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1 UVOD

Davkovac likéri je nédzev projektu, jenz se tykd automatizovaného davkovani
alkoholickych 1 nealkoholickych kapalin, ktery bude feSen spise pro vyukové tcely. Obecné
se davkovace pouzivaji v primyslu, v provozech sluzeb, ale i v béznych domacnostech, za
ucelem presného davkovani kapalnych nebo sypkych latek. Davkovace lze rozdélit do
n¢kolika kategorii: mechanické, elektronické, primyslové, neprimyslové a pro jiné vyuziti. V
prumyslu se pouzivaji napiiklad elektronické davkovace pro piesné davkovani chladicich
kapalin a neprimyslové davkovace mechanické nebo elektronické jsou denné vyuzivany pro



davkovani mydla uumyvadel. V pfipadé¢ tohoto projektu se bude jednat pouze o
automatizované davkovani nealkoholickych kapalnych latek.

V ramci projektu bude navrzena zakladni konstrukce a design, budou vybrany vhodné
materidly a technologie vyroby s ohledem na vSechny fyzikalni vlastnosti, které¢ budou mit
vliv na tyto procedury. Dale bude feSeno davkovani kapalnych surovin, tedy dévkovace,
piipadné vybér nebo vyroba malého manipuldtoru pro manipulaci s nadobami. Také je nutno
ucinit nadvrh vhodnych akénich ¢lentl, véetné optimalizace jejich trajektorie, pro manipulaci s
piesouvanymi prvky. Soucasn¢ bude navrzena konstrukce celého davkovaciho zatizeni, prave
z divodu ideédlné co nejlepsiho mechatronického postupu navrhu. Béhem ptipravy projektu
budou vytvoieny 3D modely, pro snadnéjs$i prubéh navrhovani. To vSe bude feSeno tymove,
tedy zptisobem typickym pro obor mechatronika, a zpiisobem paralelnim, tzn. navrhovat vzdy
lokdlni komponenty sestavy nardz, a to vzdy podle urCeni jejich Cinnosti za ucelem
synergického propojeni komponentt.

Tento  projekt jsem se rozhodl vypracovat z  nékolika  davodi.
V dnesni dob¢ je automatizace velmi rozsifenym trendy prvkem, ktery se pouziva naprosto
viude ve svété. Zakovsky projekt takového rozsahu mi piida na praktickych zkuSenostech
jako napf-.:

e prace v kolektivu - mechatronicky navrh

e seznameni a prakticka ¢innost s aktualné pouzivanymi hutnimi materialy

e realné navrhovani iprav materialt

e seznameni a samotné predavani pozadavki firmam, které se zabyvaji upravou
materialti podle navrhi

e seznameni s technologiemi, které tyto firmy pro upravu materiali pouzivaji

o zémecnicka uprava material podle navrhi

e sezndmeni s tvorbou a upravou dokumentace projektu pro budouci Zakovské
i praktické vyuziti

Upraveno pro STRETECH 2015.

2 NAVRH KONSTRUKCE DAVKOVACIHO ZARIZENI

Bylo zapottebi navrhnout takovou konstrukci, ktera primarné dovoluje uskutecnit
fizené davkovani kapalnych surovin a zaroven bude v budoucnu skolni vyukovou pomiickou.
Z divodu efektivniho navrhovani konstrukce bylo tfeba zaroven vytvofit 3D model pro
kvalitn€j$i zpracovani ndvrhu. Navrhované konstrukce jsou koncipované pro ¢tyti davkovaci
zafizeni - tedy pro étyfi davkovaci nadoby tak, jak bylo zadano v parametrech tohoto
projektu. Pii navrzich bylo nutné pocitat s tim, Ze cilem prace nebylo navrhovat konstrukci
pouze za ucelem davkovani, ale také jednoduchého vymeénovani davkovact, vSech nadob a
pfipadné jinych komponentii. V névrzich konstrukce tak bylo feSeno:

1) zékladni design a ucel jednotlivych ¢asti sestavy

e navrh podstavy

e navrh nosnika

e navrh umisténi a osazeni ak¢nich Clentt

e pfipadny navrh umisténi prevodovych mechanismt

e navrh Gprav pouzitych material

e pfipadné navrhy oprav ucinénych uprav pouzitych materialti
e navrh umisténi rozvadéce

e pfipadny navrh umisténi kabelaze (podle 3D modelu)

2) vlastnosti navrhnutych feseni
3) vyhodnoceni a porovnani feSeni
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2.1 KONSTRUKCE ,,CTYRNOZKA*

Upravou jinych navrhi vznikl ndvrh designu s hranatou zakladnou a étyfmi nosniky. Tyto
nosniky jsou tvofeny normovanymi profily - jekly vzty¢enymi z okrajli podstavy, vzdy dva
nosniky na jedné stran¢ vedle sebe se stejnou vzdalenosti od polohy stfedu hrany. Tyto
nosniky jsou opét pomoci jekli spojeny a na horni obdélnikovou mezeru mezi jekly, ktera
vznikla pravé spojenim téchto jekll, je navrzend deska pro osazeni akénich ¢lent a
ptevodovych mechanismi pro ovladani zasobniku. Pod touto konstrukci, na samotné podstavé
sestavy, je navrzeno umisténi pro akéni €len a jeho pfevod pro spinani davkovacu a tedy
ovladani davkovani. Umisténi rozvadéce je navrzeno jednoduse vedle samotného
davkovaciho zafizeni.

‘%, ‘

obr. 1 - Navrh konstrukce ¢tyinozka

2.1.1 VOLBA MATERIALU A ROZMERU

Po tomto rozhodnuti bylo nutné navrh dopracovat do finalni, pouzitelné, podoby,
abychom mohli dané materialy nechat upravit.

Nejprve jsme se zaméfili na vybér materiali. Po konzultacich byl pro zékladnu vybran
ocelovy plech s rozméry 500x500mm a tloustkou 3mm, ktery ma dostatecné velkou plochu
pro osazeni vS§emi komponenty i pro budouci Gpravy sestavy. Tentyz material byl vybran pro
horni desku, na které¢ jsou umisténé akcni ¢leny, ovsem jeho rozméry jsou 140x500mm.
Naésledné bylo zapotiebi vybrat rozméry jeklt. Nejprve byly vybrany jekly s rozméry (délka,
sitka, vySka) 40x40x3mm a 30x30x3mm, ale po konzultacich byly vybrany jednotné rozméry
jeklt 20x20x2, protoze pro naSe ucely jsou dostateéné pevné a jekly s vét§imi rozméry by
byly ptilis tézké a zbyte¢né by zvySovaly hmotnost sestavy.
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2.1.2 RAM PRO PODSTAVU

S ohledem na hmotnost a velikost oceli jsem navrhl ram umistény zespod na podstave, ktery
je ze stejnych jekli, jako jsou nosniky pro podstavu, zarucuje lepsi odolnost viici
mechanickému zatizeni a umoznuje snazsi umisténi podstavnych nozic¢ek. Tato samotna
konstrukce umoznuje umisténi silonového usazeni (,,loziska”), které zajistuje stabilitu, lepsi
pohyblivost a zachyceni nezadoucich sil zasobniku.

