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ABSTRAKT

Prvni ¢asti cile této prace je nalézt program, ktery umi simulovat automatizac¢ni prostredi
a lze jej tidit pomoci Siemens LOGO!. Dalsi cast cile je vytvofit vzorové ulohy
v programu LOGO!Soft Comfort, ty stdhnout do PLC LOGO! a jim fidit nalezeny
simula¢nim software.

ABSTRACT

The first part of this work is to find a program that can simulate the automation
environment and can be controlled by Siemens LOGO!. Another part of the goal is to
create sample tasks in the LOGO! Soft Comfort program, download them to PLC LOGO!
and to drive the found simulation software.
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Rizeni simulaéniho programu, LOGO!, PLC, automatizace, pneumatika.
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1. UVOD

Prace je orientovana na oblast automatizace, predevsim na fizeni pramyslovych procest
pomoci programovatelnych automati, téz znamych jako PLC nebo PA.

Programovatelné automaty jsou fidici jednotky, jejichz jadrem je mikroprocesor
a lze jimi fidit primyslové a technologické systémy. Jsou programovatelné, coz je jejich
nejvetsi vyhoda oproti predchozi pevné logice, kterou nahradily. Nachazeji uplatnéni
V chemickém prumyslu, energetice, farmaceutickém primyslu, zemédélstvi a v mnoha
dalsich oborech.

PLC pracuje ve smycce a to tak, ze precte logické hodnoty vstupt od senzort, tyto
hodnoty dosadi do matematického modelu systému (logické rovnice) a podle hodnoty
vysledku nastavi vystupy. Vstupy i vystupy mohou byt ve tvaru analogovém nebo
digitalnim.

Prvni ¢ast prace je vénovana hledani vhodného simula¢niho programu, ktery lze
fidit pomoci Siemens LOGO!. Dalsi ¢ast popisuje orientaci v programu LOGO!Soft
Comfort a Factory I/O a dale ndvod k nastaveni Siemens LOGO! a komunikaci mezi
LOGO!, LOGO!Soft Comfort a Factory I/O. Nésleduji vzorové ulohy pro LOGO!, které
budou slouzit ke zlepSeni vyuky v pfedmétu Programovatelné automaty. Posledni ¢ast je
vymezena pro popis softwaru AutoSIM-200 a vzorové tilohy v tomto programu. Tuto ¢ast
piidal autor prace, pfestoze nema podil na splnéni cile této prace, protoze ma Skola
prostiedky k vyuziti tohoto programu a mohl by také, stejn¢ jako Factory I/O, obohatit
piredmét Programovatelné automaty a naucit studenty néco nového.
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2. POPIS NALEZENYCH SIMULACNICH PROGRAMU
2.1 FLEXSIM SIMULATION SOFTWARE

FlexSim je 3D simula¢ni software, ktery modeluje, simuluje, predpovida a vizualizuje
systémy ve vyrob¢, manipulaci s materidlem, zdravotnictvi, skladovani, tézbé, logistice
atd. Lze stahnout zkuSebni verzi nebo demo verzi. Demo verze se jmenuje FlexSim
Express, ma méné funkci nez plna verze, je vSak zdarma bez casového omezeni (max. 30
objektl). Tento software se dobie vyuzije ve vyrobé v jakychkoliv primyslovych
aplikacich. Vzhledové je velice privétivy a jeho ovladani je jednoduché. Pracovat se da
ale pouze v 3D modelu, nikoliv ve 2D.

Simulaéni proces se vytvaii pomoci skladani blokd, které pretahujeme ze seznamu
moznosti v knthovng. Obvykle se pouZije vstup, fronta, pak procesy, dopravniky
a vystup. VSechno se jednoduse spoji pomoci funkce spojeni objektii a poté se ptidaji
vlastnosti. Je nutné znat Cas jednotlivych procesti, protoze presné tento Cas se zada
do blokt procesu a kdyZ se pak spusti program, tak se v tom procesu vyrobek zdrzi podle
zadané doby. Tento program si neumi vytvofit virtudlni programovatelny automat (dale
jen PLC), ke kterému by se ptipojil a simuloval, nebot’ to ani neni potieba, protoze je to
program na optimalizaci ¢asu vyroby a tedy 1 penéz a neni to typ programu, ktery by
sledoval hladinu vody ¢i jiné automatizacni procesy. Prosttedi programu viz Obr.1.

