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1.ÚVOD

V úvode tejto práce vám chceme vysvetliť dôvod, prečo sme sa rozhodli vypracovať projekt na danú tému. Chceme tiež priblížiť cieľ našej práce a poukázať , kde by sa dala práca použiť.


Aby sme boli konkrétnejší, prvú myšlienku na realizáciu výťahu sme dostali od pani profesorky. Išlo o spojazdnenie modelu výťahového triediča, ktorý zhotovil bývalý žiak našej školy Ladislav Záboly. Vzhľadom k tomu, že našim zameraním je priemyselná informatika, rozhodli sme sa tento návrh prijať. Tento model sme v značnej miere pozmenili a to v elektrickej časti aj v mechanickej.

Naša práca sa zaoberá problematikou triedenia materiálu podľa jeho výšky, (veľkosti). Triedenie je zrealizované pomocou programu- riadkové schémy. Použili sme teda program STEP-7 a v ňom LAD editor na vytváranie riadkových schém. Program spracúva programovateľný automat SIMATIC (S7-200).

Cieľom práce je zdokonalenie sa v programovaní  automatu SIMATIC a realizácie elektronickej časti modelu. Tento model je možné použiť napr. na triedenie batožiny,na triedenie balíkov, na triedenie výrobkov v prevádzke atď. ,keďže v dnešnej dobe sa stále stupňujú požiadavky na triedenie pásovou formou.


Touto formou by sme sa chceli zároveň poďakovať vedúcim nášho projektu pani profesorke Ing. Dolinskej a pánovi profesorovi Ing. Kaščákovi za ich odborné a metodické  rady, za pripomienky, spoluprácu a usmerňovanie našej činnosti, pánovi profesorovi Ing. Orgonášovi za pomoc pri realizácii mechanických častí projektu. Chceli by sme sa poďakovať aj všetkým tým, ktorý nám boli inšpiráciou, či už nápadmi alebo svojimi názormi. Ďakujeme aj našej škole za vytvorenie optimálnych podmienok.










Ďakujeme!

2.METODIKA


Metodika sa skladá z dvoch častí. V prvej časti sme sa rozhodovali o použití mechanických, konštrukčných prvkoch.

Postupovali sme nasledovne:

Navrhli sme zdokonalenie pohybu vertikálneho triediča a to ďalším vysústružením  kolieska zo silonu  . Zároveň sme museli vysústružiť nový navíjací bubon z dreva  ,slúžiaci na pohyb triediča hore, dole a zmeniť polohu motora M3 (M4). Na bubon sa navíjajú postupne 2 oceľové lanká, pre ktoré bolo nutné zväčšiť otvor platne na vrchu modelu. Na pásy sme použili gumeno-textilnú látku pre dopravu materiálu. Keďže pohon pásov a výťahu bol zrealizovaný 3 motormi typu BOSCH AHC  V reverzné, už konštrukčne sprevodované potrebujú pre svoju činnosť veľké prúdy. Pre ich ovládanie je preto potrebné použiť relátkový typ Simaticu, ktorý uzavrie samostatný obvod zo zdrojom napätia väčších prúdov. 

My sme použili Simatic s tranzistorovými výstupmi, ktoré zopínajú relátka a tým sa uzatvára obvod s dostatočným prúdom pre motory.

Pre zrealizovanú časť projektu platia tieto rozmery: konštrukcia je umiestnená na drevenej doske s rozmermi 750x300 mm. Celkové rozmery sú 500x20x70 mm. Konštrukcia, valčeky na pásy a doska už bola zhotovená žiakom Ladislavom Zábolim.


V druhej etape sme sa zaoberali elektronickou časťou t.j. zhotovovaním snímačov pohybu pre automatizačné ovládanie pásu a výťahu. V rôznych časopisoch venujúcich sa elektronike sme hľadali vhodné zapojenie , ktoré by zabezpečovalo funkciu snímača materiálu. 

 Nájdením sme  zhodnotili daný obvod- svetelná závora a zhotovili dosku plošných spojov a osadili súčiastkami. Zrealizovali sme rozmiestnenie jednotlivých snímačov na model a vyvedenie vstupov a výstupov z DPS na Canon 25. K tejto etape patrilo aj samotné programovanie programu, ktorý zabezpečuje  chod triediča.

