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Abstrakt

Diplomova prace pojednavaiadicim systému Simatic. Simatic jédici systém od firmy
Siemens. Simatic jgazen mezi tzv. programovatelné logické automatgl{eky Programmable
Logic Controller). Jedna se o mikrafia¢, ktery zpracovava instrukce v redlnétase.
V diplomové praci je navrhnutidici algoritmus a HMI vizualizace. Diplomova pease
zantiuje na PLGady S7 — 300. Pro realizace je pouzit procesorIB8C3NavrzenéeSeni bylo

testovano a provozovano v realném provozu.

Abstract

Masters thesis deals with the SIMATIC, which is fliecess control system from Siemens.
Simatic belongs to the group of so-called progratiimalogic controllers (English
Programmable Logic Controller). It is a microcomgruthat processes the instructions in real
time. | have designed a control algorithm and HMsualization in my Mastér thesis.
Moreover,my attention is focused on PLC S7 - 30fle $7-313C is used for implementations.

The proposed solution has been tested and openatedl conditions
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UvoD

Prace popisuje navitidici aplikace jednaielového stroje, ktery bali palety séesini krytinou
ve vyrobnim z&vogv Chrudimi. Diplomové& prace obsahuje zakladni ¥lewi fidiciho algoritmu,
pouzitacidla, menice a motory. Jedn@@élovy stroj obsahuje encoder pomoci kteréhdipeno
dorovnavani firemnich log, kterd musi byt upfedtpalety. Stroj bali palety seefni krytinou do
folie a dale m& za ukol vyst’ovat pohledové logo doprdetl palety, coZ je po baleni
v programu Step 7 v5.5 a ve WIinCC Flexible 20080jFe tizen ges HMI panel, panel je
piipojen ges MPI skrnici. PLC je dopléno o ethernetovy modul, jednak thv rychlejSi
komunikaci, ale hlavhkvili jiZ obsazenému MPI slotu.
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1 RiDICI SYSTEMY

Pokud potebujemetidit pramyslovou aplikaci, je na vy nékolik vyrobai PLC systému,
nejznandjSimi vyrobci jsou: Siemens, Omron, Mitsubishi, Sakllen bradley atd. Tato aplikace je
fizena prvi zmirenym. Stroj jefizen fes PLCrady S-300, pesrEji S7-313C, coz je kompaktni
systémRada S7-1200 nebude pouzitaikwnedostatenému vykonu, i zpracovani vice bytovych
slov (16 a 32 bit), nema systém dostatevykon. Systém S7-1500 ma naopak velky vykon, ale
v této aplikaci by byl vykon naprostégbyt&ny a cena by neodpovidala vyuziti v¢pmiho
vykonu aplikace. Nathdou S7-200 nema smyslbec uvazovat ki vykonu, ze stejnéhoivodu

neni mozné pouzit LOGO.

1.1 Rozdéleni Simatic

Zakladre mazeme PLC systémy od Siemensu @izghodle konstrukce.

a) Kompaktni — systém obsahuje vyetni jednotku vetre digitalnich vstup a vystup,
analogoveé vstupy a vystupy, rozsii je u Siemensu mozné na dalSi moduly (ethernet,

dalSi vstupy a vystupy, specialni moduly).

b) Modularni - systém je rozZtbn na vypdetni jednotku a dalSi moduly, vyetni
jednotka neobsahuje Zadny modul. Siemens téz naghléformu zaloZzenou na
platformg PLC PC, kde je jednotka zaloZzena na principu R&td systém sefipojuje
vétSinou k decentralizovanym jednotkam, které rajis okolni periferie, PLC na bazi

PC s komunikaciies profinetgi profibus skrnici. Siemens je8tnabizi Panelové PC,

T

1.1.1Simatic S7-200
S7-200 je nejmenSi programovatelny automat od Sismemomentéth se jednd spiSe o

historicky kousek, ktery je uz prakticky nepouziyandivodu malého vyp&etniho vykonu. Bitovy
vypcocet byl sice rychly, ale tento automatlnppomalou praci s 2bytovymi slovy. Rychlost praee s
specialnimi pikazy byla velmi pomala, automat byl nahrazadou S7-1200. Tomuto automatu
konkurovalo i LOGO od Siemensu. Automatd&imPID regulator ¢i polohovani pohonu. Automat
neuntl komunikovat s dneSnimi modernimi displeji a byvisly vice ¢i mére na radkovych

displejich.
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1.1.2Simatic S7-300

Rada S7-300 je momenté&mejpouzivadjsi PLC systém od Siemensu, tento systém je
schopen plnit $edre velké Ulohy az po relatignnarané ulohy. Jednotky maji komunikaci MR,
maji navic Profibus sinici. Systém je nabizen jako kompaktni nebo madiléonstrukce.Rada
S7-300 méa navic bezgeostmi PLC, tzv. F-systém, kde je kladeirat na bezpmost. Tento
bezpénostni systém pouzivd navic komunikaci profisafieré probiha po klasické profibus
skérnici. Daletrada S7-300 nabizi technologické logické proceddeyé nabizi nastavovani polohy
pohori. Tyto automaty umitidit i vicero os najednou. JelikoZz se prace zabguéomatem

fady S7-300, énuje se ji podrobji jedna cela kapitola.

1.1.3Simatic S7-400

Jedna se o nejvykonisi jednotku starSiclfad, ktera je uena pro nejnakméjSi aplikace.
Vykonu fady S7-400 rize konkurovat jen novéada S7-1500, ktera \Ekterych operacich tuto
fadu pekonava. Jednotka S7-400 umoje multicomputing, coZ je provoz vice neZz jedné
vypocetni jednotky v centralizovaném systému. Multicotmmy umoziuje rozaleni funkci na
jednotlivé vypdgetni jednotky, dle dlezitosti nebo jinych kritérii.Rada S7-400 méa také
bezpeénostni PLCObrazek 1ukazuje rozdily mezi jednotlivymi procesagdy S7-400.

Pamé&t v MB CPU 412-1
CPU 412-2

CPU 414-2
CPU 414-3
CPU 416-2
CPU 416-3

64 Cas zpracovani

. Bindrnf instrukce v us
Polet s

spojeni

Adresovatelny rozsah
Vstupyfvystupy v KB

Obrazek 1. Rychlost bitové operaceady S7-400 (fevzato z [2])



——~  USTAV VYKONOVE ELEKTROTECHNIKY A ELEKTRONIKY
= @i Fakulta elektrotechniky a komunik@ich technologii 16
| T Vysoké weni technickeé v Brh

1.1.4Simatic S7-1200

Simatic S7-1200 je kompakttidici systém. Systém setie roz&iit o dalSi moduly. Jednotka
obsahuje v zdkladu PROFInet komunikaci, ktera f@pna zrealizovat az 16 spojeni s maximalni
rychlosti 100 Mbit/s. Procesor ma rychlé bitovéammvani, ale velmi pomalé 2bytowé plovouci
carku. Jednotka umi tzv. motion task, obsahuje 6taligch vstum, 4 digitalni vystupy a 2
analogové vstupy. Procesor obsahuje 3 vysokoryttildgace, které jsou schopny pracovat az do
frekvence 100 kHzRidici systém mZe naraz realizovat aZ 16 PID stal. Na rozdil od S7-200 je

schopen tento systém komunikovat az s 15 dotykaowjisplejitady Basic.

1.1.5Simatic S7-1500

Rada S7-1500 méa do budoucnacshat fadu S7-300 a S7-400 do jediedy. Jedna se
momentalg o nejvykongjSi fadu od firmy Siemens. Procesory jsou schopny dasdtaz 10 ns na
jednu bitovou instrukci, dle prezentaci tétaly by ntla byt fada schopna dosahnout az 1 ns na
bitovou instrukci a 10 ns na plovouci desetindarku. Na rozdil od signalizaich kontrolek,
které pouzivalarada S-300 a@ada dalSich, ma tattada displej, fes ktery je mozné provést
diagnostiku. Systémova&iice se zvysila oprotads S7-400 40-krat na 400 Mbaud
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2 SIMATIC S7-300

Tato kapitola se bude podratjireabyvatiadou S7-300. V praci je pouZzitada S7-300. Tato
fada se da programovat v TIA portatuy programu STEP 7, v tomto programu je PLC

naprogramovan.

2.1 Sbhérnice

Shkérnice umo#uji vyménu dat mezi jednotkamRada umotuje komunikaci pes MPI,

profibus s pidavnym modulem i ethernédbrazek 2ukazuje mozné zapojeniéshic.

| IEE”“
WY —

Obrazek 2. Ukazkové spojenesiici (prevzato z [1])
Typy komunikaci:

a) MPI (Multi point interface) — timto rozhranimtdeme pipojit az 125 z&zeni, nap.
razné decentralizované jednotky, HMI displejePG (PC). Fenosova rychlost gice
je az 187,5 kbit/s.

b) Profibus — timto rozhranim jsme schoptiippjit az 127 z#zeni. Res toto rozhrani
muZzeme obsluhovati vyménovat data rychlosti az 12 Mbit/s. Jedné se o kmooige
dvojlinku RS 485. Sérnice se pouziva jako MASTERi, SLAVE.

C) Ethernet — jedna se o nejmodgsn skErnici, kterou lze pouzit nadad S7-300.
Komunikace je postavena na klasické ethernetovéukdaci. Renosova rychlost je
10,100 Mbit/s, ve specialnich aplikacich az 1 Gbit/ této aplikace je pouZzita
ethernetova komunikace na programovani a testo&amens tuto snici nazyva

profinet.
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d) PtP — jedn& se o prastlek pro fipojeni zd&izeni od tetich stran (jejichZz vyrobcem
neni), mezasta z#ézeni pati tiskarny,ctecky... . Frenosova rychlost je az 19,2 kbit/s

pii plném duplexu, $ polovicnim duplexu az 38,4 kbit/s.

2.2 Rozdéleni a druhy CPU

Siemens ma velké spektrum jednotek Gty S7-300, které se odliSuji vykonemgérslicemi
nebo fiznymi technologickymi funkcemi. Nasleduji€abulka 1.o0bsahuje zakladni rozigni fady
S7-300.

MPI - Multi point interface

DP — Profibus

PROFINET — ethernet

PtP - Point to point link interface

Tabulka 1. Zakladni popis CPU jednotek

Inteqrované Integrované
Provedeni Nazev CPU Komunikace grov technologické
vstupy, vystupy funkce
CPU 312 MPI
CPU 314 MPI
CPU 315-2 DP MPI, DP
STANDARTNI CPU 315-2 PN/DP| MPI/ DP, PROFIn¢t
CPU 317-2 DP MPI/DP, DP
CPU 317-2 PN/DP MPI/DP, PROFInet
CPU 318-2 DP MPI/DP, DP
. i CPU 315F-2 DP MPI, DP Bezgmostni funkce
BEZPECNOSTNI
CPU 317F-2 DP MPI/DP, DP Bezpr®stni funkce
CPU 312C MPI Digitalni Cita¢
CPU 313C MPI Digitalni, Citag
analogové
KOMPAKTNi CPU 313C-2 PtP MPI, Ptp Digitalni Citag
CPU 313C-2 DP MPI, DP Digitalni Cita¢
CPU 314C-2 PtP MPI, PtP Digitalni, analogopvé Citag, polohovani
CPU 314C-2 DP MPI, DP Digitalni, analogové Citag, polohovani
CPU 315T-2 DP MPI/DP, DP Digitalni Polohovani
TECHNOLOGICKE o Synchronizace
CPU 317T-2 DP MPI/DP, DP Digitalni .
Rizeni pohon
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Zvyrazrena vypaetni jednotka je pouzita rf&zeni stroje.

2.2.1Zakladni rozdéleni dle vykonu

Pro kazdy rozsah¢i vypocetni nargnost se hodi jina jednotka, velrasto je rozhodujici
vykon jednotky, par’. NasledujiciObrdzek 3.zobrazuje zpracovani bitové operace. Tabulka
Tabulka 2.porovnava pai a rychlosti zpracovantiznych procesa.