#% FlexSim 2017
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Az [t 5+ Qv W~ f~ | 43 i Tools [E]Excel g Tree B script gl Dashboards Y Process Flow =200
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Library x w g
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Obr. 1 - Flexsim simulation software

17



Vysoké uéeni technické v Brné, FSI, Ustav automatizace a informatiky 2018

Tento program neni vhodny pro vybér na vypracovani vzorovych tloh, protoze se
neda fidit pomoci redlného ani virtuédlniho PLC, neni uréen na simulaci automatiza¢nich
procesii, nybrz na optimalizaci ¢asu vyroby. Déle protoze zkuSebni verze je Casové
omezena, Skola nemé zakoupenou plnou verzi a demo verze FlexSim Express dovoluje
pouze 30 bloktl, coz je velice omezujici, jelikoZ se do téchto blokt pocitaji i spojeni blok,

kterych je i v malém programu mnoho.
2.2 NIRTEC MACHINES SIMULATOR

Machine Simulator nabizi virtualni 3D svét s grafikou a fyzickymi vlastnostmi v redlném
Case, kde lze testovat PLC programy. Lze si vytvofit vlastni stroje nebo pouzit nékteré
z riznych ptreddefinovanych instalaci stroji. Umoznuje vybrat potiebné soucasti
z knihovny Machines Simulator pro sestaveni vaSeho stroje, snadno konfigurujte
pfitazeni vstupll a vystupt a specifické vlastnosti prvki. Machines Simulator lze pouZit
k otestovani logickych programii EasyPLC nebo PLC programt vytvoienych s jakymkoli
PLC systémem. V programu EasyPLC lze psat program v jazyce Ladder Diagram,
Grafcet, Function Blocks, Instruction List a Script. Ptiklad programového prostiedi
viz Obr. 2.

€ EasyPLC Editor

File Hardware Program  Cennection  Teols  Window Help  EBuit

OO0 H 28 eY i |

Project Explorer

- Ladder_Diagram
= m-‘_{- Project

4 Hardware NGOG ABNE HEEARS 7@ 211w Iz AQAAQIL

Ladder_Diagram

| Ladder_Diagram
- Functions
Data Blocks

x1 x2 x3 z

| | | N ¢

x1 x2 x3

N | |

Obr. 2 - Nirtec machines simulator

Plné verze je zpoplatnéna, Skola ji zakoupenou nema. Je moZnost stdhnout demo
verzi, kterd neni casové omezend. Tato demo verze vSak nedovoluje ptistup do programu
Machines Simulator, kde se simuluje automatiza¢ni proces, ani do programu Machines
Editor, ve kterém si lze vytvofit svoje vlastni stroje. Kdybych tedy zvolil tento program,
nemohl bych ho vizualizovat ve 3D prostiedi, a proto také neni vhodny pro moji
bakalaiskou praci.
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2.3 SIEMENS PLANT SIMULATION

Plant Simulation je nastroj simulace diskrétnich udalosti, ktery pomaha vytvaret digitalni
modely logistickych systémut (jako je vyroba), abyste mohli prozkoumat vlastnosti
systému a optimalizovat jeho vykon. Tyto digitdlni modely umoznuji provadét
experimenty a scénafe piipadi, aniz by doslo k naruSeni stavajicich vyrobnich systémut
nebo pokud jsou pouzivany pii planovani dlouho pied instalaci skute¢nych vyrobnich
systémil. Rozsahlé analytické nastroje, jako je analyza uzkych mist, statistiky a grafy
umoznuji zhodnotit rizné scénaie vyroby. Vysledky poskytuji informace potifebné pro
rychlé, spolehlivé a chyttejsi rozhodnuti v ranych fazich planovani vyroby. Je mozno
sestavovat linku ve 2D 1 3D, sestaveni je jednoduché. Vzhled prostiedi
viz Obr. 3.