2.1.3 ZAMYKACI MECHANISMY ZASOBNIKU

Navrhl jsem mechanismus, pomoci kterého 1ze zasobnik uzamknout, aby S nim neslo otacet
ve stavu VYPNUTO, nebo pii servisu. V prub&hu davkovani je tato ¢ast mechanismu
odemcend. Zaroven druha ¢ast tohoto mechanismu zajist'uje uzamknuty stav zasobniku, ve
smyslu, Ze jej nelze volné odebrat. Teprve po odemknuti mechanismu Ize se zasobnikem
manipulovat a Upln¢ ho vyndat, napt. za ucelem udrzby nebo vymény zasobnikli (uzamykéni /
odemykani je ovladano akénimi €leny, viz kapitola Navrh vhodnych akénich ¢lentt).

2.1.4 POVRCHOVA UPRAVA

V zavéru jsem nechal celou konstrukei praskoveé nalakovat pro ochranu pted korozi a jinymi
chemickymi a mechanickymi vlivy.

3 VHODNE AKCNI CLENY A JEJICH TRAJEKTORIE

3.1 AKCNI CLEN PRO OVLADANI DAVKOVACU

Abych mohl spinat mechanické davkovaci zatizeni ,,drinkomat”, musel jsem vybrat
dostatecné silny akéni Clen, ktery tento prvek dokéze polohovat do pln€ sepnutého stavu.
Timto ak¢nim ¢lenem se stal DC Elektricky motorek s prevodovkou GM25-370CHV-286-R,
ktery je dostatecné silny, relativné odolny a finanéné velmi pfiznivy a tudiz se hodi pro praci
vyukové pomiicky.
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obr. 2 - DC el. motor GM25-370CHV-286-R

Vybér jiného typu akéniho ¢lenu nebyl ptili§ opodstatnény, napt. krokovy motor by
pro tuto praci nebyl pfili§ vhodny, protoze pro spinani davkovact nepotiebujeme piilis
vysokou piesnost posuvu spinaciho mechanismu.

Stiidavé a tfifazové akeni €leny jsou obecné pro tento typ projektu nevhodné, protoze
tyto motory jsou drahé, veliké a k jejich fizeni by bylo zapottebi stiidavého zdroje. Proto tyto
motory nelze fidit jednoduse pomoci fidici jednotky PLC.

Spalovaci motory jsou, obdobné¢ jako stfidavé motory, pro tento projekt nepftijatelné, tzn.
prilis velké, t€zké a drahé. UZ jen samotny provoz celé sestavy by se diky cen¢ pohonnych
hmot znaéné prodrazil. Z téchto diivodi bylo zadouci vybrat jeden z “mensich” modelarskych
DC motort, ktery je schopny vykonavat pozadovanou praci. Navic jsou tyto typy motori pro
podobné ucely urceny.

3.1.1 PREVODOVY MECHANISMUS DAVKOVANI

Po dokonceni ndvrhu ak¢nich ¢lenti bylo zapotiebi vymyslet mechanismus, ktery bude
pievadét otacivy pohyb a silu (otd€ivy moment) na pohyb posuvny. Timto mechanismem se
stala vacka, kterd diky svym mechanickym moznostem pifevadi ota¢ivy pohyb na posuvny
prakticky v daném okamziku. Takovy mechanismus je mozné navrhnout, vyrobit, opravit
nebo zcela vymeénit jednoduse i ve Skolnich pracovnich podminkach.
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obr. 3 - Priifez celym davkovacim mechanismem

Prevadéci mechanismy hydraulické nebo pneumatické jsou pro tento typ projektu ptilis
slozité. Pfestoze programovani takovych mechanismu je z praktického hlediska velmi naucné,
jsou nevhodné z ditvodu pouzivani danych médii pro dané ptevody - vznika nebezpeci
smiseni téchto médii s davkovanymi kapalinami. Také prace s témito zatfizenimi a médii mize
byt sama o sob¢€ nebezpecnd, napt. pro pracujici zdky bez dozoru. Pfevod s ozubenym kolem
a ozubenym hiebenem, pfevod mechanicky hiebenovy, by nebyl idedlnim vyb&érem, protoze
vyroba presného ozubeni je slozita, finanéné naro¢na. Tyto typy pievodu jsou tak pro tento
projekt nevhodné. Jiné typy pifevodi jsou bud’ ptilis slozité, nebo netesi prevod otacivého
pohybu na posuvny.

3.2 AKCNi CLEN PRO OVLADANI ZASOBNIiKU
Pro fizeni davkovacl jsem potieboval vybrat akéni €len, ktery miize byt fizen

krokové, protoze v tomto piipadé potiebuji ptesné polohovat akéni ¢len, ktery pohybuje
plnicimi nadobami podle toho, ze které chce uzivatel kapalnou surovinu davkovat. Vybér
krokového motoru pro fizeni téchto akci byl jednoznacny. Spalovaci motory, stiidavé a
trifazové akeni Cleny by v tomto ptipadé byly opét nevhodné ze stejnych divoda, jako u
fizeni spinani davkovacu. Stejnosmérny motor jsem také zavrhl, protoze u fizeni pohybu
davkovacii je zapotiebi piesnost polohy a tu Iépe zarucuje krokovy motor. Servomotor je sice
na ovladani otaCeni zasobniku s davkovaci vhodny, ale krokovy motor je jednodussi - neni u
néj zapotiebi frekvenéniho ménice se zpétnou vazbou a v porovnani poméru cena / vykon
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téchto akénich ¢lent, je pro tento ucel naprosto dostacujici levnéjsi krokovy motor. Pro fizeni
pohybu davkovaci tak byl vybran krokovy motor SX23-1414, ktery ma za svou relativné
nizkou cenu pfijatelné parametry.