CPU 312

Number of
connectiomnst)

Memory in KB

— 1400

= 51271024

CPU 313

CPU 314

CPU 317

32 32 16 12

432 +8

+8

Processing time
Binary command in ps

-8 Addressrange
Inputsfoutputs in KB

Obrazek 3. Rychlost bitové operaceéady S7-300 (fevzato z [3])

Tabulka 2. Porovnani rychlosti a panCPU

Cas zpracovanips
Provedeni Nazev CPU Praco,‘:? ! Instrukce Pevna | Pohybliva
pame bit | slovo | Desetinna| desetinna
¢arka carka
CPU 312 16 kB 5K 0,2 2 5 6
CPU 314 64 kB 21 K 0,1 1 2 3
CPU 315-2 DP 128 kB 42 K 0,1 1 2 3
STANDARTNI CPU 315-2 PN/DP 128 kB 42 K 0,1 1 2 3
CPU 317-2 DP 512 kB 170 K 0,0b 0,2 0,2 1
CPU 317-2 PN/DP 512 kB 170 K 0,05 0, 0,2 1
CPU 318-2 DP 512 kB 256 K 0,1 0,] 0,1 0,6
. . CPU 315F-2 DP 192 kB 36 K 0,1 1 2 3
BEZPECNOSTNI
CPU 317F-2 DP 512 kB 100 K 0,05 0,2 0,2 1
CPU 312C 16 kB 4 K 0,2 2 5 6
3 CPU 313C 64 kB 21 K 0,1 1 2 3
KOMPAKTNI
CPU 313C-2 PtP 32 kB 10 K 0,1 1 2 3
CPU 313C-2 DP 32 kB 10 K 0,1 1 2 3
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CPU 314C-2 PtP 48 kB 16 K 0,1 1 2 3
CPU 314C-2 DP 48 kB 16 K 0,1 1 2 3
3 CPU 315T-2 DP 128 kB 42 K 0,1 0,2 2 3
TECHNOLOGICKE CPU 317T-2 DP 512 kB 170K 0,0b 0,2 0,2 1

2.2.2Popis CPU 313C

Kapitola popisuje CPU S7-313C, ktery je pouzit \ikgei. V aplikaci je pouzit CPU S7-313C
Cisla 6ES7313-5BF03-0AB@brazek 44 Obrazek Szakladi popisuji procesovou jednotku

/§>/§> /;q\ 1. Kontrolni kontrolky
7/ IC
'E_J n i

2. Slot pro SIMATIC Micro Memory Card

3. Integrované sloty

5. Konektor X1 (MPI)

] ;;;, 4. Napdjeci konektor
X112

6. Pfepina¢ modu

L 1 1

Obrazek 4. Popis CPU S7-313C jednotka
(prevzato z [5])

i iy 1. Analogové vstupy a analogové vystupy

2. Digitalni vstupy

3. Digitdlni vystupy

H(lE HEE
HIH HilEl =i A
O (& O (& El|
Ol il (= O

HIE EifH

gl =

CHdact M3

Obrazek 5. Popis CPU S7-313C moduly
(prevzato z [5])

Prepin& ma ti stavy, v nasledujici tabulce jsou vyHeny stavy, ve kterych tize byt vypgetni
jednotka provozovana. MRES je nutny po zasahu diwsaového zapojerti zmény MMC karty
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Tabulka 3. Vysitleni p'epinaii

Rezim Vyznam Vyswtleni

RUN RUN rezim Bzi program
STOP STOP rezim Nehi program
MRES Panitovy reset Reset paiti CPU

NasledujiciTabulka 4. vyswtluje vyznam kontrolek, které obsahuje jednotka333€

Tabulka 4. Vyznam kontrolek

Nazev LED Barva Vyznam

SF cervena Hardwarova, nebo softwarova barva
MAINT Zluta Pozadavek Gdrzby

DC5V zelena Nagti je OK

RUN zelena Sviti — CPU v rezimu RUN

Blikani 2 Hz — spoughi CPU
Blikani 0,5 Hz — rezim zastaveni

STOP Zlutaq Sviti — CPU v rezimu ST@#zapinani CPU ve stavu STOP nebo
Blikani 0,5 Hz — part’ovy reset
Blikani 2 Hz — Bhem resetu

JelikoZ se jedna o kompaktni procesor, tak procelssahuje integrované rozhranietne MPI.

Tabulka 5. Popis vstuipa vystug

Rozhrani Pcdtet
Digitalni vstupy 24
Digitalni vystupy 24
Analogovy vstup 4 +1
Analogovy vystup 2
Technologické funkce | &itag

Siemens neustale vyviji nové verze procesoru ST3iBetre raznych fimwai. Pouzity
procesor v aplikaci je s katalogovyislem 6ES7313-5BF03-0ABO, kde je pouzit fimware 6/2.
Pokud by byl pouZzit naySi procesor s n@&sim fimwarem verze V3.3, mohli bychom dosahnout
vétSich vykort, hlavre pii zpracovani plovouci desetinaérky.

Tabulka 6 obsahuje zakladni parametry tohoto procesoru.
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Tabulka 6. Zakladni parametry CPU s fimwarem V2.6

Fimware verze V2.6
Napajeci nagti 24 V, rozsah: 20,4 — 28,8 V
Ptikon 14 W
Pracovni paryt 64 kB
Maximum MMC 8 MB
Zachovani dat v MMC, po poslednirfepisu 10 let

Cas zpracovani bit/16bit/32bit/plovougirka 0,1/0,2/2/3us
Max. bloki 1024

Max. DB 511

Max. FC 1024

Max. FB 1024

Max. ¢itact 256

Vstupni signdl log.0 /log.1

-3 az +5 V/+15 aZz +3@M\ log.1 9 mA

Vystupni signal

Napajeni - 0,8 V

Analogovy vystupy nafyové

0-10Vnebo-10az+ 10V

Analogové vystupy proudév

0 — 20 mA nebo -20 az + 20 mA nebo 4 az 20 mA

Paoset ¢itagt

3

Maximalni frekvence&itani

30 kHz
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3 M OZNOSTI PROGRAMOVANI

Programovatelné automatyieme programovat v 7 jazycich. Aplikace je napsajezyku
LAD, jen ¢asti kddu jsou napsany v STL. Na nésledujicim dhrde vidt, jak roste poZzadavek na
pantt s produktivitou programovani. Programovani S7-GRA® S7-HIGRPAH je sice velmi
efektivni, ale ne vzdy se vyplati zdec#agprogramovat, jelikoZz se jedna jen o cyklické r@oe.
Velmi ¢asto se stava, Ze program napsany v tomtoipdiste stane t&hneiitelnym, i pro tvirce
programu z @vodu velkého pé&tu oSeteni mezi stafr. Ukazky program, které jsou nize, jsou pro
stejnytadek programu. Mezi programy psanymi v STL, FBDADLmMazZeme pepinat.Obrazek 6

zobrazuje efektivitu programovani zvolenym jazykem.

Pozadavky na pamét’

sl

&

.
sl
e?""v“
«“
<1 s
o
e
st
Produktivita

Obrazek 6. Efektivita programovani s porovnani aagy (prevzato z [1])

3.1 Programovaci jazyky Simatic S7-300

VSechny ukézky kodu vykonavaji stejnéinnost, rozdilem je pouze jazyk.

LAD (LADDER LOGIC) — jedna se o velice pouzivany jazyk. Jazykighfedny po par minutach

stravenych v tomto prastdi. Ukazka je n®brazek 7.

14.6 M220.6 M200.1 CMP <D CMP >D MOVE
A () L EN ENO

DB47.DBD14 —IN1 DB47.DBD14 —IN1 DB47.DBD14 —IN OUT-DB20.DBD16

MD104 —IN2 MD108 —IN2

Obrazek 7. Ukazka programu v LADDERU
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STL (STATEMENT LOGIC) — zakladni programovaci jazyk PLady S7-300. Ukazka je na
Obrazek 8.

I 4.6
EN M 220.6
AN M 200.1

L DB47.DBD 14
L MD 104

L DB47.DBD 14
L MD 108

>D

JNB 001

L DB47.DBD 14

T DB20.DBD 16
_001: NOP O

Obrazek 8. Ukazka programu v STL

FBD (FUNCTION BLOCK DIAGRAM) — jazyk gipomina klasické logické schéma, kde jsou
AND, OR a ostatni logické&leny. Ukazka je n®brazek 9

M220.6

N &
T4.6

CMP <D M200.1 -
DB47.DBD14 —IN1

MD104 —IN2

CMP >D
DB47.DBD14 —IN1

MOVE
MD108 —IN2 —EN OUT—DB20.DBD16

DR47.DBD14 —IN ENO M~

Obrazek 9. Ukazka programu v FBD

SCL (STRUCTURED CONTROL LANGUAGE) — vysSi programovaci jazyk zaloZeny na Pascalu.

GRAPH — jazyk velmi pipomina vyvojovy diagram programu, hodi se na seivieprogramovani.

HiGRAPH — jedné o vylepSenou verzi GRAPHU, tato verfipgmind jest vice stavovy diagram.

CFC (CONTINUS FUNCTION CHART) — umoauje technologické pozadavky, které maji byt
transformovany do spustitelnych progitarde mozné neftve definovat bloky, Ppojit je, a az poté

parametrizovat.
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3.2 Datové formaty

Datové formaty zakladnrozclujeme na zakladni a komplexni datové formaty. Eetarni
datové typy definuji strukturu datovych piykteré nemohou byt rozkkny na mensi jednotky. Ty
odpovidaji definici uvedené v no#DIN N 1131-3. Zakladni datovy typ definuje p&mvou
oblast, pevnou velikost agdstavuje bit, integer, real, obdotds a charakter hodnoty. Nasledujici
tabulky obsahuji popis datovych formaPrvni tabulka popisuje zakladni datové formatyhd

tabulka popisuje komplexni datové formaty. Zakladisitové formaty popisuj@abulka 7.a

Tabulka 8..

Tabulka 7. Zakladni datové formaty

Typ Kli ¢ové slovo Bitova &ka | Rozsah

Bit BOOL 1 TRUE, FALSE

Byte BYTE 8 Rizné, zalezi na pouziti

Word WORD 16

Double word DWORD 32

Individual character CHAR 8 ASCII

Integer INT 16 -32 786 az 32 767

Double integer DINT 32 -2 147 483 648 az 2 147 é838
Floating point number REAL 32 -3,4028522E+38 aZA ¥h49E-38
S5 time S5TIME 16 OH OM 0S 10MS az 2H 46M 30S
Date DATE 16 1990-01-01

Time of daty TIME_OF_DAY | 32 0:0:0 az 23:59:59,999

Tabulka 8. Komplexni datové formaty

Datovy typ

Popis

DATE_AND_TIME_DT

Sika 64 bit, uklad&as a datum

STRING Retézec dat, az 256 znak
ARRAY Pole dat
STRUCT Definuje skupinu datovych tyw libovolné kombinaci
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4 HMI

Pro efektivnitizeni aplikaci z&n& byt v dneSni d@bstandardem pouziti dotykovych painel
Dotykovy panel pouzity v aplikaci je téZ od firmyegens, ktery své panely nazyva HMI (Human
Machine Interface). Firma Siemens nabizi béepblMI paneil, které se od sebe liSi jak funkcemi,
velikosti, ale i vykonem a velikosti p&tn Zakladni @leni HMI panel, dle firmy Siemens je na:
tlacitkové panely, mikropanely, mobilni panely, textganely, multipanely, basic panely, komfort
panely a Thin Klient. V aplikaci je pouzit panehgitic TP 177A.

4.1 Popis TP177A

Dotykovy panel Simatic TP177A $adi do skupiny pang| displej umo#uje kresleni zakladni
grafiky (ara, kruznice ...). Panel umiafe spravu recepf spravu alarrin a uzivatel a dalSi
funkce. Nasledujici tabulka ukazuje zakladni patameanelu. Zakladni parametry obsahuje
Tabulka 9..

Tabulka 9. Parametry panelu TP 177A

Véha 750 g
Typ panelu LCD-STN, blue mode
Aktivni zobrazovaci plocha| 115.18 mm x 86.38 mn7'(b.
Rozliseni 320 x 240 pixels,
Barvy 4 shades of blue
Podsviceni CCFL
Zivotnost 50 000 h
Touchscreen Rezistivni
UZivatelska data 512 KB
Napajeni +24 VDC
20.4 V t0 28.8 V (=15 %, +20 %)
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5 POPIS RiZENE APLIKACE

Kapitola popisujefizenou aplikaci, kterd bali palety seeShi krytinou do félie slogem
spole&nosti. Set jednaielovych stroj je zasazen do linky, kteradidi Simotion, s touto jednotkou

téZz aplikace komunikuje. Pro sna&i porozundni problému nasledujidDbrazek 10.popisuje

zakladni jednotlivéasti stoje.

Obrazek 10. Popigizené aplikace, obrazkem

5.1 Balici stroj

Jednodelovy stroj ma za ukol balit paletu séesini krytinou do félie tak, aby pohledové logo
firmy bylo vzdy uprosted a nikdy nefesahovalo fes roh palety. Pokud hrozigsahnuti logaies

rohy palety, je nutné upozornit obsluhu, ab§nudorovnala logo.
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5.1.10bsluhované periferie

Aplikace obsluhuje 5 motér kde 2 jsou nastavované&es analogové vystupy PLC, dale

komunikuje s HMI panelem. Pohyb pojezdu je snim@coderem. NiZe je vystleno, na jakém

vystupu se nachazi, co a jakou funkci ma v aplikideid aplikaci je SAFETY modul, ktery spina

jednoelovy stroj, @i neaktivni Urovni neni schopna aplikace vykongak§koliv akon.

