveni doCasné
periody objektu. Tento piikaz zde byl nutny z divodu vyladéni rychlosti na podobnou,
jako je dopravnik fyzického modelu. Dale je zde ptikaz while(stopka=true)do, jedna se o
cyklus, ktery po dobu aktivniho tlacitka Stop pozastavi pohyb kmenu a cyklu. V tomto
cyklu se nachazi ptikaz start=false, ktery znemoziuje aktivaci tlacitka Start a tak
i spusténi pasu, dokud je Stop aktivni. Dale program obsahuje sérii piikaza If, které
vyhodnocuji pozici kmenu a podle ni nastavuji senzory na true nebo false.

4.3.2 Premisténi kmenu do zasobniku

V prechozi kapitole jsme si popsali, jak funguje pohyb kmenu po dopravniku, nynf si
popiseme, jak se kmen premisti z dopravniku do zdsobniku.

Stejné jako prechozi program, i tento se nachazi v procedure OnActive(). Na prvnim
radku kontroluji, jestli se kmen nachazi na pozici pro premisténi do zasobniku. Nasleduje
ho for cyklus, ktery stejné jako v pfechozim pfipadé iteruje proménou i, kterou si
zinicializuje na hodnotu nula. Pokud je splnéna podminka a kmen je v pozadované pozici,
ptikazem MoveTo(445, 220+i) se presune kmen o 60 v rastru ve sméru osy y a aktivuje
manipulator K1. Toto zpusobi efekt vyhozu kmenu. Dale kmen pokracuje smérem do
zasobniku. Zde se jiz pohybuje po klouzacce a neni tak mozné kmen zastavit stiskem
tlacitka Stop. Po dosdhnuti senzoru b7 dojde k jeho aktivaci. Toto hlidd podminka
if(i=40)then a po premisténi na pozici 445, 295 dojde k jeho deaktivaci. Manipuldtor se
deaktivuje na pozici 445, 290. Dale se zde nachazi ptikaz pause, ktery funguje jako
v pfedchozim programu. Po dokonceni cyklu dojde kiteraci poCtu malych kment
v z4sobniku o jedna a proménna mala se nastavi do false. Tim dojde k zneviditelnéni
kmenu a ndvratu na vychozi pozici.

if{i=314 then
fori=0to 75 do
MoveTo(d45, 220+i);
if{{i=0)jthen
K1=true;
end;
if{ (i=70)jthen
K1=false;
end;
if{{i=40))then
bT7=true;
end;
if{(i=75)jthen
b7=false;
end;
pause Period;
send self,
end;
if(i=70) then
pocet_malych=pocet_malych+1;
mala=false;
end;
end;
end procedure;

Obrdzek 28: Ukdzka programu tridicky kmenii-konec
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4.4 Rezim vizualizace

V tomto rezimu program reaguje na proménné prichazejici z PLC. Je zaroven
vychozim rezimem po spusténi programu. Zde se program chova tak, jak jej uzivatel
naprogramoval v PLC. Jedna se tedy o vizualizaci déju, které se odehravaji na fyzickém
modelu. Uzivatel ma k dispozici pouze tlacitka Start a Stop, které mohou nahradit fyzické
tlacitka na modelu.

Aby nedochdzelo k ovliviiovani jednotlivych rezimi, obsahuji pfistroje podminku
diky, které bude pfistroj vyhodnocovat pouze stav bud z PLC nebo z programu.
Napriklad snimac b2 obsahuje podminku (sim and b2) or M_b2. Pomocné proménna sim,
je nastavovana tlaCitkem Simulace a je v logickém soucinu s proménnou b2, kterd je
nastavovana programem pro simulaci. Toto je v logickém souctu s proménnou M b2,
ktera je odecitana z PLC. Konfigurace této proménné je popsana v kapitole 6.2.
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5 POPIS PROJEKTU DAVKOVANI KULICEK

Tento program se zaméfuje na simulaci a ovladani modelu déavkovani kuli¢ek
v laboratofi programovatelnych automati. Aplikace vznikala postupné vytvorenim
proménnych, nasledné byl vytvoren graficky navrh a poté jsem programoval funkce
pfistroji. Jména proménnych jsou prevzaty piimo z laboratorniho ndvodu k této dloze
a simulace je pfizpusobena tak, aby zvladla simulovat v§echny zadané ukoly.