3D NoMame.spp - Tecnomatix Plant Simulation 13 - Models.Frame SIEMENS - [ X
‘Window Edit View Video (' Finda Command ~ [E] @
& L -:’3 C B Select Al 4 M Controls E glg @[2 @ o
¥ 5 = = = dg
L b = Rename I, Observers = = = &
MUs | lcons QOpen QOpen Paste ™ 3D - Attributes Statistics  Structure Inheritance  Context Manage
Location 20/3D 7 Delete MUs Properties (R user-defined  pethods Report Help  Class Library
Animation Mavigate Edit Objects Model

Miaterial Flow | Fluids | Resources | Information Flow | User Interface | Mobile units | Tools |
P’ ™ ] 1 —— B+ =+
ST LRt CHEBEl=60nHO:
k ‘/«j ' I Ill]’ = == I_IIE——I _— lilkse =55

Z Models Frame & Models.Frame

©

EventController

[
]
]

[E}
7
\i

Linel

Source SingleProc Drain

Obr. 3 - Siemens plant simulation

Ikdyz je Plant Simulation zdarma pro studenty na nekomeréni pouziti,
na vypracovani vzorovych uloh ho nepouziji. Problém je stejny jako u FlexSim, nejde
0 fizeni automatizac¢nich procesti pomoci PLC, ale o ¢asovou optimalizaci vyroby.
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2.4 AUTOSIM-200

AutoSIM-200 je software pro skoleni v automatizacnich technologiich, ktery umoziuje
uzivateli vyzkouset své programy na virtualnim systému pted jejich aplikaci na fyzicky
systém. Muze byt také pouzit nezavisle na skuteCnych tréninkovych systémech.
AutoSIM-200 poskytuje dynamicky design, simulaci a kontrolu nad 2D a 3D virtualnimi
stroji (pfedem definovanym uzivatelem nebo vyvinutym spole¢nosti SMC International
Training). Obsahuje virtualni PLC pro ovladani obvodt / modeld v simulaci. Je mozné
provadét simulace pomoci pneumatickych, elektropneumatickych, hydraulickych,
elektrohydraulickych, elektrickych a elektronickych obvodu. Je také mozné sestavovat
matematické modely systémi a ziskavat a zpracovavat elektrické signaly.
Lze programovat V jazycich Ladder Diagram, Function Blocks a Logigramme.
Spusténim simulace je mozné monitorovat a tidit aplikaci krok za krokem. Program umi
generovat tabulky symbolt pro adresovani proménnych a vytvaiet ¢asovace, ¢itace atd.
Komunikovat s hardwarem lze se zakladni verzi AutoSIM-200 dvéma zptisoby, S verzi
AutoSIM Advanced mame jesté jednu moznost navic viz Obr. 4.

& autoSIM V4,04 - JEDNOCINNY PNEUMOTOR.agn

& File Edit Display Program Tools Window Help — = X

______ P | = = &
Project x ~
SR*Y Project : JEDNOCINNY 1.0

PNEUMOTOR.agn 0 125{mm)
= 28[mm) &
L} Programs
D Symbols d 10{mm} A A K
+ {E} Configuration L 100{mm) \/ \/ \/ \/ |
+-@f, Documentation F 4000(N)
+--| || Generated files
[E8 Debug
e} Inis
+- @ Simula
i) Resources 11
O Edemal modules I 2
X
o<l
1 !
A - ]

{F Browser | k) Palette ( 2
X |Welcome to sutoSIM W4.04, software started st 15:20 05
&

Ef
g | | | F\'Inf:} {{'Campilatian f}",'I}El}ug fn'r
MNUM

Obr. 4 - AutoSIM-200

AutoSIM-200 i AutoSIM Advanced jsou k dispozici jako zkusebni verze zdarma
na 40 dni. Skola ma AutoSIM Advanced zakoupeny, ale program nesplituje cil bakalaiské
prace, protoze jej nelze fidit pomoci LOGO!.
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2.5 FACTORY 1/O

3D tovarni simulace pro uceni automatiza¢nich technologii. Je navrzena tak, aby byla
snadno pouzitelnd, umoznuje rychle vybudovat virtualni tovarnu pomoci vybéru béznych
pramyslovych soucasti jako jsou snimace, dopravniky, vytahy, stanice a mnoho dalSich.
Prostiedi programu ve 3D je dobie graficky provedené viz Obr. 5. Factory I/O obsahuje
také mnoho scén inspirovanych typickymi pramyslovymi aplikacemi, od pocate¢nich
az po naro¢né urovn¢ obtiznosti. NejbéznéjSim scénafem je pouziti jako vycvikové
platformy PLC, protoze PLC jsou nejbéznéjsimi kontroléry v primyslovych aplikacich.

