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ABSTRAKT

Diplomova prace se zabyva fizenim otacek asynchronniho motoru frekvenénim
ménicem MICROMASTER 440 pomoci programovatelného automatu S7-200.

Zacatkem mé diplomové prace jsem se zabyval studovanim firemni dokumentace
fy. Siemens, ktera je vyrobcem daného frekven¢niho meéni¢e a programovatelného
automatu. V pribéhu feSeni jsem zacal studovat i firemni dokumentaci fy. Mitsubishi
Electric, ktera je vyrobcem operatorského panelu.

V prvni ¢asti mé prace jsem se zabyval obecnym popisem danych zafizeni a
v druhé ¢asti jsem jiz fesil danou problematiku.

Mym ukolem bylo navrzeni komunikace mezi méni¢em a automatem, kterou jsem
zvolil pomoci USS protokolu po sériové lince RS-485. Zplisob ovladani automatu jsem
vyfesil operatorskym terminalem fady GOT1000, ktery je k nému pfipojen.

Ma4é prace se tedy hlavné zabyvala tvorbou fidicitho programu pro automat a
vytvoreni grafického ovladani na termindlu.

Na zavér jsem zhodnotil poznatky z feSeni a navrhnul dalsi postupy.

ABSTRACT

The following diploma thesis deals with the management of asynchronous motor
revolutions by a frequency converter MICROMASTER 440 via the programmable
controller S7-200.

At the beginning, I researched the company documentation of Siemens, which is
the producer of the frequency converter and the programmable controller mentioned above.
As my work proceeded, I also started to study the company documentation of Mitsubishi
Electric, which produces the operating pannel.

The first part of my thesis provides a general description of the stated devices and
the second part deals with the solution of the task itself.

My task was to design a way of communication between the converter and the
controller. I chose a USS protocol via serial port RS-485. The operation of the controller
was performed by using an operating terminal type GOT1000 which was connected to the
controller.

In summary, my diploma thesis primarily deals with the construction of an
operating programme for the controller and with creating of a graphical control on the
terminal.

In the end, I evaluated the knowledge gained during the work on this subject and
suggested further procedures.

KLICOVA SLOVA

Frekvencni ménic, programovatelny automat, operatorsky terminal, USS4 protokol, S7-
200, GOT1000, STEP 7-Micro/WIN, GT Designer 2.

KEYWORDS

Frequency converter, programmable controller, operating terminal, USS4 protocol,
S7-200, GOT 1000, STEP 7-Micro/WIN, GT Designer 2.
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1. UVOD

Frekvenéni ménice s asynchronnim motorem spolu tvoii regula¢ni pohon, ktery si
v posledni dob¢ ziskal dominantni postaveni v automatizovaném pramyslu.

K dosazeni Sirokého regula¢niho rozsahu musime napéjet asynchronni stroj, ze zdroje
proménného kmitoctu, umoznujicitho soucasnou zménu vystupniho napéti. K tomuto ucelu
slouzi frekvenéni ménice.

V mé diplomové praci jsem frekvencni méni€ fidil programovatelnym automatem po
sériové lince RS-485, pomoci USS protokolu (specidlni komunika¢ni knihovna pro fizeni
pohonti). Do fidiciho obvodu jsem zapojil 1 dotykovy operatorsky termindl, kterym se celé
zafizeni ovlada.

Navrzené zatizeni tak tvoti jednotny celek, ktery je schopny ovladat frekvenéni ménic.
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2. POSTUP PRACE

Zacatkem mé diplomové prace jsem se zabyval studovanim firemni dokumentace fy.
Siemens, kterd je vyrobcem daného frekvencniho méniCe a programovatelného automatu a
firemni dokumentace fy. Mitsubishi Electric, kterd je vyrobcem operatorského panelu.

V prvni Casti mé prace jsem se zabyval obecnym popisem danych zafizeni a v druhé
¢asti jsem jiz fesil danou problematiku.

Pro moji diplomovou praci mi poskytnulo pracovisté UAI frekvenéni ménié
MICROMASTER 440. Jedna se o frekvenéni méni¢ s jednofazovym napajecim napétim
230V o vykonu pro motory do 0,25 kW. Tudiz je pouzitelny pro fizeni daného asynchronniho
motoru o vykonu 0,18kW.

Jako programovatelny automat je pouzit typ Simatic S7-200 CPU 224.

Mym tkolem bylo vyfeSit spojeni mezi frekvenénim méni¢em a programovatelnym
automatem, pro fizeni motoru. A zvazit moznost obsluhovat automat operatorskym panel
BOP (Basic Operator Panel) z pracovi§té UAIL kterym se dany mé&ni& programuje.

Jelikoz panel BOP nema sériové rozhrani RS-485, [ma ho pouze panel AOP
(Advanced Operator Panel)], kterym bych ho piipojil na port automatu nebo jinou
komunika¢ni moznost s automatem, od této volby jsem tedy musel upustit. A zabyval se
moznosti pfimo, fidit méni¢ automatem. Z tfech moznych feSeni, ktery automat nabizi jsem
zvolil fizeni ménice pomoci USS protokolu.

Daéle jsem piemyslel jak nejlépe z uzivatelského hlediska ovladat fizeni motoru a jako
nejvydodnégjsi teSeni se ukazalo pouzit operatorsky termindl fy. Mitsubishi Electric z fady
GOT1000, typ GT1155-QSBD, ktery mi opét poskytlo pracovisté UAL

Jelikoz jsem se rozhodl pro pouziti USS protokolu a operatorského termindlu,
vyzadalo si toto feSeni nutnou vyménu programovatelného automatu za typ S7-200 CPU
224xp, ktery mé 2 komunikacni porty RS-485.

Nasledn¢ jsem vytvoftil schéma zapojeni, podle kterého jsem vSe zapojil.

Nakonfiguroval jsem vSechny tfi zafizeni ( operatorsky termindl, programovatelny
automat a frekvenéni méni¢ ), tak aby spolu komunikovaly a tvofily ucelené jednotné
zatizeni.

Vytvarel jsem ve dvou vyvojovych prostiedich (STEP 7-Micro/WIN [automat] a GT-
Designer 2 [operatorsky terminal]) uzivatelské programy a testoval chod celého zafizeni.
Finélni programy jsem nahral do automatu a op. terminalu, kdy miize uzivatel pohodIné ridit
chod motoru ptes dotykovy panel.

V neposledni fadé jsem navrhl schéma pro pomocné zatizeni k ndzorné demonstraci
ucinku proménnych otacek, jelikoz zména otacek je doposud sledovdna pouze na samotné
hiideli motoru. A také laboratorni ulohu, ve které si mohou studenti fizeni motoru vyzkouset.

Na zéavér jsem vSe zhodnotil a navrhnul moznosti pro vylepseni mé diplomové prace.
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3.  FREKVENCNI MENIC MICROMASTER 440

MICROMASTER 440 jsou méni¢e kmitoctu s napétovym meziobvodem urcené pro
napajeni tfifazovych asynchronnich a synchronnich elektromotorti ve vykonovém rozsahu od
120 W do 75 kW. Podle typu ménice je mozné jednofazové nebo ttifazové napajeni.

Obvody fizeni a regulace jsou realizovany pomoci digitalni techniky
s mikroprocesorovym fizenim a vykonovymi tranzistory typu IGBT. Top ¢ini meénice
spolehlivymi zafizenimi s moznosti piizpusobeni vlastnosti velkému mnozstvi aplikaci.
Metodou pulzné §itkové modulace s pfepinatelnym spinacim kmitoctem je dosazeno tichého a
rovnomérného chodu motoru. Ochranné funkce ménice a motoru zajist'uji dokonalou ochranu
pohonu.

Tovarni nastaveni ménice je vhodné pro Siroky rozsah jednoduchych aplikaci. Zménou
parametrtl je mozné ménice MICROMASTER 440 ptizplisobit narocnym aplikacim. Ménice
je mozné pouzit jako samostatna zatfizeni nebo je zaclenit do automatizacnich celkii.

3.1 Charakteristické vlastnosti

Ziakladni vlastnosti

- Velice snadné piipojeni, nastaveni a uvedeni do provozu.

- Ménice jsou navrzeny v souladu s pozadavky EMC.

- MozZnost provozu na izolovangé siti.

- Rychld odezva na fidici signdly.

- Obvody mikroprocesorového fizeni a regulace zabezpecuji vysokou spolehlivost a
flexibilitu zatizeni.

- Mnozstvi parametrii umoziiuje dokonalé piizptisobeni pohonu s ménicem kmitoctu
dané aplikaci.

- Vysoky spinaci kmitoc¢et pulzn¢ Sitkové modulace zajist'uje tichy chod motoru.

- Moznost vybéru zptsobu ovladani ptes fidici svorkovnici se zdkladnim ovlddacim
panelem (BOP), rozsifenym ovladacim panelem (AOP), sériovou linkou z PC nebo
komunikaéni sbérnici PROFIBUS /DEVICE NET.

- Pozadovanou hodnotu vystupniho kmito¢tu (a tedy i hodnotu oticek motoru) lze
zadavat t€émito zpusoby:

1. pfimim ¢iselnym zadanim hodnoty kmitoc¢tu
2. analogovym napétovym O0...10V, -10...+ 10V nebo proudovym signalem
0...20mA, 4...20mA,
externim potenciometrem,
motorpotenciometrem,
az 15 pevné prednastavenymi hodnotami kmitoctu,
prostiednictvim sériového rozhrani (USS protokol, PROFIBUS),
dle vnéjsiho snimace pomoci vestavéného technologického reguldtoru.
- Dva analogové vstupy, dva analogové vystupy, 6 az 8 digitalnich vstupt, 3 reléové
vystupy.
- Prednastavené hodnoty parametri odpovidaji pozadavkiim evropskych a
severoamerickych norem.

No v AW
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Rozsirené vlastnosti

- Vektorové fizeni bez zpétné otackové vazby (SLVC).

- Vektorové tizeni (VC) se zpétnou otackovou vazbou s inkrementdlnim snimacem
rychlosti.

- Rizeni s aktivni regulaci magnetiza¢niho proudu (FCC) pro zvyseni u¢innosti pohonu.

- Rychld ochrana proti nadmérnému vzrastu proudu (FCL) umoznuje reakci ménice
drive tak, aby nedoslo k vyhodnoceni poruchového stavu a zastaveni pohonu.

- MozZnost brzdéni motoru stejnosmeérnym proudem.

- Kompaundni zptsob brzdéni motoru umoziiuje tfizené zastaveni pohonu s velkym
momentem setrvacnosti.

- Dynamické brzdéni pomoci vestavéné brzdné jednotky.

- Nastavitelna doba rozbéhu a dob¢hu s pocatecnim koncovym zaoblenim rozb&hové
ktivky pro mékky rozbéh a zastaveni pohonu.

- Vestavény technologicky PID regulator umoziiuje ftizeni procesu bez nutnosti
nadfazeného tidiciho systému.

- MozZnost pfepinani mezi 3 rliznymi sadami nastaveni méni¢e a 3 riznymi sadami
nastaveni pohonu umoziuje pruzné pouziti jednoho ménice pro rizné aplikace.

- Specidlni funkce pro:
- fizeni polohovani pii zastaveni pohonu
- rezim kontroly zatéZzovaciho momentu (hliddni sprdvného mechanického chodu
pohonu)
- propojeni pomoci technologie BICO

Ochranné funkce
- Kompletni ochrana ménice i motoru pted pretizenim.
- Ochrana proti piepéti a podpéti.
- Ochrana proti zemnimu a mezifazovému spojeni.
- Ochrana proti piekroceni teploty ménice.
- Tepelna ochrana It motoru.
- Ochrana motoru pomoci PTC/KTY ¢idla ve vinuti motoru.

Obr. 1. Frekven¢ni méni¢ MICROMASTER 440
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3.2 Elektricka instalace

3.2.1 Blokové schéma ménice
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Obr. 2 Blokové schéma ménice
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3.2.2 Silova svorkovnice

Sitové napéti pripojte tiizilovym kabelem na silové svorky L/L1, N/L2 a na zemnici
svorku PE u jednofazového ménice nebo Ctyizilovym kabelem na svorky L/L1, N/L2, L3 ana
zemnici svorku PE u tfifazového ménice. Pro pfipojeni motoru pouzijte Ctyizilovy kabel.
Kabel se pfipoji na silové svorky U, V, W a na zemni svorku PE tak, jak je uvedeno
v nasledujici tabulce 1.

Zapojeni silové svorkovnice

Silova . Elrrikers

svorkovnice

PE uzemnéni sitového pfivodu

L/L1 sitovy pfivad

N/L2 sitovy pfivad

L3 sitovy pfivod (svorka se zapojuje jen u ménica
s tfifazovym napajenim 3x 400V, popr. 3x
230V, 3x 500V)

PE uzemnéni motorového privodu

U pfivod k motoru

V privod k motoru

w pfivod k motoru

DC+/ B+ pfipojeni brzdného odporniku / kladny pol ss
meziobvodu

B- pfipojeni brzdneho odporniku

DC- zaporny pél ss meziobvodu

Tab. 1 a Obr. 3 Zapojeni silové svorkovnice

3.2.3 Zapojeni vynuti motoru
Spravna hodnota napéjeciho napéti motoru musi odpovidat zapojeni vynuti motoru.

Pokud se jedna o ménice s jednofazovym napdjenim 1 x 230V, zapojte vynuti
motoru na napéti 3 x 230 V (obvyklé zapojeni malych motort do trojahelniku
A).

Pokud se jedna o ménic s tiifazovym napajenim 3 x 400V, zapojte vynuti
motoru na napéti 3 x 400V (obvyklé zapojeni malych motorti do hvézdy Y a
motorti nad 3 kW do trojuhelniku A).

zapoent vinutl VIS zapajent vinuti
doA g = do’Y

Obr. 4. Zapojeni vynuti motoru do trojuhelniku nebo do hvézdy
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3.2.4 Ridici svorkovnice

Zapojeni fidici svorkcvnice
Svorky na fidici i y
ik Omadeni Hodnota Funice Pomantka
1 10v+ +10V referencni napéti < 10mA
2 av av referenéni napéti vziEzny potencisl
3 AINT + D+ 10V/-10V++10V 1 |ansogowy wstup 1 Wadny potencia
3 AINT - 0+20mA /4 +20mA2 viz POTSE(] a2 POTB1[1]  [zApomy poBnoa
5 DIN1 _ digtzni vshun 1
3 DINZ RIOOUE RO ENS diotan vilip 2
7 DIN 3 vsupy digtani vabip 3 2N
viz POT01+POT04 i vstip
] DN 4 digitaini vstup 4
i pomooné napdjec napét
g izl #24V £24Y i = 50mh
10 AINZ + a+10% " anaiogowy vstup 1 kiadny potencis
1 AINZ - 0+20mA /[ 4+20mA?Y viz POT56(7] a2 POT61[2]  [zApomy poenaa
12 ADUTT + ; 3 anaogovy Wstip kiadny potencid
12 AOUTT - O+20mA 4+ 20 mh viz POTT1[1] 22 PO781]1]  |7Apomy polenca
14 FTC A vaiup tepeing ochramy .
15 FICB mators PTC [ KTY e P
18 OING programoatng digitani vstip 5 S
17 DINE vatupy viz PO705+POT05 [digiteinl vatup &
L RL1A 230V~{2A8 programovateing reéé 1 fozinad koot
19 RL1 B I0V=/5A8 viz POTH spinaci kontaki
20 RLIC | stfedni kontkt
21 RLZ8 23V-12A% Drogramovateing e 2 spinaci kontakt
22 RLZGC 3ov=/5A9 vz POTE2 sifedni kontakt
2 AL 230V~ (2R3 progra movateing el 3 R St
24 RLIEB V= 5AH viz POTT3 spinaci kontakt
25 RL3C stfedni konikt
% AOLUTZ + andlogovy wskip kiadny potencid
77 KOUT2- VIR AT viz POTTI2] a2 POT812]  [zépomy polnaa
A pOMO;E napgjed napetl | |spolecny potencial ke s, 8
% fzal. OV b (izolovany zami) 2 DIN 122 DINE
25 P+ Cevrerrrer
%0 T SEN0VE finka RS4E5
1} Vslupni impedance 720k 3y Odposvd z85F

vet funikch digptdininc vslupu DINT, DINA ja bog 1 237V, logd < 1,75V
Ey Vistupni impadance 1500
3y Logekd droved 1 =+15 aZ +30V, velugni proud max. Smé

it
TR s R A |

7N

4} Max . zal& ovacl impedance 5000

5} Odpomnd rai:

7

Tab. 2 Zapojeni fidici svorkovnice

it

12 13 14 15

CTINE FI T

Obr. 5. Ridici svorkovnice
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3.2.5 Volba provozu Evropa/USA

Ptepinacem DIP, ktery je umistén na fidici desce (viz. obr.6), je mozné volit provoz

ménide na siti S0Hz nebo 60Hz.

OFF provoz ménice na siti SO0Hz (Evropa)
ON  provoz meénice na siti 60Hz (USA)

provoz.
Evropa/USA
AEgoN Elip I =i
' ANt ANZ e I
oloha ON .
USh ok -. ! ! J = |
poloha OFF —=—1 : | | [ g1
Eviopa (50Hz) w — 0

paloha ON 4

0. NmA H H ' l

ooloha OFF 1
0...10V P!

weghat andogoijch Y-

Sl AN AN T ‘“’*““‘"
Jw;ut 4«..,»%

Obr. 6. Piepinac¢ DIP na ridici desce Obr. 7. Piepina¢ DIP na svorkovnicové desce

3.2.6 Konfigurace analogovych vstupu

Piepinacem DIP, ktery je umistén na svorkovnicové desce (viz obr.7), je mozné zvolit

konfiguraci analogovych vstupi AIN1 a AIN2.

OFF napétovy vstup 0...10V
ON  proudovy vstup 0...20mA
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3.3  Ovladaci panely ménice

Ménice  kmitoctu MICROMASTER 440 mohou byt vybaveny tfemi riznymi
ovladdacimi panely — viz. obr. 8. M¢énice jsou standardné dodévany s ovladacim panelem SDP
(Status Display Panel). Jako doplnék je dodévan panel BOP (Basic Operator Panel ) nebo
panel AOP (Advanced Operator Panel).

RUNNING -

T o

=48  RPM=1500
it

0560

SDP BOP AOP

Obr. 8. Ovladaci panely
3.3.1 Uvedeni ménice do provozu s ovladacim panelem BOP

Ovladaci panel BOP je dopln¢k ménice MICROMASTER 440. Panel BOP umoziiuje
uzivateli pfistup k parametrim meéni¢e a jejich zménou pfizpisobeni ménice riznym
aplikacim a zpisobim ovladdni. S ovladacim panelem BOP je moZzné zménit parametry
ménice, aniZ by poté musel byt panel BOP pfi provozu na méni¢i umistén. Timto zplisobem je
mozné snizit naklady.

Pfi tovarnim nastaveni je ovladani méniCe z panelu BOP zablokovano. Odblokovani
ovladacich tlacitek je mozné nasledujicimi parametry:

- start/stop chodu motoru tlacitky o a 0 - nastavte P0700 = 1
- reverzace chodu ota¢eni motoru tlac¢itkem @ - nastavte P0700 = 1

- zvySovani a snizovani zaddané hodnoty otacek tlacitky ° a ° - nastavte P1000 = 1
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Vjznam oviadacich tiaitek na paneiu BOP
Ovadaci | Popis faditka | Funkce faditka

tiafithn | Thaditko I showi k zapruti chodu motor. Choete-ii pohon zprout, stisknéte faditko 1. Tab funkce e
xr standardné zabiokovana, Odbiokovani fadilka I e moZng nastsvenim parametru POT00 = 1.

tiafitko Tiatitko 07 sboud k wpnuti chodu motony, Choetedi pohon vypnout takowim zpOsohem; aby maotor
r dobihal po dobéhové rampé, sisknéte tiatitko 0F jedenlrat Tato funkoe je standardné zablokovana. Jeji
o biokiovani je moiné nastavenim perametn POT0 = 1.
Pokud shsknete tatitko 07 dvakedt nebo tiatitko podrdite déle stisknuté, dojde & okamZibému vypruti
wstupnich ranastond menide a voinemu dobehu motons

Thatitko pro zmeny smén: otdéeni: motord. Jedi 2volen smysl otaden| doleva, objevi se na dispieji

Znamenko minus, popl.- z=déne beikat desefinna tefka. Funkce Hialitka je standardné zablokovina
Ddbiokowani tiadika reverzace” @ moné nastavenim parametru POT00 = 1,

Haditho Budedi Eafifio Jkrokovani® shsknuto pfi stojicim pohomu, zafne se pohon rozhihat v zévidosti na
Jrokovani® |nastavenych hodnotich parametr(l. Po uvolnénl fafifka =& pohon zastavi. Stisk tiatitka pfi b&Eicim
pohonu nems Zadny (finek.