  Funkciu snímačov tvorí svetelná závora, ktorá sa skladá z vysielača a prijímača. Pri vysielači je použitá infra dióda a ako prijímač  je použité Ir 38kHz. Tieto snímače zisťujú, kedy prejde medzi vysielačom a prijímačom materiál a podľa toho sa spustí ovládanie jednotlivých motorov M1,M2,M3,(M4 je vlastne reverzácia M3). 

3.ELEKTRONICKÁ ČASŤ  MODELU


             3.1 SVETELNÁ ZÁVORA

Ako snímače pohybu sme použili svetelnú závoru. Tento obvod sme našli na stránkach amatérskeho rádia. Vysielač je infra Led dióda prijímač je Ir prijímač 38kHz. 


 Tento obvod je jedným z efektívnych riešení , ktoré značne eliminuje možnosť rušenia okolitým osvetlením alebo z iných IR zariadení. Je to z toho dôvodu, lebo sú použité IR moduly, používané v diaľkových ovládačoch spotrebnej elektroniky. Výhoda je prenos signálu na modulovanej nosnej vlne, čo výrazne potlačuje statické osvetlenie z okolia. Táto svetelná závora môže byť použitá napr. na kontrolu počtu prechádzajúcich osôb, súčasť zabezpečovacích zariadení, pre automatické otváranie dverí, senzor pohybu. Svetelná závora by mala byť použitá do vzdialenosti max 10 m.




3. 2 POPIS A STAVBA VYSIELAČA A PRIJÍMAČA


Schéma zapojenia vysielača  je na obr.1. Vysielač je tvorený dvojicou stabilných multivibrátorov s obvodmi NE 555 . Prvý integrovaný obvod IC1 pracuje ako oscilátor signálu modulačného kmitočtu 250Hz. Z jeho výstupu je spustený druhý oscilátor IC2, ktorý ide na kmitočte nosnej vlny 38kHz. Pokiaľ budeme mať k dispozícii prijímač pre iný kmitočet napríklad 36 kHz, stačí upraviť veľkosť časovacích odporov R4 a R5 a kmitočet zmeniť. Z výstupu IC2 je priamo spínaná IR dióda LD1. 


Modul vysielača je napájaný napätím 9-12V. Chod snímačov zabäzpečuje stabilizátor 12V/500mA.

Modul jedného vysielača ma približne rozmery 30x44 mmm. Keď sme osadili súčiastky a skontrolovali, skontrolovali sme obidve kmitočty na osciloskope a to modulačný 250Hz a nosný 38Khz.


Schéma zapojenia prijímača je na obr.2. Pretože existujú veľa typu IR prijímacích modulov, ktoré majú síce zhodné elektrické vlastnosti , ale líšia sa zapojením a usporiadaním vývodov, je modul pripojený konektorom K1. To taktiež uľahčuje finálne  mechanické riešenie prijímača, pretože doska plošných spojov s elektronikou nie je v mieste prijímača. Aj vysielač je tak zrealizovaný. Signál z IR prijímača je spracovaný tranzistorom T1. Z jeho kolektoru pokračuje cez väzobný kondenzátor C1 a na diódový usmerňovač s D1 a D. Usmernené napätie je filtrované kondenzátorom C a cez LED LD otvára tranzistor T. V jeho kolektore je zapojená cievka relé RE1 s ochrannou diódou D3. Aj tento obvod je napájaný  napätím 9-12 V , ale pomocou zenerovej diódy  sa dostáva stabilizáciou iba 5,6V. V obvode je zapojená ochranná dióda D5, zabraňujúca prepólovaniu zdroja.


Rozmer jedného prijímača je približne 32x42 mm. Keď obidva obvody napojíme na napájacie napätie a prijímač umiestníme oproti IR dióde vysielača tak sa relé zopne čo je zároveň indikované Led diódou. Obvod pracuje správne len ak nosný kmitočet vysielača odpovedá kmitočtu modulu.