5.1 Popis vizualizace

Pti tvorbé toho programu jsem se zaméfil na jednoduchost a prehlednost. Dilezité zde
také bylo také zanechat podobnost s fyzickym modelem. Ukdzka programu je na obrazku
29.

@¢ Davkovani kuliéek —
Davkovani kuli¢ek-vizualizace laboratorniho modelu

SIMULACE m

RN

Ovladani ]

Obrdzek 29:Davkovani kulicek

Vizualizace se spousti v systémovém okné. Stejné jako v predchozi aplikaci, ma
uzivatel moznost pouze presouvat a minimalizovat toto okno. Pod ndzvem aplikace se
nachdzi pozadi sddvkovacimi vélci. Toto pozadi vzniklo v grafickém programu
s ohledem na vzhled vizualizace modelu Ttidicky kment.

5.2 Popis pristroji

Prvky pouzité v tomto programu jsou stejné jako ve tfidicce kment a zmény se tykaji
pouze atributd. Na nasledujicich fadcich, budou popsany pristroje, které se dockaly
nejvetSich zmeén.

Kulicky ve valcich jsem vytvoril pomoci piistroje Draw. Nejdiive bylo potieba
vytvorit dostatek kulicek do kazdého valce a zvolit spravny primér. Dale zvolit vhodnou
barvu, kterou jsou nakonec odstiny Sedi, tak aby se kazda série kulicek lisila od jiné série.

34



Pomoci atributu visibility se mi podafilo vytvorit efekt pridavani a ubirani kuli¢ek.
Podrobnéji je tento efekt popsan v kapitole 5.3.1.

5.3 Rezim simulace

Tento rezim, stejné jako v pifipadé tfidicky kmend, je fizen autonomné, pomoci
algoritmu implementovaného do programu. Uzivatel m4a v tomto rezimu k dispozici sadu
tlacitek pro Start, Stop, Box a Cislicové nastavovace na pocet davkovani kuli¢ek. V tomto
rezimu neni program fizen PLC, ale chova se podle pozadavki v zadani pro tuto
laboratorni ulohu. Tento rezim slouZi k vyzkouseni vSech d¢ju, které mohou na modelu
nastat. Do tohoto rezimu se uzivatel dostane po stisku tlacitka SIMULACE v pravém
hornim rohu. Po jeho stisku se zméni dolni ovladaci panel za panel pro simulaci, viz
Obrazek 30.

Simulace I

Obrdzek 30: Oviddani simulace kulicek

5.3.1 PIlnéni valcu

Plnéni valci pracuje pro oba rezimy na stejném principu. V obou pripadech
vyhodnocuje pfistroj vyraz v kolonce visibility, viz obrdzek 23. Na tomto obrdzku je kus
kédu, ktery vyhodnocuje podminku zobrazeni kulicky na vrcholu prvniho vélce.

visibility = pocet1 == 4
Obrdzek 31: Ddvkovani kulicek-prikaz visibility

Program pro simulaci ddvkovani se nachdzi v procedure OnActive(). Diky této
proceduie je mozné spustit davkovani kdykoliv v béhu programu, pokud to podminky
dovoli. Na ndsledujicim obrdzku, se nachazi kus kodu, ktery slouzi pro plnéni prvniho
vélce. Cyklus for, iteruje proménnou pocetl, coz je pocet kuli¢ek v prvnim valci. Kazda
kulicka obsahuje podminku zobrazeni podle hodnoty této proménné. Tato podminka se
nachdzi na obrdzku 23. Déale bylo potieba pfidat zpozdéni mezi plnénim jednotlivymi
kulickami. To jsem realizoval pomoci Funkce pause a proménné Period, kterd je
nastavena na 1 s. Aby senzor na vrcholu vélce reagoval na pfitomnost kulicky, vlozil jsem
do programu piikazy bl=true a nasledn€, po zpozdéni bl=false. Tyto ptikazy postupné
spinaji a vypinaji indikdtor stavu senzoru na vrcholu prvniho vélce. Cely kus programu
je podminén stiskem tlacitka Start, Box a podminkou, Ze na oto¢ném nastavovaci je nula.
Dale je télo cyklu v podmince if{not (pocetl=4))then, ktera hlida, aby proménna pocetl
nebyla vétsi nez 4.
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iffPomi=true)&(davk1=0)&(Box=truejthen
for i=0 to 4 do
ifinot{pocet1=4)jthen
pocet1=pocet1+1;
b1=true;

pause Period;

send self;

b1=false;

end;

end;

end;

Obrdzek 32: Ukazka programu pro plnéni vdilcii

5.3.2 Vypousténi kulic¢ek

Vypousténi kulicek probiha ve tfech krocich, kdy je stfidavé ménéna pozice horni
a dolni zdpadky ve vélci a vné valce. Také se snizuje pocet kuli¢ek v ptislusném valci do
doby, nez dosahne davkovani pozadovaného poctu vypusténych kuli¢ek. Oba kroky
1 s programy se nachazi v nasledujicich dvou podkapitoléach.