Haditho +  Fii chodu pohoru £agitko . Fn® sboldi k zobrazent;
JFe' hodnoty napéd sejnosmérného meziobvody (indikowno zobrazenim d)
- hodnoty vigtapniho probdu (indikovano zobraze nim A)
hodnoty watupniho kmitofu {indikovano zobrazenim Hz
hodnoty watupniho napéti (indikdvano zobrazenine o)
hodnoty uréené parametrem PO00S
Jedmﬁn.re hodnoty sou postupné 20brazovany pii opakovaném sishu tialitka.

¢ P Zméné parametrl stisknuim taditka Fo° dojde k zobrazeni parametru 10000, pf opétovném
stizknuti k zobrazeni poskedné méndného paramein.

#  Nulovani porachoveho stve ménide pii aSeni pormchy Fxaoo.
Haditko Tiagiko P~ shousi k plepinani mez éislent parametn: a hodnotou parametris

060 00
ig
ag

AT virstupniho kmibétu. Zwiovani poZadované hodnoty kmidtu je standandn é zablokovano, Odblokovan| je
moEne nastavenim parametu P1000 = 1

Hatitho Tiaciko V© show?i ke snizwani Cised 3 hodnot parametrl nebo na zmeénu podadované hodnoty
o vystupniho kmiodu. Sniiovani poZadovang hodnoty kmitoctu je standardn @ zabiokiovano. Odblokovani je
moEne nastavenim parameta P1000 = 1.

o fiaditho Tiecitko A" doud k zvetiowdnl dsel a hodnot parametrl nebo na zménu poZadované hodnoty

ﬂ"_r ﬂﬂ Gﬂ Lizplej na oviadacim panetu ménie siowsi K indikaci Cized parametrd (rO000 ... PE293) indexd parametrd
] : i (1m0}, hodnot parametrd (napf. 12.40% nebo kodi poruchowych (FO011) awvystraznych hiasenl (ADS01).

Tab. 3. Vyznam ovladacich tla¢itek na panelu BOP
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3.3.2 Zména hodnot parametri pomoci ovladaciho panelu BOP

Nasledujici ptiklad popisuje postup pii zméné hodnoty parametru P1080 (maximalni
vystupni kmitocet z tovarné¢ nastavené hodnoty 50.00 Hz na hodnotu 35 Hz). Tento ptiklad

slouzi jako postup pii zmén€ parametri ménice pomoci ovladaciho panelu BOP.

Vyzledok Einnosti zobmzeny na
Krok |Einnost dispie]i panelu BOP
o
i1  Sisindle falitko ° oo plisiip K parametr Gm. 0000
L 2
P‘H_.I
3 Stisnéi cpsovans tafio @ doid ss nezsbeazl sarmets POOTO. POOI0
He
Mm
3 Stisnée falilko o Zobrazl se hoonola paramedns POQD {vofba stave ménlel g
¥r
il
4 Tafikem o zméfin hodnois parametns POOD = 1 {nastaven] mémbe). " 1
N . o . . - G
- Stisknutim Eafiika dogde & ofen] zvobend hodnoty parametnsa zobrazen| &sla POO IO
¥ parametns o
el
§  Stiskiée apodiite tatitko @ dokud se nezobracl parametr P108Z {max. kmitodt). plo8e
Stizkndie fadilko ﬂ Zobrazl ze pofadl indesx parametns P1082, Tiadiem 6 popk. "" oo
7 ol
o, mecZede 2minil Ssio indeu parametnu (v fomio plipadé Egio sady dat méniiea). i
i
&  Stizknéie falilko ° Zoioraz| se hoonola parametn P10BZ, G0.00
He
i
9 Sisnéis apodrite tacitin & dokid 56 nezmBni hodnota parame i 35,00 H : 35.00
j  Stsoutin fatita O izt v kaing oty oot s Aobien! il 1082
paremetn P1082. " '
ﬁ Stiskndie a podrite fadiko ° dokud se nezobrazl paramedr PODAD (wolba stavu mpﬂﬂ ”J
ménde). #
1]
12 Stisnde tactis @ Zobrazi se nodnos parametn PODI0. 1
L4
i3 Thafitem zméfie hodnoty paramet POGH0 = O {parametr P00 0 je nutné pled ﬂl
2 Zadanim povel u ZAP rostavit wvidy na hodnotu 0, finakse pohon nesehihne). ®
4 Stisknutim fatitka © oice + wiozent voent nodnoty parametrua zobrazeni Eda “pooio
paramety POE0. [
Stisknéte opakovans tatitio & doind se neanbrazi paramet 10000 (zotrazent stavu " ~oooo
15 : r
mﬂ’“ﬁ&:' i e
g Stenin i © 15 2ot stavu minide. Na disple Bk s¥davé biist pulovs | 3500 «» 0000
hodncia a podadovand hodnota kmipfiL e ; e 3

Tab. 4. Postup pfi zméné parametru

3.3.3 Mistni a dalkové ovladani ménice

M¢nice MICROMASTER 440 lze ovladat bud’ z mista ptes ovladaci panel BOP/AOP

nebo fidici svorkovnici nebo dalkové prostrednictvim sériového komunikaéniho rozhrani a
protokolu USS nebo pies sbérnici PROFIBUS s dopliikovym modulem.
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4. PROGRAMOVATELNY AUTOMAT S7-200

Série S7-200 je fada malych -programovatelnych automatt (mikro - PLC) ur¢enych k
fizeni v riznych automatizacnich aplikacich.

Zatizeni S7-200 monitoruje vstupy a fidi vystupy pomoci uzivatelského programu,
ktery miize obsahovat Booleovu logiku, pocitani, ¢asovani, slozit¢ matematické operace a
komunikaci s jinymi inteligentnimi zafizenimi. Kompaktni design, flexibilni konfigurace a
vykonny instrukéni soubor jsou divody, pro¢ je zatizeni S7-200 optimalnim feSenim pro
fizeni §iroké $kaly aplikaci. Sirokd nabidka rtiznych modelt S7-200 a programovaci nastroj
na bazi Windows - poskytuji flexibilitu potfebnou pro feSeni vasich automatizacnich potieb.

S7-200 obsahuje mikroprocesor, integrovany napajeci zdroj, vstupni a vystupni
obvody v kompaktnim pouzdru, které tak tvoii vykonny programovatelny automat.

4.1  Rozdéleni S7-200 podle CPU
Siemens dodava rizné modely S7-200 s rGznymi parametry a schopnostmi, které

pomahaji vytvorit efektivni feSeni pro vase aplikace. Tabulka 5. stru¢né srovnava néckteré
parametry CPU.

Parametr CPU 221 CPu 222 CPU 224 CPU 224%P CPLU 226
Raozméry {mm) S0xB0xB2 |S0xB80x62 123 x80x62 (140x80x62 [ 130 xB80xE2
Bamit pra program:
seditacivresimu BUN 4096 byl 409Gbytd | 8132 byl \120BS BYHl - 16384 byt
ber editace v refimu AUN | 4098 bydl | 4036 bytd 10288 byl 163B3byHl | 24576 byt
Pamdt pro data 0048 byfi | 208B byt | 8192 by 10240 byl | 10240 bytd
Zalohovani dat ‘glandardnd | standardnd  etandardng * standardng standardna
50 hodin 50 hodin 100 hodin " 100 hodin 100 hadin
integrovane [/O i
digitalni cEwvat dwpat. | Bwvet 8 vyst. | 14 vetH0vyat 14 veb A0 vyst | 24 vst 1B wyet
analogove - - - 2yatflwpst: §—
Rozfifovact moduly 0 raoduil 2 moduhy! 7 moduld] 7 modiui] 7 moduli’
W&Gkﬂrydhloaﬁr'{:-hée
Jedriofazove F4plid0kHz | Apli30kH:z | Epfid0kHz S4pri30kHz 6 pidlkHz
2 pii 200 kHz
Dvoufizave opficOkHz | Opfio0kHr 4pfo0kHz | 3pfif0kHz 4 pfi20kHzZ
"1 pfi 100 kHz
Pulzni wistupy (DG Cpfi0kHz |Opi20kHz | 2phi20kHz | 2ph100kHz | 2 pii 20 kHz
Analogove potenciomeiry |1 2 2] E B
Hodiny realného daau | FZazuvny Zasiwmy Integravans Integrované | Integrowvans
miosdul ool
Komunikaini porty 1 R5-485 1 RS5S—485 |1 HAS-485 ‘2 HR5-485 2 RS-48%5
Matematika Ang
z pohyblvou fadovou
Garkou
Velikoot registry obrazu | 256 (128 vet. 128 wist)
digitainich /0
Bychioat booleovekych | 0,22 mikrosskund insirukce
inatrukci

Tab. 5. Porovnani modela S7-200 podle CPU
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LED PO jwatup—wystup)
Stavowe LED:
Porucha/diagnostika
systému (SFDIAG)

. Pliztupowy kryt

P Piepinal rezimu (RUMN/STOP)

i Analogovy potenciometr nastaveni
Rozgifovaci port (pro wéiginu CPU)

RUM
STOP
ey P . W Sworkownice
Zaswvny modul: \ i o e {odnimatelna u CPU 234, CPU 224XP
Pamiat ovy modul AN P Tl y a CPU 228)

Hodiny realneho Sazu
Baterie

Komurika&ini port Phichytka pro inetalaci na standardni (DIN] lishu

Obr. 9. Popis S7-200
4.2  Rozsifovaci moduly S7-200
Pro lepsi teSeni pozadavki vasi aplikace obsahuje fada S7-200 Sirokou Skélu

roz§ifovacich modulid. Témito rozsifovacimi moduly mizete do S7-200 ptidat dalsi funkce. V
tabulce 6. je seznam rozSifovacich moduld, které jsou v soucasné dobé k dispozici.

Rozéifovact moduly Typy
Dhgitalni moduly vatup | B8x DC wet 8 x AC vat 16 x DG vat
vystup |4xDC 4 xrele
8 x DG wyst 8 x AG vyt 8 xreld

Wombinace | 4xDCwet/4xDCwyet 8xDCwvet/8x DG vyst: 16 x DG wai ) 16 x DG wyst

4% DC wet [ 4 xreld 8 xDCvet/Bxrele 16 % DG vat /! 16 x reld
Analogove moduly  wetup | 4 x analogovy velup 4 x termetlansk vetup . 2x ATD vetup
vistup | 2= analogovy visiup
kombinace | 4 x analogovy valup [ 1% analogovy wyetup

Inteligentni moduly Polohovaci Mademowy PROFIEUS-OP
Ethemeatowy Imber natowy
Jing moduly AS imerface

Tab. 6. Rozsitovaci moduly S7-200
4.3  Pripojeni S7-200

Ptipojeni S7-200 je snadné. Pro tento ptiklad je potfeba pouze ptipojit napajeni k CPU
S7-200 a pak ptipojit komunikaéni kabel mezi programovaci zatizeni a S7-200.

4.3.1 Pripojeni napajeni k S7-200

Prvnim krokem je ptipojeni S7-200 k napédjecimu zdroji. Obrazek 10. ukazuje zapojeni
pro stejnosmérny nebo stiidavy model S7-200. Pied montazi nebo demontdzi elektrického
zafizeni zajistéte, aby bylo odpojeno napdjeni. Vzdy dodrzujte pfislusné bezpecnostni
pfedpisy. Zajistéte, aby bylo napéjeni k S7-200 vypnuto pied pokusem instalovat nebo
demontovat jednotku S7-200.
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50 &l 253 WAC

i
|

Instalace AC  f

F@}@@Q}

Inztalace DC

TPl 2a8)]
AC/OCARLY

Obr. 10. Pfipojeni napajeni S7-200

4.3.2 Moznosti komunikace

Siemens nabizi dvé programovaci moznosti pfipojeni pocitace k S7-200: piimé
piipojeni pomoci PPI Multi-Master kabelu nebo kartou komunikaéniho procesoru (CP) a MPI
piipojeni pocitace k S7-200. Timto kabelem se propoji komunikacni port S7-200 se sériovym
komunika¢nim portem RS-232 nebo USB portem pocitace. PPI Multi-Master programovaci
kabel se mlze rovnéz pouzit pro ptipojeni dalSich zatizeni k S7-200.

RS-235/FF A Y&
Multi-Master kabel W =¥

g =1

Obr. 11. Ptipojeni napt. RS-232/PPI Multi-Master kabelem
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4.4  Jak S7-200 vykonava ridici program
Programovatelny automat cyklicky provadi ulozeny fidici program, Cte a zapisuje data.
4.4.1 S7-200 spojuje ulozeny program s fyzickymi vstupy a vystupy

Zakladni provoz S7-200 je velmi jednoduchy:

- S7-200 ptecte stav vstupli

- program uloZeny v automatu S7-200 pouzije tyto vstupy pii zpracovani fidiciho
programu, pii béhu programu S7-200 aktualizuje svoje data

- automat S7-200 zapiSe data na vystup

Obrazek 12. zobrazuje jednoduchy diagram vztahu kontaktniho schématu a S7-200. V
tomto piikladu je stav pfepinace pro start motoru kombinovan se stavem ostatnich vstupd.
Vypoctem téchto stavli pak S7 200 urci stav vystupu, ktery je pfenesen na akéni Clen, jenz
spusti motor.

Start_PE £_Stop M_Starter

)

| P Mokar
M Starter -,

| -~

| -
| 1] -

-

| -

-~ Vystup  [ees
[ Sianer matoru

O
&{‘_"f Vsl 5:;} Fiepinaé start | stop

A

Obr. 12. Rizeni vstupti a vystupi
4.4.2 S7-200 provadi své ukony v programovém cyklu

S7-200 cyklicky zpracovava tfadu uloh. Toto cyklické provadéni jednotlivych tloh se
nazyva programovy cyklus. Jak je znazornéno na obrazku 13., S7-200 provadi béhem
programového cyklu vSechny nésledujici tlohy nebo jejich vetsi ast:

- ¢teni vstupt: S7-200 kopiruje stav fyzickych vstupii do registru obrazu vstupii

- provadéni ridici logiky programu: S7-200 provede instrukce programu a hodnoty
ulozi do rtiznych oblasti paméti

- zpracovani pozadavki komunikace: S7-200 provede vSechny ulohy poZzadované pro
komunikaci

- provadéni autodiagnostiky CPU: S7-200 kontroluje, zda firmware, pamét’ pro
program a vSechny rozsitovaci moduly pracuji spravné

- zapisovani na vystupy: hodnoty ulozené v registru obrazu vystupt jsou zapsany na
fyzické vystupy
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Provadéni uzivatelského programu zavisi na tom, zda se S7-200 nalézd v reZimu
STOP nebo RUN. V rezimu RUN program béZzi, v rezimu STOP nikoliv.

Zapisuie na vstupy > %

OO Eﬁh‘

Pn:ﬂ.radr diagnostiku CPL

Zpracovava pofadavicy
!c.orru'dkaﬁe

i
o™
Hneec e Programovy
YOV SOS oykhs

; 55

Obr. 13. Programovy cyklus automatu S7-200

4.5  Pristup k datim

Programovatelny automat S7-200 uchovava informace v ruznych pamétovych
oblastech, které maji jedinecné adresy. Miizete explicitné urcit konkrétni adresu paméti. To
programu umozni piimy pfistup k informacim. Tabulka 7. ukazuje rozsahy, které mohou byt
reprezentovany daty riznych velikosti.

Reprezentace Byte (B) Waord (W) Double word (D)
Unazigned integer 0 aF 255 0 aZ 65 535 0 af 4 294 867 295
DazFF 0 aZ FFFF 0 aZ FFFF FFFF
Signed integer —108 aF —32 788 af +32 —2 147 483 648 aF +2 147 483 647
+127 TET BOOD 0000 a2 TFFF FFFF
80 = TF 8000 az TFFF
Rleal Neize MNelze +1.175495E—38 aZ +3 400803E+328 (kladn&)
IEEE 33bitova —1.175495E-38 a? —3.402823E+38
p?hyrhlwa fadova [zapomé)
Garka

Tab. 7. Desitkové a Sestnactkové rozsahy pro riizné velikosti dat

Kdyz chcete piistoupit k néjakému bitu v pamét'ové oblasti, specifikujete adresu, kterd
se sklada z identifikatoru pamétové oblasti, adresy bytu a cCisla bitu. Obrazek 14. ukazuje
piiklad ptistupu k bitu (Casto se nazyva adresovani “byte.bit”). V tomto piikladu za
pamét'ovou oblasti a adresou bytu (I = vstup a 3 = byte 3) nasleduje tecka (”.”), kterd odd¢€luje
bitovou adresu (bit 4).



Strana 22 PROGRAMOVATELNY AUTOMAT S7-200

Lol . Pamétova ocbiast registru obrazu

| Bitz bytu, Gislo bitu: vehipd @)

bit4z8 (0 a5 T) P 76 5453270
Teika oddéluje adrezu Syl
byviu od Gizla bitu Byte 1
Byvie 2

| Adresa bytu: byte 3 Syle 3 -

{Etirty byte) eyt 6
Identifikitor pamiovs oblazh Byl

Obr. 14. Adresovani byte.bit

K datim ve vétsiné pamétovych oblasti (V, I, Q, M, S, L, a SM) typu byte, word nebo
double word muzete pfistupovat v tzv. bytovém adresnim formatu. Pro pfistup k bytu, word
nebo double word v paméti je nutné vytvofit adresu podobné, jako byla vytvorena adresa pro
piistup k bitu. Adresa se sklada z identifikatoru oblasti, z oznaCeni velikosti dat a z adresy
pocatecniho bytu hodnoty bytu, word nebo double word, jak to ukazuje obrazek 15.