DPS sme zhotovovali metódou, že obrazec cesty spojov sme vytlačili laserovou tlačiarňou na mastný papier obr.5 a tento papier sa priložil na medenú časť dosky a nažehlil. Po stiahnutí papiera z dosky ostali na doske odtlačené cestičky obr.6 , ktoré po vyleptaní zostali.  



3. 3 Funkcia , popis , rozmiestnenie snímačov


Riadiaci obvod tvorí 8 vysielačov a 8 prijímačov, ktoré sú osadené na doske plošného spoja obr.3 – pohľad na vodivé cesty.  Rozmer DPS je  240x160  mm. DPS je umiestnená pod pásom , ktorý je poháňaný motorom M1. Na DPS sú napájkované konektory pre vysielacie diódy (vysielač), pre Ir prijímač a pre Led diódy (signalizácia).Do týchto konektorov sa zapájajú jednotlivé prvky na kábloch a tie sú vyvedené na model a tam pripevnené. 


Jednotlivé napájania obvodov (8 vysielačov a 8 prijímačov ) sú na DPS vzájomne poprepájané, t.j. po privedení napájacieho napätia sú aktívne všetky. Obr. 4 je fotka osadeného plošného spoju.   Prijímač obsahuje relé, ktoré pri prerušení lúča prepína kontakt. Na jeden kontakt je privedených 24V z externého zdroja, ktorým sa zároveň napája simatic. Teda ak sa preruší lúč relé prepne na kontakt s 24V a do simatiku je privedená log1.Ak nie je lúč prerušený tak do simatiku ide 0V , t.j log0 . Tým je zabäzpečené to , aby nenastal hazard.


V čase keď je materiál medzi vysielačom a prijímačom , vysielač generuje signál na modulovanej nosnej a tento signál dopadá na prijímač Ir. Vtedy je do automatu Simatic  posielaná log 0 , lebo relé nezoplo kontakt s 24V, tak je privádzaných 0V, tomu odpovedá log 0. V tomto prípade svieti Led dióda  na modeli. ( podobnosť so simulačným programom EASY VEEP)


V čase keď je materiál medzi vysielačom a prijímačom, nedopadá signál na prijímací prvok Ir prijímač  a do automatu Simatic je privádzaná log1, pretože relé zoplo kontakt s 24V, tak je privádzaných do automatu 24V , tomu odpovedá log 1. V tomto prípade zhasne  signalizačná Led dióda na modeli.


Jednotlivé vstupy I0.0 až I0.7 na Simaticu sú vyvedené na Canon 25 samicu a výstupy Q0.0 až Q0.3 su vyvedené na Din konektor samca. Prijímač obsahuje relé, ktoré pri prerušení lúča prepína kontakt z 0V na 24V. Tieto kontakty 8 relé sú vyvedené na Canon 25 samca a ten sa pripája na vstupy Simaticu. Kontakty motorov sú vyvedené na samicu Canon 25 a ten sa pripája na výstupy  Simatiku. Výstupy Simatiku su ešte napojené na 4 relé , pretože sme nepoužili relátkový tip Simaticu.

V momente , keď položíme materiál na začiatok pásu zareaguje snímač I0.0 a ten zapne tento pás. Pri prechode snímačom I0.5 sa zapne aj pás v kabínke, aby sme dopomohli materiálu sa dostať do kabínky. Zároveň snímače I0.6 a I0.7 zisťujú, či nimi materiál prešiel a na základe toho bude materiál vyvezený do prislúchajúcich poschodí ( materiál2 na 2 poschodie materiál 3 na 3 poschodie a materiál1 na suterén.

Keď sa materiál ocitne v kabínke vypne sa 1 pás, teda motor M1.Podľa zosnímanej výšky sa materiál vyvezie na jednotlivé poschodia alebo posuv nenastane ( materiál1) vtedy sa materiál len presunie cez kabínku do zberného miesta. Na každom poschodí sa materiál dostáva do zberacieho zapnutím motora v kabínke .Chod trvá 5s. 

)(Pri vyvezení materiálu na 2,3 poschodie sa posun dole ( na základnú polohu, určuje ju snímač I0.2) zapína po dobe 12 s , ktoré plynú prerušením snímačov I0.3 alebo I0.4. Príchodom do základnej polohy výťah čaká na ďalší materiál.