5.3.2.1 Horni zapadka

Na obrédzku 33 se nachdzi kéd pro ovladani horni zapadky prvniho valce pii davkovani.
Kéd je v procedute OnActive(), diky kterému bude aktivni po celou dobu béhu programu.
Na zacatku si definuji proménnou i, kterou vyuziji pro iterovani for cyklu. Pod zacatkem
procedury, oznaceném kliCovym slovem begin, se nachdzi podminka startu pohybu
zapadky. Tato podminka hlida stisk tlacitka Starz, aktivaci proménné Pom2, coz je
pomocna promeénna, ktera je true ve chvili davkovani a pfi stisku tlacitka Srart. Déle je
v podmince vyraz not (davkl=0), ktery hlida to, aby v dob¢ spusténi davkovani, nebylo
na otocném voli¢i nastaveno jiné Cislo nez nula. Vyrazem not (pocetl=0), program hlida
to, aby ve valci byla alespori jedna kulicka. Nasleduje pfifazeni proménné pom! hodnotu
vyrazu davkl, ktera obsahuje pozadovany pocet kulicek pro davkovani. Nasleduje for
cyklus, ktery za€ina od nuly a konci na hodnoté pomi-1, kterd v tuto chvili obsahuje
pozadavek na davkovani zmensSeny o jedna. Nasleduje ptikaz if(pocetl=0)then, ktery
zapri€ini ukonceni davkovani v pfipadé€, ze ve valci jiz nejsou kulicky. Poté nasleduje
ptikaz MoveTo(110,225), ktery ptresune zapadku do valce. Nasleduje pauza, ktera je
pozadovana v zadani. Poté se zapadka prfesune zpét do polohy mimo valce prikazem
MoveTo(55,225) a nasleduje dalsi pauza. Po ukonceni davkovani se vynuluje proménna
davkl, ktera obsahovala pozadovany pocet kulicek pro davkovani a pomocna proménna
Pom?2 se nastavi na false. Poté je procedura ukoncena.
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procedure OnActivate();
var

i sinteger;
begin
if(START=true)&(Pom2=true)&not(davk1=0)&not(pocet1=0)then
pomi=davk1;

for i=0 to (pom1-1) do
iffpocet1=0)then
davk1=0;

end;
MoveTo({110,225);
pause 1;

send self;
MoveTo(55,225);
pause 1;

send self;

end;

davk1=0;
Pom2=false;

end;

end_procedure;

Obrdzek 33:Ukazka programu pro ddavkovani kulicek-horni zdpadka

5.3.2.2 Dolni zapadka

Na obrédzku 34 je kus kédu pro ovladani spodni zapadky prvniho vélce. Tento program
je koncipovany podobné jako ovladani horni zapadky, proto se v popisu zamefim na nové
radky.

Pod klicovym slovem begin se nachazi ptikaz if, ktery vyhodnocuje podminku
(START=true) & (davkl=0), ktera po splnéni presune zapadku do polohy pod valce, kde
ma zabrainovat vypadnuti kuli¢ky pfi plnéni. Pohyb zapadky zde vychazi z pozice, kde je
zasunuta ve valci. Proto je prvni ptikaz MoveTo(55,300), ktery ji presune vné valec. Po
dokonceni davkovani je nastavena promeénna Pom2 na hodnotu false, coz zamezi spusténi
davkovéani. Nastavenim proménné START na hodnotu false zamezim stavu, kdy by
uzivatel drzel po dobu davkovani tladitko Start a doslo by tak k okamzitému spusténi
davkovani.

procedura OnActivate();
var

i ‘integer;