V B 100 vV W 100 V D100
L —  Adresa by L Adresa byt L Adresa byt
I— Pistup k datim (byte} I— Pristup & datlim (word) I— Ffiztup k datim idouble word)
Identifikator cbiast Identifkator oblasti |dentifikator oblast
MEB LSB
VB100 |7  vBioo 0] _
M5B = nejwyssbi
LS8 =  neinisbit
Mejvyssi byte Mejnizsi byte
MEE LSE
VW100 |15 VB100 87 vB1Dd o
Majwyssi byta Mejnizsi byte
MSE LB

vD10o |3 wvBion |22 weio1 |15 wBio2 8|7 wBioa o

Obr. 15. Porovnani ptistupu do stejné oblasti paméti k byte, word, double word
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Popiz CPU 221 CPU 222 CPU 224 CPU 224XP CPU 228
elikost ufivatelskéno
programu
5 editacl v refimu RUN 4056 byl 4096 Dyl 5192 byt 12258 byt 18364 Dyt
bez editace v refimu ALUN 4006 byt 4008 byt 12288 byt 1E384 byt D4ETE byt
Velinost ufivatsiskgch dat 2048 byt 2046 byt 8192 bytld 10240 oyt 10240 byl
Registr obrazu vstupd n.0afHsT 0o ainsTs K.0ak 157 0.0 aE ST 0.0 ak 157
Registr obrazu wistupd 0.0 at Q157 Q0.0 af Q167 Q0.0 afq15.7 0.0 a2 Q157 Q0.0 af Q157
Analogove vetupy (Etenl) AIND &E AMWSED AIWD a2 A0 AIWD 2k AIWEZ AIND &E AWES AMNWD aE Arwaz
Analogove wWalupy (Z&pis) AOWD a2 ACWSD | ACWO af ACW3D | AQWD aF ACWEZ | ACWD al ACWEZ | ACWD aF ACWES
Paméf pro proménné (V) VB0 a2 VB204T VBO &f VE204T WEBD a2 vBaiei VB0 af VB1023e VED a VB 10238
Lokaind pamér L)1 LBO af LBBS LB0 a LB&3 LBO af LEBS LED af LBa3 LB0 a LEE3
Bitova pamét (M) MO0 af M31.7 MO0 aZ M31.7 MO0 3E M31.T MO0 af M31.7 MO0 aZ M31.7
SpeciSin pamst (S SMD.0 a¥ SMO.D af SMO.0 a2 =MD.0 aF SMO.0 a3
SMI1TELT SM298.7 SME4ET SME4R.T SM548.T
Pouze pro Etenl SMO.0 af SM20.7 | SMOD a2 SM23.T | SMO.D a2 SM28.7 | SMOD.0 af SM29.7 | SMO.D af SM2ET
Casovads 256 (ToafT2s5) | 256 (T0afT2ss) | 258 (ToaXT2s5) | 256 (ToafTass) | 256 (TO af T255)
Remanentnl zpofdéné
zapnutf 1ms TO, TB4 T, TB4 TO, TE4 TO, TE4 TO, TE<
1oms |T1akTs,.a T1afT4. a T1atT4,a Tia2T4 & TiaET4,a
TES af TBE Tas af T84 TES af TEE TaE ai TEE Tes af Tea
100ms | T5a2Ta, a T5afT3,a T5aT31,a T5a2TH, a T5afT3,a
TER af TES Tae af TAS TEB af TES TR ai TAS TEa af TeS
Zpokoiné zapnutivypnut
1 ms T32, TBE T32.To4d T332, TeE T3z, TeE T32. TEd
10 ms Ta5 ak Ta6, a T33afTad. a T3 af T36, a TasaiTae, a T33afT38.a
TET a2 Ti00 Te7 af T100 TET af T100 TET a2 T100 Te7 af T100
100ms | T37 a2 TB3, a TarafTEd. a T37T af TE3, a TIraiTas, a TIrafTEd. a
Ti01 af T265 Ti1 aX T255 Ti01 af T255 T101 a% T255 Ti04 af T255
Chae coaf c255 C0 af C255 o af c255 coaf c255 C0 af C255
Vysokonychlosinl Etate HCO af HCS HCO a2 HCS HCO af HCS HCD &2 HCS HCo a2 HCS
Sekvenénl Figicl relé (5) 2008k 831.7 50.0 8 531.7 S00aE 53T S00ak 53T 50,08 591.7
Registry akumuildton ACD ad AC3 ACD et ACE ACD af AC3 ACD ad A3 ACO a2 ACS
Skokynawast D ai 255 0 af 255 0 ai 255 Da%ass 0af 255
Volan{’podprograny Dal 63 Dafas o0&k el Datgs oaf1zy
Fferufovac] podprogramy Da3 127 oaf127 oai127 0aX127 oaf1ar
MNab&ing/sestupné hrany 258 2568 258 256 258
Smydky FID Dak7 oafvy oaky Dak7 oafy
Porty Fort 0 Port o Port 0 Fort 0, Fort 1 Port 0, Port 1

Y LB60 az LB63 jsou rezervovany pro STEP 7- Micro/WIN, verze 3.0 nebo pozdg&jsi.

Tab. 8. Rozsahy paméti S7-200
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Zpﬂauh priztupu cPU 221 CPuU 222 CPU 224 CPU 224 ¥P CPU 226
Ffistup po bitech (byte bi)
| | ooa1s57 00a2157 00at157 008157 00ak 157
Q| o0atisT 00a2157 oo0at157 00ak157 00ak 157
V | 00a*20477 | 00at20477 | 00af81817 | 00aF100307 | 00a 102307
M | 00a*s17 00a2si7 Doatsy 0.0a%317 o0aksy
SM | 0.0af 1857 0,0a22e87 0,0af 540,7 00aks9e7 0.0 af 5487
S | 00as1T 00a2si7 0o0atslT 00ak317 o0aEsy
T | Dafass 0 a¥ 255 0 af 255 0af2ss 0 af 255
C | 0af 255 0 a¥ 255 0 at 255 0af2ss 0 af 255
L | o0atesT 0,0a2637 Doataars 00ate3T 0.0af 83T
Ffistup po bytech IB | 0aF15 oafis oatis 0af1s Oakis
QB | Dafis Datis Datis dafis Oakis5
VB | 0af 2047 0 a¥ 2047 0a B191 0af 10230 0 af 10230
MB | 0 af 3 0aF3 EE] 0afa oat:
SMB | 0af 185 0a*2eg Dats54m naf54m 0 af 540
SB | DaF 3 0 a3 0as 0af a1 Oat
L5 |0afes 0afe3 Dates 0afe3 0 ak &3
AC |Daf3 nat3 Dats 0af 255 0 af 255
KE (komstanta) | KB (konstants) | KB (konstants) | KB (konstanta) | KB (konstanta) | KB (konstanta)
Ffistup po word W | 0af1d 0aXi4 Dat 14 oaf14 0 ak 14
oW | 0aF 14 Dafi4 Dat 14 oaf14 0 af 14
VW | 0 aE 2048 0 a2 2048 e 0af 10238 0 af 10238
MW | 0 &30 0 a3 Datan 0af30 0ak3g
SMW | 0 af 184 0 a? 208 0at 548 0af 548 0 af 548
SW | 0af30 0 a? 30 oats0 0 af 30 0 af 30
T | 0afass 0a¥2ss 0a#2ss 0af 255 0 af 255
C | 0af 255 0a2ss 0a# 255 0af 255 0 af 255
LW | 0af 62 Datez Datez nafez oatea
AC |DaE3 na3 Dats nafa Oat3
AW | 0 aF 30 0 a? 30 oate2 oafaz2 Oak 62
QW | O aF 30 0 a? 30 0ataz oafaz Oak 82
KW (konstanta) | KW (KONstanta) | KW (konstanta) | KO (konstanta) | KW (konstanta) | KW (Konstanta)
Ffistup po double word 1D | 0 aF 12 Datiz Dai2 oaf12 0ak1a
QD |oafiz Datiz Datiz oaf12 0ak iz
VD | 0af 2044 0 &% 2044 0at 6168 0af 10238 0 af 10238
MD | 0aE28 Datze Datze nafzs Oakoe
SMD | 0af 182 0 af 2o 0at 548 0af 548 0 at 548
50 | 0af2a Datze Datze oaf2a Oakza
LD | 0afen 0 a 80 Dateon 0af 80 0 af 80
AC |DaF3 Da3 Das 0af3 Oat3
HC |0aEs Dais Dais nats oats
KD (konstanta) | KD {konstanta) | KD (konstants) | KD (konstants) | KD (konstanta) | KD (konstant)

Tab. 9. Rozsahy operandt S7-200
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4.6  Pouziti STEP 7-Micro/WIN pro vytvoreni programu

Chcete-li oteviit STEP 7-Micro/WIN, dvakrat kliknéte na ikonu STEP 7-Micro/WIN
nebo vyberte piikaz menu Start > SIMATIC > STEP 7 MicroWIN 32 V4.0. Jak je vidét na
obrazku 16., okno projektu STEP 7-Micro/WIN nabizi ptehledné pracovni prostfedi pro
vytvareni fidiciho programu.

F= STEP. 7-Micro/WIN - Projekil AEE

Soubor Uprawy Zobrazit PLC  Odladt  Mastroje Okno  Mapovéda
TE@ Eh LR o BN Az g B e @E R

-
LARD AR

Zohrazeni Bl Projekt] = e ey
' H T ) G 2 [3 141 B B 7 B0 5 L q0 1Tl 1 A2 93 Ade A5 1 A8 117 198 | 491 2000 |
EF B CPU 224<F REL 02.01 M azew | Tup ploménné[ Diatow tup [ Komentaf |
€8 Programoy blok, | TEMP | |
[ Tabulka symbald | TEMP | |
1] Stavovi diagram |TEMP | 3.
D ataw) blok | TEMP i I
Systemoy blok. I
KfiZowé odkazy I
&2 Komunikace [KOMENTER FROGREMU | b
(& Privodei Network 1 NAZEY NETWORKL (jeden fadek) i
[EOMENTAR HETwWORKL | i
-6 % PROGRAMOVY EDITOR
_' 4 Network 2
-] Komunikace R
{0 Parovnani |
#-{ag] Konverze , e ,
.4 Titae INSTRUKCNI STROM
1+-{3] Matematika plovouci d
- [23) Matemnatika celjch Sist Hatwoikis
#-{ii] Premden |
Lagické operace
{7 Presun
& Bioni
g S Network 4
NAVIGACNILISTA |
gy 1 auuna
(g5 Casovats
i m Krihoeeny
= *-fgq Podprogramy Network 5 5
. I 1
 mawee ||« w |y QLD DIManAseR 0 AINT 0/ JEX K 4
INT_O(INTO] 7
Délka bloku = 16 bytl, 0 chyb =
s
Piipraven, Metwork 1 fﬁ‘édek 1,8k 1 '-‘iNS :

Obr. 16. STEP 7-Micro/WIN

Nastrojové liSty obsahuji tlacitka pro zkratky k Casto pouzivanym piikazim menu.
Vsechny néstrojové liSty mizete zobrazit nebo skryt.

Strom s instrukcemi zobrazuje vSechny objekty projektu a instrukce pro tvorbu
tfidicitho programu. Jednotlivé instrukce muizete do programu vlozit metodou drag&drop nebo
muZzete na instrukci dvakrat kliknout, ¢imz ji vlozite na soucasnou pozici kurzoru v
programovém editoru.

Programovy editor obsahuje program a tabulku lokélnich proménnych, ve které
muzete pfifadit symbolické ndzvy docasnym lokalnim proménnym. Podprogramy a pteruSeni
jsou zobrazeny jako zalozky ve spodni ¢asti okna programového editoru. Chcete-li piechazet
mezi podprogramy, prerusenimi a hlavnim programem, kliknéte na ptisluSnou zalozku.

STEP 7-Micro/WIN obsahuje tii editory pro vytvaieni uzivatelského programu:
kontaktni schémata (LAD), vypis piikazi (STL) a funkéni bloky (FBD). S uréitymi
omezenimi mohou byt programy, psané v kterémkoliv z téchto programovych editort,
prohlizeny a editovany ostatnimi programovymi editory.
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4.6.1 Vlastnosti editoru STL

Editor STL zobrazuje program jako znakov€¢ orientovany programovaci jazyk.
Umoznuje vytvaret fidici programy vkladanim textovych instrukci. Editor STL také umoznuje
tvorbu programi, které by pomoci editoru LAD nebo FBD nesly vytvofit. Je to proto, Ze v
STL programujete v jazyku S7-200 a nikoli v jazyku grafického editoru, kde plati urcita
omezeni, aby byly diagramy spravné nakresleny. Jak je vidét na obrazku 17., je tato znakové
orientovana koncepce velmi podobna programovani ve strojovém kodu.

ED 3.0 /iKadtend jednoho vatupu

A L1 [Logicky zaudin e jinym
vatLpem

= alo JZapzan hodnoty na vistup 1

Obr. 17. Priklad programu STL
4.6.2 Vlastnosti editoru LAD

Editor LAD zobrazuje program v grafické formé podobné schématim. Programy
v kontaktnim schématu umoznuji simulovat tok elektrického proudu z napéjeciho zdroje pies
tfadu logickych vstupnich podminek, které nasledné aktivuji vystupni logické podminky.

Program LAD obsahuje levou napdjeci listu, ktera je pod napétim. Kontakty, které
jsou sepnuté, umoziuji tok energie do dal§itho prvku; kontakty, které jsou rozepnuté, tok

energie blokuji.
Metrioik 1
0 .1 250
— )
20 12,8
—

Hilwk 2
21 Mow_B Hnae
—| I—t-i'-.h Epi, EM  EXNO %
WESOS  ouThkacn ACOIN

Obr. 18. Ptiklad programu LAD
4.6.3 Vlastnosti editoru FBD

Editor FBD zobrazuje program v grafické formé, ktera pfipominéa bézna logicka
schémata. Neobsahuje kontakty ani civky, které se nalézaji v editoru LAD, ale ekvivalentni
instrukce, které se objevuji jako blokové instrukce.

133
2.5 = AME L [RaIE}
WSO

BG4 FT

Obr. 19. Priklad programu FBD
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5.  OPERATORSKY TERMINAL GOT1000

Spolecnost Mitsubishi Elektric touto fadou dotykovych operatorskych terminala
GOT1000 opét zavedla novy standard v oblasti komunikace ¢lovék — stroj. Pfi vyvoji se
nevychazelo pouze z ptani a ofekavani zakaznikii, ale rovnéz z pokrokovych technologii a
obrovskych  zkuSenosti, jez se odvijeji z dlouholeté vyroby operatorskych terminali.
Vysledkem je produkt, ktery usnadiiuje praci jak programatorim, tak pracovnikiim udrzby a
obsluze.

5.1  Vykonna technologie

Nové termindly nejen lahodi oku, ale jsou téz vybaveny fadou vykonnych funkci:

Vysokorychlostni zpracovani:

64bitovy procesor RISC pouzity v fadé GOT1000 je kombinovan s nové vyvinutym
velmi rychlym grafickym procesorem. Vysledkem této kombinace je ptsobivée kratka doba
odezvy a vytvofeni obrazu.

Rozhrani USB:

Diky USB rozhrani na pfedni strané pfistroje je mozné pienaset projektova data, aniz
by bylo nutné otevirat rozvadéc nebo fidici konzolu. Rozhrani je opatfeno bezpecnostnim
krytem a odpovida parametrim tfidy ochrany [P67. V transparentnim rezimu lze toto rozhrani
vyuzit rovnéz k programovani nebo diagnostice MELSEC PLC a dalSich automatizac¢nich
komponent.

Vétsi flexibilita diky prenosnym piistrojum:

V rozsahu fady GOT jsou zahrnuty také ptenosné verze (Handy-GOT), které umoziuji
flexibilni pouziti operatorského termindlu s ptislusnou aplikaci.

Inovativni systém chybovych hldseni fady GOT1000 zajistuje rychlé rozpoznani
chyb, ¢imz se minimalizuji prostoje. Pfedem definované obrazovky nabizeji ptimy piistup ke
vstuptim, vystuptim a k datovému registru PLC a dokonce k vyrovnavaci paméti specialnich
funkénich moduli.

Obr. 20. Operatorsky terminal GOT1000
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Obrazovka s vysokym rozliSenim az 65.536 barvami je schopna zobrazit jak
komplexni grafické projekty, tak fotografie, nebo CAD vykresy.

Rozsifena podpora protokolii:

Krom¢ S$irokého spektra podporovanych produkti — Mitsubishi PLC, frekven¢nich
ménicu a servo zesilovact 1ze fadu GOT1000 ptipojit také k automatizacnim zatizenim jinych
vyrobcl jejichz pocet narlistd. Diky tomuto mohou uzivatelé pro své aplikace vyuzit
vizualiza¢ni feSeni presahujici jednotlivé systémy.

5.2 Typy operatorskych terminala GOT1000

GT SetGOT 1000 Abbrevistion of GT SoftZOT1000

GT1685 GT1805M-X | Abbreviation of GT1G2EM-XTES, GT1085M-XTED
GT1685 GT1885M-5 | Abbrevistion of GT 1685M-5TBA, GT1E85M-STED
GT16LIC], GTi6 Abbreviation of GT1625, GT835

GT1505 GT1506-K Abbreviation of GT1505-XTBA, GT15085-XTED
GT1885V-5 | Abbrevistion of GT1GERCETEA, GT1585V-STED
GT1385-5 Abbrewiation of GT1585-5TBA, GT1585-5TED
GTI57TEN-5 | Abbrevistion of GT1GTIW-5TBA, GTISTRSTED
GT157E-5 Abbreviation of GT15TE-5TBA, GT157T5-5TED
GTI5TO | GTI575V Abbreviation of GT1575-VTBA, GT1575-ATED
GT1575-WM | Abbreviation of GT15TEVMNBA, GT1575-VNBED
GTI572-WN | Abbreviation of GT157T2-VMBA, GT1572-VNBED
GT1365V Abbrewiation of GT1565-VTBA, GT1565-WTED
GT1562-WN | Abbreviation of GT1562-VNBA, GT1562-VNBD
GT18658-W Abbreviation of GT1555-VTED

GTi650) | GT1565-0 Abbreviation of GT1555-0TBD. GT15335-0560
GT1550-0 Abbreviation of GT1550-0LED

GT1585

GT1560

GOTI000 Seres

GT18CI0. GT15 Abbreviation of GT1585, (5T1585, GT1570, ST 15600, GT1550)
it Abbreviation of BT1155-0TEDE, GTH55-QSE00, GT1155-0TEDA. GT1155-05EDA
STHEM 2 | griissameD, Griesasan

GT1150-2 Abbreviation of GT 1150-2LB00, GT1150-21B0A. GT1150-0QLED
Hanidy GT1I85H5-Q | Abbreviation of GT1155HS 256D
GOT GT1150H5-0 | Abbreviation of GT1150H3-CLED

GO0, 6T Abbreviation of GT1150). GT1T Handy GOT

GTHE5-2 Abbreviation of GT 1055-Q58D

GT1060- Abbreviation of GT 1D5-QEED

GT1030 Abbreviation of GT1030-LBD, GT1030-LBC2. GTH030-LEDW, GTT030-LBOWE

Abbreviation of GT1020-LED, GT1020-L802, GTH020-LEL, GT1020-LBDW,
GT1020-L BDW2, GT102-LBLW

GTHO0C], GTid Abbreviation of GT1050], ST1020. GT1020

GT18E0]

ET1020

Tab. 10. Prehled operatorskych terminaltt GOT1000
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GT1185HS - 58D
& AL & A T
Power type [ A:ac10080 2407
| D DE24v
Panel color type B Biack
[T 7TFT cotor {High intensity, wide arighs vicw)
Gi devics N : TFT color
=Py e 5. 5TH color
L : 5TN monochrome
(% - 1024 X788 (XGA)
) 5 - B00%E00(SVEA)
Resolution 4] - 540 3 480 (VGA}
Q- 320240 (QVEA)
Blank : less than 320 x 240
Type HS - Handy type
5 : 256 colors supported "1
Cisplay color type 2 16 colors
_ﬂ - Monochrome {black and white) 18 scales
ERES
Bz~
e FolgA
i B:84
R
345
2147
GOT 1000 seres GTISGTIGTID
Obr. 21. Kddovani vyrobniho ¢isla z GOT1000
Tednids bdaje GT10{10 Takirend) GTT1 {4 Zafizeni) &T15 14 Zafimeni)
T STH SN, TFT
1745 57 57 -1
Vané definovatsing Velné definowateing Volné definmateing
Yol definmateing, fonty Windows Waln@ definovatelns, fonty Windows ¥olné defincvatelné, forty Windaws
6064 [ 288y 6 EF TR 0% 140 - 1024 T6E
N 5 ic/ v x T VI IVAC
_ SI2KB/ 1,5 M8 IME 5— O ME {fezifiteing do 57 MB)
B Conport e o 16 TCongot i, 160
- o Doy g oo
o pees e L
T TP O TPowe O
1y RSBI 422 RalA Fa2330 Rod2 ey
=E 15E ISE {vpledul
z 3 Etfhanet (TCPAP], CC-Link RO41D. RE4ES, Afus
L B s oo T
g i1 o Ty 1 vl

Tab. 11. Technické udaje
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53 Graficky software GT-Designer 2

Softwarovy bali¢ek GT Designer 2 s rozsdhlou knihovnou grafickych prvki v celé
fad¢ stylli umoziiuje snadno a rychle vytvaret informativni graficky atraktivni obrazovky.
S GT Designer 2 si vzhled obrazovky ptizplsobite podle vlastnich predstav. Integrovana
funkce privodce pomahd uzivatelim piti zakladani nového projektu krok za krokem. Tato
uzivatelsky privétiva pomiticka zacatecnikiim usnadiuje prvni kroky a profesionalim pomaha
vyznamné redukovat ¢innosti nezbytné pro nastaveni.