Ako pamäte sme použili bloky Caunter Up, a časy sú nastavené blokmi Ton.


Popis snímačov:

I0.0 – snímač na začiatku prvého pásu

I0.1 – snímač v kabínke vertikálneho triediča

I0.2 – snímač na zabezpečenie polohy výťahu na 1 poschodí

I0.3 – snímač na zabezpečenie polohy výťahu na 2 poschodí

I0.4 – snímač na zabezpečenie polohy výťahu na 3 poschodí

I0.5 -  snímač umiestnený na prvom páse, určuje výšku materiálu, 1 veľkosť- najmenší 

I0.5 -  snímač umiestnený na prvom páse, určuje výšku materiálu, 2 veľkosť - stredný

I0.7 -  snímač umiestnený na prvom páse, určuje výšku materiálu, 3 veľkosť – najväčší

Q0.0 – motor na pohyb prvého pásu

Q0.2 – motor poháňajúci pás v kabínke 

Q0.3 – motor na pohyb kabínky smerom hore

Q0.0 – motor na pohyb kabínky smerom nadol ( reverzácia Q0.3 motora )




4.PROBLÉMY PRI REALIZÁCII

Pri použití koženého pásu , pás v mieste spoju prešmykoval po pásovom valčeku. Prilepením brúsneho papiera na valčeky, sme zvýšili trenie, čím neprešmykoval.


Motory, ktoré slúžia na pohyb pásov potrebujú pre svoju činnosť väčšie prúdy, preto musíme simaticom s tranzistorovými výstupmi zopínať relé, ktoré uzatvárajú obvod s dostatočným prúdom pre motory na pohyb pásov. Triedič sa pohybuje v oboch smeroch, hore aj dole, preto je nutné použiť 2 relé. Podľa toho , ktoré relé je aktivované ide motor hore alebo dole. Mení sa polarita na svorkách motora a smer pohybu sa tým mení. Keď sú relé neaktívne na svorkách motora je ++, t.j. motor sa nepohybuje. Zapojenie motorov je na obr. 8


Pri použití svetelnej závory  a pri umiestnení  3 snímačov nad seba ( určujúcich výšku materiálu ) sa nám stalo to , že sa jednotlivé snímače začali ovplyvňovať. Bolo to spôsobené tým, že vyžarovací uhol infra diódy je okolo 45(. Tento problém sa dá vyriešiť použitím infra diód s laserovým efektom, ale z finančného hľadiska je to veľmi drahé. Preto sme sa rozhodli rozmiestniť snímače nie nad seba, ale za sebou. Jednotlivé snímače sú však v takej výške , aby zosnímali príslušný materiál.


Na stabilizáciu sme spočiatku použili stabilizátor LM7812, ktorý sa vsak aj pasívnemu chladiču zahrieval a keďže tento obvod obsahuje tepelnú poistku tak vypínal napájanie jednotlivých prijímačov a vysielačov. Tento stabilizátor sme teda nahradili externým stabilizátorom 12V/500mA.

                                                5.TEORETICKÉ VÝCHODISKÁ

                                     5.1 Programovateľné automaty  


V tejto časti by sme vás chceli poinformovať o poznatkoch , ktoré súvisia s oblasťou , v ktorej sme sa rozhodli pracovať. Táto časť sa teda venuje programovateľným automatom PLC. Použili sme rôzne školské prezentácie, ktoré sa týkajú automatu Simatic, ktorý je použitý v práci.


PLC je skratka z anglických slov Programmable Logic Controller. PLC je priemyselný problémovo orientovaný počítač zameraný na riadenie technologických procesov. Patrí medzi najdôležitejšie súčasti číslicového procesného riadenia s diskrétnymi a analógovými V/V signálmi.

Bloková schéma automatu PLC je na obr. 4.