@
0

obr. 4 - Krokovy motor SX23-1414

3.2.1 PREVOD PRO OVLADANI ZASOBNIKU

Pohyb davkovacich nadob je umoznén a ,,usmérnén” femenovym pievodem. Ten pienasi
energii (tocivy moment - otocny pohyb) z rotujiciho hiidele krokového motoru pfes malou
femenici a femen na velkou femenici a pies tuto femenici na oto¢ny systém plnicich nadob.
Po konzultacich byly vybrany tyto komponenty:
ozuben¢ femenice HTD 5M 15

- 305M 15

- 155M 15
ozubeny femen HTD 375 5M 15
Diky témto komponentiim je umoznén prevod do pomala 2:1.
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obr. 5 - Ozubeny Femen HTD 375 5M 15

obr. 6 - Ozubena Femenice SM 15

3.3 ZAMEK MECHANISMU OTACENI ZASOBNIKU

Pokud se stane, Ze n€kdo pohne nebo otoci plnicimi nadobami, tedy mechanismem,
ktery tuto funkci ovlada, pfi vypnutém stavu, tak pfi pfiStim zapnuti nastane chyba, kdy si
fidici jednotka bude myslet, Ze krokovy motor je v nulovém - poc¢ate¢nim stavu, jako za stavu,
kdy byl vypnut (ovSem nebude, protoze bylo pfi vypnutém stavu oto¢eno plnicimi nddobami).
Z tohoto ditvodu byl navrZzen akéni ¢len - elektromagnet tazny, ktery plni funkci zdmku
femenového kola a zabranuje ucinit jakykoliv pohyb plnicimi nadobami, kdyz je stroj
vypnuty.

Vybran byl tazny elektromagnet EMAGGO EMA-1939L-06, napajeny stejnosmérnym
proudem, ktery je dostatecné silny a vykonny pro plnéni funkce zamku. Zaroven neni ptilis
tézky, jeho rozmeéry jsou pfipustné a je také piijatelny financné.
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obr. 7 - Elektromagnet EMAGGO EMA-1939L-06

3.4 ZAMEK ZASOBNIKU

Bylo zapotiebi navrhnout dalsi akéni ¢len - elektromagnet pro zamykani zasobniku.
Pokud uzivatel zadd pozadavek na davkovani kapalnych surovin, po piijeti a potvrzeni
pozadavku, za¢ne davkovaci zafizeni vykonavat svoji praci. Ov§em bez zdmku zasobniku by
se pii této praci mohl zasobnik s plnicimi nddobami uvolnit a pokud by se tak stalo, dalsi
kroky davkovaciho zafizeni by se nedaly predikovat a tudiz by mohly byt nebezpecné.
Pro ovladani téchto funkci byl vybran elektromagnet EMAGGO EMA-1939S-06. Jedna se o
elektromagnet tlacny, napajeny stejnosmeérnym proudem, ktery je dostatené silny a vykonny
pro plnéni funkce zamku zasobniku s nevelkymi rozméry.

obr. 8 - Elektromagnet EMAGGO EMA-1939S-06
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4 NAVRH RiZENI DAVKOVACIHO ZARIZENI

Jelikoz zatizeni obsahuje mechanické davkovaci zafizeni, které je dostateCné presné
pro mé ucely, tak jsem navrhl program, ktery pocita davkovani. Jde vlastné o to, Ze
mechanicky davkova¢ ma zndmy objem 2 cl a celd ldhev ma 70 cl (700 ml). Tim nam to
vychdzi na 35 davek. Proto jsem navrhl funkci v programu, ktera vzdy pfi zadéani ptikazu, ze
chci davku zrovna z téhle lahve tak mi do paméti piiéte jednu davku. Po napodéitani 35 davek,
na panelu vyhodi chybovou hlasku, Ze je jedna z lahvi prazdna. Nevyhodou této metody je, ze
program nezjisti, kterou lahev uzivatel vymeénil, v panelu sice uzivatel, ktery vymeénil lahev,
stiskne tlacitko naplnit, ale mohl by to stisknout i zamérmng.

Dale jsem se zaméfil na uzivatelsky pfistup. Pomoci RFID ¢ipti se uzivatel mtze piihlésit a
tim 1 vybrat ndpoj. RFID jsem navrhl, protoze v dnes$ni dob¢ uzivatel ma uz tolik hesel, Ze si
polovinu z nich nepamatuje, a proto staci ptilozit RFID Cip a jsme ptihlaSeni.

Panel mé 6 ptihlasovacich Grovni. Zakaznik, VIP zdkaznik, Majitel, Udrzba, Administrator
a Vyrobce. Pti pfilozeni RFID cipu se nacte uzivateli kredit. Podle ¢isla ¢ipu vybere program
ze své paméti, jaky ma uzivatel kredit. Poté se musi pfihlasit a podle ptihlasovaciho stupné se
uzivateli povoluji uréité funkce. Kazdy stupen umi to co ptedchozi a néco navic. Po ptihlaseni
panel umoziuje piipravit vybrany napoj.

5 POTREBNE SENZOROVE VYBAVENI

Indukéni senzor se stard o to zda-li je pfitomna oto¢na hlavice, neboli oto¢na véc s
nadobami. Induk¢ni snimac hlavné slouzi ke stavu SERVIS, protoze pfi stavu servis je
povoleno vyménit otocnou hlavici, neboli naplnit nadoby. Pti vloZeni zasobniku zpét do stroje
a sepnuti indukéniho snimace se v panelu v okné servis, do kterého ma ptistup pouze osoba s
provérkou majitel a vys, zobrazi tlacitko na ukonceni stavu servis. Na zasobniku je maly
kovovy “kolik”, ktery zajiSt'uje spinani snimace. Abych mél jistotu, Ze snimac¢ sepne pouze
ten kolik, tak jsem vybral indukéni snimag. Kapacitni by byl taky moZny, ale kapacitni snima
v8echny materialy. Indukénim mam tedy zajisténé, ze sepne pouze kolik, i kdyz tam bude
néjaké smeti.

Prvni snimac¢ udava, Ze motor je dole a druhy snimac¢ udava, Ze motor je nahote. Indukéni
nebo kapacitni snimac¢ se pohybuje velikosti kolem 10x65 mm (pramér x délka). Pouzité
mechanické snimace maji rozméry 10x15 mm (Sifka x vyska).