Je vSak také mozné ho pouzit s mikrokontroléry, SoftPLC, Modbus a dalSimi
technologiemi. Komunikace s PLC je jednoducha pomoci kabelu Ethernet. Zkusebni
verze na dobu 30 dni. Skola tento software nema zakoupeny, lze Fidit pomoci Siemens
LOGOL

Obr.5 - Factory I/O
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3. VYBER PROGRAMU PRO VYTVORENI VZOROVYCH
ULOH

Aby byl splnén cil mé bakalaiské prace, tedy fizeni simula¢niho programu pomoci
Siemens LOGO!, tak musi byt vybran program Factory I/O. Tento program totiz jako
jediny z nalezenych vyhovuje kritériim zadani, ackoliv si ho Skola bude muset zakoupit.
Vtomto programu bude vytvofeno 10 vzorovych uloh pro vyuku v predmétu
Programovatelné automaty. Mimo tohoto programu je vhodné udélat i n¢kolik vzorovych
uloh v softwaru AutoSIM-200, jelikoz ma skola tento program zakoupeny a ma i model
pneumatické linky, na které by se dali programy zde vytvotené testovat a PLC, jimz lze
zminény model fidit.
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4. VYVOJOVE PROSTREDI LOGO!SOFT COMFORT V8.1

LOGO!Soft comfort V8.1 je program od spole¢nosti Siemens. Je uréeny k vytvareni
programu (diagramil), které se nasledn¢ nahravaji do PLC LOGO!. Diagramy je mozné
vytvaret pomoci funk¢nich blokti (FBD) nebo pomoci liniovych schémat (LDR).

4.1 ORIENTACE V PROGRAMU

Po spusténi se otevie okno viz Obr. 6, kde se nachazi Diagram Editor, ktery je zatim
prazdny. Dale je zde ,,.Diagrams“ pro otevieni existujicich diagramti nebo vytvofeni
nového a ,,Instructions, kde se po otevieni néjakého diagramu objevi strom instrukci.
K vytvofeni nového diagramu vedou 3 cesty. Prvni je dvakrat kliknout na ,,Add New
Diagram“ v zalozce ,Diagrams®, % druhd je kliknout na ikonu a posledni
moznost je oteviit zalozku ,,File”, najet mySi na ,,New* a vybrat ,Function Block
Diagram* (FBD).

1% LOGO!Soft Comfort

File Edit Format View Tools Window Help
G EE XXEER SO IR BE N~

Diagram Mode Network Project
Diagram Editor

w | Diagrams

ﬁ"" Add Mew Diagram
o™ TRIDEMI

o™ prazdny

w | Instructions

100%:

Obr. 6 - LOGO!Soft comfort V8.1
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Po otevieni nového diagramu se v okné Diagram Editor spusti prdzdny program
a funkce diagramu za¢nou byt aktivni viz Obr. 7.

Lf‘ﬁ LOGOSoft Comfort

File Edit Format Wiew Toole Window Help
R HE XXER O BEEEE v
Diagram Mode Network Project
Diagram Editor
v Diagrams Knea A[FEl: | 8 e EEEFED| [DOD
I Add New Diagram ~ @a 2 [33 i Elﬁ."_'fn .E_E
1% TRIDENI
B nrazdny || &7% Circuit Diagram1 X
v | Instructions A R -
[] Instructions L
»-[7] Constants Ll
» J';I Basicfunchions koo e e
»-[] Special functions e
p..D Data Log Profile |l
1L
N o
< *
Selection i)/ @ 0BAB.Standard 100%

Obr. 7 - Novy diagram v LOGO!Soft comfort V8.1

Hlavni funkce programu:

3f  New — Novy diagram Iy Paste — Vlozit

% Open — Oteviit jiz existujici diagram i) Undo — Akce pét
Close — Zavtit aktualni diagram & Redo — Akce vpied

o W

Save — Ulozit

v |

Start LOGO! — Spustit LOGO!