Jednoduchšie by sme ho mohli nazvať priemyselným PC. PLC je srdcom moderných výrobných závodov, ktoré chcú vyrábať tovar efektívne a účinne. PLC sa od osobného počítača odlišuje v troch základných smeroch :

1. PLC bolo vytvorené pre dlhoročné nasadenie v náročných prostrediach výrobných závodov

2. PLC bolo vytvorené pre spracovanie veľkého počtu vstupov a riadenie veľkého počtu výstupov, všetko v rozpätí niekoľko milisekúnd

PLC používa symbolický programovací jazyk, ktorý jasne definuje, ako jednotlivé vstupy budú vplývať na výstupy a umožňuje tieto väzby meniť. 

Prvé PLC sa zameriavali na veľké aplikácie, kde bolo treba spracovať niekoľko tisíc vstupov a výstupov. Dnes si už môžete zakúpiť PLC pre menej ako 6 vstupov a 6 výstupov. Medzi stovkami druhov v súčasnosti ponúkaných PLC sú jednoduché, spoločné princípy, ktoré po zvládnutí na jednom z nich môžu byť využité pri práci s ostatnými. 90 % PLC môže ošetriť 90 % aplikácií. Predtým než si položíme otázku, aké vlastnosti má mať PLC pre danú aplikáciu, musíme si odpovedať na dve základné otázky :

1. Koľko vstupov/výstupov potrebujeme pre danú aplikáciu spracovať a riadiť ?

2. Akú veľkosť má mať pamäť programu pre chod PLC v danej aplikácii ?

PLC zabäzpečuje najmä nasledovné riadiace funkcie:

1.)Vykonávanie logických operácií – súčet, súčin, negácia ...

2.)Spočítavanie ( napr. počet kusov )

3.)Časové oneskorenie ( napr. vydanie signálu až po určitom nastavenom čase )

4.)Ukladanie do pamätí ( napr. nastavenie výstupu )


Technické parametre , ktoré určujú oblasť použitia PLC automatov udávaných výrobcami:

Procesor


· počet bitov 8, 16 a viac

· počet pripojiteľných V/V signálov

Pamäť    

· veľkosť v kB

· možnosť rozšírenia, modularita

Moduly V/V


· moduly digitálnych vstupov a výstupov ( počet, záťaž)

· moduly analógových vstupov a výstupov ( rozsah, rýchlosť )

· moduly čítačov a časovačov

· moduly snímačov ( odporové teplomery, termočlánky...)

· moduly pre riadenie akčných členov ( ventily ...)

· moduly regulátorov PID ( adaptívne, konfigurovateľné )

· komunikačné moduly ( RS 232, RS 485 ...)

Zo schopností a princípov pamäťového zariadenia vyplývajú výhody PLC automatov:

jednoduchá zmena programu

flexibilita použitia

malá priestorová náročnosť

menšie nároky na prácu v dielni

riadenie môže prebiehať súčasne s tvorbou programu

bezporuchovosť vzhľadom na použitie polovodičovej techniky

ľahké rozmnoženie programu

jednoduchá dokumentácia

menšie zriaďovacie náklady s narastajúcim počtom vstupov a výstupov




         5.2 PROGRAMOVANIE PLC


Na programovanie sa používajú jednoúčelové programátori alebo  PC, ktoré sú s PLC spojené cez sériové rozhranie RS 232. Programové balíky umožňujú rôzne spôsoby programovania :

a) lineárne a štruktúrované programovanie
Príkazový jazyk –
 STL  ...Statement list
                              
 AWL...Anweisungsliste

· používa skrátené tvary inštrukcií ( AND,OR,TIM,OUT...)

Kontaktný plán - 
 LAD ...Ladder diagram

                       

 KOP ...Kontakte plan

· umožňuje programovanie formou riadkových schém

· grafický režim, náročná tvorba dokumentácie, zastaralá metóda nízka úroveň komfortu, neprehľadné, často sa používa

Funkčný plán  -
  FUP ...Function plan

· využíva symboly logických funkcií a značiek

· grafický režim, náročný na analýzu úlohy, knižnice modulov

Grafcet  - 


 SFC – Seqvential Function Chart

· grafické systémy pre tvorbu sekvenčných algoritmov kreslením stavových        diagramov

· automatická tvorba dokumentácie

b) objektovo orientované grafické vývojové prostredie


Patrí do vývojových prostredí typu CASE – Computer Aided Systém Engineering. Napríklad prostredie SIMATIC APT– Aplikation Programing Tool umožňuje definovať bázu riadených objektov a ich pripojenie k modulom PLC automatu SIMATIC a graficky definovať akcie  riadenia prostredníctvom SFC editora a CFC editora :

· modul SFC pre zápis sekvenčných častí riadiaceho algoritmu

· modul CFC pre algoritmy spojitého riadenia typu PID a iné.