Popis znaek:

1) MS —indukni ¢idlo

2) FCC - reflexni, nebo difuzsidlo

3) AP — encoder

4) SB - tl&itka
5) KT - kontrolnicidla teploty

6) AZ — motory
7) SP — petlakovécidlo

Nazev v programu
encoder CH_B

encoder CH_A
cidlo_paleta_prijezd
Pizzato_preruseni
manual_rucni_svareni
vem_palaletu_2_doprav
zvedak _nadoraz_down
zvedak_nadoraz_up
prava civka otevrena
svareci_ramena_1 close
svareci_ramena_1_open
rezaci_kotouce_nadoraz
leva civka otevrena
davkovac_nahore
vrchni_vrstva_rez_cepel
vrchni_vrstva_na_baleni
davkovac_dole
prava_kolebka_ folie
leva_kolebka_folie
tyce_uzavirajici
rezistor_chyba _omron
FG120_ok Muzu
tlak_ok

paleta_pritomna
tepelna_ochrana_0_good
topeni_limit
vrchni_vrstva_na_miste
vrchni_cast_v_pozici
antikoliz_save_1_good
neni_paleta ve svareni_0O

IN OUT

0.0
0.1
0.2
0.3
0.4
0.5
0.6
0.7
1.0
11
12
13
14
15
1.6
1.7
2.0
2.1
2.2
2.3
2.4
2.5
2.6
2.7
3.0
3.1
3.2
3.3
3.5
3.6

Popis vstup G a vystup U, véetné €idla
APG6 - encoder kanal B
APG6 - encoder kanal A
FCC2 - paleta na pfednim dopravniku
Pizzato preruseni, néjaka vétsi chyba (tlak...)
tlaCitko SB4 ru¢ni svareni
FCCS5 — paleta na misté ve stroji
MS6 - dorazové ¢idlo zvedaku, spodni poloha
MS7 - dorazové cCidlo zvedaku, horni poloha
MS10, MS10/1 - Role folie, prava zaviena, félie na svém misté
MS11 - svafeci ramena jsou nadoraz zaviena
MS12 - svafeci ramena jsou nadoraz oteviena
MS13 - niiZ obalové folie na misté
MS14, MS14/1 - Role folie, leva zaviend, folie na svém misté
MS15 - dorazové ¢idlo vrchni folie, horni poloha
MS16 - doraz ¢epele u vrchni folie, nGz je na konci
FCC17 - ¢idlo snimani palety
MS20 - dorazové ¢idlo vrchni folie, spodni poloha
MS21 - prava kolébka obalové félie, kolébka v pozici
MS22 - levéa kolébka obalové félie, kolébka v pozici
MS23 — ty€e ramen zavreny
Omron chyba, chyba rezistoru, snimani teploty
FG120 je volny a souhlasi s poslanim palety
#P26 - Tlak vzduch je OK
FCC27 - Paleta je ve stroji
Tepelna ochrana svarovani od Omron
KT31 — maximalni teplota svareni
MS32 - kontrola odvijeni vrchni folie
FCC33 — vrchni ¢ast v dobré pozici
FCC35 - ¢idlo kontroluje zda-li paleta nenarazi do stroje
FCC36 - kontroluje zda-li neni mezi svafovacimi rameny paleta
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baleni_done

ok _AZ5

ok _Az4

ok _AZ2

ok _AZ3

koleje_zcela vzadu
koleje_zcela_ve_predu
levy _prouzky folie
pravy_prouzky folie
odeber_paletu_pocatek
pristup zadosti
neni_paleta ve svareni_1
uvolnit_pro_svarovani
chyba_stroje
svarovani_vpred_NE_pas
svarovani_vzad_NE_pas
stlaceni_pri_svarovani
strih_folie
leva_brzda_folie
prava_brzda folie
ohrev_svarovani
chlazeni_svarovani
ok_pro_baleni
presun_komplet_pro_balen
odvijeni_vrchni_folie
rezne_kotouce_vrch_folie
zavrit_tlak_vrchni_folie
zavrit_pritlac_koutouce
Zlute _svetlo
zelene_svetlo
zvedak_povolit
prvni_pas_vpred
druhy_pas_vpred
zvedak_nahoru
zvedak_dolu

koleje_vzad

koleje_vpred
prava_kolebka
leva_kolebka
pomala_rychlost_koleje
vrchni_vrstva_nahoru
vrchni_vrstva_dolu
foukat_odvijeni_vrchni
pravy_narazec

levy narazec

pakovani HOTOVO_konec
fen_zapnout
prvni_pas_vzad
druhy_pas_vzad
ochrana_oblasti

loyoyoNoyoroyoyoyoyoyoyoroyoyoroyoyroyoroyoyoroyoyroyoroyoyoroyoNoNoNoNoNoN N O

3.7
4.0
4.1
4.2
4.3
4.4
4.5
4.6
4.7
5.0
51
5.2
0.0
0.1
0.2
0.3
0.4
0.5
0.6
0.7
1.0
11
1.2
1.3
1.4
15
1.6
1.7
2.1
2.2
2.3
2.4
2.5
2.6
2.7
3.0
3.1
3.2
3.3
3.4
3.5
3.6
3.7
4.0
4.1
4.2
4.3
4.4
4.5
4.6

od FG120 paleta na misté

méni¢ AZ5 v pofadku

méni¢ AZ4 v pofadku

méni¢ AZ2 v pofadku

méni¢ AZ3 v pofadku

MS44 - pojezd je zcela vzadu
MS55 - pojezd je zcela ve predu
FCC46 - Cidlo chyta znacky na levé fdlii
FCCA47 - Cidlo chyta znacky na pravé folii
od bali¢ky paleta je pfipravena

Je vse OK?

FCC52 - kontroluje zda-li neni mezi svafovacimi rameny paleta
uvolni tlak folie (natahovani)
Cervena chyby stroje

ramena jedte vpied

ramena jedte vzad

dotlaceni obalové folii k sobé

stfih hlavni folie

brzdéni levé folie

brzdéni pravé folie

ohfev obalové folie

vzduch na chlazeni obalové folie
bali¢ko posli paletu

balicko mam paletu

vrchni folie odvinout

rez vrchni folie

pfitlak vrchni folie

pfitlak vrchni folie

Indikace svafovani

Zelené svétlo — vSe bézi a funguje
aktivuje tlak ve zvedaku, rozbéh motoru
dopravnik prvni dopfedu
dopravnik druhy dopfedu

zvedék nahoru

zvedak dolu

pojezd jede dozadu

pojezd jed dopfedu

vystreleni pravé kolébky
vystreleni levé kolébky

Pomalé rychlost obou dopravnikud
vrchni folie nahoru

vrchni folie dolu

foukani pod vrchni folii

pravy naraze¢ uder

levy narazec uder

FG120 mas pfipravenou paletu
prehnuti pfesahu félie

dopravnik prvni dozadu

dopravnik druhy dozadu

VSe vypnout — zadny pohyb
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5.1.2Popis aplikace a navrhridiciho algoritmu

START ) ﬁ

» Pojezd vpied
)4
Ramena otevfit
Co je volne? Wypnout chlazeni
Jen pfedni dopravnik Jen stroj v
i i Rizeni brzd
¢asti jsou volné fani FA
Od}" ik ol Paleta zabalena
Meéreni loga
¢ Dopocet brzd ¥
h 4 -
Souhlas s pfijmem — v Pojezd dozadu
palety B £al Zadni dopravnik
dopravnik vpfed Zastav pojezd dopFedu
v
Predni dopravniku i
vpred Paleta na misté Paleta na misté
+ Ramena zaviit
Paleta pfijata Zadni dopravnik
Zastav predni a L 4 zastavit
v zadni dopravnik HE 02
Zastav pfedni L Svareni zapnout
dopravnik i
| Zvedak nahoru Konec
g Vypnout svafeni
Zapnou chlazeni
Zvedak zastavit

Obrazek 11. Celkovy algoritmus aplikace

Tento vyvojovy diagram vystluje z&kladni principiizeni jednotelového stroje. Cyklus
programu z&ina pozadavkem proripeti palety od bafiky, ktera jefizena Simotionem. Pokud je
volny piedni dopravnik, je odeslan souhlastigyem palety. Po souhlasu je zapnuedgni
dopravnik. Po fijeti palety je poslano potvrzeniijeti palety. Pokud je strojifpraven paletu
zpracovat, je paleta poslana dale, zapne se drapgadnik. Pokud neni stroj schopen zpracovat
paletu, je paleta zastavena rfagnim dopravniku, kde ¥ka do uvolgni stroje. Po najeti palety
do stroje je paleta zvednuta zvedakem, po dosabaidované vysky je zvedak zastaven. Po vyjeti
zvedaku nahoru pojezd jede degu, po cest méii umistni loga dle encodér Dle vysledku je
vypoctena délka drahy pojezdu a je vyteno brzéni folie. Az pojezd dojede na vygtenou
vzdalenost, je pojezd vypnut ac@éd proces svéni, kdy jsou sv@ci ramena stt@&na a olivana
folie na zadanou teplotu. Poigiusnycas je folie nativana, a po fislusnycas je folie ochlazovana.
Po ochlazeni ji zvedak polozi&ma dopravnik, po umigti na dopravnik je poslan pozadavek pro
dalSi stroj pro fjeti palety, pokud je pozadavek vyslySen a potwyZe paleta poslana dalSimu
stroji, do p@ateeni polohy je poslan téz pojezd. Pokud jeopavena paleta na prvnim dopravniku,
je paleta dopravena adaa proces baleni, pokud paleta neffipravena, strofeka na pozadavek

od baltky.
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Start 2. Casti

Zvedak nahoru

Vysoké weni technické v Bra
Start 3. casti
=

le—NE

Y

Volno mezi
rameny

4
Jen pfedni dopravnik Jen straj

Obé casti jsou volngé

Predni a zadni
dopravnik vpred

@ ANO

ANO

Ramena zavfit

aleta pfipravena
NE

Svafeni zapnout

ANO

Zastav pfedni a

zadni dopravniky

Ram nahoru

Souhlas s prijmem
palety

Rizeni brzd
Qdvijeni folie
Méfeni loga

Predni dopravniku NE
vpred ANO ANO
E h J
< NE Vypnout svareni
h 4 Zapnou chlazeni

Oba dopravniky vpred

Paleta na
dopravniku
ANO

[e——NE
+«+—NE
Paleta prijata ¥
etd vzdalenos| Zchlazena folie
Zastav predni pojezdu
d ik
lopravnil ANO W ANO
h 4 o Ramena otevfit
Predni dopravnik Zvedak dola
zastavit
NE D

A4 NE
I
m Paleta zabalena
Pfijem palety

ANO
h 4

Paleta pred
zvedak
ANO

Zastav zadni dopravnik

Pojezd dozadu
Zadni dopravnik
dopiedu

Paleta prijata
ANO
Zadni dopravnik
zastavit

Nasledujicitadky budou popisovat podradjn algoritmus baliciho stroje, ktery je zobrazen na

Obrazek 12. Podrokisi popis algoritmu aplikace

obradzkuObrazek 11Jedna se o stejny diagram jako na obr&krhazek 10Prvnicast vyvojového
diagramu popisuje cestu palety do zvednuti paldtyhacast vlastni baleni palety do zastaveni
pojezdu a poslednéast popisuje swéni folie a odeslani palety. &eme popisem 1¢asti
programu. Pokud paleta nerigravena, stroj nic néth. Po ijeti oznameni o jfipravenosti vysle
stroj souhlas sifjetim palety a zapnetredni dopravnik. Cela tato operace je mozna jefipag
volného mista na dopravniku. KdyZz se paleta nacbélou plochou naipdnim dopravniku, je
poslano potvrzeniigmuti palety. Poté je dan dotaz na mistofgprnavenost stroje na zabaleni

palety, pokud neni strofipraven paletu fljimout, je paleta zastavena, dokud neni schvalen
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poZadavek na odeslani palety. Rijepi souhlasu odeslani palety je zapnigdmi i zadni dopravnik.
Jakmile se paleta bliZi do stroje, je zkontrolov&ua nehrozi srazeni s konstrukci stroje. Pokud by
hrozila srazka s konstrukci, jsou oba dopravnilstageny a zvedak vrchni folie jede nahoru az do
chvile, dokud hrozi srazka s paletou. Jakmilesfane hrozit sraZzka s konstrukci, jsou oba
dopravniky opt aktivovany. Pokud srdZka nehrozi, tento cyklilsec nenastaner&ini dopravnik

je zastaven, jakmile je paleta dostateve stroji. Zadni dopravnik je zastaven az pekpyti
zvedaku paletou. Druh&st vyvojového diagramu se zé&me na fazi pjmuti loga do zastaveni
pojezdu. Poslednéast 1.c¢asti zkoumala, zda je paletded zvedakem. Pokud byl dopravnik
zastaven, je dan povel pro zvednuti zvedaku, pazos poZzadované vysSky zvednuti je zvedak
nahde. Po Uplném zvednuti zvedaku pojezd jede@hiyp a s pomoci encoderu jéieno umisini
firemniho loga, z kfené vzdalenosti je vygtena vzdalenost ujeti. Pokud je velka chyba
v umisgni loga, jsou doptieny ¢asy brzd, kterymi se srovna dodai& logo. Jakmile pojezd
dosahne pozadované vzdalenosti, je pojezd zastBad$icast popisujereti a posledntast baleni.