Print — Vytisknout

Stop LOGO! - Zastavit LOGO

X

Delete — Smazat objekt Stazeni diagramu do LOGO!

¥ Cut — Vyjmout objekt Nahrani programu z LOGO!

iz Copy - Kopirovat objekt k2  Help-Pomoc
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Funkce okna Diagram Editor:

[s Selection — Vybér objektl apod.
Tt Connect — Funkce pro spojeni objekti diagramu
ca Cut / Join Connection — Rozd¢lit nebo spojit propojeni objektt
A Insert Comments — Vlozit komentai
Fallld+

Align — Zarovnani objekta

NN Bring to front / Send to back — Ptenést do popiedi/ do pozadi

) (2 Undo / Redo — Akce zpét / vpied
Instructions — Instrukce

O/ m Split — Rozd¢leni okna Diagram Editor
@ = Zoom in/ Zoom out — Pfiblizit / Oddalit

2 Appearance editing tools — Nastroje na tpravu vzhledu programu
;e Cop Simulation tools — Nastroje pro simulaci programu

S EE Parameter tools — Nastroje parametrt
4.2 ZAKLADNI STAVEBNI PRVKY

Nejjednodussi stavba programu je pietahovanim objekti ze stromové struktury
,Instructions® v levém okné programu a nasledné propojeni téchto objekt dratovymi
spojenimi.
Zakladni stavebni prvky programu:

"1

Logicky vstup (Input). Dvouhodnotovy binarni ¢len, stav 0 (neaktivni)

a stav 1 (aktivni). Pokud je aktivni, dodava do obvodu signal.

i
- Logicky vystup (Output). Pfedstavuje vystupni ¢len obvodu, ktery je bud’
ve stavu 0, tedy vypnuty, nebo ve stavu 1, zapnuty.
NI1
A Sitovy vstup (Network Input). Stejny jako logicky vstup, ale s moznostmi

propojeni do sité.
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BO0a

<
|l

+/-

=

@

BO10

RS

o
[l

Sitovy vystup (Network Output). Stejny jako logicky vystup,
ale s moznostmi propojeni do sit¢.

Logicka operace AND neboli logicky soucin. Vystup tohoto Clenu je
ve stavu 1 pouze pokud jsou vSechny vstupy ve stavu 1.

Logickd operace NAND. Jedna se o negovany c¢len AND. Vystup je
v logické 1 vzdy s vyjimkou stavu, kdy jsou vSechny vstupy 1.

Logicka operace OR neboli logicky soucet. Vystup méa hodnotu 1 pokud
alespon jeden ze vstupi ma hodnotu 1.

Binarni ¢len NOR. Tento blok je negovanou verzi ¢lenu OR. Jeho vystup
je ve stavu 1 pouze pokud jsou vSechny vstupy O.

Logicky clen XOR, také zvany exkluzivni OR. Vystup je v logické 1
pouze pokud je pravé jeden vstup v logické 1.

Binarni prvek NOT. Neguje vstup, coz znamena, ze ho invertuje
na opac¢nou logickou hodnotu.

Casoval zpozdéného zapnuti (On-Delay). M4 parametr, ktery udava
za jakou dobu po piivedeni logické 1 na vstup se tato hodnota objevi
na vystupu.

Casovaé zpozdéného vypnuti (Off-Delay). Totozny s ¢asovatem
zpozdéného zapnuti, ale nezpozd’uje zapnuti, nybrz vypnuti.

Cita¢ nahoru/doli (Up / Down Counter). Nastavuji se 2 parametry, hladina
zapnuti a hladina vypnuti. Clen ma vstup pro reset, &itdni nahoru a &itani
dolu. Kdyz je ptivedena logicka 1 na wvstup Ccitani nahoru
a je dosazena hladina zapnuti, pak se vystup zapne. Pokud je pfivedena 1
na vstup reset nebo opakované na vstup ¢itani dolu a hodnota se dostane
pod hladinu vypnuti, pak je na vystupu logicka 0.