Zaveérecna kontrola vzhledu a funkci obrazovky je stejné jednoduché jako nastavovani.
Se softwarem GT Designer 2 lze vytvaret ndhledy obrazovek, pfepinat jazyky a testovat
bezpecnostni nastaveni. VSechny wuvedené funkce jsou soucasti tohoto vykonného
softwarového balicku. Lze jej vyuzit rovnéz pro simulaci provozu vSech zafizeni tfady
GOT1000.

B Designer2 - C:\Documents and Settingsjirka\Plochaltest prer_obdelnik funkcnil.GIE

Project  Edit iew Screen Common  Figure -Object Tools Communication Window  Help

= = A - B R = T N
|/ rvomAC®r Awd Ad asmdbnl |6 = ([
[roanuBSOome s HBHEAMMQIBBIN B |2 &E =% oo

LR 5 5-7(Front+Back): ik “
[~ Display Overlay Sciesn R T —
[=-27 Praject ~

—1-{_7 Base Screen
§ 1 Menu
i 2 Zadavani frekvence
i 3Wipis parametnd
h 4 proud
H 5 Zadej pritbéh_skok
i E Zadej pribéh_s_rampou
= 7 hlk.
= L3 Window Screen
=1-.3 Common Settings
7 ‘!’] Syztem Environment

_@“ Project {% Categoryl 5@ Library

ol | [l

Screen
Attribute Walug
7

Screen Name hik.

Screen Type Baze Scieen

-Sécurit;l i}

Detailed Explanation |

LIz Soreen Color [Ma

Fattern |

Fg Color

E‘g Calar

Transpalent‘C‘oIDl -
Pleass select figures or obiscts, [GT11**-((320x240) (256 Colors |SIEMENS 57-200 [:0,0 %1553, Y1252 HUM

Obr. 22. Graficky software GT Designer 2
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6. ASYNCHRONNI STROJE

Ve srovnani se stejnojsmeérnymi stroji vynika jednoducha konstrukce a prakticky bezudrzbovy
provoz asynchronnich stroji. Jejich rozsifeni je spojeno s rozvojem distribu¢nich a napajecich
siti. PfedevSim v neregulovanych pohonech se vyuziva moznost jednoduchého spousténi
pfimim pfipnutim na sit, i kdyz problémy miize Cinit vznikly proudovy naraz (péti az
sedminasobek jmenovitého proudu) a velky odbér jalového vykonu. Snaha o omezeni
zébérového (spoustéciho) proudu a splnéni pozadavkid na regulaci vedla ke konstrukci
specidlnich strojti bud’ vinutym (krouzkovym) rotorem, ¢imz vSak zanikla hlavni vyhoda
jednoduchych asynchronnich stroji s klecovym rotorem, ptipadné stroji vice rychlostnich
umoziujicich za cenu vétsi slozitosti statorového vinuti stupfiovou regulaci otacivé rychlosti.
Teprve nové poznatky v oblasti vykonové elektroniky a regulace zcela vyfesili problémy
s kmito¢tovym fizenim rychlosti asynchronnich strojii, které tak dnes ziskali dominantni
postaveni i v oblasti regulovanych pohonil v§eobecného pouziti.

6.1  Princip funkce asynchronnich stroji

Podstatou funkce stifidavych toCivych stroji je vznik toCivého magnetického pole.
Nutna podminka pro jeho vybuzeni je existence » vinuti, prostorové posunutych po obvodu
stroje, napdjenych n-fazovou soustavou stfidavych proudii s ¢asovym posunem jejich
okamzitych hodnot v jednotlivych obvodech. V konkrétnim ptipadé se jedna o trojfazové
systémy se soumérnym prostorovym uspofadanim os vynuti po 120°, protékanych proudy,
tvoficimi soumérny trojfazovy systém.

6.2. Kmitoctova regulace rychlosti asynchronnich stroji

Vsechny zptisoby regulace otacivé rychlosti asynchronniho stroje vychazeji ze vztahu:
n=(60*f}) p* (1-s)

Asynchronni stroj nakratko, pfipojeny na sit’ konstantniho kmitoc¢tu a napéti, méa pouze jednu
momentovou charakteristiku, a libovolnému pozadovanému momentu z rozsahu od chodu
naprazdno do maximalniho momentu odpovida pouze jeden stabilni bod této charakteristiky,
ve kterém stroj miize pracovat.

Odpovidajici otackovy rozsah tvoii pouze zlomek intervalu od nulovych otacek do
otacivé rychlosti, odpovidajici chodu naprazdno. Mame-li vSak moznost ménit nezavisle
napajeci kmitocCet a napéti, mizeme pozadovany moment a otacky dosdhnou za riznych
podminek. Jsou tedy k dispozici riizné charakteristiky. Z toho vypliva, Ze k dosaZeni Sirokého
regulacniho rozsahu musime napajet AS ze zdroje proménného kmito¢tu, umoziujiciho
soucasnou zmé&nu vystupniho napéti.
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7.  SPOJENI MEZI FM A S7-200

vvvvvv

frekvenénim meéniCem a programovatelnym automatem. A zvazit moznost obsluhovat
automat operatorskym panel BOP (Basic Operator Panel) z pracovisté UAI kterym se dany
meéni¢ programuje.

Pro moji diplomovou praci mi poskytnulo pracovisté UAI frekvenéni ménié
MICROMASTER 440. Jedna se o frekvenéni méni¢ s jednofazovym napajecim napétim
230V o vykonu pro motory do 0,25 kW. Tudiz je pouzitelny pro fizeni daného asynchronniho
motoru o vykonu 0,18kW.

Jako programovatelny automat je pouzit typ Simatic S7-200 CPU 224.

7.1 Operatorsky panel BOP  (Viz. kapitola 3.3 Ovladaci panely ménice.)

Jelikoz panel BOP nemd sériové rozhrani RS-485, [ma ho pouze panel AOP
(Advanced Operator Panel)], kterym bych ho pfipojil na port automatu nebo jinou
komunika¢ni moznost s automatem, od této volby jsem tedy musel upustit. A zabyval se
moznosti pfimo ovladani ménice automatem.

7.2 Moznosti Fizeni MICROMASTER a Simatic S7-200

Rizeni pomoci vstupt / vystupi

— az 6 vystupl na pohon —
— dréatovani
— statické ovladani

— 7z4dnd moZznost volby parametrQ % %
v levné e
v jednoduché Obr. 23. Digitalni Fizeni

Analogové Fizeni -

— dréatovani
— jeden analogovy vystup na pohon -

— 74dnd moznost volby parametrii = =
V" jednoduché '

Obr. 24. Analogové fizeni
Rizeni pomoci USS protokolu
— knihovna USS -

jednoduché

az 31 pohonti “ H
dynamicka kontrola : p
moznost zmény parametrd ﬁ —‘lﬁ

mensi ndklady
mén¢ dratovani Obr. 25. Rizeni USS protokolem

ANENENE NN
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7.3  Zvolené Fizeni

Z téchto tii moznosti které jsou k dispozici, se jako nejlepsi a nejvyhodnéjsi jevi
pouziti USS protokolu. Jednd se o knihovnu do STEP 7-Micro/WIN, kterd je specialné
navrzena pro komunikaci s pohonem. Pomoci instrukci USS mitizete fidit fyzicky pohon a
Cist, popt. zapisovat jeho parametry.

Avsak jak se pozdéji ukazalo tato knihovna bohuZel neni standardné soucasti STEP 7-
Micro/WIN a musi se do ni dokoupit. S prosbou o vénovani této knihovny jsme se obratily na
Siemens v Brné kde nam vysli vstiic a tuto knihovnu vénovaly, s tim ze bude vyuzivéana pro
studijni ucely fakulty FSI. Dostaly jsme knihovnu USS4, kterd slouzi piimo k fizeni ménich
typu MICROMASTER ftady 4.

Podrobny popis protokolu USS4 viz kapitola 8.
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8. USS4 PROTOKOL

Knihovny instrukci STEP 7-Micro/WIN usnadiiuji fizeni pohonu MICROMASTER,
specidlné navrzeny pro pouziti USS protokolu pii komunikaci s pohonem. Pomoci instrukci
USS mizeme ftidit fyzicky pohon a €ist, popt. zapisovat jeho parametry.

8.1  Pozadavky pouziti USS4 protokolu

Knihovny instrukci ve STEP 7-Micro/WIN obsahuji 14 podprogramt, 3 podprogramy
preruseni a 8 instrukci, které podporuji USS4 protokol. Instrukce USS4 pouzivaji v automatu
S7-200 néasledujici prostiedky:

- Inicializace USS4 protokolu vyhradi port 0 pro komunikace USS4.

Instrukce USS4 INIT se pouziva pro volbu USS4 nebo PPI pro port 0. (USS4 se
vztahuje na pohony SIMOTION MICROMASTER fady 4.) Poté, co zvolite pro
komunikaci s pohony pouziti USS4 protokolu, nemuizete port 0 pouzivat pro zadny
jiny ucel vcetné komunikace se STEP 7-Micro/WIN.

Béhem programovani aplikace pouzivajici USS protokol byste méli  pouzivat CPU
224XP, CPU 226 nebo modul EM 277 PROFIBUS-DP s pfipojenim na kartu
PROFIBUS CP. Tento druhy komunikac¢ni port umoziiuje STEP 7-Micro/WIN
monitorovat aplikaci béhem chodu USS protokolu.

- Instrukce USS4 ovliviiuji vSechna mista paméti SM spojend s komunikaci Freeport na
portu 0.

- Instrukce USS4 pouzivaji 14 podprogramt a 3 podprogramy preruseni.

- Diky instrukcim USS4 se zvétSuje ¢ast paméti potiebna pro uzivatelsky program az o
3000 bytt. V zavislosti na konkrétnich pouzitych instrukcich USS4 mohou podptirné
podprogramy pro tyto instrukce zvysit rezii pro fidici program nejméné o 2300 byta,
az na 3600 bytt.

- Proménné pro instrukce USS4 potiebuji 400bytovy blok v paméti V. Pocatecni adresa
tohoto bloku zacina na adrese VB4723 a je rezervovana pro proménné USS4.

- Neékteré z instrukci USS4 také vyzaduji 16bytovy komunikacéni zasobnik. Uzivatel
pfideluje pocatecni adresu v paméti V pro tento zasobnik jako parametr instrukce.
Doporucuje se ptitadit vlastni zdsobnik kazdé¢ instrukci USS4.

- Pfi provadéni vypoctu pouzivaji instrukce USS4 akumulatory ACO az AC3. Ve vasem

programu muzete také pouzit akumuldtory, ale hodnoty v akumulédtorech budou

instrukcemi USS4 zménény.

Instrukce USS4 neni mozné pouzivat v podprogramu pieruseni.

Poznamka:
Chcete-li zménit ¢innost portu 0 zpét na PPI, abyste mohli komunikovat se STEP 7-
Micro/WIN, pouzijte dalsi instrukci USS4 INIT, ktera zméni ptitazeni portu 0.
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8.2 Pouziti instrukei USS4

Pro pouziti instrukci USS protokolu v programu programovatelného automatu S7-200
proved’te tyto kroky:

1. Vlozte do svého programu instrukci USS4 INIT a provadéjte ji pouze po dobu
jednoho programového cyklu. Instrukci USS4 INIT mizete pouzit bud pro
inicializaci, nebo pro zménéni parametru komunikace USS4.

Kdyz vlozite instrukci USS4 INIT, ptida se k vaSemu programu automaticky nékolik
skrytych podprogramt a podprogrami pieruseni.

2. Pro kazdy aktivni pohon vlozte do svého programu pouze jednu instrukci
USS4 CRV_CTRL.

Instrukci USS4 RPM x a USS4 WPM x muzete vlozit tolik, kolik potiebujete, ale
pouze jedna z nich mize byt v ur¢itou dobu aktivni.

3. Nakonfigurujte parametry pohonu tak, aby odpovidaly pfenosové rychlosti a adrese
pouzité programem.
4. Zapojte komunikac¢ni kabel mezi automatem S7-200 a pohony. Zajistéte, aby vSechna

fidici zafizeni, jako je naptiklad S7-200, ktera jsou propojena s pohonem, byla spojena
kratkym silnym kabelem se stejnym uzemnénim nebo nulovym bodem jako pohon.

8.3 Instrukce USS4_INIT

Instrukce USS4 INIT se pouziva pro povoleni a inicializaci nebo pro ukonceni
komunikace s pohony MICROMASTER.

Instrukce USS4 INIT musi byt dokoncena bez chyb pied pouzitim jakékoliv jiné
instrukce USS4. Dfive nez mlze byt provedena dalsi instrukce, musi byt provadéna instrukce
ukoncena a nastaven bit DONE.

v SIMATIC v IEC 1131

L

A USS4_INIT

5 ~ EN DONE =
-1 USS ERR =

F — BAUD

B

D ACTIVE

S CALL USS_INIT, USS,

T BAUD, ACTIVE,

L ERR

rr v Iv

221 222 224 226

Obr. 26 Volani instrukce USS4 INIT
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Tato instrukce je provedena v kazdém programovém cyklu, kdyz je zapnuty vstup EN.
Instrukci USS4 INIT provedte pro kazdou zménu ve stavu komunikace pouze jednou. Proto
by vstup EN mél byt zapojeny pulzné, pies vyhodnocujici nabéznou hranu. Chcete-li zménit
parametry inicializace, proved’te novou instrukci USS4 INIT.

Parametr USS voli komunika¢ni protokol:
vstupni hodnota 1 ptifazuje port 0 USS4 protokolu a aktivuje protokol
vstupni hodnota 0 ptifazuje port 0 protokolu PPI a blokuje USS4 protokol.

BAUD nastavuje pfenosovou rychlost na 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400.

ACTIVE indikuje, které pohony jsou aktivni. Nékteré pohony podporuji pouze adresy
0 az 30.

Vstupy/Vystupy Operandy Typ dat

USS VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, Constant, *VD, *AC, BYTE
*LD

BAUD VW, IW, QW, MW, SW, SMW, LW, T, C, AIW, Constant, WORD
AC *VD, *AC, *LD

ACTIVE VD, ID, QD, MD, SD, SMD, LD, AC, Constant, *VD, *AC, | DWORD
*LD

DONE LQM,S,SM,T,C,V, L BOOL

ERR VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, *VD, *AC, *LD BYTE

Tabulka 12. Operandy platné pro USS4 INIT

Obrazek 27. ukazuje popis a format vstupu aktivniho pohonu. Kterykoliv pohon
oznaceny jako ACTIVE je automaticky dotazovan na pozadi tak, aby ftidil pohon,
shromazd’oval stav a zabranil casovému odpojeni sériové linky pohonu.

MSE LSE
31 30 29 28 3 2 1 o
| D31 | D30 [ D29 | ‘{;‘5 | D2 | D | Do

OO Bit aktivity pro pohon 0; 0 - pohon neni aktivni, 1 — pohon aktivni
o1 Bit aktivity pro pohon 1; 0 - pohon nent aktivei, 1T — pohon aktivni

Obr. 27. Format parametru aktivniho pohonu

Kdyz je dokoncena instrukce USS4 INIT, zapne se vystup DONE. Vystupni byte ERR
obsahuje vysledek provadéni této instrukce. Tabulka 16. definuje chyby, které mohou
vyplynout z provedeni této instrukce.

Ukazka volani instrukce USS4 INIT:

LD SMO.1
CALL USS4 INIT:SBR50, 1, 9600, 16#1, Q0.0, VBO
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Popis: - 1 = ptifadi portu 0 USS4 protokol
- nastavi pienosovou rychlost na 9600 bps
- 16#1 = oznaci pohon 0 za aktivni
- Q0.0 = DONE signalizuje dokonceni instrukce USS4 INIT
- VBO = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této
instrukce

8.4  Instrukce USS4 DRV_CTRL

Instrukce USS4 DRV CTRL se pouzivda na fizeni aktivniho pohonu
MICROMASTER. Tato instrukce ulozi vybrané piikazy do komunika¢niho zasobniku, ktery
je pak odeslan adresovanému pohonu (parametr DRIVE - pohon), pokud byl tento pohon
vybran v parametru ACTIVE instrukce USS4 INIT.

Kazdému pohonu by méla byt pfifazena pouze jedna instrukce USS4 DRV CTRL.
Aby byla povolena instrukce USS4 DRV _CTRL, musi byt zapnuty bit EN. Tato instrukce by
méla byt vzdy povolena.

RUN (START/STOP) indikuje, zda je pohon zapnuty (1), nebo vypnuty (0). Kdyz je
bit RUN zapnuty, dostane pohon MICROMASTER piikaz, aby se rozb¢hl se zadanou
rychlosti a smérem. Aby byl pohon uveden do chodu, musi platit nasledujici:

- Pohon musi byt vybran jako ACTIVE v USS4 INIT.
- OFF2 a OFF3 musi byt nastaveny na 0.
- DRV _FLT (Porucha) a DRV INH (Blokovani) musi byt 0.

v SIMATIC v IEC 1131
; USS4_DRV_CTRL
D —EN
— RUN
F
a OFF2
D — oFF3
—F_AcK
— bR
—{DRIVE  RsP_RCVD[—
— spp_sp ERR [~
DRV_STATUS [~
DRV_SPEED|~
DRV_RUN |—
DRV_DIR [~
DRV_INH =
DRV_FLT |—
s CALL DRV_CTRL, RUN
- OFF2, OFF3, F_ACK,
. DIR, SPD_SP,
RSP_RCVD, ERR,
DRV_STAT,
DRV_SPD, DRV_RUN,
DRV_DIR, DRV_INH,
DRV_FLT
[ 2
221 222 224 226

Obr. 28. Volani instrukce USS4 DRV _CTRL
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Kdyz je bit RUN vypnuty, je pohonu MICROMASTER poslan piikaz, aby se zastavil
zpomalenim.

Bit OFF3 se pouziva, aby umoznil pohonu MICROMASTER volné dobéhnout az do
zastaventi.

Bit OFF2 se pouziva, jestlize chceme pohonu MICROMASTER ptikazat, aby zastavil
okamzitg.

Bit F ACK (Potvrzeni poruchy) se pouziva pro potvrzeni poruchy pohonu. Pohon
vymaze poruchu (DRV_FLT), kdyz F ACK ptejde z 0 na 1.

Bit DIR (Smér) ukazuje, kterym smérem by se m¢l pohon pohybovat.

Vstup DRIVE (Adresa pohonu) je adresa pohonu MICROMASTER, na kterou mé byt
poslan ptikaz USS4 DRV __ CTRL. Platné adresy: 0 az 31.

SPD SP (Nastavend hodnota rychlosti) je rychlost motoru jako procento plnych
otacek. Zaporné hodnoty SPD SP zpiisobi, Ze se pohon bude pohybovat v opacném sméru.
Dosah: -200,0 % az 200,0 %.

Bit RSP RCVD (Odpovéd’ prijata) potvrzuje odpovéd pohonu. Vsechny aktivni
pohony jsou cyklicky dotazovany na aktualni informace o stavu pohonu. Pokazdé, kdyz
automat S7-200 dostane odpovéd’ od pohonu, zapne se bit RSP RCVD po dobu jednoho
programového cyklu a v§echny hodnoty jsou aktualizovany.

ERR (Chyba) je chybovy byte, ktery obsahuje vysledek posledniho pozadavku na
komunikaci s modulem. Tabulka 16. definuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této
instrukce.

DRV _STATUS (Stav) je nezpracovana hodnota stavového slova, odeslaného zpét
pohonem. Obrazek X-X ukazuje stavové bity pro DRV _STATUS .

DRV_SPEED (Rychlost) je rychlost pohonu jako procento plnych otacek. Dosah: -
200,0 % az 200,0 %.

DRV_RUN (Povoleni RUN) indikuje, zda je pohon v chodu (1), nebo vypnuty (0).

DRV DIR indikuje smér pohybu pohonu.

DRV _INH indikuje stav blokovaciho bitu pro pohon (0- neni blokovan, 1 - blokovan).
Chcete-li vymazat blokovaci bit, musi byt vypnuty bit DRV INH; vstupy RUN, OFF2 a
OFF3 musi byt také vypnuté.