6 NAVRH VHODNEHO PLC A HMI

6.1 NAVRH PLC

Potieboval jsem vybrat vhodné PLC, které ma spliovat urcita kritéria, kterd jsou
diilezita pro provoz stroje. Nejprve jsem si musel fict kolik, potiebuji vstupli a vystupt.
Dosel jsem ke zjisténi, Ze potiebuji 8 vstupli a 9 vystupti. Vytvoftil jsem si tedy tabulku s
riznymi PLC. V tabulce jsou pozadavky na pocet vstupt a vystupti, poc¢tu moduli,
programovacich jazyktli, komunikace a ceny. Vybral jsem tii zakladni PLC, jelikoZ FESTO se
na to nehodi a ostatni PLC nespliuji kritéria. Prvnim pozadavkem byly tedy vstupy a vystupy.
Vstupy a vystupy splnily vSechny PLC. Dal§im pozadavkem jsem se zam¢fil na komunikaci.
Protoze chci ovladat zatizeni pomoci HMI tak potiebuji komunikaci RS-485, RS-232 nebo
Ethernet. Jelikoz Ethernet modul je pfili§ drahy, tak jsem se zaméfil jen na RS-232 a RS-485.
Tento pozadavek splnily zase vSechny PLC. Dale jsem navrhl ptihlasovaci syst¢ém do HMI
pomoci RFID. RFID vyzaduje komunikaci RS-232. Komunikaci pro HMI jsem navrhl RS-
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485 jelikoz je odolnéjsi viici ruseni nez RS-232 a aby nedoslo k zaméné téchto dvou
komunikaci. Tento pozadavek zase spliiuji vSechny PLC. Velmi dalezitym pozadavkem byla
cena, jelikoz Skolni rozpocet neni ptili$ velky, tak jsem musel hlidat i cenu. Poslednim a
rozhodujicim pozadavkem byly vystupy. Abych mohl fidit driver pro krokovy motor, musim
mit tranzistorové vystupy. Tim padem mtizu automaticky vytadit TECO. Potom jsem se
rozhodoval mezi Simaticem a Fatekem. Jelikoz jako druhy pozadavek byla cena, ktera méla
byt rozumna tak jsem vytadil i SIMATIC. Takto mi zbylo jenom PLC od firmy FATEK.

PLC potet potet pofet | program. typ komunikace | Napajeni cena
vstupl | vystupt | moduld | jazyk vystuptl
SIMATIC 16 14 1 FBD/LD Relé/ Rp-232 230V | cca 15 480,-
57-1200 (8-8) Tran. RS-485 24V 5
komunikaci
232 a 485
TECO 10 14 1 FBD/LD Relé RS-232 24V cca 20615,-
1015 (4-8) ISTIIL RS5-485 5
komunikaci
2x232 a 485
FATEK 14 10 0 LD Relé/ RS-232 230V cca 6500,-
FBs-24MA Tran. RS-485 24V S
12V komunikaci
232 a 485

Obr. 9 - Tabulka PLC

6.2 NAVRH HMI

Pti navrhu HMI jsem vybiral n¢jaké HMI, které bude mit ptijatelnou velikost displeje,
komunikaci, cenu a komunika¢ni protokol pro vybrané PLC. Rovnou jsem zavrhl Promaotic,
jelikoz pro naSe ucely je zbyte¢né drahy, jelikoz k tomu potitebujeme pocitac a obrazovkou.
Nejlépe dotykovou. Dale bychom u Promoticu museli koupit software. Cimz nam stale stoupa
cena. Velikost displeje jsem stanovil na 7” - 8”. Pod 7” je moc maly a nad 8” je zbyte¢né
velky pro mé pozadavky. Dale vyhodou 7” - 8” je, ze jejich rozliSeni byva nejlepsi z hlediska
poctu pixell na velikost displeje. Dnes uz maji vSechny HMI komunikaci ptes RS-485, takze
zde nebylo co fesit. Dalsi a asi nejvic dulezitym pozadavkem byl komunikacni protokol.
Komunikaéni protokol je protokol, ktery zajistuje komunikaci PLC s HMI. Fatek ma svijj
specialni protokol, ale ma i ModBus RTU. Na téchto pozadavcich jsem vybral panel MT080 -
TNT od firmy LG System. Panel ma software zdarma a protokol pfimo na FATEK.

7 PROGRAM PLC A HMI PANELU
7.1 RIDICIi PROGRAM DO PLC

7.1.1 HLAVNI PROGRAM A PRVNi PODPROGRAM - 10

V hlavnim programu voldm jen podprogramy hlavné¢ kviili pfehlednosti. V prvnim
podprogramu, ktery se jmenuje 1O, jsem nadefinoval vSechny vstupy a vystupy, aby nedoslo k
mozné chyb¢ spinani vystupl a vstupti, tak jsem udélal, Ze pii sepnuti néjakého vstupu (X0-
X7), se sepne mark (M100-M107). Program totiz nedovoli vice moznostmi zapinat vystup
nebo detekovat vstup ptimo pomoci X(vstup) nebo Y (vystup). To samé jsem udélal i s
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vystupy akorat tak, ze mark (M202-M207) sepne vystup (Y2-Y7). YO a Y1 ty nedefinuji,
jelikoz jsou uz zabrané k driveru pro krokovy motor. YO je tedy STEP nebo-li krok a Y1 je
DIR nebo-li direction, coz znamena smeér.

7.1.2 DRUHY PODPROGRAM - POL

Druhy podprogram se jmenuje POL nebo-li polohovani. Tento podprogram se zamétuje na
polohovani krokového motoru. Jelikoz pouzity driver vyrabi stejnd firma, ktera vyrabi i
pouzité¢ PLC FATEK, bylo programovani jednodussi. Prvni blok, ktery jsem pouzil se
jmenuje 141.MPARA. Jde o nastavovani tabulky parametra serva. V bloku 141 jsem zadal
pamét’ od registru R2000. Na obrazku je vidét, ze parametry serva zabraly celkem 24 word.
1 word je 1 registr. Takze servo zabralo registry R2000-R2023.

Tabulka parametri serva - [nastaveni polohovani] [gl
=] i

KalkulackalK) MNastaveni[N)

R2000 0.Jednotka: O Machanick) R2013 10.+ Kompenzace pohybu: F Ps
R2001 1.Pulsti na otaéku (16Bit): W R2014 11.- Kompenzace pohybu: |07 Ps
DR2002  2.Dréha na otacku: W R2015 12.Cas decelerace |07 s
R2004 3.Nejmensi jednotka: m R2016 13.Casova konstanta interpolace: |[]7 s
DR2005 4. Max. yehlost: W DR2017 14.Pulzi/otacku(32Bit) Ir
DR2007  5.Poiatedni/Koncové (Start/End) lychlost]1— R2019_LB  15_0¥stup DOG: ’W}
R2009 6.Dojizdéci ychlost: ’W R2019_HB  15_1.Vstup Stroke: ’W
R2010 7.Kompenzace ville: ]_D—Ps R2020_LB  15_2Vstup PGO: W]
R2011 8.Cas akcelerace/decelerace: l'mgg— R2020_HB  15_3¥jstup CLR: W
R2012_LEB 9 _0.Rizeni smém: ]m DR2021 16.Referenéni bod stroje: ’ﬂ— Ps
R2012_HB 9_1.Smér néjezdu do reference ’W R2023 17.PGO podet: [1—

Povoleno: 1840 wordd (Aute)  |Pouzito: 24 wordi Pozice: R2000-R2023

novit viichozi stav [def% « 0K | X Zusit I

Obr. 10 - Tabulka parametri serva

V této tabulce se nastavuji dalezité parametry pro provoz krokového motoru. Do prvniho
registru, R2000, se nastavuje typ jednotky:

e 0:Mechanicky

e 1:Pulsni

e 2:Slozeny
Mechanicky déla to, Ze pfi polohovani nastavujeme piimo milimetry, stupné nebo palce za
minutu. Pulsni d¢€la, ze pii polohovani zadavame - kolik pulsti chceme vykonat. Slozeny d€la
ob¢ predchozi dohromady.
zbyte¢ny pro mé ucely. Do registru R2001 zapisuji €islo, které je potfeba k ujeti jedné otacky.
Na driveru se posuvnym piepina¢em nastavuje mikrokrokovani. Dalsi dilezitou tabulkou je
tabulka krokovani v ndvodu ke driveru.