Navyše tu existujú tzv. MATH bloky, v ktorých možno v jazyku podobnom jazyku PASCAL naprogramovať ľubovoľnú matematickú funkciu. V CFC editore sa definujú aj blokovacie podmienky, ktoré platia všeobecne pre celý systém.


Nadefinovaná objektová databáza slúži súčasne aj pre funkciu ovládania a vizualizácie TP, archivovanie údajov, historické trendy, generovanie správ a protokolov na úrovni obsluhy TP.

5.3 HARDWAROVÁ A SOFTWAROVÁ ŠTRUKTÚRA SIMATICu  S7-200


S7-200 PLC môže pozostávať buď len zo samostatnej CPU (Centrálnej Procesorovej Jednotky) s jej vlastnými vstupmi a výstupmi alebo z CPU, ku ktorej sú pripojené ďalšie rozširovacie (v/v alebo komunikačné) moduly.


S7-200 je kompaktné zariadenie, obsahujúce okrem CPU aj napájanie a binárne vstupy a výstupy.

· CPU uchováva program, dáta a vykonáva program.

· Binárne vstupy sledujú signály z procesu a z jeho zariadení (senzory a spínače), tieto vstupy sú spracované v CPU. Výstupy z CPU riadia výstupné akčné členy, pohony alebo iné zariadenia.

· Zdroj napájania je spoločný pre CPU a rozširovacie moduly. Napájacie napätie SIMATICU je 24V jednosmerných.

· Komunikačné rozhrania umožňujú spojiť CPU s programovacím zariadením alebo s inými zariadeniami.

· Stavové LED diódy poskytujú vizuálnu informáciu o pracovnom stave CPU (RUN alebo STOP), o aktuálnej logickej hodnote vstupov a výstupov a informáciu o poruche systému.

· Ďalšie logické alebo analógové vstupy a výstupy môžu byť pripojené k CPU(ak to daná CPU dovoľuje) prostredníctvom rozširovacích modulov.

· Pridaním rozširovacích modulov sa zvýši výkon zariadenia.

· Voliteľný zásuvný pamäťový EEPROM modul umožňuje uchovávanie programu CPU. Takto je možné zálohovať programy, prenášať programy medzi jednotlivými CPU, resp. kopírovať programy.

· Voliteľná zásuvná batéria umožňuje uchovanie dát v RAM pamäti aj po odpojení napájania (remanencia dát).


Minimálne hardwareové podmienky pre inštaláciu programovacieho softwareu Step7 – Micro/Win32:

-32 bitový operačný systém Windows 95, 98, NT, XP

-Minimálne procesor 486, Pentium

Softvérová aplikácia na programovanie PLC Simatic sa volá Step7 – Micro/Win.

Step7 – Micro/Win obsahuje 3 editori na tvorbu programu (Ladder logic editor (LAD), Statement list (STL), Function Block diagram editor (FBD)).

 
Vstupy sa označujú v tvare: Ix.y   (bez medzier) , Pričom písmeno „I“ značí INPUT, teda, že ide o vstup automatu; „x“ je číslo, ktoré zodpovedá základnému modulu CPU(0), prípadne rozširovacím modulom (1, 2, až 7);   „.“ (bodka) slúži na oddelenie čísel x a y, nie je to desatinná čiarka;   „y“ je číslo, ktoré označuje konkrétny vstup na danom module.


Výstupy sa označujú v tvare: Qx.y   y (bez medzier) , Pričom písmeno „Q“ značí QUIT, teda, že ide o výstup automatu; „x“ je číslo, ktoré zodpovedá základnému modulu CPU(0), prípadne rozširovacím modulom (1, 2, až 7);   „.“(bodka) (slúži na oddelenie čísel x a y, nie je to desatinná čiarka;   „y“ je číslo, ktoré označuje konkrétny vstup na danom module.