DRV _FLT indikuje stav bitu pro poruchu (0 - bez poruchy, 1 - porucha). Poruchovy
kéd odrazi stav pohonu. (Viz ptiru¢ka pro pohon.) Abyste vymazali bit DRV_FLT, opravte
pric¢inu poruchy a nastavte bit F ACK.
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Vstupy/Vystupy Operandy Typy dat
RUN LQ,M, S, SM, T, C, V, L, Power Flow BOOL
OFF2 LQ,M,S,SM, T, C, V, L, Power Flow BOOL
OFF3 LQ,M,S,SM, T, C, V, L, Power Flow BOOL
F ACK LQ,M, S, SM, T, C, V, L, Power Flow BOOL
DIR LQ,M, S, SM, T, C, V, L, Power Flow BOOL
DRIVE VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, Constant, *VD, BYTE

*AC, *LD
SPD SP VD, ID, QD, MD, SD, SMD, LD, AC, *VD, *AC, REAL
*LD, Konstant
RSP RCVD LQ,M,S,SM,T,C,V,L BOOL
ERR VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, *VD, *AC, *LD BYTE
DRV_STATUS VW, T, C, IW, QW, SW, MW, SMW, LW, AC, AQW, WORD
*VD, *AC, *LD
DRV _SPEED VD, ID, QD, MD, SD, SMD, LD, AC, *VD, *AC, *LD REAL
DRV_RUN LQ,M, S, SM, T,C,V,L BOOL
DRV _DIR LQ,M, S, SM, T,C,V,L BOOL
DRV _INH LQ,M, S, SM, T,C,V,L BOOL
DRV _FLT LQ,M,S,SM,T,C,V,L BOOL

Tabulka 13. Operandy platné pro USS4 DRV _CTRL

|7w T byte I Ni ibite 4|

[15]14|13]12|11|w0]e|s|7]6|6|4][ala]1]a]

I
1= Pfipraven ke spusteni
1 = Pfipraven k provozu
1= Provez povaolen

1 = Porucha pohonu
0 = OFF2 (Ffikaz pomalého dobéhu do
zastavent)

0 = OFF3 (Pfikaz rychlého zastaveni)
1= Zapnuti blokovani

1= Vystraha od pohonu
1 = Nepouzito (vidy 1)

1 = Provez v sérii povolen
0= Provoz v sérii blockovan — pouze lokalni provez

1 = Frekvence dosaZena
0 = Frekvence nedosaZena

0= WVystraha: Proudové omezeni motorn
0= Aktivni brzda motoru

(= Pretizeni motoru

1 = Smérchodu motoru doprava

0= Pfetizeni analogového invertoru

Obr. 29. Stavové bity DRV_STATUS
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Ukazka volani instrukce USS4 DRV _CTRL:

LD SMO0.0

= L60.0

LD M2.0

= L63.7

LD M2.1

= L63.6

LD M22

= L63.5

LD M23

= L634

LD M24

= L633

LD L60.0

CALL USS4 DRV _CTRL:SBRS51, L63.7, L63.6, L63.5, L63.4, L63.3, 0, VD100, V50.0,

VBI1, VW2, VD4, M0.0, M0.1, M0.2, M0.3

Popis:

- M2.0 = RUN spousténi pohonu

- M2.1 = OFF2 okamzité zastaveni pohonu

- M2.2 = OFF3 volné dob¢hnuti motoru

-M2.3 =F ACT porucha

- M2.4 =DIR smér

sk sfe ke sk sfe sk st sfe ke sk sfeoske sk sk skeskeosk skesk

0 = DRIVE adresa pohonu

VD100 = nastavena hodnota rychlosti

V50.0 =RSP_RCVD odpovéd’ piijata

VBI1 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
VW2 =DRV_STATUS stavové slova odeslané zpét pohonem
VD4 = aktualni rychlost

sk ok s sk sfe sk sk sk ok s sk s ks skeosk skosk skok

MO0.0 = DRV_RUN indikace povoleni RUN

MO0.1 =DRV_DIR indikuje smér otaceni

MO0.2 = DRV_INH indikuje stav blokovaciho bitu pro pohon
MO0.3 =DRV_FLT indikuje stav bitu pro poruchu
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8.5 Instrukce USS4_ RPM x

V protokolu USS4 existuji tfi instrukce pro Cteni:
- Instrukce USS4 RPM_W ¢te parametr word bez znaménka.
- Instrukce USS4 RPM_D ¢te parametr double word bez znaménka.
- Instrukce USS4 RPM_R ¢te parametr s plovouci desetinnou ¢arkou.

V jednu dobu muze byt aktivni pouze jedna instrukce pro ¢teni (USS4 RPM x) nebo
zapis (USS4 WPM x).

Transakce USS4 RPM_x je ukoncena, kdyz pohon MICROMASTER potvrdi piijem
piikazu nebo kdyz je ohlaSena chyba. Programovy cyklus se nadale provadi i v dob¢, kdy
tento proces ¢eka na odezvu.

v siMATIC v IEC 1131
: —EN uss4_RPM_R
m —{XMT_REQ  DONE |~
—~ DRIVE ERR |-
F = PARM VAL |-
B
D INDEX
- bB_PTR
s CALL USS4 RPM_R,
= XMT_REQ, DRIVE,
PARM, INDEX,
L DB_PTR, DONE,
ERR, VAL
[ I EZ N 7
221 222 224 226

Obr. 30. Volani instrukce USS4 RPM R

Aby byl povolen pienos pozadavku, musi byt bit EN zapnuty a musi zistat zapnuty do
nastaveni bitu DONE, ktery signalizuje ukonCeni procesu. Naptiklad pozadavek
USS4 RPM x je vysilan pohonu MICROMASTER v kazdém programovém cyklu, kdy je
zapnuty vstup XMT REQ. Proto by mél byt vstup XMT_ REQ spoustén pulzem od nabézné
hrany, aby byl pozadavek vyslany pouze jednou v kazdém kladném ptechodu vstupu EN.

Vstup DRIVE je adresa pohonu MICROMASTER, na kterou ma byt poslan piikaz
USS4 RPM. Platné adresy jednotlivych pohonti jsou 0 az 31.

PARM je cislo parametru. INDEX je indexova hodnota parametru, ktery ma byt
nacten.

Adresa 16bytového zasobniku musi byt zaddna na vstup DB PTR. Tento zasobnik
pouzivd instrukce USS4 RPM x na ulozeni vysledku piikazu daného pohonu
MICROMASTER.

Po ukonceni instrukce USS4 RPM_x se zapne vystup DONE a vystupni byte ERR
obsahuje vysledky provedeni instrukce. Tabulka 16. definuje chyby, které mohou vyplynout z
provedeni této instrukce. Vystupy ERR a VAL nejsou platné, dokud se nezapne vystup
DONE. Vystup VAL obsahuje vysledek provedeni instrukce.
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Vstupy/Vystupy Operandy Typy dat

XMT_REQ ILQ,M, S, SM, T, C, V, L, Power Flow conditioned by BOOL
a rising edge detection element.

DRIVE VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, Constant, *VD, BYTE
*AC, *LD

PARM VW, IW, QW, MW, SW, SMW, LW, T, C, AIW, WORD
Constant, AC *VD, *AC, *LD

INDEX VW, IW, QW, MW, SW, SMW, LW, T, C, AIW, WORD
Constant, AC *VD, *AC, *LD

DB PTR &VB DWORD

DONE LQ,M,S,SM, T,C,V, L BOOL

ERR VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, *VD, *AC, *LD BYTE

VAL VD, ID, QD, MD, SD, SMD, LD, AC, *VD, *AC, *LD REAL

Tabulka 14. Operandy platné pro USS4 RPM_ R

Ukazka volani instrukce USS4 RPM_R:

LD M>5.1
= L60.0
MOVW 22, Param:VW202
MOVW 0, Index:VW204

LD M>5.1

EU

= L63.7

LD L60.0

CALL USS4 RPM R:SBR54, 1L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, &VB1100, V51.0,
VB60, VD306

Popis:

- M5.1 =bit pro povoleni ¢teni otacek motoru

- Param = 22 ¢islo parametru otacek motoru

- Index = 0 index parametru pro ¢teni

sk sfe stk sk sfe sk st sfe ke st sfe ke st sheoske sk sk skeskeosk sk

0 = DRIVE ¢islo pohonu ze kterého chceme Cist

&VB1100 = DB_PTR ukazatel na zdsobnik

V51.0 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB60 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
VD306 = VAL obsahuje vysledek provedeni instrukce
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8.6  Instrukce USS4 WPM x

V protokolu USS4 existuji tf1 instrukce pro zapis:
- Instrukce USS4 WPM_ W zapisuje parametr word bez znaménka.
- Instrukce USS4 WPM_ D zapisuje parametr double word bez znaménka.
- Instrukce USS4 WPM_R zapisuje parametr s plovouci desetinnou ¢arkou.

V jednu dobu muze byt aktivni pouze jedna instrukce pro ¢teni (USS4 RPM x) nebo
zapis (USS4 WPM x).

Transakce USS4 WPM_ x je ukoncena, kdyz pohon MICROMASTER potvrdi piijem
piikazu nebo kdyz je ohlaSena chyba. Programovy cyklus se nadale provadi i v dob¢, kdy
tento proces ¢eka na odezvu.

v sIMATIC v IEC 1131

E EN  USS4_WPM_R
XMT_REQ  DONE [~
DRIVE ERR =
PARM VAL |=
INDEX
VAL

DB_PTR

wm

CALL USS4 WPM_R,
XMT_REQ, DRIVE,
PARM, INDEX,
VAL, DB_PTR,
DONE, ERR

r-Hon

rr v Iv

221 222 224 226

Obr. 31. Volani instrukce USS4 WPM_R

Aby byl povolen pienos pozadavku, musi byt bit EN zapnuty a musi zistat zapnuty do
nastaveni bitu DONE, ktery signalizuje ukonCeni procesu. Naptiklad pozadavek
USS4 WPM x je vysilan pohonu MICROMASTER v kazdém programovém cyklu, kdy je
zapnuty vstup XMT REQ. Proto by mél byt vstup XMT_ REQ spoustén pulzem od nabézné
hrany, aby byl pozadavek vyslany pouze jednou v kazdém kladném ptechodu vstupu EN.

Vstup DRIVE je adresa pohonu MICROMASTER, na kterou ma byt poslan piikaz
USS4 RPM. Platné adresy jednotlivych pohonti jsou 0 az 31.

PARM je Cislo parametru. INDEX je indexova hodnota parametru, ktery ma byt
zapsan.

VAL je hodnota parametru, ktera ma byt zapsana do RAM v pohonu.

Adresa 16bytového zasobniku musi byt zaddna na vstup DB_PTR. Tento zasobnik
pouziva instrukce USS4 WPM x na wulozeni vysledku ptikazu daného pohonu
MICROMASTER.

Po ukonceni instrukce USS4 WPM x se zapne vystup DONE a vystupni byte ERR
obsahuje vysledky provedeni instrukce. Tabulka 16. definuje chyby, které mohou vyplynout z
provedenti této instrukce.
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Vstupy/Vystupy Operandy Typ dat

XMT_REQ ILQ,M, S, SM, T, C, V, L, Power Flow conditioned by BOOL
a rising edge detection element.

DRIVE VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, Constant, *VD, BYTE
*AC, *LD

PARM VW, IW, QW, MW, SW, SMW, LW, T, C, AIW, WORD
Constant, AC *VD, *AC, *LD

INDEX VW, IW, QW, MW, SW, SMW, LW, T, C, AIW, WORD
Constant, AC *VD, *AC, *LD

VAL VD, ID, QD, MD, SD, SMD, LD, AC, *VD, *AC, REAL
*LD, Constant

DB PTR &VB DWORD

DONE LQ,M,S,SM, T,C,V, L BOOL

ERR VB, IB, QB, MB, SB, SMB, LB, AC, *VD, *AC, *LD BYTE

Tabulka 15. Operandy platné pro USS4 WPM R
Ukazka volani instrukce USS4 WPM R:

LD Ms&.1

= L60.0

MOVW +1120, Param:VW202

MOVW +0, Index:VW204

MOVR 0.2, VD320

LD MS8.1

EU

= L63.7

LD L60.0

CALL USS4 WPM R:SBR57,1L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, VD320,
&VB1250, V51.5, VB65

Popis:

- M8.1 = bit pro povoleni zépisu doby rozbé¢hu

- Param = 1120 ¢islo parametru doby rozbéhu

- Index = 0 index parametru pro zapis

sk sfe sk sk sfe ke st sfe ke st sfe ke st sfe sk sk sfe sk sk sfe sk st sfe sk st sfe sk sk sfe sl sk sfe sk st sfe sk st sfe sk sk sfe sk st sfe sk sk sfeoske sk sk sk sk skeskok

0 = DRIVE ¢islo pohonu na ktery chceme zapisovat

VD320 = hodnota kterou chceme zapsat 0.2s

&VB1250 = DB _PTR ukazatel na zasobnik

V51.5 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB65 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
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Chybové kody Popis

0 Bez chyby

1 Pohon neodpovéedel

2 Byla zjisténa chyba kontrolniho souctu v odpovédi pohonu

3 Byla zjisténa chyba parity v odpovédi pohonu

4 Chyba zpiisobend zasahem uzivatelského programu

5 Pokus o neptipustny piikaz

6 Zadana nepftipustna adresa pohonu

7 Komunika¢ni port nebyl nastaven pro USS protokol

8 Komunikacni port je zaneprazdnén zpracovavanim instrukce

9 Vstupni rychlost pohonu je mimo rozsah

10 Nespravna délka odpovédi pohonu

11 Nespravny prvni znak v odpovédi pohonu

12 Znak délky v odpovedi pohonu neni podporovan instrukcemi USS

13 Odpovédel nespravny pohon

14 Zadand adresa DB PTR je nespravna

15 Zadané Cislo parametru je nespravné

16 Byl vybran neplatny protokol

17 USS je aktivni; zména neni povolena

18 Byla specifikovdna neplatnd ptenosova rychlost

19 Nekomunikuje se: pohon neni AKTIVNI

20 Parametr nebo hodnota v odpovédi pohonu jsou nespravné nebo
obsahuji chybovy kod

21 Namisto pozadované hodnoty word byla vracena hodnota double
word

22 Namisto pozadované hodnoty double word byla vracena hodnota
word

Tabulka 16. Chybové kody pii béhu programu



9. NAVRH UZIVATELSKEHO OVLADANI

Pro ovladani fizeni automatem jsem musel vymyslet, také jak nejlépe z uzivatelského
hlediska ovladat celé zatizeni.

Jelikoz mé uZivatel obsluhovat fizeni, jako nejvyhodnégjsi feSeni se ukazalo pouzit
operatorsky terminal fy. Mitsubishi Electric z fady GOT1000, typ GT1155-QSBD, ktery mi
opét poskytlo pracovisté UAL

9.1  Operatorsky terminal GT1155-QSBD

Jedna se o termindl, ktery je vybaven knihovnou kterd umoziiuje komunikaci s mnoha
jinymi vyrobci programovatelnych automat, mimo jiné i s automaty Siemens fad S7-200 a
S7-300/400. Na ptedni strané€ je mini USB port, kterym se provadi nahravani uzivatelského
programu. Na zadni strané jsou k dispozici 2 komunikaéni porty RS-232 a RS-422.

Tento termindl ma velikost obrazovky 14,5 cm, displej je dotykovy typu STN s 256
barvami o rozliSeni 320 x 240 (QVGA). Napajeni DC24V.

Obr. 32. GOT1155-QSBD
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9.2  Vyména programovatelného automatu

Jelikoz jsem se rozhodl pro pouziti USS protokolu a operatorského termindlu,
vyzéadalo si toto feSeni nutnou vyménu programovatelného automatu za typ S7-200 CPU
224xp, ktery ma 2 komunikacni porty RS-485. Proto aby bylo moZzné USS protokol piipojit
na port0 a operatorsky terminal pfipojit na portl daného automatu.

CPU Z24XP DC/DCDC
vetupy/ (BEST 214-2A02%-OXBO) Napjent 24  bC

(5 [Tm000 (16508 T

NSNS SIESINS NS SIS TN SIS IS NN

i Il 00 41 02 03 08 M@ sdS 06 07 10 11 |=] d M L% DCj
] n_M A B —

M OC 0f 02 03 04 05 0607 oM 1.0 1.1 12 1.3 1.4 15][M Le

DOVRRROOORBVVAVODV
WA AR R

LT (L s

Obr. 33. Schéma zapojeni CPU 224xp

Obr. 34. S7-200 CPU 224xp
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10. ZAPOJENIi A NASTAVENI
10.1 Blokové schéma Fizeni

BS-232FFT MM kabel

. . . RS-232
~ OPERATORSKY TERMINAL |( <
mini TTSE
RS-485
PORT 1 RS-485
ATUTOMAT |< %
|
e T
F 1-' 5
548 USB/PPI MM kabel
T\'[E'ME' TISE
T b
PC
ASMOTOR
USE /|\

Obr. 35. Blokové schéma fizeni

10.2 Napajeni
10.2.1 Zapojeni napajeni méni¢e a motoru

Dany frekvenéni méni¢ MICROMASTER 440 ma jednofazové napajeci napéti 230V o
vykonu pro motory do 0,25 kW. Udaje o motoru viz. jeho Stitek.

Sitové napéti jsem pripojil tfizilovym kabelem na silové svorky L/L1, N/L2 a na
zemnici svorku PE. Viz. obr. 3.

Zapojeni kabelu:

L/L1 - faze - modry kabel
N/L2 - nuldk - hnédy kabel

PE -zem - zelenozluty kabel

Vynuti motoru je napdjeno 3 x 230 V, proto jsem vynuti na motoru zapojil do A. Viz.
obr. 4. Kabel jsem pouzil Ctyizilovy, jeho zapojeni je:

U - Sedy kabel

A" - ¢erny kabel

W - hnédy kabel
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10.2.2 Napajeni automatu a operatorského terminalu

Pro napdjeni automatu a operatorského terminalu, jsem pouzil zdroj stejnosmérného
napéti DC 24V.

10.3 Zapojeni komunikace mezi méni¢em a automatem pro USS4 protokol

Ptipojeni jsem realizoval pomoci standardniho sériového kabelu. Na stran¢ automatu
je konektor D-SUB Canon 9pin typu samec, ktery se zapoji do portu 0 (USS protokol tento
port potiebuje pro svoji ¢innost) na automatu. Zapojeni vyvodl portl na stran¢ automatu je v
tab. 17 .

Konektor Cizlo vivodu PROFIBUS Signal Port 0/Port 1

1 Stinéni Uzemnéni rozvadéi=

2 24\ zpétng Logicky spoledny
Fin1 3 R5-485 signal B RS-4B5 signadl B

4 Pozadavek na wysllénl RTS (TTL)

] oV zpltny Logicky spoledny

B +5Y +3 ¥ 100 @ sériowy odpor
Fins T =24V +24V

B R5-483 signal A R5-485 signal A

9 NepouZity 10bitova wolba protokolu festup)

Pouzdro Stinénl Uzemnénl rozvadéi=

konekton

Tab. 17. Rozmisténi vyvodi v komunika¢nim portu automatu S7-200

Z portu 0 na automatu jsem vyvedl dva sériové vodice k ménici. Jedna se o pin3 (RS-
485 signal B) a pin8 (RS-485 signal A). Na fidici svorkovnici viz. obr. 5. ménice jsou svorky
29 a 30 pro sériovou komunikaci. Celé zapojeni je znazornéno na obr. 36.