Na obrazku ¢. 6 mizeme vidét polohy jednotlivych pfepinach. Ja jsem nastavil
krokovani na %, tzn., Zze krok ted’ bude Y4 normalniho kroku coz znamena, ze dvou set
krokovy motor, kterym polohuji, bude mit 1600 krokii na jednu otdc¢ku. Do registru R2001
zapisu tedy 1600. Dalsi registr je tzv. double registr, DR2002,uchovava v sob& drahu na
otacku. Klasicky registr dokaze zpracovavat hodnoty od -32767 do 32767, neboli 16 bitt coz
je 1 word. Pracuje se s nim jako s jednim registrem, ale vyuziva druhy registr (R2003) pro
zvyseni kapacity na 32 bittli, neboli 2 wordy. (-2147483648 az 2147483648) Tam se nastavuje
stejné ¢islo jako v predchozim, tedy do DR2002 tedy napisi taky 1600. Dalsi parametr je
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nejmensi jednotka, tedy registr R2004, to je nasobnost poctu krokti. Funguje to tak, ze kdyz je
v R2004 hodnota 0, tak zadané kroky nasobi x1. Pii hodnoté 1 nasobi kroky x0,1, pii hodnot¢
2 nasobi kroky x0,01 a pti hodnoté 3 nasobi kroky x0,001. Ve vysledku to vypada tak, ze pfi
zadani 1000 pulst (krokl) provede pii hodnoté 0 1000 pulst (krokt), pfi hodnoté 1 uz ale jich
vykona 100, pii hodnoté 2 vykona 10 a pii hodnoté 3 vykona pouze 1. J& nastavil do R2004
hodnotu 0, protoze nepotiebuji provadét méné krokt (pulsti) nez zadam. Dalsi parametr a
velmi dilezity je maximalni rychlost. Maximalni rychlost se zapisuje do double registru
DR2005. Rychlost je omezena rychlosti vystupti PLC. Vzhledem k tomu, Ze nemam PLC
typu MN, coz je PLC ptimo na fizeni NC stroju, kde rychlost vystupu je pohybuje na hodnoté
920 kHz. S mym typem PLC, coz je typ MA, kde rychlost vystupu je 20 kHz mi bohat¢ staci
na fizeni tohoto zatizeni. Vzhledem k nastavenym parametriim R2000, R2001 a R2002 je
rychlost omezena na 1200. Dalsi parametr je DR2007, coz je koncova a po¢ateéni rychlost.
Tato rychlost se provede pfi zapnuti/najizdéni a pii vypnuti/dojizdéni. Funguje tak zZe pti
zadani pohybu nékam zacéne rychlost vzristat z tohoto ¢isla na maximalni rychlost. Dalsi
parametr, R2009, neboli dojizdéjici rychlost. Tato hodnota neni povinnd, ale myslim, ze k
tomuto zatfizeni se docela hodi. Dojizd¢jici rychlost dé€la to, Ze pfi nastaveni néjaké polohy,
kus pted koncem (najeti do té polohy) snizi rychlost, a snizuje ji az na parametr koncové
rychlosti (DR2007) tak, aby dojel pfesné€ na to misto. Dal§im parametrem je ¢as
akcelerace/decelerace, zapsan v registru R2011. Tato hodnota je vyjadfena v milisekundach.
Tato hodnota vyjadiuje dobu za kterou se motor rozjede z pocate¢ni/koncové rychlosti na
maximalni a obracené. Pfedposledni parametr je double registr DR2017, ktery v sob¢
uchovava pulsy na otacku. Tato hodnota je vyjadiend poctem krokl v motoru. V. mém piipadé
je to 200. Mikrokrokovani nemé vliv na tuto hodnotu. Poslednim parametrem je referencni
bod stroje, zapsany v DR2021. Referen¢ni bod stroje si miize uzivatel nastavit teoreticky
kdekoliv. Ja osobné nastavuji 0, jelikoz se mi potom 1épe pocitd od referencniho stroje kolik
ma motor ujet.

Druhy pouZzity blok je 140.HSPSO. Timto blokem se fidi samotny krokovy motor. K
tomuto bloku potfebujeme jesté nastavit tabulku programu serva- Poc¢ate¢ni adresa tabulky je
adresa od které bude program ¢ist jednotlivé povely. Zvolil jsem R5000. Takto vysoké €islo
jsem zvolil z diivodu, abych na né&j pfi pozdé€jSim programovani nenarazil tj. aby nevznikaly
chyby. Kapacitu tabulky jsem dal dynamickou, jelikoz nevim kolik registri bude potfebovat.
Dalsi tabulku kterou je nutnost naprogramovat je tabulka poveld. V této tabulce se
naprogramovavaji rizné povely pro krokovy motor. L.ze zde udélat, Ze po prichozim signalu
napf. n€kterého marku, tak to dojede na néjakou pozici pocka urceny Cas a zase se vrati. Toto
jsem ale nepotieboval a tak jsem nastavil 2 stejné povely. 10. Dva jsou tam z diivodu zajiSténi
najizdéni do dané polohy. Rychlost jsem si nastavil do RO, abych ji mohl regulovat ptimo z
panelu, aniz bych zasahoval do programu.

Radek s pohybem:

Tento tadek je dillezity z hlediska polohovani. Je diileZité si nejprve uvédomit jestli chceme
polohovat absolutné nebo relativné. Prvni okénko je typ fizeni. Vybral jsem DRV jako
DRIVE. Dalsi okénko je absolutné nebo relativné. Vybral jsem ABS, nebo-li absolutné pro
lepsi a jednodusi polohovani. Lépe se s tim pocita, jelikoz u absolutniho, vzdy, kdyz napiSu
¢islo, tak motor najede na tu hodnotu kterou jsem napsal. Pokud polohujeme absolutné, tak se
nas treti okénko netyka. Tieti okénko je + nebo - pokud polohujeme relativng. Ctvrté okénko
je poloha. Hodnota na kterou ma motor jet. Napsal jsem tam registr R1300 abych mohl
polohovat z panelu a jednoduseji bez zasahu do programu. Paté okénko je jednotka hodnoty
polohovani. Zde je na vybér Ut nebo Ps. Ut je unit nebo-li jednotka a Ps je puls. Vybral jsem
okénko kde nastavuji co chci potom délat. Lze zde vybrat WAIT TIME, WAIT, EXT,
MEND. Wait time znamena vyckat néjakou dobu (napi. 10s), wait znamena vyckat na signal
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(napf. az se sepne X1), ext znamena vyckat na externi instrukci (napt. X0,Y0,M0). J4 jsem
pouzil MEND, jelikoz to znamena konec polohovani a nepotieboval jsem na nic ¢ekat.