Po zastaveni dopravniku je zkontrolovano, zda jaovanezi rameny. Pokud se mezi rameny nic
nenachazi, jsou ramena rena, po uplném zaeni je zapnut alev folie (tzv. svéeni). Jakmile je
folie svaena, je folie ochlazovana vzduchem. Po do&tei® ochlazeni jsou ramenacbptevena,
zvedak je poslan dbla je poslan pozadavek pro odeslani palety na skati Jakmile je pozadavek
schvéalen, je aktivovan zadni dopravnik tegu a dozadu je poslan pojezd. Dokud neni paleta
v dalSim stroji, jede zadni dopravnik degu. Po fjeti o UsgSném odeslani palety je zadni

dopravnik zastaven a je uk@m cyklus celého stroje.
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5.1.3Vypocetni algoritmus na vypdet pojezdu a brzd

Jelikoz je logo folie rovnano hlagnznmenou drahy pojezdu, je na nasledujicich obrazcich
vyswtlen algoritmus, vetné jeho vyhod a nevyhod. Zarazky na obou koncich \zatavi pojezd,
pokud se pojezd k zarazc#hpizi. Pojezd se zastavuje cestou vzad na zaratk&wsestou vied se
pojezd zastavuje na encoder, na zarazku neni Zadéisto, kde je detekovano umist loga, je na
Obrazek 13oznaeno jako detekovana ztla, jedna se o misto, kde je logo zachycernek@vana
vzdalenost loga je vzdalenost, kde by s&omogo nachézet, aby bylofgsré vycentrované
doprosted. DalSi ujeta vzdalenost je vzdalenost, kolik pogezd jest ujet, aby bylo dalSi logo

zcela vycentrované doprost.

paleta s nakladem

74

zarazka

na koncis

‘ océekavana vzdalenost ‘ dalsi ujeta ‘ ‘
loga vzdalenost
zaréika: ' detekovéniz z
na zacatku znacky zastaveni
na encoder

Obrazek 13. Miené a vypeétené vzdalenosti loga

O

Obrazek 14. Ribeh nereni loga
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Protoze bylo zji&no, kde se ma logo nachazetjza se ufit pii detekci loga, o kolik je logo
vychyleno od pesného baleni. Rozdil se snazi stroj vykompenzpeatoci delsi / kratSi drahy
pojezdu a regulaci brzd. Pokud se zjisti odchylagiklad 10 kroKi, v této aplikaci 2,5 cm, tak
musime félii natahnout o 10 krokdale, coz neznamena delSi drahu o 10 krakdivodu

trojuhelnikového natahovani foliReseni tohoto problému nazuige obrazek nize i vyse.

Zelena — celkové odvinuta
félie (kota)

Fialova — celkové odvinuta
folie

— stfed, idealni odvinuti,
bez chyby (znacka chycena
P v okamziku, kdy se mé chytit)

100

i

Cervena — osa palety (ptlka)

Obrazek 15. Princip trojuhelniku

Zde vidime, Ze bychom museli dajii@vat vzdalenost dle vzorce:

popojet= +/ (L6763+ x)* - 160°

Vzorec plati jen pro vySe zobrazenifiqtad, samoejmeé pro jiny piiklad bude jiny. Obrazek vySe
piné vyswtluje, pra nesmi byt prodlouzena délka line&ma zngrené chybk. Vysledkem vypotu

je vzdalenost, o kterou se musi popojet pro namovii@mniho loga. Tato metoda je bez chyby, ale
zmensuje prostor pro manévrovani, a proto je pauita metoda, metoda koeficiéntktera
vyplyva z tabulky. Ohrakiené pole znd, jak velkou ma pojezd manévrovatelnost z hlediska

matematiky.

Cervena — pfimé popojeti (kolik je chyba, o tolik popojet)
Modra — uvazovani koeficientd (metoda zde pouzita)

Zelena — uvazovani pres Pythagorovu vétu
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Tabulka 10. Tabulka koeficieht vypaiet

Chyba Chyba Chyba
Odchylka
s ndsobenim  bez nasobeni  pres Pythagorovu v étu
50 2 -29 0,1
48 1 -28 0,1
a tak déle pokracovat
30 -3 -19 0,1
28 -4 -18 0,1
26 -4 -16 0,1
24 -4 -15 0,1
22 -4 -14 0,1
20 -4 -13 0,1
18 -4 -12 0,1
16 -4 -11 0,1
14 -4 -9 0,1
12 -3 -8 0,1
10 -3 -7 0,1
8 -3 -5 0,1
6 -2 -4 0,1
4 -1 -3 0,1
2 -1 -1 0,1
0 0 0 0,1
-2 0 1 0,1
-4 1 3 0,1
-6 2 4 0,1
-8 2 6 Nemozny vypocet
-10 4 7 Nemozny vypocet
-12 5 9 Nemozny vypocet
-14 7 10 Nemozny vypocet
-16 8 12 Nemozny vypocet
-18 10 14 Nemozny vypocet
-20 13 15 Nemozny vypocet
a tak déle pokracovat Nemozny vypocet
-48 66 40 Nemozny vypocet
-50 71 42 Nemozny vypocet
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Tabulka ukazuje, Ze wipad nejhorSiho scémé@, je chyba modré metody (metoda
koeficienti) az 8 kroki, 2 cm, ale diky této chybse z¥tSila manévrovatelnost o 1,25 cm na
jedné stratta 0 0,5 cm na druhé, oproti Pythagoro¥tgvProtoZe funkce sinus nema linearni
priabéh, je funkce sinus rozloZzena na vice linearrdi@s$ti, v tomto fipadt na d&, protoze je
vyuzivana jen vrchndast funkce sinus. U této metody se projevily chiglgvre na koncich
obou interval. Pro vypa@et dolniho a horniho intervalu je pouzita jina mé&hova se
klasickou rovnici imky: y = kx+c, kde x je koeficientRadky obsahujici Nemozny vypet
nelze spoitat, protoZze by vyptet musel pejit z readlné osy na imaginarni, coz je pro tuto
aplikaci naprosto nesmysiné, a jen by tento vgpoz€zoval a zpomaloval vypet a
neginesl by zlepSeni. ProtoZe pojezd rig jezdit libovold na olg strany, je ohraken

z jedné strany paletou (Z&awni palety do ramen) a z druhé zaraZzkou, je nutatumeze.
Jedna se o0 meze, které smi Watoi jednotka dopmitavat bez rizika havéarie. Funkce sinus
nema linearni gibe¢h, proto je dolni mez mensi ne#si. Pokud je fekraiena mez zachyceni
znaky, zane stroj jezdit zavisle na chypbbud’ bude jezdit na ,vzdalenost ujetéi phyks

horni“ nebo na ,vzdalenost ujetéi phybe dolni“. Obrazek 16mozné stavy.

Chybny stav

Horni mez

Mezi stav

Idealni stav

Mezi stav

Dolni mez

Chybny stav

Obrazek 16. Tabulka mezi
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6 TECHNOLOGIE APLIKACE

Aplikace obsahujgidici jednotku CPU S7-313C. Procesor je doplo dalSi moduly,
z divodu rychlejsSi prace s programem a rychlejSihnehgvani procesoru je aplikace
doplrtna o CP 343-1 Lean, diky kterému je moZzny okampifgtup do HMI panelu a
procesoru fes jednu sérnici. Behem la@ni programu byl ppojen displej s ethernetovym

rozhranim. V konéné aplikaci je nahrazen o displej zde zénin

6.1 Zapojeni aplikace se zakladnim popisem

Procesor je doptm o rekolik moduli a to DI16xDC24V, DO16xDV24V/0,5A,
DI8/DO8xDC24V/0,5A. Jako posledni je zapojen modiP 343-1 Lean.Obrazek 17
ukazuje konfiguraci procesoru. Analogové vstupystupy byly ponechany defaulin

B(0)UR

3
2 CPU 313C

22 4 pi24poie

29 T aip02

24 U Conteggio

3

s s e
5 i DO16xDC24VI0.5A

6 U DIBIDOBXDC24VI0,5A
7 [FCP 3431 Lean

X1 U crx3a31

x1PIR | Porta 1

X1P2R W Porta2

& 2 © uw

S..|/d Module ...| Order number ...| Firmw... [ MPladdress |1 address Qaddress Comment

CPU 313C IBES7 313-5BF0{V2.6 2

AT Dizgpore 0.2 a.7
AlGAO2 272..281 272,275
U Conteggio 768,783 768.. 783

5

UDI16xDC24V__ [BES7 321-1BH02 5.4
DO16xDC24V/0.5(6ES7 322-1BHO1 2.3
U DI8/DO8XDC24VABES? 323-1BHO1 5 la
FCP343-1Lean |6GK7 343-1CX1V22 3 304.319  [304..319
U crxass7 1a21*
Porta 1 1025
U Portaz 1022*

°l®[x x x PP b N

Press F1 to et Help.

Obrazek 17. Konfigurace procesoru

Obrazek 18ukazuje nastaveni komunikace procesoru. Dle korditpije ethernetovy modul
zbytetny, ale modul je pouzivan k rychlejSimuigtupu. Programator nemusi byt p
programovani u stroje, alete byt jinde, dokonce i doma.

SIMATIC 300_AV4(1)
e o)

EIC
L

Obrazek 18. Konfigurace komunikdho rozhrani
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7 NAPROGRAMOVANI APLIKACE

Tato kapitola pojednava o naprogramované aplika&apitole je ukdzana konea verze
programu. Aplikace je naprogramovana v programuaB8enSTEP 7 verze 5.5 + SP2,
programovaci progtdi pochazi zroku 2011 a momentlse jedna o jednu z
nejpouzivagjSich verzi. Pro programovani nebyl pouzit progidé portal, protoze

vlastreni programovaci kabel neni podporovan TIA portalem.

7.1 Naprogramovani aplikace narizeni folie

Program bude zibodu sloZitosti vysdtlen v rekolika krocich. Program obsahuje
n¢kolik nezavislych smiek, které jsou spousty nezavisle na seébtotoieSeni bylo pouzito
kvili zvySeni spolehlivosti programu. Program vychaziivodni aplikace a je rozten na

nékolik dil¢ich ¢asti, které budou dale postédgropsany.

=& FOLIE Object name | Symbolic name | Createdinla... | Sizei.. | Type | V... | Name (He... | U...| Author | Non-Retain | Standard blo...
58 SIMATIC 300_AV4(1) SDati di sistema - sDB [
=@ CPU313C =0B1 Volani bloku LAD 758 Organization... 0.1 -
@ Programma S7(10) = 0B35 CYC_INTS LAD 82 Organization... 0.1
| (@ Sorgenti = 0B121 LAD 38 Organization... 0.1
i =1 Blocehi} < 0B122 LAD 38 Organization... 0.1
45 CP 3431 Lean S FB1 Rychlost_do_menice STL 106 Function Blo... 0.1
=0 HMIfrom ME with MPI SFC1 Priprava_rizeni_2 LAD 832 Function 01
-2 WinCC flexible RT aFC2 Rizeni_pohon LAD 710 Function 0.1
I Sereens SFC5 Rizeni_foli LAD 860 Function 0.1
+ Communication S FC6 HMI panel + error LAD 980 Function 01
% Alarm Management SFC7 Ryehlost_dopravniky LAD 296 Function 0.1
: Recipes S FCo Komunikace okoli LAD 266 Function 01
L SFC10 Priprava_rizeni_00 LAD 350 Function 01
® " Text and Graphics List: _rizent |
'Rzn(;':e U:‘: A'zfnir:f;raﬁn" SFC11 Spusteni_oykl LAD 362 Function 0.1
’D ot SFC13 Priprava_rizen_1 LAD 140 Function 0.1
- evice Setlings SFC14 Rizeni_dopravnik LAD 180 Function 0.1
SFC15 Reset_cykl LAD 186 Function 01
S FC21 Prevod_encoderu LAD 216 Function 01
S FC25 Rizeni folie LAD 1172 Fungtion 01
S FC30 Odjeti bez baleni LAD 666 Function 01
SFC31 $ST LAD 1018 Function 0.1
G FC32 Manual me + HMI LAD 732 Function 0.1
SFC106 UNSCALE STL 324 Function 20 UNSCALE - SEA
2 FC200 Rizeni_pohonu LAD 38 Function 01
=+DB1 DB 44 Instance dat.. 0.0
@ DB2 Rychlost dopravnku data DB 44 Instance dat... 0.0
= DB4 time DB 48 DataBlock 0.1
= DB10 HMI_panel DB 118 DataBlock 0.1
= DB20 data_pro_foli DB 134 DataBlock 0.1
= DB21 CAS_ZVEDAK DB 38 DataBlock 0.1
@ DB47 encader DB 70 Instance dat... 0.1 - SIMATIC ---
2 promene promene -~ Variable Table 0.1
< promene(1) promene(1) - Variable Table 0.1
VAT - Variable Table 0.1
5 SFB12 BSEND STL - Systemfunc.. 11 BSEND -~ SIMATIC -
& SFB13 BRCV STL - Systemfunc.. 1.1 BRCV — SIMATIC ---
& SFBA7 STL - Systemfunc.. 10 COUNT - SIMATIC -
& SFCO SET_CLK STL - Systemfunc.. 10 SET_CLK - SIMATIC -
s SFC READ_CLK STL - Systemfunc.. 10 READ_CLK -- SIMATIC -
< [13

Obrazek 19. Bloky programu

Obrazek 19zobrazuje zakladni pohled na tzv. blokygehto blocich je naprogramovan
cely program. Program je napsaeyazie v LADDRU, jen rekterécéasti jsou napsany v STL,
jedna se o bloky, které by se Spatdklaly v LADDRU, nebo byly pevzaty z jiného

programu. Nkterécasti jsou ponechany Zipodniho programu.
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7.1.1Nastaveni a obsluha analogovych vystuip
Program pomoci analogovych vystupastavuje otky dopravniki. Dopravniky nfiZzou

tedy jezdit dopedu jinou rychlosti nez dozadu. Rychlost nelze avdistores HMI panel,

rychlost mize ovlivnit jen programatoObrazek 20vyswtluje jen znénu rychlosti jednoho

dopravniku. U druhého dopravniku jédic algoritmus naprosto identicky, jen s jinymi

vstupnimi a vystupnimi daty.