-pin3 -svorka29 - Cerveny kabel

-pin8 -svorka30 - zeleny kabel

Obr. 36. Ptipojeni k fidici svorkovnici MICROMASTER M440
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10.4 Nastaveni USS4 protokolu na ménici

Aby byl ménic fizen USS protokolem je tfeba na ném nastavit n¢kolik parametrti. Pro
nastaveni parametr pouzijte operatorsky panel BOP na ménici:

1. Resetujte pohon na tovarni nastaveni: =~ P0010 =30
P0970 =1
Pokud tento krok pieskocite, zajistéte, aby byly nasledujici parametry nastaveny na
tyto hodnoty:
Délka USS PZD: P2012 Index 0 =2
Délka USS PKW: P2013 Index 0 = 127

2. Povolte Cteni/zapis vSech parametrt (rezim “Expert”): P0003 =3

3. Zkontrolujte nastaveni motoru vaseho pohonu:

P0304 = Jmenovité napéti motoru (V) =230
P0305 = Jmenovity proud motoru (A) =0,9

P0307 = Jmenovity vykon motoru (kW)  =0,15
P0308 = Utinik motoru cos ¢ (-) =0,85

P0310 = Jmenovita frekvence motoru (Hz) =50
P0311 = Jmenovita rychlost motoru (RPM) = 2820

Nastaveni se budou meénit podle pouzitétho motoru. Abyste mohli nastavovat
parametry P304, P305, P307, P308, P310 a P311, musite nejprve nastavit parametr
PO10 na 1 (rezim rychlého uvedeni do provozu). Pokud jste dokoncili nastavovani
parametrl, nastavte parametr PO10 na 0. Parametry P304, P305, P307, P310 a P311
mohou byt ménény pouze v rezimu rychlého uvedeni do provozu.

4. Nastavte rezim fizeni: P0700 Index 0 =5

5. Vybér zdroje zadané hodnoty: ~ P1000 Index 0 =15

6. Doba rozb¢hu (volitelné): P1120=0az 650,00 =10s
Je to doba v sekundach, kterou motor potiebuje na to, aby zrychlil na maximalni frekvenci.

7. Doba dob¢hu (volitelné): P1121=0az 650,00 =0,2 s
Je to doba v sekundach, kterou motor potiebuje na to, aby zpomalil az do uplného
zastaveni.

8. Nastavte referen¢ni frekvenci sériové linky: P2000 =1 az 650 Hz = 50 Hz

9. Nastavte normalizaci USS: P2009 Index 0 =0
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10. Nastavte pienosovou rychlost sériového rozhrani RS-485:
P2010 Index 0 = 4 (2400 baud) =6

5 (4800 baud)

6 (9600 baud)

7 (19200 baud)

8 (38400 baud)

9 (57600 baud)

12 (115200 baud)

11. Vlozte adresu zatizeni typu slave: P2011 Index 0 =0 az 31
Kazdy pohon (maximaln¢ 31) miize byt fizen ptes sbérnici.

12. Nastavte ¢asovou prodlevu sériové linky: P2014 Index 0=0az 65535ms =0s
(0 = casova prodleva blokovana) Je to maximalni povoleny interval mezi dvéma
prichozimi datovymi zprdvami. Tato funkce se pouziva pro vypnuti invertoru v piipadé
poruchy komunikace. Odpocitdvani ¢asu zacne od piijmu platné datové zpravy. Pokud ve
specifikovaném Casovém intervalu neni piijata dal$i datova zprava, invertor se vypne a
zobrazi se chybovy kéd FO070. Nastaveni hodnoty na nulu vypne fizeni.

13. Piesuiite data z RAM do EEPROM:
P0971 =1 (Zacatek piesunu) Ulozte zmény nastaveni parametrit do EEPROM.

10.5 Zapojeni a nastaveni komunikace mezi automatem a operatorskym terminalem

Pro komunikaci mezi operatorskym panelem GT1155-QSBD a programovatelného
automatu Simatic S7-200, jsem pouzil kabel RS-232/PPI Multi-Master, ktery se pouziva pro
spojeni PC s automatem. Stranu oznacenou pro PC zapojime do portu RS-232 na terminalu a
druhou PPI zapojime na port 1 automatu. Pfenosovou rychlost kabelu nastavime na 9600 bps,
pomoci pinl na prepinaci.

10.5.1 Instalace OS a knihovny pro S7-200

Na zacatku mé prace byl operatorsky terminal bez operacniho systému, ktery je
potieba do n¢j nahrat spolu s komunika¢ni knihovnou pro automat S7-200.

Prvnim krokem je zajisténi vilbec komunikace terminalu s PC, se kterym jsem ho
spojil pfes mini USB s USB portem PC. Nyni musime nastavit komunikaci ptes USB a poté
muzeme teprve nahrat OS spolu s komunikac¢ni knihovnou.

Postup:

- zapojime USB kabel mezi terminalem a PC

- spustime program GT Designer2

- nyni se nas to zepta, jestli chceme zalozit novy projekt ¢i oteviit, tohle okénko

nyni ignorujem a zavieme kiizkem

- najedeme na zdlozku Communication a zvolime To/From GOT a vybereme pro

komunikaci GOT-1000

- v okné se zalozkami, které se nam objevi zvolime zalozku Communication

configuration viz. obr. 37., a zvolime USB.
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Communicate with GOT |‘§|

- Project Download -> GOT ! Project Upload -5 Computer I Resaurce Upload -> Computer I Dirive infarmation I
Comrmurication configation | 0 Install > GOT | Boot 05 Install  GOT | Verfy | Special Data Download:s GOT |

Select Communication bvpe and set up details.

S 5 3

R5232 LISE] Ethemet

~ Details -

Close

Obr. 37. Konfigurace USB portu

- dame otestovat komunikaci tlacitkem Test, za predpokladu ze je zapojen USB
kabel a zapnuto napdjeni termindlu probéhne test bez problémi
- nyni miiZeme pfistoupit k samotné instalaci OS
- zvolime zalozku OS Instal -> GOT, viz obr. 38.
Project Download -» GOT | ProjectUpload -» Computer | Resource Upload > Computer | Drive infarmation

Communication configuration 05 Install > GOT | Boat 05 Install -» GOT ] Werify ] ‘Special Data Download-> GOT 1

# [ Standard monitor 05 [ Rt femalien
d- O Communication.f:lriver F User area size: | e
#-[] Extended function 05 §
& Option 05 . —
O0s Empty area size; - kbyte
tdemony meter
B Used W Erpty
|
- Boot Memory information———————————————————
User ares size: [ - kbyte
|
Erpty area size; [ - kbyte
GOT T'ype:
Transter size:

Irstall I Get Latest

Cloge

Obr. 38. Instalace OS
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- v ni rozklikneme roler s GOT type a vybereme na§ GT11**-Q(320x240)

- a dale rozklikneme v levé hornim okénku Communication driver, v ném
zaSkrtneme nas$ automat S7-200, viz obr. 39.

- v tuto chvili nam jiz nic nebrani k nahrani OS, zvolime tedy Install

- terminal se restartuje a sdm si nahraje, to co jsme si zvolily

- nyni mame vse potiebné pro dalsi praci nastaveno

Communicate with GOT

Project Download -> GOT ] Froject Upload -> Computer Resource Upload > tomputel ] Cirive information 1
Communicahion configuration 05 Irstall > GOT ] Boot 05 nstall -» GOT 1 Werify ] Special Dats Download-> GOT ]
[ FLUI PER/PSG /PH [03.12.00] 2| [ hiameten-
O FUI MICREX-F [03.12.00] User area size: i Kbute
[ Computer [03.12.00] 1
O MATSUSHITA MEWHET-FP [03.12.00] B saisansise: i =
- [OvaSKawA GL/CPI2O0[SHAH)/CPI300MS [03.12.00] [ SE - kbyte
| O vAMATAKE SDC/DMC [03.12.00]
: O rOK0GAWA FAROO/FA-M3/STARDOM [03.12.00] { b emiony: mister
[ vOk0GAWA GREENAUTT00/UT2000 [03.12.00] B e B Empty
- [JRKCSR Mini HGEMODELS] [03.12.00] [
. [JAB SLCRO0D AR T:M [03.12.00]
] [ 4B Micrologix [03.12.00]
[ 48 Control/CompantLogis [03.12.00] [~ Boot Memary information-
[ SIEMENS 57-300/400 [03.12.00] - HSer A e [ -
. AEEE 0 : = b
' [JCHING Cantrollers(MODEUS] [03.12.00] ) ,- :
4 [ Extended function 05 M| |\ Erint sleisios: | - kbyte
& [ Dotion 05 &
BOT Type: |GT11Q(2204240) -
Transfer size: [ 15|j kbyte
JTeL _.-_1
B _]
Inztall Get Latest

Close

Obr. 39. Vybér S7-200

10.5.2 Nastaveni komunikace mezi automatem a operatorskym terminalem

K tomu abychom mohli nakonfigurovat komunikaci si prvné zalozime novy projekt,
ve kterém vse potfebné nastavime a potom ho pouzijeme pro samotné programovani.

Postup je nasledujici:

- spustime program GT Designer 2

- zvolime zalozeni nového projektu tlac¢itkem New

- nasledujici okénko odklikneme tlacitkem Next, zde nic nenastavujeme

- v nasledujici okénku musime zvolit nas typ GT11**-Q(320x240), viz obr. 40.
a ddme dvakrat Next

- v dalS$im okénku musime vybrat typ automatu, se kterym ma terminal
komunikovat, v nasem ptipadé je to S7-200, viz. obr. 41. a ddme Next
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- v tomto okénku musime nastavit komunika¢ni kabel RS- 232, viz. obr. 42. a
dame Next

- v dal$im okénku viz. obr. 43. se jiZ nastavuje u zvoleného automatu, piimo
komunikace tlacitkem Details, kde pouze zménime pfenosovou rychlost na
9600 bps a poté klikneme na OK a tfikrat Next, pak tlacitko Finish

- potom jiz naskoci okénko, ve kterém si zvolime nazev prvni obrazovky, napf.
Menu a dame OK, viz. obr. 44.

- timto je nastaveni hotovo a mizeme se pustit do programovani

Mew Project Wizard

| System Settings for GOT

Mew Project Wizard Please select the tppe of GOT and the number of colors.
Svstem Setting

@ Confirmat ion GOT Type: |GT11=-0[3204240) ]
= . f
& LCommunication

| I/F Color Settings:

@ Can.Driver Format: & Harzorital 7 Yertical

3 Conf irmat ion
ﬂE Screen Bwitch

Iemt > Cancel

Obr. 40. Vybér typu terminalu

Mew Project Wizard

] Communication Settings [1st]

Mew Project Wizard Please select the equipment to be connected with GOT.

Systen Setting

2 Confirmation Cantroller:

5 Commur i cat fon
I L/F
-2 Com Driver
2 Confirmat ion
ﬂ':' Screen Switch

< Back l Ment ] Canecel |

Obr. 41. Vybér automatu S7-200
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New Project Wizard

| Commurization 5 ettings [1st)

New Froject Wizard ﬁéﬁgﬁﬁﬁgggggﬁeﬁquqted withy
; Systen Setting :

@ Conf i rmat fon I4F:
; Communicat ion

@ IfF

@ Com. Driver

@ Confirmation

EE Screen Switch

cBack | Mews | Cancel |

Obr. 42. Vybér komunika¢niho kabelu

Froject  Communication  (Halp
| DS b S m e

Communication Detail Settings

Diriver, !S‘IEM ENS 57-200
Transmission 5peed:
[iata Bit:

“Stop Bit:

Farity: :ation Settings [Tst)
Fum Check bt Communisation Diieer to be connacted with

Gum Eheck Typed prazelils

Hatnn = [Times] lion Diives - ISJEMENS 57-200
Startap i, =[G
Tirneeut Tims) = [5e]
Adapter Addiess:

Hust dddrass:

Brlais Time: L o L L

Earmat;

Intemipt Data Buta:

Station Mo Selecton

Specialintenupt Cade
Coptrol M ethicd)

B2hit Storamge:

Obr. 43. Nastaveni komunikace s S7-200
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Praject: Edb Ve Screen Common Figire Object Tools Sommunication Swindow Help

osuss |

“ Ao M A O Basic IAL_lmliar_\JI K_ey\i\u"\nduwl D_ial.ug_\p\u"\nd\jw! v 1D !_‘i R ﬁ -

W el et [ o
” sree ;1?.‘:? ‘w = Screen Mumber: 1 _lj

5 Stie 3 Menu
I Display Drwerlay Screen SeEn N ! \
(13 Windaw Screen Screen Type: Base Screen - i o ol

= (23 Common Satllr)gs o -
ﬂ System Envirol “Sectirity: 0 _J:
Bar Code <
i (a;im Dietailed
- " AFID Esplanation:
'7:4 Statuz Obsery =
@ Time Action
Q& Alarm History
; Eﬁ Floating &larm .
g Recipe =
Script [ Use screen color
~14 O Redundant o I |
- Fatrerm, i -
-2 Comment i B
-F‘iﬁ}ec{ ~ Fareground: _.LI Backaround: -;!
- & Transpaent: -ll
None
Attribute Walf

Srieer Size I 0K I Cancel

Obr. 44. Volba nazvu obrazovky
10.6 Zapojeni a nastaveni komunikace mezi automatem a PC
Nastaveni komunikace se provadi v programu pro automat STEP 7-Micro/WIN. Pro
komunikaci PC s automatem, jsem pouzil USB/PPI Multi-Master kabel. Jelikoz mam jiz

obsazeny oba porty automatu, rozhodl jsem se sdilet port 1 spolu s operatorskym terminalem,
viz. obr. 45.

RS-232/PPI MM kabel

; 2 : RS-232
OPERATORSKY TERMIINAL

PORTI1 RS-485

AUTOMAT RS-485

USB/FFI MM Eabel

USB

PC

Obr. 45. Zapojeni sdileni postul na automatu
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Toto zapojeni jsem navrhl proto, abych mohl pomoci PC programem STEP 7
kontrolovat chod programu v automatu (kontrola hodnot zadanych z terminalu, vykonani
pozadovanych instrukci v automatu, chod USS protokolu ).

Bohuzel tento navrh sice vypada hezky, ale ve skutecnosti neni toto zapojeni redlné,
tudiz nemuze nikdy fungovat, jelikoz tam jsou pouzity dva PPI Multi-Master kabely. Problém
je vtom, Ze neni mozné napdjet oba PPI kabely soucasné. Timto jsem byl pfi kontrolach
chodu programu v automatu omezen:

- bylo muzné bud’ sledovat komunikaci s termindlem, kdy jsem PPI kabel zapojil

na port 0 automatu

- nebo jsem ho pfipojil na port 1 a kontroloval chod USS protokolu

Proto, aby to fungovalo podle navrzeného obrazku, musel by byt operatorsky terminal
vybaveny portem RS-485 (napf. operatorské terminaly od fy. Siemens) a tim by odpadl kabel
RS-232/PPI. A zustal by jen jeden kabel USB/PPI, pak uz by vse fungovalo tak jak by m¢lo.

10.6.1 PPI Multi-Master kabel

Musime nastavit kabel USB/PPI Multi-Master.

Postup nastaveni:

- spustime program STEP7

- v navigaéni listé zvolime ikonu Nastavit rozhrani PG/PC a klikneme na tlacitko
Properties (vlastnosti)

- v zalozce PPI nastavime rychlost 9600 bps a adresu kabelu na 0

- v zalozce Local Connection vybereme pozadované USB

- viz. obr. 46.
Set PG/PC Interface Properties - PC/PPI cable({PPI)
1 Acecess Fath l EFI Local Conmection ]

Access Paint of the Application:
1_\:_::::::__:._- AN s BEVE Li Connection to;

[Standard for MicroAwit] = Modem cohfiection

Interface Parameter Assighment Lzed:
{PC/PPI cable(PPI]

Froperties...

B3 <MNone> )
150 Ind. Ethemet - Intel[R) 82585 -
B PC/PPI cablelPPI) =
TCPAP > IntellF) 825660M Gigab.
£ il | Y]

Properties _-' ]

[&zsigning Parameters to an PC/PPI cable
fior-an PP Metwork)

(]9 | Drefauilt | Canecel I

PRL | Locs
~Irterfaces - - Statior Paramsters -
Add/Remove: Select.. Address: @ ___j:j
= Timeout: 1s ¥
ok Cancel Help| :
= Metwork Parameters -

[ Advanced PRI

I Multiple master neteark

Transmission rate; 9.6 kbps -
Highest station address: kLl -

ok | Diefault ‘ Cancel ] Help |

Obr. 46. Nastaveni PPI Multi-Master kabelu
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10.6.2 Nastaveni prenosové rychlosti a sitové adresy pro S7-200

Ptrenosovou rychlost a sitovou adresu je nutné nastavit také pro S7-200. Rychlost i
adresa jsou ulozeny v systémovém bloku S7-200. Po nastaveni parametrd pro S7-200 musite
systémovy blok do S7-200 downloadovat.

Postup nastaveni:

- spustime program STEP7

- v navigacni listé zvolime ikonu systémovy blok

- zde nastavime adresy PLC pro oba porty na 2

- pfenosové rychlosti nastavime obé 9600 bps

- viz. obr. 47.

Systemovy blok

Komunikaéni porty

Mastaveni komunikaénich portd umoZfuie nastaveni komunikaénich parametri, které bude STEP 7-Micro/ M IMN pougivat. m
Systamovy blok Pairtly]
oy
} Ik Remanentni oblasti Stardardai hodnoty]
AT Hesla
42 Tabulky wystupi [~ Party - |
Ak Filkry vstupl
-4 Bity pra zachyceni pulzi Port 0 Part 1
{2 Cas pro kormunikace = =1
i Ad FLC |2 e 2 = H
4 Konfigurace EM f=ss | = | = fozsah1 23126
-4} Korfigurace LED e - -
A Tt pamit Nefuysi adresa |31 = = [ozsan1 a21281

Prenozowa echlost 13_5 khbis j ]8 B kbds :J

Patet pokusi 13 :ﬁ {3 j [rozsah 0 &2 8]

Faktor aktualizace mezery 11 ] :ﬁi *1 0 ::1 [rozsah 1 & 100]

Aby se zmeny v parametrech konfigurace projevily, je nutng provest download.

“ Naﬂl]'ul'éﬂa a pﬂdpn[‘a aK. | Stomno Yie standardne

Obr. 47. Systémovy blok
10.6.3 Vyhledavani S7-200 v siti

Automat S7-200, ktery je k siti pfipojen, je mozné vyhledat a identifikovat. Pfi
vyhledéavani je mozné prohledévat sit’ ur€enou bud’ pfenosovou rychlosti, nebo v§emi
pienosovymi rychlostmi.

Postup vyhledani:

- spustime STEP 7

- v navigaéni listé zvolime ikonu Komunikace a dvakrat kliknéte na obnovit

- po prohledani najde STEP 7 automat v siti, timto je nastaveni komunikace

hotové, potvrdime tlac¢itkem OK

- viz. obr. 48.
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Komunikacni linka

~Adresa
S PLC/PFI Cable[FFI]
Lakalni: 0 Adresa 0

Wezdalend adesa | 2 '; 3 Foklepeje.

Lo pro obroveni

Typ PLC:
[ Lot nastaveni s projektem - ’Eable[PF'I]
: E Adresa O
— Parametry komurnikace - TR FaPREL IO
Modul PL/PP| cable(JSE] Adess 2 96 kb/s !
.. /) Poklepejte
F'r-:_tok-:l PRI _ : i Al
Regim 11 -bitowy T
Ngjwééi goresa stanice: 3

[ Rozhrani podparuje vice masterd

—Frenozova mchlast
Fenozowd rychlost: 95 kb/z

W Hiedst wEemi pFenozowymi rychlostmi

Mastavit rozhrani FGRC I oK 1 Starno

Obr. 48. Vyhledani S7-200 v siti
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11. SOFTWARE STEP 7-MICRO/WIN V4.0
11.1 Program ve STEP 7- Micro/WIN V4.0

Chod celého zatizeni je fizen pomoci programovatelného automatu Simatic S7-200
CPU224xp. V prostiedi STEP 7 jsem vytvortil fidici program postaveny na koncepci
pouzitého USS protokolu. Cely program jsem napsal v editoru vypisu ptikazi STL.

Vstupni data jsou zaddvany pres operatorsky terminal, ty zpracuje automat a na
zékladé jejich vyhodnoceni automat fidi frekvenéni ménic. Na termindlu je mozné volit mezi
tfemi zpusoby fizeni otacek. U vSech tiech zplisobl se hodnota vstupnich otacek zadava v
procentech. Rozsah -100 + 100% (100% = 50 Hz).