Period :real {init_value=1};
begin
if(START=true)&(davk1=0)then
MoveTo(110,300)

end;

if(pocet1=0)then
MoveTo(110,300);

end;
if(START=true)&(Pom2=true)&not(davk1=0)&not(pocet1=0)then
pomi=davk1;

for i=1 to davk1 do
if(pocet1=0)then

davk1=0;

end;

MoveTo(55,300);
pocet1=pocet1-1;

pause 1;

send self;
MoveTo(110,300);

pause 1;

send self;

Pom2=false;

end;

davk1=0;

START=false;

end;

end_procedure;

Obrdzek 34: Ukdzka programu pro davkovani kulicek-dolni zdpadka
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5.4 Rezim vizualizace

V tomto rezimu program reaguje na proménné piichazejici z PLC. Tento rezim je
aktivni po spusténi programu. Zde se program chova podle toho, jak jej uzivatel
naprogramoval v PLC. Jde tedy o vizualizaci d€ji na fyzickém modelu. Uzivatel ma zde
k dispozici pouze tlacitka Start a Stop, které mohou nahradit fyzické tlacitka na modelu.
Dale jsou zde zobrazovace, které ukazuji aktualni hodnotu oto¢nych volict.

Aby nedochazelo k ovliviiovani jednotlivych rezimu, obsahuji pfistroje podminku,
diky které bude pfistroj vyhodnocovat pouze stav bud’ z PLC nebo z programu. Tato
podminka se skldda z proménné Sim, kterd je aktivni pouze v dob¢ simulace a prislusného
vyrazu programu.

5.4.1 Cteni z BCD ¢&iselnikii

Model obsahuje BCD Cciselnik, na kterém uzivatel nastavi pozadovanou hodnotu pro
davkovani. Tento Ciselnik je k PLC pfipojen pomoci 4 vstupt pro jedno Cislo. Samo
elektrické pripojeni nereprezentuje BCD hodnotu. Pred pouzitim je jej potieba prevratit,
tedy na vstupu I 24.3 se objevi logicka jednicka v pfipadé, ze bude na nastavovaci jedna.
Dalsi vstupu z Ciselniku do PLC lez najit v tabulce 6.

Nasledujici obrazek ukazuje program, ktery prevadi hodnotu z prvniho ¢iselniku do
desitkové soustavy. Program je vloZen v procedure OnActive(), ptistroje meter, oznaceny
jako Pocetl. V prvni Casti definuju proménné typu integer, do kterych budu ukladat cela
Cisla v zavislosti na kombinaci M_V11 az M_V14. Prvni podminkou je, ze rezim simulace
je vypnuty. Nasleduje série podminek, podle nichz se pomocné proménné cislol az c¢islo
4 nastavi na pfislu§nou hodnotu. Poté nasleduje secteni t€chto promeénnych a ptitazeni do
proménné davkl, ktera nyni obsahuje Cislo z ¢iselniku. Tato proménna se nasledné
zobrazi v pfistroji Pocetl.

procedure OnActivate();
var

cislo sinteger;
cislo2 sinteger;
cislo3 sinteger;
cislod ‘integer;
begin

if{Simulace=false)then
ifi(M_W11=truejthen
cislod=8;

else

cislod=0;

end:
if(M_W12=truejthen
cislo3=4;

else

cislo3=0;

end;
if(M_W13=truejthen
cislo2=2;

else

cislo2=0;

end:
if(M_W14=truejthen
cislo1=1;

else

cislo1=0;

end;
davk1=cislo1+cislo2+cislo3+cisled;
end;
end_procedure;

Obrdzek 35: Davkovani kulicek-prevod z BCD
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6 PROPOJENI S PLC

K propojeni vytvofenych programu s PLC jsem vyuzil komunikac¢niho protokolu
MODBUS.

6.1 Protokol MODBUS

Protokol MODBUS je komunikacni protokol, ktery v 1979 vytvorila firma
MODICON. Pracuje na urovni aplikacni vrstvy ISO/OSI modelu. Umoziiuje komunikaci
typu klient-server mezi riznymi zafizenimi. Muze komunikovat po sériové lince,
ethernetu nebo po optické siti s vyuzitim protokolu TCP/IP. Komunikace probiha
metodou pozadavek-odpovéd’, viz obrdzek 24. Pozadavek i odpovéd jsou opatieny
kédem funkce. [6]

[Server]

[Klient] Provedeni [Klient]