RS klopny obvod (Latching relay). M4 vstup SET, ktery nastavuje
na vystupu 1 a RESET, ktery resetuje vystup na 0. Ve stavu, kdy je
na obou vstupech 1, pfevladad prioritni vstup, ktery je v tomto piipadé
RESET.
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5. SIMULACNI PROGRAM FACTORY 1/0

Factory I/O je program spole¢nosti Real Games. Vytvéii se v ném modely simulujici
vyrobni prostiedi.

5.1 ORIENTACE V PROGRAMU

Uvodni obrazovka, viz Obr. 8, nabizi moznost dokumenty a postupy programu

wr, e

(Open), oteviit néjakou z piednastavenych scén Factory I/O (Scenes), zkontrolovat
aktualizace (Update Checker) nebo aktivaci licence (Activate License).

@ racTORY IO

< WELCOME

Documentation and Tutorials
New

Open

Scenes

Update Checker

Getting Started

DO Lo Introductory guide that walks you through the

basics of working with FACTORY 1/0

Show this window at startup.

Obr. 8 - Uvodni obrazovka Factory I/0

Po kliknuti na vytvofit novou simulaci (New), se otevie okno pracovniho
prostiedi viz Obr. 9.
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@ FrACTORY /0

m’. FILE EDIT VIEW D | ]

FACTORY I/0 v2.2.4 (Unlicensed) - New Scene

Obr. 9 - Pracovni prostredi Factory 1/0

FILE File — Nabizi moznosti souboru Nova simulace, Oteviit, Ulozit, Zavrit,

Nastaveni, ptipojit Driver.

A Edit — Rozkliknutim se otevie combo tlacitko s funkcemi Zpét, Vpied,

Kopirovat, Vlozit, Vybrat vSe.

View — V tomto tlacitku Ize zobrazit nebo skryt riizné znacky a nastroje.

Run — Spustit simulaci

Pause — Zastavit simulaci

Reset — Resetovat simulaci

Slow motion — Zpomalit simulaci 10x

=
m
=

Orbit camera — Ob&zn4 kamera

L)

[
*

w
o
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Fly camera — Létajici kamera

First person camera — Kamera z pohledu ¢loveéka

Follow — Sledovat predmét

Cameras window — Okno kamer

Sensor tags — Zobrazit znacky senzord

Actuators tags — Zobrazit znacky akénich ¢lenti

Pallete window — Paleta objekti

oono
oono
ooo

5.2 VYTVARENI SIMULACNIHO MODELU

Simula¢ni model se vytvari
pietahovanim objektl z palety objektt
viz Obr. 10. V této paleté je moznost
vyhledavat objekty podle ndzvu
(Search) nebo kliknutim na combo
tlacitko All lze vybrat kategorii objektli
jako je naptiklad Senzory, Operatory,
Stanice, apod.

Jednotlivé objekty se pretahuji
Zpalety a skladaji k sobé&, nijak se
neprovazuji, to je obstardno programem
v Siemens LOGO!.

Obr. 10 - Paleta objektii
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5.3 MOZNOSTI RiZENi

Factory I/0 je mozné tidit pomoci 15
ruznych prostiedkt (Drivertl) viz Obr.
11. Vétsina téchto fidicich prostiedki je
od spolecnosti Siemens a Allen-
Bradley. V mé bakalarské praci ho
budeme tidit pomoci Siemens LOGO!.

32

Advantech USB 4704 & USB 4750
Allen-Bradley Logix5000
Allen-Bradley Micro800
Allen-Bradley MicroLogix
Allen-Bradley SLC 5/05
Automgen Server

Control I/O

MHJ

Modbus TCP/IP Client
Modbus TCP/IP Server
OPC Client Data Access
Siemens LOGO!