1.  ZADEJ OTACKY:

- zaddvame otacky

- pohon mizeme zapnout/vypnout, zménit smér otaceni, pozvolny dobé¢h
motoru az do zastaveni

- umoznuje servisni vypis hodnot vystupnich otacek, proudu a vystupni
frekvence

- vypis aktualni hodnoty otacek

- doba rozb¢hu na max. otacky 10s

- doba dobéhu pro zastaveni 0,2s

- prubéh otacek viz. obr. 49.

zadana I
hodnota ‘

| doba rozbéhn | t

Obr. 49. Prabeh otacek pro ZADEJ OTACKY

2. ZADEJ PRUBEH SKOKOVE
- zaddvame otacky maximalni a minimalni
- pohon miizeme zapnout/vypnout
- otacky se stiidavé meéni dle zadanych hodnot otacek
- vypis aktudlni hodnoty otacek ?
- doba rozb&hu na max. otacky a dobé¢hu na min. otacky 0,2s
- prubéh otacek viz. obr. 50.
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fmax  —

finin  — §— e—

0ss | 055 | t

Obr. 50. Prabeh otatek pro ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

3. ZADEJ PRUBEH S RAMPOU
- zaddvame otacky maximalni a minimalni
- pohon miizeme zapnout/vypnout
- otacky se stiidaveé meéni dle zadanych hodnot otacek
- vypis aktudlni hodnoty otacek ?
- doba rozb&hu na max. otacky 10s
- doba dob¢hu na min. otacky 0,2s
- prab¢h otacek viz. obr. 51.

fmin —
\
\

| doba rozbéhu ‘ ¢

Obr. 51. Priib&h ota¢ek pro ZADEJ PRUBEH S RAMPOU

V programu jsem pouzil pomoci USS protokolu instrukce na ¢teni z ménice, pro vypis
hodnot vystupnich otacek, proudu a vystupni frekvence, které se pomoci preruseni jednotliveé
piepinaji (protoze v jedné dobé miize byt aktivni pouze jedna instrukce pro ¢teni nebo zapis).
Také jsem pouzil dva podprogramy pro ¢teni téchto parametrii a pro zjiStovani aktudlni
hodnoty otacek.

Vyuzil jsem i instrukce pro zapis hodnot parametri do ménice, konkrétné se jednalo o
dobu rozb¢hu, kterou jsem volil bud’ 0,2s nebo 10s. Doba dob¢hu je pevné nastavena na 0,2s.

Podrobnéjsi popis viz. ptfiloha €. 1. Jelikoz knihovna pro USS je velmi rozsahly a
slozity program nebylo mozné ho zobrazit v tist€éné podob¢ a nejdeme ho v mém programu,
ktery je na ptilozeném CD.
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11.2 Download programu ze STEP 7 do automatu

Pro nahrani programu do automatu, klikneme na zalozku Soubor ve které zvolime
Download. Objevi se okénko pro download viz. obr 52. , zvolime si vSechno co chceme
nahrat, hlavn€ nas nastaveny systémovy blok viz. kap. 10.6.2 a program nahrajeme do
automatu.

Po vykonéani downloadu je automat ptfipraven vykonavat nahrany program, staci ho jen
zapnout bud’ ve STEP7 nebo pfimo na automatu packou do polohy RUN. Ja mél po celou

dobu programovani packu v pozici TERM, coZ umoziiuje automat zapinat a vypinat pomoci
STEP 7.

Download

Spojeni PPI

Pra wpbrani blokd pro download pougite Haditko Moznosti.

Yadalend adresa: 2 CRU 224=F REL 02.01

'\j-j) Frio ztart kliknéte na download g

Dawnload ] Storno ]

- Mosnngti-
W Programayy blok Do PLC
v Datovi blok Do:PLC
¥ Systémoy) blok Do PLC
™ Receptuny

I Konfigurace Datowich zdznami

™ % piipadé tzpéchu automaticky zavie dialogoyvé okno,
: v Wy¥ajuje prechod z refimu RUM do STOF. .
s Napoveda a podpora ¥ Upozamit pfi prechadu ze STOF do RUN

Obr. 52. Download projektu
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12. Program v GT DESIGNER 2

Vzhledem k tomu, Ze v tomto prostfedi se programuje plné graficky nebylo mozné
vlozit program do piilohy, ten je obsaZen pouze jako soubor na pfilozeném CD. Proto se zde

Princip fizeni automatu operatorsky terminalem spocivé v tom, Ze termindl vidi na
urcitd mista (I,Q,M,V,SM atd.) v paméti automatu a mize do nich zapisovat 1 Cist z nich
hodnoty. V mém projektu jsem vyuzival bitovou pamét’ M a pamét’ pro proménné V.

V prvni fad€ je potieba zalozit novy projekt viz. kap. 10.5.2.

Ve svém projektu jsem pouzival 3 objekty:

- Multi Action Switch

- Bit Lamp

- Numerical Display a Numerical Input

12.1 Multi Action Switch

Tento multifunkéni switch jsem vyuzil u vSech obsazenych tlacitek.

Umoziiuje hlavné:

- nastaveni bitu, byte, word 1 double word

- umoziiuje prepindni obrazovek

- na jedno stisknuti tla¢itka se umoziuje nastavit n€kolik akei, kterd maji byt
vykonana

Najdeme ho viz. obr. 53., ukdzka pouziti viz obr. 54.

Multi Action Switch

Basie | Lamp | Tet |

e e el A e e MOE2
DEEA S &8RS0 e S
S rom A0 Ow A
IR =R e e R N _ Window.
'-ﬂ m ﬂﬂ e i Diata Change.
= - ﬂ¢—| = Edit.
—= i) User D for a key input: -
51 (2 ok actor svwan] = |
— Category, EW"Ch—L] Change Oider...
Layer: Back v]
Obr. 53. Umisténi Multi Action Switch Obr. 54. Ukazka funkce MAS
Na obr. 54. je ukdzka co se mé provést po zmacknuti Multi Action Switche:
1. nastavi adresu VD100 na hodnotu +0.0
2. nastavi bit M8.2 na hodnotu 1

3. piepne se na obrazovku 2
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12.2 Bit Lamp

SOFTWARE GT DESIGNER 2

Jak jiz z ndzvu vypliva jedna se o signalizaci stavu zadaného bitu. Je-1i zadany bit

v log. 1, lampa se rozsviti.

Najdeme ho viz. obr. 55., ukazka pouziti viz obr. 56.

Bit Lamp
B2 GT Designer2 - C:\Docu Basic | Text |
Project: Edit  Wiews  Screen Col Device:  |M020 | Dev__]
[ D — E .-3 & c.F.D i~ Display Style
= L 2
ON | OFF
T N J o
;/. /‘V EI - /—/I {:} . Shape: ]Circle:CircIe_1 Lj Others...

Q‘I 23 paEr I% % Frame: ’i Lamp: !_’_]
DISI:I|E|_|,| Elverla_l,l Soreen e =

BackGround: g_*_l Pattern: O }'I

Categon: Larmip - Layer: ]Back y]

Obr. 55. Umisténi Bit Lamp Obr. 56. Ukazka funkce BL

Na obr. 56. je ukazka staveni Bit Lampy na bit M20, je-li dany bit v log. 1 lampa se
rozsviti.

Pozn. :

jak u Multi Action Switch tak u Bit Lampy, mtze volit mezi n¢kolika typy vzory
vzhledd, barev a texti které maji byt zobrazeny na displeji, zalezi jen na nas jak si je
zvolime. Objekt se na obrazovku vlozi tak ze klikneme na pozadovany objekt a potom
na misto kde ma byt na displeji umistén. Na vlastnosti objektu kde se vSe nastavuje se
dostaneme dvojklikem na objekt.

12.3 Numerical Display a Numerical Input

Tento objekt mize bud’ zadavat hodnoty do automatu (Numerical Input) nebo je z néj
Cist respektive zobrazovat (Numerical Display).
Najdeme ho viz. obr. 57, ukézka pouziti viz obr. 58. a obr. 59.

la‘._%-! GT Designer? - C:\Documents a

Project  Edit ‘Wiew Screen Common: F
[| Bl = Iﬂ e
/’ O m A S8 [

_,;:_ST QB %Eﬁﬂbb@@?

| el e - i -~

Obr. 57. Umisténi Numerical Display
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Pozn. :

To jestli se jednd o Numerical Display nebo Numerical Input, volime az ve
vlastnostech displeje. U Numerical Input (zaddvani hodnot) se po zmacknuti tlacitka objevi
klavesnice, kterou zaddvame pozadovanou hodnotu pro zapis do automatu .

Mumerical Display

Basic | Etendad |

Tppe: @ Mumerical Dispiay  Mumerical input-
— Dievice:
Device: ]\r‘W4 _:_1 M
Data Size: ¢ 1Ebit & 32hit

— Wiew Format

Farmat; iHeaI '71 Colar: v]
Digits: ]? _‘_J::"_I Decimal Point: |2 ::'J]

Obr. 58 Numerical Display

MNumerical Input

Basic ]Ext_ended]

Type: £ NumericaIDispIay i Numericailnput

~ Device

Device: JVW1UD LI Dev...‘

DataSize: " 16hit & 32hit

~Yiew Format

Format; Real »!| Color J i

Diigits: 5 ___j::g Decimal Point {1 __Jm

Obr. 59. Numerical Input

Na obr. 58. je ukazka pro zobrazeni proménné VD4 v automatu.
Na obr. 59. je ukdzka pro zapis hodnoty do proménné VD100 v automatu.

12.4

Download programu z GT Designer 2 do operatorského terminalu

Pro download zvolime zalozku Communication a v ni klikneme na To/From GOT,
v zobrazeném okné zvolime Project Download -> GOT. Zvolime moZnost Select All a poté
jiz dame download. Termindl se restartuje a nab&hne jiZ s nahranym projektem.

Communication configuration ] 05 Install > GOT ] Boot OS5 Install > GOT ] "Werify | Special Drata Download-> GOT ]
Froject Download -> GOT Project Upload -+ Computer 1 Resource Upload -» Computer 1 Drrivee infarmation 1
. Urtitled [Project!] i~ Dirive: information
& Ease Screen User-ares size: e
i : 2 - = kbte
Commmon Settings
v I ication Setti - -
ommunication Settings e B
b ernory reter
M Uszed W Ermpty
L
 Boot Memorny information-
& | = ; ; )
User area size: = kbyte
I~ Delete all old data in Project folder
Empty area size: _ khite
[EBuitin Flask Memars =1
Folder: ?I-:'rmecl'l |
B | ]:; e :,_1
Froject 1D: 522??355 Transfer size: 22 kbyte
B uffering area size: = kbpte
Selectal | Dieenee ] Deselect ] Diaiwnload ] Get Latest
Close

Obr. 60. Download projektu
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13. POSTUP PRO LABORATORNI CVICENI

Jelikoz moje diplomova prace ma slouzit studentim k ukdzce moznosti fizeni motoru
méni¢em za pomoci programovatelného automatu a operatorského terminalu, popsal jsem
v této kapitole postup jak s danym zafizenim zachézet a ovladat ho.

Ukazka rizeni motoru frekvenénim ménic¢em
13.1 Uvod

Frekvencni méni¢ s asynchronnim motorem spolu tvoii regulacni pohon, ktery si
v posledni dobé¢ ziskal dominantni postaveni v automatizovaném primyslu. Frekvencni
meénice jsou vyuzivany pro nejruznéjsi zpusoby fizeni otacek asynchronnich motort.

13.2 Cil

Cilem této laboratorni ulohy je seznamit se a vyzkouset si fizeni ota¢ek asynchronniho
motoru pomoci frekvenéniho méni¢e fy. Siemens MICROMASTER 440, ktery je fizen
programovatelnym automatem fy. Siemens Simatic S7-200 CPU 224xp a vstupni hodnoty
jsou zadavany pres dotykovy operatorsky terminal fy. Mitsubishi Electric GT1155-QSBD.

13.3 Rozbor ulohy

K dosazeni Sirokého regula¢niho rozsahu musime napdjet asynchronni stroj, ze zdroje
proménného kmitoctu, umoziujicitho souasnou zménu vystupniho napéti. K tomuto tucelu
slouzi frekvenéni ménice.

Cely ftidici program je postaven na koncepci USS protokolu (je to specialni
komunika¢ni knihovna, uréend pro fizeni frekvencénich ménici fady MICROMASTER
pomoci programovatelnych automata ). Pomoci instrukci USS mutzeme fidit fyzicky pohon a
Cist, popf. zapisovat jeho parametry.

Veskera komunikace probiha po sériové lince RS-485 kombinovana s RS-232.

Dany frekven¢ni méni¢ MICROMASTER 440 ma jednofazové napéjeci napéti 230V o
vykonu pro motory do 0,25 kW.
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13.4 Schéma zapojeni

R5-232FFT MM kabel

. . . RS-132
OPERATORSEY TERNINAL

RS-485
PORT 1 RS-485
AUTOMAT
PORT 0
RS-485
MENIC AS MOTOR
Obr. 1. Schéma zapojeni
13.5 Pokyny pro cvi¢eni
13.5.1 Uvedeni do provozu
1. Zapojte frekvencni méni¢ do zasuvky 230V.
Zapnéte zdroj stejnosmérného napéti DC24V pro automat a operatorsky
terminal.
2. Po nab¢hnuti vSech tii zafizeni, prepnéte na automatu packu do polohy RUN.
3. Nyni jiz mame pro uvedeni do provozu vse potiebné nastaveno.
4. Na displeji terminalu se objevi 3 tlacitka, pro volby fizeni viz. obr. 2.

RIZENI AS MOTORU
ZADEJ OTACKY

ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

ZADEJ PRUBEH S RAMPOU

Obr. 2. Menu fizeni

Pozn.: Pro vSechny tfi zplisoby fizeni se hodnota zddanych otacek zadava v % (100%
odpovida frekvenci S0Hz).
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13.5.2 Menu ZADEJ OTACKY

Zmacknutim toho tlacitka se dostaneme do menu, které umoziuje:

- zadavat hodnotu otacek a sledovat jeji skute¢nou hodnotu

- zapinat/vypinat pohon, nechat motor volné dob€hnout az do zastaveni
- pfepinat smér otaceni

- servisni vypis hodnot vystupnich otacek, proudu a vystupni frekvence
- doba rozb&hu na max. otacky 10s

- doba dobé¢hu pro zastaveni 0,2s

- prabéh otacek viz. obr. 3., vzhled menu viz. obr. 4.

zadana
hodnota

| doba rozbéhn t

Obr. 3. Priib&h otagek pro ZADEJ OTACKY

SKUTECNA HODNOTA OTACEK

Obr. 4. Menu ZADEJ OTACKY
Popis tlacitek:

- START/STOP (zapnuti/vypnuti pohonu)
Toto tlacitko je alternativni, tzn. jednim stisknutim se pohon zapne a druhym
vypne. Kontrolni lampa (kolecko nad tlacitkem) signalizuje stav pohonu.
Jestlize sviti je pohon zapnuty.

- OFF3 (volné dob¢hnuti motoru do uplného zastaveni)
Jestlize se motor to¢i se zadanymi otackami, stisknutim tohoto tlacitka se za¢ne
motor pozvolna zastavovat az do uplného zastaveni. Kontrolni lampa
signalizuje stav, je-li aktivni OFF3 lampa se rozsviti a pohon se po dob&hnuti
motoru zastavi. Uvedenim do provozu tlacitkem START/STOP se OFF3

vypne.
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DIR (voli smér otaceni)

Toto tlacitko voli bud’ smér otaceni vpravo nebo vlevo. Stisknutim tlacitka za
chodu pohonu se motor rozbéhne na druhou stranu. Kontrolni lampa
signalizuje smér chodu. Je-li zhasnutad motor se otaci vpravo, sviti-li je smér
otaceni vlevo.

ZADANA HODNOTA OTACEK (voli hodnotu otadek v %)
Stisknutim tohoto tlacitka se ndm objevi dotykova klavesnice viz. obr. 5.,
pomoci které zaddme zadanou hodnotu otacek -100 + 100% (100% = 50 Hz) a
potvrdime Enter. Pak uz sta¢i jen zmacknout START/STOP a motor se
rozbéhne se zadanou hodnotou otacek.

Obr. 5. Dotykova klavesnice

SKUTECNA HODNOTA OTACEK (zobrazi aktualni hodnotu v %)
Toto okénko s displejem slouZzi pro zobrazeni skute¢né hodnoty otacek, ktera
se jen nepatrné li§i od ndmi zadanych.

SERVISNI VYPIS

Toto tlac¢itko umoziuje nahlédnou do servisniho menu, ve kterém se zobrazi
hodnoty vystupnich otacek, proudu a vystupni frekvence. Viz. obr. 6.

Obr.6. Menu SERVISNI VYPIS



POSTUP PRO LABORATORNI CVICENI Strana 73

13.5.3

Pozn.: Ze vech menu se vracime tlatitkem ZPET, které viechny nastavené
parametry vraci zpét do vychozich hodnot. Zadanou hodnotu otacek 1ze ménit 1
za chodu pohonu..

Postup:

- prepneme se na menu ZADEJ OTACKY stisknutim dotykového tlacitka

- na zacatku je pohon vypnuty, OFF3 neaktivni, DIR na 0 (smér vpravo)

- vSechny tfi kontrolni lampy jsou tedy zhasnuty

- pomoci tlatitka ZADANA HODNOTA OTACEK zadame hodnotu otéagek

- na displeji SKUTECNA HODNOTA OTACEK se zobrazi aktudlni otaky

- nyni si mizeme vyzkouset funkci tlacitek START/STOP, OFF3 a DIR

- muzeme se také prepnout do SERVISNIHO VYPISU (pozn.: pro servisni
vypis musi byt stejnd hodnota znaménka jak u zddané hodnoty otacek tak i u
skute¢né , tzn. nepouzivat DIR, ale smér zadat z kldvesnice pomoci + a - )

Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

Zmacknutim toho tlacitka se dostaneme do menu, které umoziuje:
- zaddvat maximalni a minimalni Zadané otacky

- zapinat/vypinat pohon

- smér otaceni je pevné nastaven vpravo

- doba rozb¢&hu na max. otacky 0,2s

- doba dobéhu na min. otacky 0,2s

- prubéh otacek viz. obr. 7., vzhled menu viz. obr. 8.

fmax  —

finin  — §— e—

0ss | 055 | t

Obr. 7. Priib&h otatek pro ZADEJ PRUBEH SKOKOVE
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Obr. 8. Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

Popis tlacitek:

Pozn.:

MAX OTACKY
Zadana hodnota maximalnich otacek, kterych ma motor dosahnout a tocit se
snimi po dobu 0,5s. Stisknutim tohoto tlacitka se nam objevi dotykova

klavesnice viz. obr. 5., pomoci které zadame zddanou hodnotu otacek 0 +
100% (100% = 50 Hz) a potvrdime Enter.

MIN OTACKY
Zadana hodnota minimdalnich otacek, na které ma motor spadnout a tocit se
snimi po dobu 0,5s. Stisknutim tohoto tlacitka se nam objevi dotykova

klavesnice viz. obr. 5., pomoci které zadame zddanou hodnotu otacek 0 +
100% (100% = 50 Hz) a potvrdime Enter.

START/STOP

Toto tlacitko je alternativni, tzn. jednim stisknutim se pohon zapne a druhym
vypne. Kontrolni lampa (kolecko nad tlacitkem) signalizuje stav pohonu.
Jestlize sviti je pohon zapnuty.