7.1.3 TRETi PODPROGRAM - ALM

Ve tfetim podprogramu jsem se zaméfil na chybové hlaseni, nebo-li alarmy. Zapisuji do
registru R1500 do jednotlivych biti. Na obrazku je vidét, Ze zapisuji zrovna bit 0. Panel to
tedy vyhodnoti jako R1500.0 = 1. Funguje to tak, Ze dokud ta chyb stale je tak to zapisuje
potad, aby bylo na panelu vidét, Ze chyba nebyl doposud odstranéna. Pti odstranéni chyby, se
chyba automaticky odstrani.

7.1.4 CTVRTY PODPROGRAM - HOD

Ctvrty podprogram se jmenuje HOD, neboli provozni hodiny. Tyto hodiny zobrazuji na
panelu jak dlouho zatizeni bézi. Funguje na principu ¢itace a generatoru impulst. Fatek ma
specialni marky, které jsou nadefinované jako generatory. Napt. M1922 je generator 1 sec,
tzn., ze kazdou vtefinu vysle impuls do &itage. Citaé po naéitani 3600 impulsi, coZ je 1
hodina vysle impuls k pticteni 1 k registru R300.

7.1.5 PATY PODPROGRAM - RFID

Paty podprogram se stara o RFID &teni. Cteni ze sériového portu jsem vyiesil pomoci bloku
151P.CLINK. Nejprve jsem musel nastavit port ze kterého budu ziskavat data. Byl to port 1, a
proto jsem napsal do Pt 1. Déle jsem potieboval védét, jestli budu pouze ¢ist, nebo budu i
odesilat data. vzhledem k tomu, zZe RFID ctecka je pouze na ¢teni, tak jsem vybral jen piijem
ASCII znakti a zapsal do MD (mode) 2. Dale jsem potteboval n€jaké volné registry pro
ptijem dat. Jako startovni registr jsem pouzil R20. Dalsi registry jsem potieboval jako Write
registry, coZ znamend zapisovaci registry do kterych bude komunikacni blok zapisovat piijata
data. Vybral jsem R60. Znamena to ale, Ze pfijata data se budou zapisovat do registrti R70-
R79 (10 cislic). R60 az R69 jsou registry pro rizné chyby a paméti pro komunikaci pro PLC.
Pti nacéteni kodu se sepne mark M6 (DN). M6 Odstartuje fetézovou reakcei, kterd vyhodnoti,
zda byl kéd nalezen ¢i nikoliv. Funguje to na principu, Ze do pracovni tabulky PO se nahraje
vzdy jedna tabulka registrli, kdyz nesouhlasi, nahraje dalsi a takhle to jede aZ do posledni.
Pokud ji najde, tak sepne mark M118. Pokud ji nenajde tak sepne mark M119. Pfi nalezeni se
nahraje prvni registr z tabulky registrli, ve které byla nalezena shoda, do registru R3011.
Napt. tabulka registri R101-R110, tak v R3011 bude hodnota 101. Pii nenalezeni se do toho
samého registru nahraje 0.

7.1.6 SESTY PODPROGRAM - LED

Sesty podprogram se stara o sviceni led. Pod sklenici jsou 2 druhy led. Cervené a zelené.
Program vyhodnocuje zda-1i tam sklenice je ¢i nikoli. Pfi ptilozeni sklenice a sepnuti spinace
se automaticky rozsviti ¢ervend. Pfi pfijeti signdlu pomoci marku M13 se sepne M15, ktery za
pomoci M1922 (generatoru 1 sec.) ¢ita do ¢itace a ndsledné bliké zelenymi led. Po nacitani
CitaCe se Cita¢ sdm resetuje a vrati vSe na zacatek.

7.1.7 SEDMY PODPROGRAM - SERVIS

Tento podprogram se zameétuje na servisni rezim. Pfi stisknuti modrého tlacitka, umisténého
na rozvadéci, se motor automaticky nastavi do servisni polohy, tj. poloha, ktera zabraiuje
davkovéni a neni mozné se do ni za béZznych podminek dostat. Po najeti do servisni polohy se
uzamkne otac¢eni motoru. Zamek motoru je tam z divodu vypnuti ptivodu elektrické energie,
jelikoz ve vypnutém stavu Ize s motorem libovolné otacet a program by si potom myslel, Ze ta

16/24



poloha, ve které byl pied vypnutim stroje, je ta, ve které je ted’. Druhy zamek je nésledné
odemcen. Druhy zdmek zabranuje vyndani zasobniku za provozu. Rozsviti se oranzova
kontrolka na rozvadéeci a zanou blikat cervené led pod sklenici. pti vyjmuti zasobniku je
automaticky zablokovano ukonceni servisniho rezimu, jelikoz tlacitko na ukonceni servisniho
rezimu je viditelné na panelu pouze v piipad¢, ze je indukéni snima¢ sepnuty. Pii ukonceni
servisniho rezimu je automaticky uzamcené vyjimani zdsobniku a odemcené otaceni
motoru.zasobniku a odemcené otdceni motoru.

7.1.8 OSMY PODPROGRAM - DCMOT

V osmém podprogramu je fizeni stejnosmérného motoru. Pfi zapnuti marku M20 a
je-li sepnuty koncovy spina¢ na polohu dole, tak se odstartuje cely kolobéh davkovani. Sepne
se motor, ktery se to¢i jen jednim smérem. Pfi sepnuti koncového spinace polohy nahote, se
vypne motor. Spusti se ¢asovac na 4 vtefiny a po ub&hnuti ¢asovace se spusti motor. Motor
jede dolu a pfi sepnuti koncového spinace pro polohu dole se vypne motor a sepne mark M39.
Kdyz se sepne M39, tak to znamend, ze davkovani uz prob¢hlo.

7.1.9 DEVATY PODPROGRAM - JDAVKA

Tento podprogram vyhodnocuje na zdkladé pozadavku uZivatele, ktery ndpoj ma
pripravit. Pfi volbé pozadovaného napoje, vzdy program zapise do registru R1300 ptislusnou
hodnotu, kterd odpovida danému napoji. Béhem cyklu program vSe nastavi na pocatecni stav,
aby bylo mozné znovu zvolit napoj.