FC7 : Title:

Network 1: Rozhodovaci logika pro rizeni rychlosti dopravniku

"STALE_ "prvni_
SET_1" pas_vpred" MOVE
— | { | EN ENO
80 1IN "RYCHLOST_
OUT|-DOPR_1"
"prvni_
pas_vzad" MOVE
— —n ENO|-
40 1IN "RYCHLOST
OUT|-DOPR_1"
"druhy_
pas_vpred" MOVE
t—— N ENO|-
80 1IN "RYCHLOST_
OUT|-DOPR_2"
"druhy_
pas_vzad" OVE
L | —&n ENO|-
40 4IN "RYCHLOST
OUT|-DOPR_2"
Network 2 : Zadane rychlost do menice
"STALE_
SET_1" MOVE
— | EN EN
100 —IN "RYCHLOST_
OUT|-DOPR_1_0"
"Rychlost
dopravnku
data"
"Rychlost_do_
menice”
EN ENOf
"RYCHLOST
DOPR_1_0" —INO QUT2 - PQW272
"RYCHLOST "JAKA
DOPR_1" —IN1 SPEED_
OUT3|-DOPR_1"

Obrazek 20. Obsluha analogovych vystup

Network 1 uklada do pagti pozadovanou rychlost. Network 2 posila poZzadouarychlost

na vystup. Blok ,Rychlost_do_menice” je vytemy blok, ktery transformuje hodnoty na

vystup.
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7.1.2Hlavni program
Program je rozé&len na dva nezavislé cykly. Jedna se o cyklus daehpalety a o cyklus

zabaleni a vyvezeni palety. Tyto dva cykly na sebeazuji, ale mohou byt vyvolany
samostat a nejsou na seébzavislé.Radky nize nevysitluji cely program, ale jendkteré
useky, které jsou hiidilezité, ¢i jen jdou srozumiteld vyswitlit. ProtozZe je hlavni program
relativne komplikovany, vice bude vysilen program pomocny, a to baleni SSTekiéré
casti programu jsouipvzaty od fivodni realizace aplikace, ktera je v této praeipgsovana.
Aplikace byla pepsana ziodu cast&éné nefunknosti a astabilnimu chovani.égina

programu byla vytviena zcela znova.

START

:I Nastavovani parametri |—
Y

Normaini balen: Jaky reZim baleni? SS8T-

Bez baleni

RUCN ’—nuTl @ RUGNI

AUTO AUTO AUTO
A 4 * N
Zapni normalni
baleni RUCNI

Zapni nurmainl Zapni bez baleni Zapni bez baleni Zapni SST AUTO ‘
baleni AUTO AUTO RUCNI

I

h 4

Konec

Obrazek 21. Rezimy v programu

Zapni SST RUCNI

F 3 A

7.1.2.10debrani palety
Zde bude vysitlena funkce odebrani palety. Strdjjme paletu, pokud jsou schvaleny

vSechny podminky dle programu. Vstup 15.0 je vydiaficky, kterd podava zpravu o
piipravené palét paletaceka na vstup do baliciho stroje. Bit DB10.DBX18&2hjt HMI
panelu, ktery dava povel pro start cyklu, odebpaiéty. Vstup 10.2 kontroluje, zda neni na
dopravniku paleta, do které by mohlgjipd¢jici paleta narazit. M5.0 je povole@anost
dopravniki. M33.1 je bit, ktery je aktivni, pokud j&€Shebylo zapdato baleni. Komparace
MB32 je z divodu, Ze na adrese 32 jsou uloZena data, ktengka@ prvniho dopravniku a
piijezdu palety. MOVE rni datovy format z byte do INT, protoZze meanito formaty neni
kompabilita, proto tot@islo ukladano do #TEMP1. V #TEMP1 je uloZena hodnktera
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neni globalni a je mozné k nfigtupovat jen v tomto bloku. N@brazek 22je zobrazeno

zakladni odebrani palety.

Network 4: Dopravnik blize k plotu jed dopredu

15.0 M5.0 10.2 M33.1 VIOVE = M32.1
1 [ 1 ey ENO {s)—
DB1O. MB32 —{IN OUT|- #TEMP1 #TEMP1 —IN1
DBX18.2

0 —qIN2

Obrazek 22. Nabrani palety

Obrazek 23vys\wtluje povrzeni fijeti palety bakkce. Bit M32.5 jev ,1“, pokud je paleta na
misg.

M5.0 M32.1 I0.2 M32.4
|| || |
Ll Ll 1

1 {s —
DB10. M32.5
DBX18.3 53—
M32.1
R }—

Obrazek 23. Paleta je nabrana, potvrzeni

Pokud je balici stroj volny, tak péchto Ukonech najede paleta do stroje a dle nadtaesn

zvedne do fislusné vysky a zae balici proces.

7.1.2.2Zabaleni a vyvezeni palety
Vystup Q4.2 se igpne do ,1," pokud jsou spiny vSechny podminky n@brazek 24

Bity M33.4 a M33.5 zné, ve kterém cyklu se program momentahrachézi. Bit M0.7 zr
chybové hladSeni programuiijfhutim potvrzujiciho signédlu na vstup 13.7 se paleozjede
k dalSimu balicimu stroji (FG120).

Network 7: FG120 mas pripravencu paletu

‘ M5.0 M33.4 M33.5 MO0.7 04.2
[ [ I I {—
M33.5
| |
LI

Obrazek 24. Paleta jefipravena k odvezeni
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7.1.3Baleni SST

Baleni SST je specialni méd baleni palet, kdy jazjta jina félie. Program SSTebi
mimo hlavni program kili snadréjSimu naprogramovani. NiZe je popsano, jak fun@gd
blok. Program SST zde bude podrgpbrysvétlen. Zkratka SST je tzv. proti Smova taska.
Na palet, na které jsou srovnany proti¢hrove tasky, je manudnpirehozena félie. Paleta
musi najet na zvedak (na zvedaku se zvedne), pmubliseni je paleta zvedadkem polozena
na dopravnik a pokéaje v cest. Obrazky niZze vysluji jen sezZejni ¢ésti programu.
Obrazek 25popisuje pijezd palety do baliciho stroje.

Network 4 : od balicky paleta

M209.0
I15.0 12.7 M218.0 I10.2 SR M218.0 I10.2 I3.5 Q2.4
|
1

— | I | 5 s Q { | 1} [ —
%225.0 T169 %218.0 15.0 10.2 1.2
|
1

S — | {

DB10. Q2.5 4.2

DBX12.1 |—|/|7
— | k

T168
_{ }_
Q2.6

_{}_

DB10.

DBX18.3 M218.0

— | A

DB10.
DBX18.0 M218.0

— | ¥

Obrazek 25. Hjezd palety a zapnutifedniho dopravniku

Vstup 15.0 je poZadavek od palety prgmuti palety. M225.0 je simutai bit. 12.7 jecidlo,
které zjiuje, zda je paleta uz ve stroji. 10.2g€lo kontrolujici paletu na spravném ngisia
dopravniku. M218.0 je bit, ktery je v ,1,“ pokud groj v automatickém rezimu. 13.5 je
ochranné&idlo balicky, které chrani balku pred narazem. Vystup Q2.4 jéiyeden na prvni
pohon, ktery dava do chodueoni dopravnik. Vystup Q1.2 oznamuje bedi ijeti palety.
Vystup Q2.5 je fiveden na druhy pohon, ktery dava do chodu zadpradmik. Zpozdni
T169 zpod'uje reakci pi odebrani dvou palet najednou. Z popisu vyplyva, paleta je
piesouvana poipdnim dopravniku, dokud nenajede na spravné méstopravniku a poté
¢eka na reakci druhého dopravniku. Reset probif# rhanudlg, ¢i po predani druhému
dopravniku, k resetu vede iikaz pro zvednuti dopravniku. Dopravniky se dajhnczaejmeé
ovladat manuéky coz je vidt zcela dole v programu, kde M218.0 je bit AUTOinez. Aby

bylo porozungni UpIné, je niz&©brazek 26.ktery popisuje, jak se spiné druhy dopravnik.
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Network 10 : set pro poslani pozadavku FG120

M209.1

M218.0 I3.6 SR M218.0 I10.6 T158 T159 T157 I1.2 M213.5
| | | !
1 1 1 I

s o : A 7 A : | | —
T158 T159 Qd.2 M213.5
L — J L{/l—mf

M218.0

Y

DBX19.0 M218.0

— 1

Obrazek 26. Odjezd palety a zapnuti zadniho dojpkavn

Sepnuti druhého dopravniku je slé@t nez prvni dopravniku zZidodu vicero funkci.
Sepnuti RS obvodu nastan& ffech situacich. Prvni situace nastane, kdyz je stanjto
rezimu, gedni dopravnik jede kiedu a mezi sw&cimi rameny neni paleta. RS obvod Ize
nastavit na logickou jedéku manuald pies HMI displej. Posledni évmoznosti jsou
nastaveni na logickou jediu, pokud uz je paleta nagquinim dopravniku. Reset RS obvodu
je mozny femi moznostmi, a to:¥ps T155 zahajeni nového cykkii,manualni reset, nebo
paleta uz byla dopravena na mistdemi. Pokud je RS obvod nastaven na logickou {éani
je dopravnik zapnut, pokud je stroj v AUTO rezimu\aedak je zcela dol€jdlo kontroly
polohy zvedéku je na 10.€idlo 13.5 je anti kolizni¢idlo, které chrani f@d narazem do
konstrukce batky. Vstup 11.2 kontroluje, zda jsou seaaci ramena zcela ot@na.
Casovaée T157-159 se staraji o vlastni cyklus dopravni213.5 je v logické jedite,
pokud @iSel souhlas s poslanim palety od FG120. Doprasaikia ovladat zcela manugin
coZ je opt vidét zcela dole v networku. Tento blok, ktery obslghdgv. SST, ma 29

networki a nema smysl| vystlovat vSechny.



. /J USTAV VYKONOVE ELEKTROTECHNIKY A ELEKTRONIKY
= @i Fakulta elektrotechniky a komunikaich technologii a4
| T Vysokeé ieni technické v Brh

7.1.4Dorovnavani loga na pohledové strak

Dorovnani loga na pohledové stége stZejnim Ukolem této aplikace. Pohledové logo
musi byt vycentrovano doprést palety. Stroj dorovnava balenou paletu. Dorovrsm
projevi na dalSi palét ale cast€éné je patrné dorovnani i na momentalni pald®ojezd
obsahuje encoder. Program pomoci encodertugisnomentalni polohu pojezdu. Préieni
encoderovych puiz je pouzita funkce procesoru. Spravné zastavengézpaj je kriticky
moment celé aplikace. Vycentrovani loga 8 shejen pomoci pojezdu, ale téZ pomoci brzd
na levém i pravém odvije Folie se neustale vychyluje zetextu palety kuli
nerovnondrnému tlaku pitlaku na pravé a levé strastroje. Vys¥tleni je naObrazek 27,

ktery je vytvaden pomoci programu GOLDFIRE. Jedna se o modeltsitykPod obrdzkem
jsou vyswtlivky.