· V STL editore sa program píše po riadkoch, pričom jednotlivé príkazy sa píšu pomocou skratiek, napr. 
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· V LAD editore sa program kreslí pomocou značiek, ktoré nahradzujú skutočné   

súčiastky, napr.

                      I0.0   

                                                     je spínací kontakt.





6.PROGRAM



Program funguje v logike, že keď materiál pretne lúč snímača, tak sa do automatu privedie log1. Zopínací kontakt tak , ktorý bol v pokojovom stave rozopnutý sa tak stáva zopnutým a spínací zase sa rozopne. 


I0.0 je v pokojovom stave rozopnutý, lebo je naň privádzaná log 0, no ak sa materiál dostane na pás , tak sa lúč preruší a privedie sa na I0.0 log 1 tým sa spustí motor Q0.1. Snímač pracuje len ako tlačidlo, t.j. dáva impulz len vtedy ak, je materiál medzi prijímačom a vysielačom. A potom sa znova prepne do pôvodného stavu. Preto ak chceme aby pás šiel aj keď materiál nie je už v ceste prijímača a vysielača musíme dať k tomuto spínaču I0.0  paralelne kontakt Q0.0, ktorý zaisťuje, že tečie prúd touto vetvou aj keď materiál sa pohne ďalej od lúča snímača.

 
Ďalej sme postupovali podobne, použili sme bloky ako počítadlá, ktoré počítajú po hodnotu jedna a potom zopnú.Tak je zabezpečené to, že sa zapamätá hodnota , keď sa prerušil lúč materiálom. Nasledujúce stránky sú venované programu.

Program sa nachádza v prílohe obr.7


Čo robia jednotlivé networky je vysvetlené nasledovne:

NETWORK 1:


Zapne sa prvý pás po pridaní materiálu na pás a a vypne sa  príchodom do kabínky ( senzor I0.1 ).

NETWORK 2:


V tomto networku je zriešený pohyb  výťahu hore a blokovanie, aby nemohol ísť dole. Ak materiál prešiel snímačom výšky I0.6 je zabäzpečené aby sa materiál po príchode do kabínky I0.1 vyviezol na druhé poschodie, kde snímač I0.3 vypne posun hore a výťah je na duhom poschodí.


Ak materiál prejde snímačom I0.7 prejde aj zároveň snímačom I0.6 a pomocou blokou C1 a C2, Caunter Up, je zabezpečené to, že má prioritu snímač I0.7. Tak je prerušená 1 vetva networku 2 a k slovu sa dostane druhá vetva , ktorá vyvezie materiál na tretie poschodie. Vypnutie motora Q0.2 na 3 poschodí má na starosti snímač I0.4

NETWORK 3:


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.6 –stredný materiál. Resetuje sa príchodom nového materiálu.

NETWORK 4:


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.7najvyšší materiál Resetuje sa príchodom nového materiálu

NETWORK 5:


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.5 – týmto snímačom vlastne prejde každý materiál . Resetuje sa príchodom nového materiálu.

NETWORK 6:


Zabezpečuje pohyb motora Q0.1 umiestneného v kabínke. Princíp blokovania, keď sa pohybuje motor v kabínke nesmie ísť motor Q0.2 , teda pohyb hore.


V prvej vetve je zapnutie pásu na prvom poschodí táto vetva ide ak materiál nepresiel snímačom I0.6 alebo I0.7 – podmienka pre materiál. Vypnutie motora je po 5s prostredníctvom časovača T40.Pozri časovač T40.


V druhej vetve je zapnutie pásu, keď materiál prejde snímačom  I0.5 . Je to na to , aby sme pomohli materiálu prejsť z prvého pásu do kabínky výťahu.Keď sa materiál dostane do kabínky , motor Q0.1 sa vypne.


V tretej vetve sa zapne pás v kabínke na druhom poschodí, a vypne sa o 5 s po príchode na druhé poschodie vplyvom časovača T41. Pozri časovač T41.Aby sa podmienky nebili je tu v tejto vetve aj C2, ktorá služi na zrušenie tejto vetvy ak materiál  sa má vyviesť na 3 poschodie.