Ze vsech menu se vracime tlatitkem ZPET, které vsechny nastavené
parametry vraci zpét do vychozich hodnot. Zddanou hodnotu otacek MAX 1
MIN Ize ménit i za chodu pohonu.

pfepneme se na menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE stisknutim tlagitka
na zacatku je pohon vypnuty, kontrolni lampa zhasnuta

pomoci tlagitek MAX a MIN OTACKY zadame Zadané hodnoty otadek
nyni si mizeme vyzkouset tlacitkem START/STOP pohon zapnout
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13.5.4

Menu ZADEJ PRUBEH S RAMPOU

Zmacknutim toho tlacitka se dostaneme do menu, které umoziuje:

- zadavat otaCky maximalni, minimalni a sledovat jejich aktudlni hodnotu
- zapinat/vypinat pohon

- smér otaceni je pevné nastaven vpravo

- doba rozb¢&hu na max. otacky 10s

- doba dobéhu na min. otacky 0,2s

- prubéh otacek viz. obr. 9., vzhled menu viz. obr. 10.

finax  — W
fmin —

doba rozbéhu ‘

Obr. 9. Pribéh otagek pro ZADEJ PRUBEH S RAMPOU

Obr. 10. Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

Popis tlacitek:

- MAX OTACKY
Z4dana hodnota maximalnich otaéek, kterych ma motor dosahnout. Stisknutim
tohoto tlacitka se ndm objevi dotykova klavesnice viz. obr. 5., pomoci které
zaddme Zadanou hodnotu otacek 0 + 100% (100% = 50 Hz) a potvrdime Enter.
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- MIN OTACKY
Z4dana hodnota minimalnich otagek, na které ma motor spadnout, po dosaZeni
maximalnich otacek. Stisknutim tohoto tlacitka se nam objevi dotykova
klavesnice viz. obr. 5., pomoci které zadame zddanou hodnotu otacek 0 +
100% (100% = 50 Hz) a potvrdime Enter.

- SKUTECNA HODNOTA OTACEK (zobrazi aktualni hodnotu v %)
Toto okénko s displejem slouzi pro zobrazeni skuteéné hodnoty otacek, ktera
se jen nepatrn¢ 1isi od nami zadanych.

- START
Timto tlacitkem se pohon zapne. Kontrolni lampa (kolecko vedle tlacitka)
signalizuje stav pohonu. JestliZe sviti je pohon zapnuty.

- STOP
Timto tlacitkem se pohon vypne.

Pozn.: Ze vSech menu se vracime tladitkem ZPET, které vSechny nastavené
parametry vraci zpét do vychozich hodnot. Zadanou hodnotu ota¢ek MAX i
MIN nelze ménit za chodu pohonu, pfed zménou musime vzdy pohon prvné
zastavit tlac¢itkem STOP.

Postup:

- prepneme se na menu ZADEJ PRUBEH S RAMPOU stisknutim tlagitka

- na zacéatku je pohon vypnuty, kontrolni lampa zhasnuta

- pomoci tlatitek MAX a MIN OTACKY zadame zadané hodnoty otacek

- na displeji SKUTECNA HODNOTA OTACEK se zobrazi aktudlni otadky
- nyni si mizeme vyzkouset tlacitkem START pohon zapnout

- tla¢itkem STOP pohon vypneme

13.6 Vypnuti zaFizeni

Vypnuti celého zatfizeni provedeme opacnym postupem jako jeho zapnuti.
1. Prepnéte na automatu packu do polohy STOP.

2. Vypnéte zdroj stejnosmérného napéti DC24V pro automat a operatorsky
termindl.
3. Vypojte frekvenéni ménic ze zasuvky 230V.

13.7 Zavér

Pomoci této laboratorni tlohy si studenti osvoji jak viibec takovy frekvencni ménic
vypadd, seznami se s programovatelnym automatem a s dotykovym operatorskym
termindlem. Mohou si sami udélat zavér o tom co znamena fizeni otd¢ek motoru frekvencnim
méni¢em a programovatelnym automatem v neposledni fadé s moznosti ovladat toto zafizeni
operatorskym terminal.
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14. NAVRHY NA ZLEPSENI

14.1 Konstrukéni navrh pro demonstraci u¢inku proménnych otacek

Jelikoz ukazka ucinku proménnych otacek motoru na samotné hiideli neni dosti
nazorna, pro zobrazeni vlivu schopnosti fizeni ota¢ek motoru frekvenénim meéni¢em, rozhodl
jsem se navrhnout jak by mohla takova demonstrace ucinku proménnych otacek vypadat.

VODICI DRAZKA =) | | = = |

DOJEZDOVE €IDLO
DOJEZDOVE ¢IDLo — () I 0 &
C ] ]

ANTENA PROTI OTACENT =——>

= M <

TYC SE ZAVITY ‘\ MATICE

Obr. 61. Navrh pro demonstraci u¢inku proménnych otacek

Popis funkce:

- htidel motoru je spojena se zavitovou ty¢i magnetickou spojkou, ktera je schopna
se pii pretizeni rozpojit a prokluzovat

- na zdvitové tyCi je naSroubovand matice, na které je pfivafena anténa, kterd
zabrafuje otaceni matice pii Sroubovani tyce

- anténa se pohybuje ve vodici drazce

- na zacatku a na konci jsou dojezdova ¢idla polohy, které by zajistovaly vypnuti
motoru nebo jeho reverzaci

14.2 Navrhy na zlepSeni

Rozhodné prvnim navrhem, ktery bych zde uvedl je vyména operatorského terminalu.
Né ze by jeho schopnosti byly nedostacujici to spiSe naopak, ale z divodid jeho
komunika¢niho portu RS-232, kviili kterému jsem nemohl sdilet port 1 na automatu pro
termindl a PC, viz. obr. 45. Timto jsem byl pfi kontrolach chodu programu v automatu
omezen:

- bylo muzné bud’ sledovat komunikaci s termindlem, kdy jsem PPI kabel zapojil

na port 0 automatu

- nebo jsem ho pfipojil na port 1 a kontroloval chod USS protokolu

Proto, abychom mohli sdilet port 1 , bych doporucil pouzit napi. operatorské
termindly od fy. Siemens, které jsou vybaveny portem RS-485, pak uz by vse fungovalo a
uzivatel by mohl plnohodnotn¢ kontrolovat chod programu v programovatelném automatu.

Také by se mohl u zaddvanych prib¢ehii volit ¢as pro doby béhu, rozbéhu a dobé¢hu,
které jsem pro jednotlivé pribéhy neumoznil obsluze nastavovat a automat si je zadava sam.
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Posledni mym navrhem by bylo sestaveni a zprovoznéni mého navrhu pro
demonstraci u¢inku proménnych otacek

14.2 Ukazka mého laboratorniho stolu

Obr. 62. Ukazka mého laboratorniho stolu
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15. ZAVER

Diplomova price se zabyvd moznosti fidit frekvenéni meéni¢ programovatelnym
automatem po sériovi lince RS-485, pomoci USS protokolu. Tento specidlni komunikacni
protokol umoziiuje pomoci instrukei USS fidit fyzicky pohon a &ist, popt. zapisovat jeho
parametry. Proto jsem ho podrobné popsal v kapitole 8. a uvedl ukdzky zdrojovych koda. Ve
své praci jsem také zapojil ot ktery v ndspi do mého prace pohodlné uzivatelské ovladani.

Na zéavér jsem zhodnotil poznatky z feSeni a navrhnul dalsi postupy.
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Priloha P1

PROGRAM RIZENI OTACEK MOTORU_FREKVEVENCNIM MENICEM

sk ok s ke sfe sk sk sk ok sk sk s sk sk skeosk sk skeoskeskoskeosk Hlavnl’ program MAIN st sk sk sk s st sk sk sk sk sk sk st sk ke sk sk sk s ke sk skeosk sk skokeskokok

Network 1: inicializace USS4 INIT

LD SMO.1
CALL USS4 INIT:SBR50, 1, 9600, 16#1, Q0.0, VBO

- provede se v prvnim programovém cyklu

- 1 = ptitadi portu 0 USS4 protokol

- nastavi pfenosovou rychlost na 9600 bps

- 16#1 = oznaci pohon 0 za aktivni

- Q0.0 = DONE signalizuje dokonceni instrukce USS4 INIT

- VB0 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce

Network 2: pocatecni inicializace

LD SMO.1

R M20,1 //RUN

R M21,1 //OFF2

R M22,1 //OFF3

R M23,1 //F_ACT

R M24,1 //DIR

S MS5.0,1 //bit pro nastaveni preruSeni

R M5.1,1 //bit pro povoleni ¢teni vystupnich otacek

R M52,1 //bit pro povoleni ¢teni vystupniho proudu

R M53,1 //bit pro povoleni ¢teni vystupni vystupniho kmitoctu
R Me6.0,1 //kontrolni bit u prerusenti

MOVB 0, VB20 //adresa pro pocitani poctu preruSeni

MOVR 0.0, VD306 //adresa pro ulozeni hodnoty vystupnich otacek
MOVR 0.0, VD310 //adresa pro ulozeni hodnoty vystupniho proudu
MOVR 0.0, VD314 //adresa pro ulozeni hodnoty vystupniho kmitoc¢tu
MOVR 0.0, VD100 //adresa pro zaddvani zadané rychlosti

MOVW 0, Param:VW202 //Param je ¢islo parametru které se ma Cist nebo zapsat
MOVW 0, Index:VW204 //Index je indexové ¢islo dané¢ho parametru

R M&.1,1 //bit pro povoleni zapisu doby rozbehu 0.2s

R MS8.2,1 //bit pro povoleni zépisu doby rozbéhu 10.0s

R M9.0,1 //pomocné bity pro zjiSténi aktudlni vystupni rychlosti
R Mo.1,1 //[pomocné bity pro zjiSténi aktudlni vystupni rychlosti
R M92,1 //pomocné bity pro zjisténi aktudlni vystupni rychlosti
MOVR 0.0, VD220 //adresa hodnoty zadanych MAX otacek s rampou
MOVR 0.0, VD250 //adresa hodnoty zadanych MIN otaéek s rampou
MOVR 0.0, VD210 //adresa hodnoty zadanych MAX otacek skokové

MOVR 0.0, VD200 //adresa hodnoty zadanych MIN otaéek skokoveé
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MOVR 1.0, VD230 //[pomocnd promeénné pro zjisténi aktudlni rychlosti
MOVR -1.0, VD240 //pomocna promeénné pro zjisténi aktualni rychlosti
MOVR 1.0, VD260 //[pomocnd promeénné pro zjisténi aktudlni rychlosti
MOVR -1.0, VD270 //pomocna promeénné pro zjisténi aktualni rychlosti

Network 3: fizeni aktivniho pohonu 0 instrukeci USS4 DRV_CTRL

LD SMO0.0

= L60.0

LD M2.0

= L63.7

LD M2.1

= L63.6

LD M22

= L63.5

LD M23

= L634

LD M24

= L633

LD L60.0

CALL USS4 DRV_CTRL:SBRS51, L63.7, L63.6, L63.5, L63.4, L63.3, 0, VD100, V50.0,

VBI1, VW2, VD4, M0.0, M0.1, M0.2, M0.3

- M2.0 = RUN spousténi pohonu

- M2.1 = OFF2 okamzité zastaveni pohonu

- M2.2 = OFF3 volné dob¢hnuti motoru

-M2.3 =F ACT porucha

- M2.4 =DIR smér

sk sfe stk st sfe ke st sfe ke sk sfe sie st sfe ke sk sfe sk sk sfe sk sk sfe sk st sfe sk sk sfe sk sk sfeoske st sk skeskeosk skeskok

0 = DRIVE adresa pohonu

VD100 = nastavena hodnota rychlosti

V50.0 =RSP_RCVD odpoveéd piijata

VB1 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
VW2 =DRV_STATUS stavové slova odeslané zpét pohonem
VD4 = aktudlni rychlost

sfe st sk st sk she sfe st sk st sk sfe st st sk sk sk sfe st sk sie sk sfe sfe st sk sieoskeosfe sk steoskeosteoske sk sieskoskeoskeoske sk

MO0.0 = DRV_RUN indikace povoleni RUN

MO0.1 = DRV _DIR indikuje smér otaceni

MO0.2 = DRV_INH indikuje stav blokovaciho bitu pro pohon
MO0.3 = DRV _FLT indikuje stav bitu pro poruchu

Network 4:  ptistup do Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

LD M7.0
A M7.1
S M75,1

-M7.0, M7.1, M7.5 pomocné fidici bity pro fizeni z Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE
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Network 5:  hodnoty MAX a MIN ota¢ek pro Menu ZADEJ PRUBEH SKOVE

LD SMO0.5

A  M75

MOVR VD210, VD100
LDN SMO0.5

A M75

MOVR VD200, VD100

- VD210 = hodnota MAX

- VD200 = hodnota MIN

- hodnoty se pomoci specialniho bitu SM0.5 navzajem stiidaji a zapisuji do zddané hodnoty
rychlosti VD100

Network  6:  ptistup do Menu ZADEJ PRUBEH s RAMPOU

LD M9.0
CALL zjisti_otacky:SBRI1

- M9.0 povoleni zjisténi otacek, jeli aktivni vyvola se podprogram zjisti_otacky
Network ~ 7:  Menu SERVISNI VYPIS

LD M5.0
CALL vypis_par:SBRO

- MS5.0 povoleni nastaveni pieruseni, je-li aktivni vyvold se podprogram vypis_par

Network 8: Menu SERVISNI VYPIS

LD MS5.0
A M6.0
R Ms5.1,1
R M52, 1
R  Ms5.3,1

MOVB 0, VB20

- M5.0 a M6.0 jsou kontrolni fidici bity
- M5.1, M5.2, M5.2 jsou povolovaci bity pro jednotliva ¢teni parametrii
- VB20 pocitadlo preruseni
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Network 9: ¢teni Otacek motoru

LD M5.1

= L60.0

MOVW 22, Param:VW202

MOVW 0, Index:VW204

LD M5.1

EU

= L63.7

LD L60.0

CALL USS4 RPM_R:SBR54, L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, &VB1100, V51.0,
VB60, VD306

- M5.1 = bit pro povoleni ¢teni otdcek motoru

- Param = 22 ¢islo parametru ota¢ek motoru

- Index = 0 index parametru pro ¢teni

sfe st sk st sk she st st sk st sk sfe st st sk sie sk sfe st st st sk sfe sfe st sk st sk sfe sk st sk st sk sfe st st sieosie sl sl steoskeosteoskeoske stesteoskeosieoskeose sieoskoskoskosk

0 = DRIVE ¢islo pohonu ze kterého chceme ¢ist

&VB1100 =DB_PTR ukazatel na zasobnik

V51.0 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB60 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
VD306 = VAL obsahuje vysledek provedeni instrukce

Network 10:  ¢teni Vystupniho proudu motoru

LD M52

= L60.0

MOVW 27, Param:VW202

MOVW 0, Index:VW204

LD M52

EU

= L63.7

LD L60.0

CALL USS4 RPM R:SBR54, L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, &VB1100, V51.1,
VB61, VD310

- M5.2 =bit pro povoleni ¢teni vystupniho proudu motoru

- Param = 27 ¢islo parametru vystupniho proudu motoru

- Index = 0 index parametru pro ¢teni

sk sfe sk sk sfe ke st sfe ke st sfe ke sk sfe ke st sfe sk st sfe sk st sfe sk st sfe sk sk sfe sk sk sfe sk sk sfe st st sfeosie sk sfe sk st sfe sk st sfeoske sk sk skeseosk skeskok

0 = DRIVE ¢islo pohonu ze kterého chceme Cist

&VB1100 =DB_PTR ukazatel na zdsobnik

V51.1 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB61 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
VD310 = VAL obsahuje vysledek provedeni instrukce
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Network 11:  ¢teni Aktualniho vystupniho kmitoctu

LD M53

= L60.0

MOVW 24, Param:VW202

MOVW 0, Index:VW204

LD M53

EU

= L63.7

LD L60.0

CALL USS4 RPM R:SBR54, L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, &VB1100, V51.2,
VB62, VD314

- M5.3 = bit pro povoleni ¢teni aktudlniho vystupniho kmitoctu

- Param = 24 ¢islo parametru aktudlniho vystupniho kmitoctu

- Index = 0 index parametru pro ¢teni
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0 = DRIVE ¢islo pohonu ze kterého chceme ¢ist

&VB1100 =DB_PTR ukazatel na zasobnik

V51.2 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB62 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
VD314 = VAL obsahuje vysledek provedeni instrukce

Network 12:  zapis Doby rozbéhu 0.2s

LD MS8.1

= L60.0

MOVW +1120, Param:VW202
MOVW +0, Index:VW204
MOVR 0.2, VD320

LD M8.1
EU

= L63.7
LD L60.0

CALL USS4 WPM R:SBR57, L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, VD320,
&VB1250, V51.5, VB65

- M8.1 = bit pro povoleni zapisu doby rozb&hu

- Param = 1120 ¢islo parametru doby rozbéhu

- Index = 0 index parametru pro zapis
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0 = DRIVE ¢islo pohonu na ktery chceme zapisovat

VD320 = hodnota kterou chceme zapsat 0.2s

&VB1250 = DB _PTR ukazatel na zasobnik

V51.5 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB65 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce
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Network 13:  zapis Doby rozbéhu 10.0s

LD MS8.2

= L60.0

MOVW +1120, Param:VW202
MOVW +0, Index:VW204
MOVR 10.0, VD324

LD MS8.2
EU

= L63.7
LD L60.0

CALL USS4 WPM R:SBR57, L63.7, 0, Param:VW202, Index:VW204, VD324,
&VB1250, V51.6, VB66

- M8.2 = bit pro povoleni zépisu doby rozbéhu

- Param = 1120 ¢islo parametru doby rozbéhu

- Index = 0 index parametru pro zapis
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0 = DRIVE ¢islo pohonu na ktery chceme zapisovat

VD324 = hodnota kterou chceme zapsat 10.0s

&VB1250 = DB _PTR ukazatel na zasobnik

V51.6 = DONE po ukonceni instrukce se zapne

VB66 = ERR obsahuje chyby, které mohou vyplynout z provedeni této instrukce

s s s s sk s s ot st s ke s st st st sk s s st st skok sk ek Podprogram Vypis_par s st s sk s s ot s sk sk s s st s sk sk s sk st st skok sk ek

Network  1:  nastaveni pieruSeni pro SERVISNI VYPIS
LD SMO0.0

MOVB 100, SMB34

ATCH INT 0:INTO, 10

ENI

- preruseni je nastaveno na 100ms
- kazdych 100ms se inkrementuje pocitadlo VB20 pro ¢teni parametrti

Network 2: nastaveni pomocné proménné
S M6.0, 1

- M&6.0 = pomocny bit k pieruseni
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Network 1: nastaveni pomocnych hodnot pro zjiSténi aktualnich otacek

LD M9.1

+R VD220, VD230
+R VD220, VD240
R Mo.1,1

LD M9.2

+R VD250, VD260
+R VD250, VD270
R M92,1

- aktivaci M9.1 a M9.2 se povoluje nastaveni pomocnych proménnych pro toleranci + nebo
-0.5Hz

Network 2:  zjisténi aktualnich ota¢ek motoru u Menu ZADEJ PRUBEH
S RAMPOU

MOVR VD220, VD100
LDR>= VD4, VD240

S MI10.0, 1

LDR<= VD4, VD230

S  Mlo.1, 1

LD MI10.0

A MIl0.1

MOVR VD250, VD100
R MI102,2

LDR>= VD4, VD270

S  MI10.2,1

LDR<= VD4, VD260

S  MI103,1

LD MI10.2

A MI103

MOVR VD220, VD100
R MI10.0,2

- jsou-li aktualni otacky stejné se zadanou hodnotou v MAX u Menu ZADEJ PRUBEH S
RAMPOU v toleranci + nebo - 0.5Hz nastavi se zadana hodnota na zadanou hodnotu v
MIN u Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

- jsou-li aktualni otacky stejné se zadanou hodnotou v MIN u Menu ZADEJ PRUBEH S
RAMPOU v toleranci + nebo - 0.5Hz nastavi se zadana hodnota na zadanou hodnotu v
MAX u Menu ZADEJ PRUBEH SKOKOVE

- takhle se to postupné stiida abychom dosahly pilového prubehu
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sk ok s ke sfe sk sk sk sk sk sk s sk sk skeosk sk skeoskeskoskeosk ****Pferugenl’ INT O******************************

Network 1: pocitani po¢tu preruseni

LD SM0.0
INCB VB20
LDB= VB20, 5
S M5, 1
LDB= VB20, 10
R M5.1,1
LDB= VB20, 15
S M5.2,1
LDB= VB20, 20
R M52, 1
LDB= VB20, 25
S M53,1
LDB= VB20, 30
R M523, 1
MOVB 0, VB20

- pomoci preruseni se mezi sebou piepinaji parametry pro ¢teni
- jelikoz v jednu dobu muze byt aktivni pouze jedna instrukce pro ¢teni