Rizeni

Ridit

Nejetizcit

Obrazek 27. Model struktury

Elementy Vazhy

Komponent

uziteédna - normalni

A\ 4

v

uziteCnd - poddimenzovana

e » uziteCna - naddimenzovana
RS Nad systém o
—es—s—e—+—e—> UZItecna s parametry

) . Skodliva
il skodliva
Skodliva s parametry



ol

USTAV VYKONOVE ELEKTROTECHNIKY A ELEKTRONIKY
Fakulta elektrotechniky a komunikagich technologii

Vysoké weni technické v Bra

Obrazek nize vysiluje, jakym zmisobem se decentralizuje pohledové a nepohledowe log

Vysvétleni je naObrazek 28.Fricinné nasledkovyretézec popisuje ficiny, které posléze

piechazi na nasledky. Jedné se o velmi efektivni ptateSeni problérin

nedostateind

Paetanehjlaspraena
'
Zvecbkavedul peletuSems
Paletarehyjladorazerakhrang Chsluha newndala posiazerou
el
— ;

Veskndoraztaen

Element

event

undesirable event

nezadouci udalost

Akce

—

Obrazek 28. Hcinne nasledkovyetezec

pFi¢inn& souvislost

Voskvetsifmensi tioustku
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Na dalSichfadcich budou vyst#leny nejdilezitéjSi ¢asti programu na rovnani pohledového
loga. Obrazek 29.ukazuje, jakym zfsobem je detekovano logo. 14.6 je optickdlo na
detekci loga. Bit M220.6 je detekce sestupné hr&iyM200.1 je bit pro identifikaci ujeti
vypoctené vzdalenosti, nasledujici dva komparatory jenmmmovnavaji, zda je zérena
hodnota umighi loga v norm a zda je povaZzovana za spravnou a je s &itgw. Pokud je
logo zjiS€no mimo toleranci, je logo povazovano za nechycBo&ud je logo zji$ho mimo
toleranci vice nez 3-krat za sebou, je upogwairobsluha. Obsluha b&lly je upozorgna jiz

pii prvnim nechyceni, ale péetim nechyceni je poZzadovana naprava.

Network 1: Ujete do znacky, detekce

I4.6 M220.6 M200.1 CMP <D CMP =D MOVE
1/ N 11 EN ENO

DB47.DBD14 —IN1 DB47.DBD14 —IN1 DB47.DBD14 —IN OUT|-DB20.DBD16

MD104 —IN2Z MD108 IN2

Obrazek 29. Detekce pohledového loga

Obrazek 30.ukazuje, jak se dopaava vzdalenost pro ujeti pojezdu. M200.0 je kiery
potvrzujefizeni fes pohledové logo, stroj se Hdit téZ bez pohledového loga, tafaeni se
da zapnout viflpad® poruchy encoderu. Prvni SUB DI a oba komparat@isfui, zda je
logo nevycentrovano dopravé& doleva. MUL_DI nahrazuje doget funkce sinus, aby
nemusela byt dodtavana funkce sinus, bytast funkce sinus nahrazenanpkou, coz jsou
dva koeficienty DB20.DBD76 a DB20.DBD80. PoslediB8_®I je vysledna hodnota pro
pojezd, jedné se jen o rozdil.
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Network 3: Vypocet nove vzdalenosti predpokladane vzdalenosti

1M200.0 SUB_DI
— | EN ENO
DB20.DBD48 —IN1 OUT|-DB20.DBD36
DB20.DBD16 oIN2
CMP =D MUL_DI
EN ENO
1#0 —{IN1 DB20.DBD36 —IN1 OUT-DB20.DBD72
DB20.DBD36 —IN2 DB20.DBD76 —IN2
CMP >=D MUL_DI
ENO-
DB20.DBD36 —IN1 DB20.DBD36 —IN1 OUT|-DB20.DBD72
L#0 -{IN2 DB20.DBD80 —HIN2
SUB_DI
EN ENO-

DB20.DBD48 —IN1 OUT|—DB20.DBD32

DB20.DBD72 —IN2

Obrazek 30. Doptet vzdalenosti

Obrazek 31.zobrazuje mechanismus, jak programtzjjg, zda je pojezd na vypeném
misg pii rizné variaci chyb. Bit M200.5 rozhoduje, zda je pdjdzen ges encoderii bude
jezdit na peva danou vzdalenost. Bit M200.7 je délka, pokud fejdiez chyby. Bit M202.0
uréuje, zda bylo logo identifikovano dale, nez by logelo byt identifikovano dale nez je
stroj schopen dorovnat pouhym pojezdem. Bit M2(R.@entifikace, zda bylo logo chyceno
dale, nez by ®#o. DB47.DBD14 je aktualni hodnota encoderu. DBZRIIZ40 je hodnota
celkové drahy pojezdu, bez chyby. Tato hodnota jpatitana z DB20.DBD32.
DB20.DBD44 a DB20.DBD84 jsou hodnotyiipSpaté vycentrovaném logu. Posledni
komparator je zde zidodu, aby nikdy nemohl pojezd zastavit hédmizko. Jedné se o
minimalni hodnotu, kdy jdou z&t svaovaci ramena. Blok obsahuje celkd®7 network,
ale nema smysl dalSi vy&lovat. DalSi popis také rovna pohledové logo sprubsti, ale neni

jiz umist€n v tomto bloku.

Network 5: Prikaz pro zastaveni po prekonani vypoctene vzdalenosti

M200.5 CMP D CMPD M200.1

1 ——{

DB47.DBD14 —{IN1 DB47.DBD14 —{IN1

DB20.DBD1Z —{IN2 DBZ0.DBD84 —{IN2

M202.7 M200.5 CMP >=D

i -

DB47.DBD14 —{IN1

DB20.DBD40 —{IN2

M202.0 M200.5 WP

e e -
DB47.DBD14 —IN1

DB20.DBD44 —IN2

M202.2 M200.5 CMP D

DB47.DBD14 —{IN1

DB20.DBD84 —{IN2

Obrazek 31. Vypttena vzdalenost
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Obrazek 32popisuje, jakidi brzdy, je zde ukazka jen jedné brzdy, druh@dije naprosto
identickd, jen pracuje s jinymi hodnotami. M230e0kjit pro manualni spous$ti brzdy. Bit
M202.2 je aktivni, pokud jeipkraiena vzdalenostipzméieni loga. M200.5 je bit prtizeni
pies PLC. Q3.1 je vystup pojezdu degu. M200.1 je bit wujici, zda je pojezd uz na mist
Tento bit je zde pouzit, aby nebylo odvijeni zabredpi zastaveni stroje. M218.0 je bit, zda
je cely stroj rezimu AUTO. M211.0 je bit, ktery akije brzdu v tomto networku. Brzda je
opravdu aktivovana v jiném networku, ktery se rattfje na zaklagl dalSich informaci, zda
brzdu opravdu aktivuje. T160 f@sova, ktery prodlouZzi aktivaci brzdy podle nastaverted®
casov&em je 12.2, aby nebyl odvijebrzcen, kdyz neni folie dostate¢ natazena, takovée

brz&ni by bylo nesmyslIné, jelikoz by se jen folie ndah

Network 7: Ovlada brzdu behem chyby (znacka blizko)

M202.2 M204.2 M200.5 03.1 M200.1 M218.0 T160 M211.0

I LA {1 {1 11 {1 LA {—
M230.0 12.2 T160

f {4 {sp)}—]

DB20.DBWS2

Obrazek 32. Ovladani brzdy odvindea

Timto poslednim vysitlenim je rovnani dostateé vyswtleno, podrob#si vyswtlovani

nema smysl.
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7.2 Diagnostika a rozpoznani chyb
Stroj je z divodu snad#Si diagnostiky vybaven semaforem a to twablu lepSi

diagnostiky chyb na dalku. Obsluhaibe byt vzdalena az 10 métod baltky a nevidla by

na stroj. Pokud by se stroj zasekldaké chyk, obsluha neni schopna zjistit chybu, dokud se

nezastavi linka, proto je #aeni vybavenoit-barevnym semafor, ktery ma zelené, Zluté a

cervené swutlo. Nize je vyswtlen popis barevné signalizacdabulka 11. vyswtluje

diagnostiku dle semaforu. Puntiky vyfuji, jak swtlo blikd. Pokud je neeruSenérada

stejnych swtel, bude s¥tlo jen svitit. Pokud jsou mezi barevnymi puntikjabmista, tak

rozestup bilych puntiku nazhige rychlost blikani. Pokud svitiervené s#tlo s jakoukoliv

kombinaci, vzdy je stroj v chybCisla pod barevnymi puntiky zobrazuiji rychlost bik&

Tabulka 11. Siteln& diagnostika stroje

O

00000000

0000000

00000000
0,625 Hz

00000000
2 Hz

0000000

0000000

0000000

X

O

00000000

00000000
00000000
00000000

00000000
2 Hz

00000000,
10 Hz

00000000

X

00000000

00000000
00000000
00000000,
00000000

00000000

00000000

Vyznam

Stroj neni OK, neni pfipraven na praci

Stroj je OK, zapnuty v automatu

Stroj je OK, SST, nebo bez obaloveé félie

Stroj je OK, zapnuty v manualu

Znacka nebyla chycena

Hrozi prekryti rohu logem

Je pozadavek na svareni, ale prekazka
mezi rameny nelze zavfit

Chyba stroje
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7.3 Naprogramovani HMI panelu
Ovladani pes HMI se postupnstava u pimyslovych aplikaci naprostym standardem.

Pro pohodIijSi ovladani je pouzit 6” displej 177A. Zakladnihéma displeje je K
zvyklosti obsluhy pevzato z pvodni aplikace. NaObrazek 33.je zobrazeno nastaveni
komunikace mezi PLC a HMI displeje@brazek 34zobrazuje &které tagy v HMI displeji.

CONNECTIONS
u | 2T | Do o |
= Connetion 1 |0n ~|SIMATIC 57 3007400 ~|\FOLIE\SIMATIC 30... +|CPU 313C ~|cpu 313¢ Jon -
< L N
Parameters | Area pointer

TP 177A€" Station

Intertace =
IFIB MPICP ‘rhii

Type Baud raEe

S — Profil [jvp] = Address 2
K523 .- Highest station addre Exparsionsl |5
[ Address (4 -
Reas 3w Rack 0
@ Simatic b Unly master on t Number of ma [y M Cyclic operation
z , .
Obrazek 33. Nastaveni komunikace s PLC
g ’-' N @ =
‘ | F70 N
data_pro_folii.celkova_ujeta_delka PLC Connection_1 DInt celkova_ujeta_delka_PLC DB 20 DBD 40 -~
chce_ale_nesmi_svaret Connection_1 Bool chee_ale_nesmi_svaret M201.0
data_pro_folii.chyba Connection_1 Int chyba DB 20 DBW 70
chyba Connection_1 Bool chyba M 202.7 £
cisco kronu Connection_1 Boal cisco_kronu DB 10 DBX 80.4
clock_memory Connection_1 Byte clock_memory MB 250
encoder. COUNTVAL Connection_1 DInt COUNTVAL DB 47 DBD 14
data_pro_folii.dalsi_ujeta_delka Connection_1 DInt dalsi_ujeta_delka DB 20 DBD 8
time.DATE_TIME_SPS.DATE_TIME Connection_1 Date and time DATE_TIME DB 4 DBB 0
davkovac_dole Connection_1 Bool davkovac_dole 120
davkovac_nahore Connection_1 Bool davkovac_nahore ELY
delka_znacky_PLC Connection_1 Bool delka_znacky_PLC M 200.5
doba nahrivani folie Connection_1 Timer doba_nahrivani_folie DB 10 DBW 56
doba ochlazovani folie Connection_1 Timer doba_ochlazovani_folie DB 10 DBW 58
4 m >
@ x
» General General -+
b Properties ”
» Events General Settings
Name |0.cislo Length |2 =

Connection Connection_ |
Data type [Word -
Acquisition mode |Cydlic on us ¥

Obrazek 34. Tagy v HMI panelu



Vysoké weni technické v Bra

) USTAV VYKONOVE ELEKTROTECHNIKY A ELEKTRONIKY
= @ g Fakulta elektrotechniky a komunikgich technologii

7.3.1Vysvétleni uzivatelského prostedi

Kapitola se ¥nuje zakladnim jechodim mezi nabidkami HMI displeji. Aplikace byla
vytvoiena v Simatic WinCC 2008 flexible SP3. Program Stepe softwaro¥ svazan

s WInCC. V kapitole nebude vy&leno, jak se s programem pracuje, protoze to ogai

prace.Obrazek 35 zaklad® popisuje orientaci v HMI panelbrazek 36.ukazuje hlavni
obrazovku. Nasledujici obrazky vyshiji, jak se ovladaji obrazovky. iky misto hodnot

jsou zde proto, Ze obrazky jsouifaeny ze simulatoru

Dopravnik

Historie chyb

1) Nastaveni
obalove folie

2) Nastaveni
obalové folie

Manualné-ruéni
Fizeni

— Uvodni obrazovka —

| | Nastavovaci
menu

Pfihlaseni

Nastaveni folie
prekryvu

Folie prekryvu
Obalova folie

1 — Uvodni obrazovka

2 — Manudl# - rieni fizeni
3 — Nastavovaci menu

4 — Reset cyklu

5 — Aktualni chyby

6 — Historie chyb

Aktualni chyby

Kalibrace a
editace uZivatell

Nastaveni meze

Nastaveni
prouzku félie

Nastaveni pfi
chybé

Diagnostika

Obrazek 35. Zakladni popis HMI programu

AV4 26.4.2014 14:30:19 | [ =10
STAN STROIE — 11

Obrazek 36. Uvodni obrazovka

7 — Dopravnik auto/fni fizeni
8 — AV4 auto/rdni fizeni

9 — Start cyklu

12

10 —Cas, datum a kontrolaipojeni displeje

11 — Aktualni stav stroje

12 — Animace stroje (softwarovéikazy)
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Tlacitka 1,2,3,5 a 6 jsou aktivnifipvSech nastaveni, na vSech obrazovkach, a praiotbu

vyswtlena jen na obrazku vyse.