V štvrtej vetve je zapnutie pásu v kabínke na 3 poschodí, materiál musí byť v kabínke výťahu, vplyvom časovača T42 sa motor Q0.1 vypne o 5s po príchode na tretie poschodie. Pozri časovač T42

NETWORK  7


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.1 –snímač v kabínke. Resetuje sa príchodom nového materiálu.

NETWORK 8:


Blok časovača, ktorý ma starosti , aby sa posuv pásu v kabínke vypol o 1,5 s po príchode materiálu do kabínky.

NETWORK 9:


Časovač, ktorý vypína posuv pásu v kabínke na 1.poschodí (suterén) po 5s.Počítanie začína príchodom impulzu z C4.

NETWORK 10:


Časovač, ktorý vypína posuv pásu v kabínke na 2.poschodí po 5s.Počítanie začína príchodom impulzu z C5.

NETWORK 11:


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.3 –snímač  2 poschodia. Resetuje sa príchodom nového materiálu.

NETWORK 12:


Časovač, ktorý vypína posuv pásu v kabínke na 3.poschodí po 5s.Počítanie začína príchodom impulzu z C6.

NETWORK 13:


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.4 –snímač  3 poschodia. Resetuje sa príchodom nového materiálu.

NETWORK 14:


Ide o posun výťahu smerom dole. Blokovanie , že keď ide motor Q0.3 dole, tak nemôže isť hore, motor Q0.2.

Motor Q0.2 sa zopína, keď už materiál bol vyvezený t.j  nie je v kabínke, ale je už v zberacom mieste modelu a zároveň kabínka nie je zarovno s prvým pásom teda nie je v základnej polohe. Je tu časovač T43, ktorý posun dole začne až po 12 s, po tom čo výťah bol na 2 alebo 3 poschodí. 

NETWORK 15:


Časovač, ktorý počíta 12 s, potom čo výťah bol na 2 alebo treťom poschodí. A po tomto čase sa tak zapína pohyb triediča na základnú polohu.

NETWORK 16:


Blok, ktorý funguje ako pamäť, zapamätáva si ak materiál prešiel snímačom I0.3 –snímač  3 poschodia alebo snímačom I0.4- snímač 3 poschodia. Resetuje sa príchodom nového materiálu.

NETWORK 17:


Koniec programu.






 7.POUŽITÁ LITERATÚRA

              stránky amatérskeho rádia www.aradio.cz

školské prezentácie ku programovaní automatu Simatic


kniha Elektronické zariadenia 2 od Viliama Rovňáka a Dušana Levického


BUGAJOVÁ E. ,HORŇÁKOVÁ M., PÚCHOVSKÁ V., 1997 : Stredoškolská odborná činnosť
                                                           7.ZÁVER


Veríme, že táto dokumentácia poskytuje dostačujúce informácie ohľadom daného modelu a to v elektronickej,  programovej a mechanickej časti. Touto prácou sme  nadobudli širšie vedomosti z oblasti elektroniky, programovania priemyselných automatov. Preto čas nad touto prácou nebol zbytočný , ale práve naopak počas práce nad modelom sme sa stali zbehlejší v určitých veciach a hlavne v programovaní SIMATICu a v elektronike.

Snažili sme sa vám objasniť problémy a skúsenosti, s ktorými sme sa počas práce stretli .Dúfame, že práca bude prínosom pre rozšírenie využívania prepravy pásovou formou. Tento triedič je úžitkový, preto je možného použiť v bežnom živote. Snažili sme sa aby  model inteligentného výťahového triediča bol dobrým príspevkom do súťaže organizovanej spoločnosťou SIEMENS ale aj ako projekt vhodný na obhajobu.


Aj v závere by sme sa teda chceli poďakovať všetkým ľuďom, ktorý nám tento projekt pomohli uskutočniť.......ĎAKUJEME!
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Obr.3 Pohľad na obrazec DPS 8 vysielačov     Obr.4 Pohľad na DPS osadenú 
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Obr.7 Program pre automat Simatic   
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Konkrétny vstup, na ktorý príde binárna hodnota, ktorá sa vloží 





Skratka príkazu. Napr. LD znamená load, teda vložiť





Číslo riadku
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