7.1.10 DESATY PODPROGRAM - DRINK

V tomto podprogramu jsem se zam¢éfil na slozené napoje. SloZené napoje jsou slozeny ze
dvou druhil napojh. Pfi zmacknuti tlacitka, program vyhodnoti, o ktery drink se jedna. Poté
navoli pozici prvniho napoje a vysle signal k polohovani. Pti dojeti na danou pozici se spusti
podprogram fizeni stejnosmérného motoru, ktery nadavkuje poZzadovany napoj. Poté je zadan
piikaz polohovani ke druh¢ ¢asti drinku. Zde se potom cela akce opakuje. Po nadavkovani
druhé ¢asti drinku, vySle podprogram impuls do podprogramu s nazvem led, ktery sepne ¢ita¢
a zablika nam zelena led.

7.1.11 JEDENACTY PODPROGRAM - POCET

Tento podprogram se stara o odecitani kapacity lahvi. Kazda lahev ma sviij pfifazeny registr
(R90-R93). Pti volbé jednotlivych napoju ¢i drinkt, vzdy se odecte 20ml od dané lahve. Kdyz
blok na odecitani zjisti, Ze dany registr je roven 0, tak sepne mark, ktery spusti chybovou
hlasku, ktera se zobrazi na panelu. Dokud nebude dana lahev naplnéna, bude chybova hlaska
stale aktivni. Naplnéni lahvi se provadi v panelu.

7.1.12 DVANACTY PODPROGRAM - KREDIT

Po ptiloZeni RFID ¢ipu a nalezeni daného kodu, se nahraje kredit daného uzivatele do
aktivniho registru, ktery se zobrazuje na panelu v sekci kredit. Lze zde taky pficitat i odecitat
kredit danému uZzivateli. Odecitani funguje tak, ze dana osoba napiSe hodnotu do registru,
ktery projde naslednou kontrolou zda-li neni vétsi nez nula. Pokud tak nastane, tak provede
kontrolu zda-li neni vétsi nez aktualni kredit. Pokud je vétsi nez aktualni kredit, tak se
aktualni kredit nastavi do nuly. Soucasn¢ se nastavi do nuly i1 od¢itaci registr, tj. registr ve
kterém je napsand hodnota k odecteni. Pokud hodnota neni vétsi nez aktualni kredit, tak se
pomoci bloku 12.(-) odecte od aktudlniho kreditu. Soucasné se zase nastavi do nuly. Pricitani
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funguje podobnym zpisobem, akorat, Ze pii detekci, ze piicitaci registr je veétsi jak nula, tak
zjistuje zda-1i neni vétsi nez 2000. Pokud tak nastane, tak se aktualni kredit nastavi na
hodnotu 2000. Soucasné se nastavi pficitaci registr do nuly. Pokud ale neni pficitaci registr
vetsi nez 2000 tak se provede operace pomoci bloku 11.(+), ktery pfi¢te hodnotu pficitaciho
registru k aktudlnimu kreditu. Déle jesté zkontroluje zda-li po pficteni neni kredit vétsi jak
2000. Pokud je, tak se aktualni kredit nastavi na 2000. Po cely chod tohoto podprogramu se
nahrava registr s aktudlnim kreditem do vizualiza¢niho registru, ktery se zobrazuje na panelu
v zalozce kredit.

7.1.13 TRINACTY PODPROGRAM - USER

Tento podprogram vybere uZivatele na zéklad¢ dat z rfid podprogramu. Funguje tak, ze pfi
sepnuti marku M 118 se zapne 12 komparatord, kteti porovnavaji zda-li se registr R3011
nerovna zrovna jejich ¢islu, které maji nastavené jako jeden parametr. Pokud jeden z
komparatorti vyhodnoti shodu, sepne piislusSny mark (M120-M131). Nésledné ptitfadi danou
hodnotu, odpovidajici prihlasovaci urovni, do registru R14.

7.1.14 CTRNACTY PODPROGRAM - CENIK

Naésledujici podprogram odecita cenu napoje od aktualniho kreditu. Funguje tak, Ze nejprve
zkontroluje jestli dand ¢astka neni vétsi nez aktudlni kredit. Pokud tak nastane, tak se sepne
mark M66, ktery otevie chybové okno na panelu. UZivateli je tak ddno najevo, ze nema
dostacujici kredit na dany napoj. Pti vyhodnoceni, Ze dana hodnota napoje neni vétsi nez
aktualni kredit, tak odecte danou ¢astku od aktudlniho kreditu a spusti sekvenci pro davkovani
daného napoje.

7.2 OVLADACI PROGRAM DO HMI PANELU

7.2.1 VYBER PROFILU

Prvni obrazovka, ktera po startu najede, je vybér profilu. Na této obrazovce je mozné vybrat
jeden ze tii profilt. Prvni profil nese pracovni ndzev Hospoda/Restaurace. Druhy se jmenuje
Firemni akce/Vecirek a tieti se nazyva Domacnost. VSechny profily jsou identické, s tim
rozdilem, ze v profilu hospoda jsou nasledujici uzivatelské rovné:

- Zakaznik

- VIP Zékaznik

- Majitel

- Udrzba

- Administrator

- Vyrobce

V ostatnich profilech se méni pouze prvni tfi nazvy profili:

firemni akce:

- Zameéstnanec

- Manazer

- Reditel

Domacnost:

- Nezletily

- Pfibuzenstvo

- Dospély
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7.2.2 JAZYK

V tomto panelu jsem vytvofil 3 druhy jazykd. Prvni a zékladni, ktery nabéhne pfi spusténi
zatizeni je Cesky jazyk. Kterykoliv uzivatel ma pravomoce si vybrat kterykoli jazyk. Na vybér
je cesky jazyk, némecky jazyk a anglicky jazyk. Kliknutim na ikonu planety s vlajkami se
otevie malé okno s vybérem jazyku. Pii stisknuti dané vlajky se zméni aktualni jazyk na
vybrany jazyk. Po stisknuti potvrdit je zavie malé okno s vybérem jazyku a vybrany jazyk se
ulozi.