MANUALNI-RUCNI RIZEN]

1 ,
DOPRAVNIK
2 FOLIE PREKR YW
OBALOVA FOLIE
Obrazek 37. Manuan- rucni rizeni
1 — Dopravnik 2 — Folieipkryvu obalova folie
Obrazek 38. Dopravnik

1 — Fdlie pekryvu obalova félie 6 — zvedak dai
2 — Zadni dopravnik déedu/dozadu 7 — oba dopravniky dozadu
3 — Oba dopravniky ddéedu 8 — oba dopravniky déedu
4 — Oba dopravniky deedu, start baleni 9 — Redni dopravniky dagdu/dozadu

5 — Zvedak nahoru 10 - Folie gekryvu obalova folie
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1 _ MANUALNL | 8
— FOLIE PREKRYWU-OBALOVA FOLIE 12

FOLIE PREKRYYU OBALOYA FOLIE
NAHORU/DOLL SWARECT HLAVA,
s L
o8] || SR
PRITLAK ODVIIECE POSUN
2 ¥4 QT8
7
ODRIZMUTI FOLIE POSOUYANT MALE

-~ FOLIE [4=
s | —© [ gt

Obrazek 39. Foliejqgkryvu- obalové félie

1 — Dopravnik 5 — Odvinuti félie pekryvu

2 — Félie pekryvu nahoru/ddi 6 — Cely stroj AV4 dofedu/dozadu
3 — Ritlak félie oteeni/zaveni 7 — Svdeci hlava otetit/zawit

4 — Vrchni félie diznuti 8 — Dopravnik

14:258:50 Spojeni zruseno: Connection_1, s...

14:28:40 Zména na provozni regim 'online',

Obrézek 40. Historie chyb
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/
%

54

il_' Folie

QK

o |

Obrézek 41. Aktudlni chyby

1 — potvrzeni chyby, obsluha bere rdami

MANUALNI-RUCNT RIZEN

Priblageni |

|zZivatel:

Heslo:

Ok, |k oricete

Obrazek 42. Rhlaseni
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Do aplikace je mozné seiplasit bul’ jako administrator nebo jako uzivatel. Adminisbrat
ma veskery fistup a niZe editovat i jiné uZivatele fipavat je, mazat je. UZivatel ma prava

jen na editace sama seli@brazek 43zobrazuje, jak vypada zakladni nastaveti

Izivatel: Admin
Heslo:
Skupina; ADMIMN
Doba priblaseni |5
)4 Ik oncete A
= L ]
- |m:|uTn.-:Gr | + L J

Obrazek 43. Editace uzivafel

1 \ .
> MASTAVEMNI OBALOWE FOLIE
2 > NASTAVENI FOLIE PREKRYWL
3 > MASTAVENT PROUZKL FOLIE
Fy
, _KALIBRACE [n USER
—llncn WTRAST | + I ?I
5
Obrazek 44. Nastavovaci menu
1 — Nastaveni obalové folie 4 — Kalibrace displeje
2 — Nastaveni féliefekryvu 5 — Administrace uzivatél

3 — Nastaveni prouzku folie
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il NASTAVENT OBALOVE FOLIE E

DOBA NAHRTWANT FHE#

DOBA OCHLAZOWANI F#da| -

ZPOZD. STOP PRO SvaAROVANT B EM cm

55T

Obrazek 45. 1. Nastaveni obalové félie

1 — 2. Nastaveni obalové félie 5 — Obalové félie zapnuta/vypnuta
2 — Doba nétevu obalové folie 6 — SST zapnuto/vypnuto
3 — Doba chlazeni obalové félie 7 — 2. Nastaveni obalové félie

4 — Zpozdné stop pro swavani (neaktivni)

MASTAVENT OBALOWA FOLIE E

ZVEDACI
STUL

RIZENI BRZD
ZAPNUTO/YPHNUTO

OYMANT PRAVEHD LOGA [
ZAPNUTO/YPNUTD

Obrazek 46. 2. Nastaveni obalové folie

1 — 1. Nastaveni obalové félie 4 —Rizeni brzd zapnuto/vypnuto

2 — Kde se zapina fén (ohnuti 5 — Rovnani pravého loga zapnuto/vypnuto (neaktivni

folie pres paletu 6 — 1. Nastaveni obalové félie

3 — Zpozdni zvedaciho stolu
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1 EAS UYOLNENI P
— (| FOLIE PRED PALETOU  [ikidiiéadd °
2 CAS K UVOLNENE b .
FOLIE NA KONCI PALETY  [ikiidadad °
3 DEMI .
DR | 7T AVEN! DOPRAVNIKU  dddedidid

FOLIE PREKRYWU  BPOLOHA FOLIE PREKR.,
ZAPNUTO/VYPNUTO i ZAPNUTO/YPNUTO

Q)

.l

Obréazek 47. Nastaveni foliégkryvu

1 — Nastavuj€as uvolrni félie pred paletou 4 —Rizeni polohy félie fekryvu zapnuto/vypnuto
(prekryv pres gredenicast palety) (neaktivni)

2 — Nastavuj&as uvolrni folie za paletou 5 — Fdlie pekryvu zapnuto/vypnuto
(prekryv p'es zadnéast palety)

3 — Zpozdné zastaveni dopravnikii gvedani
(nastaveni palety na zvedaku)

NASTAVENI MEZE

HORME MEZ krokd

DOLMI MEZ krokt)

KOEFICIEMNT

DOLNE
HORMI

5

Obrazek 48. Nastaveni mezi
1 — Nastavuje maximalni ujetou vzdalenost 5 — Repnuti na uZivatele/plé¢igeni ges logo)
2 — Nastavuje minimalni ujetou vzdalenost 6 — Nastaveniipchybs

3 — Koeficienty na sinusovku 7 — Nastaveni log

4 — Diagnostika
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‘ NASTAVENI PROUZKY FOLIE

VZDALENOST PROUZKU

DALSI UIETA VZDALEMOST

- CELKOVA UIETA (wypoftend)

RIZENI FOLIE POMOCI PLC
VYPNUTO/ZAPNUTO tkroky)

|-l=

Obrazek 49. Nastaveni log

1 — Misto, kde by se &o nachazet logo 4 —Rizeni gestidici algoritmus /pes indukni ¢idla

2 — DalSi ujetd vzdalenost od detekce (dorovnani) (rovnani loga /pojezd z mista A do mista B)

3 — Celkova ujeta vzdalenost (vygena hodnota) 5 — Nastaveni mez

6 — Nastaveniipchybs

ST UIETA
\i HORNI MEZE

_ VZDALENOST UJETA,
ENf DOLNE MEZE

HORNI/DOLNI
CENE MEZE

CHYBA "LOGA"
0D NORMALL

Obrazek 50. Nastavenfighyhe

1 — Ujeta vzdalenostipprekrateni horni meze 5 — Nastaveni naigtdovost loga od normalu (jako moc je
blbg)

)6 — Nastaveni log

2 — Ujeta vzdéalenostipprekrateni dolni meze

3 —Cas brzd horni/dolni mez (dle funkce sinus

4 — Diagnostika 7 — Nastaveni mezi
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]

DIAGNOSTIKA

MOMEMTALNI POZICE POJEZDL  [Fraat

CHTENA WVZDALENOST bez SETR.

UIETA YZDALENOST DO LOGA
ok

CHTENA VZDALENOST DO LOGA

UJETA WZDALENOST
EMCODER
ENACKA CHYCEMA O

A4 YEM PALETU

AV4 BERE PALETU
FG120 YEM PALETL

krokf

1 — Momentalni pozice pojezdu (dle encoderu@ — Vypaitena vzdalenost do loga
2 — Chtnd poloha pojezdu, bez settnasti
3 — Redl® ujeta vzdalenost do loga

FG120 BERE FALET

El 5]

Obrazek 51. Diagnostika

5 — Rizné fikazy (softwarové)

Kapitola se zabyvala zakladnim popisem obrazovek.

6 — Minulé umistni loga (bilé misto je to nejaktué]ai)
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7.3.2Diagnostika chyb pres HMI panel

Diagnostika pes HMI panel je velice snadnid. HMI panel obsahujeolik hlaSenych

chyb. Tabulka 12. zobrazuje chyby diagnostikovaies piMI panel. Tabulka obsahuje nazev

chyby a vys¥tleni chyby.

Tabulka 12. Chyby na HMI panelu

Nazev chyby
LOGO JE BLIiZKO
LOGO JE DALEKO

FOLIE PREKRYVU, KOLIZE S PALETOU

JE ZAPNUTO SST A BEZ FOLIE (JEDNO VYPNI)

KONEC FOLIE PREKRYVU

KONEC OBALOVE FOLIE

NizKA TEPLOTA SVARECI HLAVY

SVAROVACI RAMENA NELZE ZAVRIT

PORUCHA ODRIZNUTI FOLIE PREKRYVU
PORUCHA ODRIiZNUTI OBALOVE FOLIE
PREHRATI SVARECI HLAVY

PREKROCENI DOBY DOPRAVNIK DOPREDU 1
PREKROCENI DOBY DOPRAVNIK DOPREDU 2

PREKROCENI DOBY ODVIJENI FOLIE
PREKROCENI DOBY POHYBU DOPREDU/DOZADU
PREKROCENI DOBY POHYBU VPRED SVARECI
HLAVY

PREKROCENI DOBY POHYBU VZAD SVARECI
HLAVY

PREKROCENI DOBY ZVEDANI/KLESANI ZVEDAKU
ROLE OBALOVE FOLIE - ODBRZDENO

SVARECI HLAVA NENI V POZICI

VYSTRAHA TLAK VZDUCHU

LOGO NEBYLO CHYCENO MOCKRAT

LOGO NEBYLO CHYCENO

Vysv étleni
Hrozi logo pfes hranu.
Hrozi logo pfes hranu.
Odvijec¢ vrchni folie se nachazi nizko, hrozi stret
s paletou.
Neni mozné mit zaroven spustény program SST a
program bezobalové félie.
Neni félie prekryvu, nebo se netoci vodici ty¢ pro
folii (muze byt Spatné ¢idlo MS32), je pozadavek na
odvijeni félie, ale déle nez 2 s ¢idlo nezaznamenalo
zménu na vodici tyci.
DosSla obalova félie, nebo prestalo fungovat jedno
¢idlo na kolébce folie, déle nez 900ms nebylo
odbrzdéna kolébka.
Rezistor Omron je v chybé, vice nez 15 s.
Mezi svarovacimi rameny je prekazka.
Rezani folie trva moc dlouho, déle neZ 6 s.
Rezani félie trva moc dlouho, déle nez 15 s.
Prehrata hlava, ¢i KT31 je rozbity.
Dopravnik jel déle, nez mlze, jedna se o dopravnik
blize od plotu, jel vice nez 60 s.
Dopravnik jel déle, nez mlze, jedna se o dopravnik
dale od plotu, jel vice nez 60 s.
Vrchni félie se odviji azZ moc dlouho, vice nez 25s.
Pojezd dopfedu, ¢i dozadu déle néz 25 s.
Ramena svareni se pfiblizuji az moc dlouho, déle
nez 8 s.
Ramena svéareni se oddaluji az moc dlouho, déle
nez8s.
Byla pfekro¢ena maximalni doba zvedéaku nahoru a
dold, déle nez 20 s.
Role se uvolnila z horniho drzaku.
Svéreci hlava je oteviena, zaroven zaviena. Cidla
MS11 a MS12.
Tlak neni ok, SP 26.
Znacka nebyla detekovana vice nez 3krat v fadé za
sebou.
Znacka nebyla detekovana béhem jizdy pojezdu,
nebo detekovana v misté, kde se nema nachazet.
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8 ZAKLADNI OBSLUHA STROJE

Obsluha stroje je roztena na vice usék Prvni kapitola sednuje zakladnimu ovladani,
druhd kapitola vysitluje, jak by se pracovnik & chovat i chybach a také obsahuje

zamysSleni k obsluze.