Odeslani

Prijeti
odpoveédi

pozadavku a
odeslani
odpoveédi

pozadavku

Obrdzek 36: Protokol MODBUS

6.2 Konfigurace v Control Webu

Prostiedi Control Web ma v sob€ integrovany ovlada¢ pro komunikaci protokolem
MODBUS. [7] Nejprve bylo potieba vytvorit mapovaci soubor a tim nadefinovat typ
proménné na urcitém rozsahu kanali. V. mém parametrickém souboru jsem definoval pro
kandly 100-199 typ real a obousmérny zapis, poté na kanalech 200-299 booleovskou
proménnou také s obousmérnym zéapisem. Dale bylo potieba vytvofit parametricky
soubor a urcit tak adresu PLC v siti a jaké kanaly budu vyuzivat. Poté bylo potteba vlozit
tyto soubory do programu a vybrat komunikacni protokol, viz obrazek 25.

ﬁ Mastaveni aplikace

@ Komentag
% Adresape

E}-%f Ovladage

%ﬁ <paidat ovladads
=PG5 Datové elementy
G- Py var <bezejména>
Eli% channel Modbus
L2 Skalimi

Obrdzek 37: Oviadac MODBUS
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Nyni mohu vkladat proménné a definovat, na kterém kandle se nachdzeji. Pti vytvareni

proménnych vybiram driver, ktery jsem dfive vytvortil. Od tohoto se pifimo odviji 1 typ
promeénné, ktery jsem definoval v mapovacim souboru. Na obrdzku 26, se nachazi tabulka

proménnych i s kandly.

name type

M_Stop

M_b2

M_b5

M_b&

M_b8

M_b3

M_b4

M_b1

M_b7
M_Zelena_LED
M_Cervena_LED
M_Dopravnik
M_K1

M_K2

M_Mala
M_Stredni
M_Velka
M_Pocet_malych
M_Pocet_stred...
M_Pocet_velk...
<peidat > <paidat>

init_value
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
false
0

0

0
<paidat>

driver
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
MODEUS
<peidat>

driver_index direction
2
202
203
204
205
206
207
208
209
210
n
212
213
214
215
216
217
218
102
105
108
<peidat> <paidat>

Obrdzek 38: Komunikacni kandly

6.3 Propojeni s TIA portalem

Na cviceni se oba modely programuji v prostiedi TIA Portal V13, bylo tedy potieba
zajistit komunikaci i stimto prostfedim. TIA Portal obsahuje konfiguracni blok
MB_SERVER, ktery tuto komunikaci zaji§tuje. Tento blok jsem vlozil do hlavniho
programu OB1 a nasledné provedl jeho konfiguraci, viz obrazek 27. Proménné se ukladaji
do merkri od adresy M600.0 a je na n¢€ piipravenych celkem 20 wordti. Tyto merkry jsem
pojmenoval a ulozil do tabulky tagti. Takto pfipravené projekty jsem pfilozil do pftilohy.

EN
false = DISCONNECT
1~ CONNECT_ID
502 = |p_PORT
P#M600.0
WORD 20 — MB HOLD REG

%DB3
"MB_SERVER DB"

MB_SERVER

ENO

N

DR=—...
DR=—...

ERROR —1...
STATUS

Obrdzek 39: Blok pro komunikaci v TIA Portal
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7 ZAVER

Cilem této prace bylo vytvorit dvé aplikace pro simulaci a vizualizaci d€ju na
modelech tfidicky kment a davkovace kulicek. Tyto programy nasledné propojit s PLC
a pripravit je tak na budouci uZiti pfi vyuce programovatelnych automati. Pamétova
naro¢nost obou aplikaci je optimalizovana s ohledem na zadani ukold pro praci na obou
modelech. Zadani se mi podafilo splnit a modely jsou tak pfipraveny na pouziti.
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9 SEZNAM ZKRATEK

Zkratka
AND
BCD
GND
HTTP
LAD
LED
PLC
RGB
SCADA
STL
TCP/IP

10SEZNAM PRILOH

Ptiloha 1. Kmeny.zip
Ptiloha 2. Kulicky.zip

Vyznam

Logicky soucin

Binary Coded Decimal

Zemni vodic¢

Hypertext Transfer Protocol
LADDER

Svitiva dioda

Programovatelny logicky automat
Cervena-zelend-modré

Sprava fizeni a sbér dat
Strukturovany text

Transmission Control Protocol/Internet
Protocol
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