8 ZAVER

V ramci projektu byla, za pomoci zhotovenych virtualnich 3D modeld, Gspésné
navrzena konstrukce a design, pro tuto konstrukci byly vybrany vhodné materialy
a technologie vyroby, vzdy s ohledem piedevsim na technologické a fyzikalni vlastnosti, které
m¢ély vliv na vyrobu a upravy konstrukce. Déle byly vybrany davkovace pro ddvkovani
kapalnych latek, bylo vyrobeno zatizeni pro manipulaci s ddvkovacimi nddobami a zafizeni
pro spinani davkovaci. Pro vyrobu zminénych zatizeni bylo nutné provést navrh vhodnych
akénich ¢lend, a to véetné optimalizace jejich trajektorie (pfevody) pro manipulaci
s nadobami. Také tyto navrhy a vyroba dopadly Gspésné. Veskeré prace na projektu, véetné
navrhu, byly provedeny tymove, typickym zplisobem pro obor mechatronika, predevsim kvtli
presné&jSimu zpracovani a odhaleni chyb v prubehu navrhu a konstrukce.
Pfi navrzich jsme Casto narazeli na problémy a chyby. Z tohoto diivodu bylo navrzeno
konstrukci hned nékolik, ale zhotoven byl nakonec navrh, pfi splnéni vSech pozadovanych
kritérii, nejjednodussi a nejpiijatelnéjsi. Pti testovani sestavy jsme objevili neptijemnost, ktera
se tykd mechanismu davkovaci - kvlili pomalému pohybu DC motoru, ktery ovlada cely
spinaci mechanismus, davkovani kapalnych nealkoholickych latek nefunguje korektnég, diky
cemuz davkovac davkuje nespravné objemy nebo nedavkuje viibec. Prvnim zpisobem, jak
tento problém vyftesit je jednoduché ochozeni davkovact, které se u téchto typti davkovact
provadi bézn¢. DalSim zplsobem je nahrazeni téchto davkovaci za davkovace kvalitnéji
vyrobené, ale to by znamenalo dal§i nemalé finan¢ni vydaje (daly by se nahradit ddvkovaci:
HE-Tom s pocitadlem nebo Gihale ddvkovac¢ napoji s pocitadlem / bez pocitadla). Ostatni
funkce jsou zab&hlé a pokud nenastane chyba v elektronice, programu nebo jiny problém,
mély by fungovat korektné i po delsi dobé.
Konstrukce je navrzena tak, aby se v budoucnu daly ptipadné navrhnout nové akéni €leny,
nebo mechanismy pro presouvani davkovacich i davkovanych prvka. Dale je konstrukce
dostatecné velka, aby se komponenty daly zcela odstranit a mohly byt nahrazeny
technologicky vyspélejSimi prvky, nebo materidly. Umisténi pro zdsobnik je navrZeno tak, Ze
je mozné zasobniky vyménovat, tudiz je mozné pii dodani dalSich zasobnikti davkovat vice
druht kapalnych latek.

obr. 6 - Navrh Konstrukce CtyINOZKa .........ccvevviiiiiiiiiiiiesiseeeeee e 5
obr. 7 - DC el. motor GM25-370CHV-286-R..........ccccoiiiiiiiieiiieeseeee s 7
obr. 8 - Prifez celym davkovacim mechanisSmem............cocvevververienininiiininiceeece 8
obr. 9 - Krokovy motor SX23-1414 ..o 9
obr. 10 - Ozubeny femen HTD 375 SM 15 ..o 10
obr. 11 - Ozubend femenice SM 15 . ... 10
obr. 12 - Elektromagnet EMAGGO EMA-1939L-06 .......ccovviieiiineiiniie e, 11
obr. 13 - Elektromagnet EMAGGO EMA-1939S-06.........cccccvevverieereeieiieseeieseenneans 11
Obr. 1 - TADUIKE PLC ... 13
Obr. 2 - Tabulka parametrll SEIVA ........uecvereerueriesresieseesteesieseesseessesseesseessessessseessesses 14
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Obr. 11 - FATEK FBs-24MA

Obr. 12 - HMI Panel MT080-TNT
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Sf5-SW1 M3-SW2

Obr. 13 - Pohled na piepina¢ na driveru ke krokovému motoru

ON Standby
OFF ON 0N 11

ON OFF ON 12 Typ A
OFF OFF oM 1/2Typ B
O ON OFF 1/4

OFF On OFF 1/8

ON OFF QFF 1f16

OFF OFF QOFF Standby

Obr. 14 - Tabulka krokovani

140.HSPSO
—EN- Ps: 0
SR: R5000
—PAU4Q  WR: R1000
—ABT-

| ACT—

-ERR—

| DN—

Obr. 15 - Blok 140.HSPSO
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Editovéni tabulky

“Wlastnosti tabulky

Typ tabulky |Tabu|ka $ programem serva

Nazew tabulky [tabulka polohovéni

Potateéni adresa tabulky: |R5000

Kapacita tabulky & Dynamicke pfitazent
" Pevna délka

[T Matisttabulku z PLC
[T MNatisttabulku z ROR

~Popis

v oKk | X znsit |

Obr. 16 - Tabulka programu serva - nastaveni

Qa Tabulka s programem serva - [program polohovani]

¥ Y
Kalkulagka(K) MNastaveni(N)  Monitorowal(ii)

—Povel pro servo

Krok | Speed | Pohyhové akce wyikat | Prejitna | Al
SFD RO DRY ABS,, R1300.Ps YioZit
2 SPDRD DRY ABS,.R1300,Ps MEND
Editovat
Vymazat
Pfemistit nahoru
i Premistit dold
'Povoleno: 3072 wordd (Auto)  |Poudito: 20 wordd \Pozice: R5000-R5019
VoK | % zrsit |
Y

Obr. 17 - Tabulka programu serva - povely
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rPoIoiky povelu pohybu @‘
Rychlost: Im
Pohyb:  |prv  ~|laBs | ~|[R1300 Ps ~|
VyCkat: |MEND j

v oK | X znsit |
} Obr. 18 - Tabulka programu serva - jednotlivy povel -
41.BITWR
—EN R1500 ERR-

alarm word
N : 0

Obr. 19 - Blok 41.BITWR

151P. CLINK

—EN- PT: 1 FACT—
MD 2 2

—Pal{ B5R: RZ0 ERR—
rfid SR
WR.: RE&0
rfid wh

—ABTH —DN—

Obr. 20 - Blok 151P.CLINK

Na Uvodni stranu vaseho piispévku zkopirujte predev§im pocatecni tabulku (vysSe), ktera je
pro ptispévky do sborniku normalizovand. Zde modifikujte dva spodni fadky = jména autorti
a vasi Skolu. Pak pokracujte bud’ jiz svym hotovym dokumentem, nebo si vytvoite pfispevek
na libovolny pocet stran A4 - viz naptiklad tento ndvod formétovani: MiiZete se inspirovat téz
pfispévky z minulych setkani StreTech, které jsou vystaveny ve sbornicich na webu
konference http://wwwl.fs.cvut.cz/stretech/.

Okraje: 2,5 cm
text prispévku: Times New Roman, velikost 12, fadkovani 1, zarovnani do bloku.
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