8.1 Zakladni ovladani

Kapitola se zabyva zakladnim navodem, jak obsluhba#icku. Kapitola se nanuje
podrobré probléniim. Kroky jsou s&azeny podle toho, jak nasleduji za sebou. Bodykiucy
jsou s#azeny dlgtasové posloupnosti.

Klasicky rezim

1) Zapnout svéareni (nahfrev)
2) Resetovat cyklus

3) Pfepnout do automatu

Cyklus:
a) Vezme paletu od bali¢ky,
b) jede do stroje,
c) zacne se odvijet folie pfekryvu,
d) folie pfekryvu je ufiznuta.
e) Dojede na zvedak.
f) Zvedne se zvedak s paletou.
g) Pokud prijede dalsi paleta od baliky, tak se zastavi na pfijezdovém cidle.
h) AV4 se rozjede a zapne se fén,
ch) zac¢ne se odvijet obalova félie, probiha rovnani a méreni loga.
i) Zastavi se pojezd.
k) Svareci ramena k sobé, zacne se svéaret posléze chladit svar.
[) Svareci ramena od sebe,
m) Dotaz na FG120 zda miZze poslat paletu.
n) Pokud:
ano - poSle paletu,
ne-¢eka na souhlas, poté pokracuje jako v pfipadé ano.

0) AV4 se vraci na zakladni pozici.
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Bez obalové félie

1) Stroj pfepnout do manualniho fizeni.

2) Musi se vytahnout félie pro prajezd palet.

3) Prepnout program do rezimu bez obalové folie.
4) Resetovat cyklus

5) Pfepnu do automatu.

Cyklus:
a) Vezme paletu od bali¢ky.
b) Dojede mezi svafovaci ramena.

c) Zepta se FG120, zda mGze poslat paletu.

d) Pokud:

ano - poSle paletu a je pfipraven na dalsi
cyklus,

ne - ¢eka na souhlas, poté pokracuje jako

v pfipadé ano.

SST

1) Stroj pfepnout do manualniho fizeni.

2) Musi se vytahnout félie pro prdjezd palet.
3) Pfepnu program do reZzimu SST.

4) Resetovat cyklus

5) Pfepnu do automatu.

Cyklus:

a) Vezme paletu od bali¢ky.

b) Dojede na zvedak.

¢) Zvedne se zvedak s paletou.

d) Pokud pfijede dalSi paleta od balicky,
tak se zastavi na pfijezdovém cidle.

e) Pro zméacknuti tlagitka start cyklu paleta
sjede dolq,

f) dotaz na FG120, zda muze poslat
paletu.

d) Pokud:

ano - poSle paletu a pokud je na
pfijezdovém ¢cidle paleta, zaveze ji na
zvedak, pokud neni, posle jen paletu ,

ne-¢eka na souhlas, poté pokracuje jako
v pfipadé ano.
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8.2 Zakladni pravidla

Nasledujicitadky vyswtluji, jak se ma obsluha chovat. Nejedna $anp o navod,
jelikoz je nova obsluha zaSkolena stavajici obslylate jedna se o takové zamysleni, a to nad
negasgjSimi chybami pi obsluze.

1. Pro dobrou funkci systéemu musi tlak byt nastaveqn &by se félie vzdy odvijely
rovnomerné a ne, aby se jedna folie odvijela vice nez dritgkud se bude pohledovéa
strana odmotavat n&flad o 5 cm vice, nez byda, neni schopen systém dorovnat félii,
jelikoz neméa nekongné velkou manévrovatelnost na ob strany. Jak systéndorovnal
folii, je viditelné khem svéeni. Je mozné dorovnavat o vice nez 5 cm, aledauzngni
parametr ,CHYBA ZNACKY OD NORMALU" (mensi schopnost dorovnani), nebo se
maze znénit parametrCAS BRZD HORNI/DOLNI RREKROCENI MEZE*“, ktery je

schopen H spravném nastaventgiahnuti folie o &kolik desitek cm.

2. Pokud neni zn&ka detekovana mockrat za sebou, je néfdéd prekontrolovat (6istit),

posunoutgi zmeénit citlivost.

3. Po pgikazu pro zastaveni pojezdu dojezd jede¢jd®-20 kroka (dle nakladu, hlawh
podle pd@tu roli na pojezdu), vifppadt zmeny rychlosti pojezdu je nutné zmit

parametry, hlavh,dalSi ujeta vzdalenost.”

4. PLC neumi rovnat jiné félie, nez které maji logo ngohledové straré uprostied

5. Stroj detekuje sestupnou hranu logamisto, kde ko#i potisk a z&ina piihledna félie),
pokud je félie poSkozendj Spatré natisknuta a stroj se domniva, Zze detekuje lofpo, a
piitom detekuje jen chybu loga, tak je nutné strigpmout stroj do rezimu uzivatel a
degradovat stroj na pojigdi z bodu A do bodu B. Pokud je logo nepravidelpatr

natisknuté, stroj si s tim poradi a neni nutnédhgkepinat na rezim uzivatel.
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6. Pokud nengas dorovnavat tlakifilaku félie (rien€), je mozné zrénit parametr ,CHYBA
ZNACKY OD NORMALU*, parametr se ziéni dle toho, zda je pteba davat vice nebo

mere folie.

7. Na startu musi mit encoder hodnotu <-4;0>ph¢ hodnoty se mohou midisit. Pokud
mame na startu hodnotu encoderuifidgd 20, je nutné restartovat cely stroj a nastavi
encoder na 0 (automaticky)figinou takto velké neagsnosti je vypadek elektrického

proudu i cyklu, roztrhnutitettzu atd.

8. Stroj cestou vied zastavuje na encoder nebo na igdukidlo, v cest zpit na indukni

¢idlo (zarazka).

9. Systém pro dorovnavani félie se nijak nerestarfajese zapina a vypina

10.Celkova délka by #a byt nemdnna, vychazi z nastaveni obsluhy 8ai (vysledna draha
bez chyby je653-656 kroki), nejedna se celkovou vygtenou! Odchylka az 4 kroky je
zpiusobena nedokonalym zab&ndm, WtSinou je odchylka do 1 kroku (2,5 mm). Encoder
neni resetovan programem. Nejedna se o délkudtleqau, ale o délku, kdy je logo zcela

dol¥e na svém mist

11.Chyby (,FOLIE JE BLiZKO, FOLIE JE DALEKO") je nutné menu alarra potvrdit
(vyrusit, FOLIE OK). Hlaseni, Ze nebyla chycenackaa se zobrazuje jen do dalsi palety

(vZdy je vidkt jen pro aktudlni paletu).

12.Pxi vypnuti obalové félie festane davat i folii fgkryvu, stroj musi byt v automatu, a
pokud se stane¢no ne@ekavaného, sta reset cyklu. Paleta se rozjede a febpana
(FG120) pi drzeni tl&itka, pi kterém vautomatu zaéne balici proces tlacitko v menu
dopravniki (pokud nezéne dopravnik jet, nema povoleni od stroje FG1280)yhodné
pied pa&atkem balenRESETOVAT CYKL (vytiStni pantti). Pokud se nevykona reset,
je mozna chyba v prvnim cyklu, ndidad v odejmuti palety bailte. Pokud se pdebuje
pozastavit funkce, sta pirepnout jeden automat nac¢ni a pro optovné spu&ni opst

sepnout do automatu, automaticky se navaze nasyklu
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13.Bé¢hem vypnuté obalové folie je mozné jezdit man&atiopravniky a zvedakem,
odriznout vrchni félii, pohybovat s rameny a jezdijgralem, stroj musi byt v manualnim

rezimu.

14.Pro pokles zveddka pokr&ovani cyklu se zmikne tl&itko START CYKLU . Pred
zapaetim prvniho cyklu SST je dobrRESETOVAT CYKLUS z divodu vytiSéni

pantti.

15. Tlagitko START CYKLU (pokratovani v baleni)  SST jeVHODNE makat jen v
piipadt, Ze mame na dopravniku max. 2 palety a Zadwékag na odbaveni. 3 palety na

dopravniku niZze program Spatrvyhodnotit.

16.B¢hem SST je mozné jezdit manualdopravniky a zvedakem, Bdnout vrchni folii,

pohybovat rameny a jezdit pojezdem, stroj musivhyianualnim rezimu.

17.Neni mozZné mit vypnutou obalovou folii a zarouwé zapnuté SST.

18.AV4 se nevypind! Jen se vypina dev svaeni, vypnutim se fferusi spinani teploty
(Fidici prvek sice indikuje snahu o olitev), ale neroste teplota (po vypnuti klesa,

postupné poklesne na teplotu okoli).

19.Parametr , CAS BRZD HORNI/DOLNi P REKRO CENi MEZE* aktivuje jednu brzdu
(leva, prava) a na druhé stédorzdu deaktivuje. Vifipads velkéhoc¢asu hrozpietrhnuti
folie (extréemni pripad), ale hrozi az moc velké srovnani,iqetahnuti folie o vice, nez
je zadana Parametr vlastndefinuje ¢as gresunovani félie f@d hrany paletuCas se

odpaiitava od doby nebrzdi dané félie.

20.Pokud se zrni nastavena vzdalenostekkdvané znky ¢i dalSi ujetd vzdalenost, tak
v menu nebude vid znena (je zde staréislo), PLC uz pgitd s novou hodnotou, ale
zobrazuje starou, pro zobrazeni novéisigpnout a zapnout (zapnout a vypnoutgitleo

fizeni pomoci PLC uzivatele).
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21.Pokud neni chyceno logo, stroj automaticky jedezdalenost, jako kdyby byla chycena
znatka spravs.

22.Chybova hlaska ,ZNAKA NEBYLA CHYCENA* ma dva vyznamy, bdi nebyla
chycena vubec, nebo byla chycena az péikpzu pro zastaveni pojezdu (mohla byt
chycena §i jizde¢, ale uz byl dan povel pro zastaveni, dojezd jedé& kolem 4-5 cm po
piikazu). Druh& varianta je mozna jeni¥pact Spatri vytisknutych log na folii.

23.Varovani ,FOLIE JE BLiZKO* nebo ,FOLIE JE DALEKO* mamenaji, ze hrodbgo
pi‘es roh palety,nebo se uz tak stalo. Stroj neni vypnutipac této chyby.

24.Vzdycky je p@itanaposledni sestupna hranapokud je logo zebrového typu a posledni
.neprihledna“¢ast loga je spraw je dol¥e dopditana i chyba a posléze vSechny ostatni

parametry.

25.Logo sedetekuje jen 225 cmod mista, kde by sedo nachazet. Pokud se logo nachazi
jinde, nez je tato vzdalenost, systém logo nezachwituaci vyhodnoti jako nechycené

logo.

26.Parametry ,VZDALENOST UJETA RI PREKROCENI DOLNi MEZE* a
,VZDALENOST UJETA PRI PREKROCENI HORNI MEZE* uruji vlastré maximalni

a minimalni drahu pojezdu.
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9 ZAVER

Cilem diplomové prace bylo zrealizovat aplikaci haleni palet se #&Sni krytinou.
Navrzeny algoritmus byl ugpre implementovan. Cilem aplikace je balitesini krytinu, ktera je
jiz na paletach do folie, na fdlii je natisknutaggtofirmy. Na umisini firemnich log je kladen
velky diraz, rovnani log je z hlediska vykonu PLC r#$v vypaetni zat¢zi. Cela aplikace je
fizena programovatelnym automatem od firmy Siemawy S7-300 S7 CPU-313C, ktery je
doplren o rekolik modularnich moduil, véetns komunik&niho procesoru CP 343-1 Lean, ktery
ma 2 ethernetové sloty RJ-45, které pracuji vechwitém rezimu. O vizualizace se stara HMI
panel TP177A. Prace obsahuje zakladni popis protesb firmy Siemens. NefiSi diraz je
kladen natadu S7-300, dale jsou popsany moznosti programodatdvych tyg a dalsi
parametry zvoleného procesoru S7 CPU-313C. Prasahofe popsanou aplikacicetns
pojmenovaniidel v programu a popis funkce ve stroji. Pracdaéfezandiuje na systéniizeni
firemnich log, ¥etn toho, pré& byla zvolena tato metoda a ne jina. Navrzeny #gos byl
Usmdns implementovan a vyzkousen ve vyrobnim zavdteSeni, které je popsano v této préaci,
jiz nékolik mésiair uspsre bali palety ve vyrobnim zaveéda to bez #tSich problému. Stroj je
stédle doptovan o aktualizace, které jsou reakci na nové gbdrod obsluhy,ci na nove
poZadavky vedeni spdaleosti. NejtSi diraz spolénosti je kladen na bezproblémovy chod
stroje, ktery si Zzada co nejmenSi zasahy obslubptdl poZzadavek spd@laosti byl zcela spkn.

Obsluha se nemusi o stroj &nstarat, jen dohlizi a vy&iuje obalovou félii za novou.
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