Siemens $7-200/300/400

Obr. 11 - Seznam Driverii
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6. SEZNAMENI SE SIEMENS LOGO! 8
6.1 OBECNE

LOGO! je jiz tfadu let znamo jako inteligentni logicky modul, ktery najde uplatnéni
v automatizacnich ulohach mensiho métitka. Rozsah jeho funkeci je Siroky, ovlada zaluzie
a osvétleni v rodinnych domech, fidi bazénové technologie ¢i jednoduché stroje
a aplikace. Mezi hlavni prednosti patfi intuitivni ovladani, malé rozméry
a jednoduché programovani diky softwaru LOGO! Soft Comfort. Samoziejmosti je
podpora ceské jazykové verze. [1]

——— e e T

- ILIEa AL N s aniiex
mt% (W dl
BiEMENs  LOGO! | L

LAN

WA ADYES) B MY
TR L L AL |

v d
L y

Obr. 12 - Siemens LOGO! [1]

LOGO! 8 predstavuje novou generaci uspéSného logického modulu, ktera
kombinuje vyhody ptedchozich verzi LOGO! 0BA6 a LOGO! 0BA7 do jednoho modulu.
LOGO! 8 ptinasi celou fadu novinek, jako je naptiklad programem ovladané barevné
podsvétleni displeje pro zvyraznéni zobrazovanych textovych zprav, komunikace
po Ethernetu na vSech zakladnich modulech a zjednoduSené programovani
komunika¢nich funkci. Nové jsou téZ moZznosti ovladani LOGO! 8 na dalku diky
integrovanym webovym strankdm a novému GSM komunika¢nimu modulu. [1]
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6.2 PARAMETRY

Prehled zakladnich parametri Siemens LOGO! 8 viz Tab. 1.

Rozméry 4 TE (72 mm)
Napajeci napéti 24V DC
Rozhrani Ethernet (RJ45)

Externi pamét’

Standard Micro SD-card

Externi baterie

Ne

Zaloha hodin realného ¢asu

Ano (480 hodin)

Max. pocet digitalnich vstupt 24
Max. pocet digitalnich vystupti 20
Max. pocet analogovych vstupti 8
Max. pocet analogovych vystupii 8
Max. pocet blokli programu 400
Posunovaci registr 4x 8bit
Pfiznaky digitalni / analogové 64 / 64
Virtudlni vystup 64
LOGO! Networking Ano
UZzivatelské funkce (UDF) Ano
Datovy ziznam Ano (20000 zaznaml na SD
kartu)

Ptipojeni LOGO! TD (E)

Standardni Ethernet kabel

Tab. 1 - Zakladni parametry Siemens LOGO! 8 [1]
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6.3 ROZSIRUJICi MODULY

Tabulkové ptehledy zakladnich rozsifujicich modult pro Siemens LOGO! 8.

LOGO! 8 - rozSifujici moduly

Roz3ifujici moduly s digitalnimi vstupy/vystupy (1/0)

Oznaceni

LOGO! DMB8 24, Tranzistor DA
LOGO! DM8 12/24 R

LOGO! DMS8 24 R

LOGO! DM8 230 R

LOGO! DM16 24, Transistor DA
LOGO! DM16 24 R

LOGO! DM16 230 R

Popis Digitalni Digitdlni  Analogové

Napajeci napéti vstupy  wystupy  vstupy Vystupy
24V DC 4 4 - 0.3A
12...24 VvV DC 4 4 - 5 A relé
24 V ACIDC 4 4 — 5 A relé
115...230 VAC/DC 4 4 = 5 A relé
24V DC 8 8 - 0.3A
24V DC 8 8 - 5 A relé
115...230 VAC/IDC 8 8 - 5 A relé

Obr. 13 - Rozsirujici moduly digitdlnich vstupii a vystupii [1]

LOGO! 8 - rozdifujici moduly

Analogové roziifujici moduly

Oznaéeni Popis Digitalni Digitélni Analogové
Napéjeci napéti  vstupy vystupy  vstupy Vystupy
LOGO! AM2 - _
0..10 V nebo 0/4...20 mA 12...24 Vv DC rozli3eni 10 bitd - 2 -
LOGO! AM2 RTD
-50...200 °C, 12...24 Vv DC rozlideni 0.25°C - 2 -
2/3-kabel (Pt100/1000)
0..10vDC/
I 4 iZeni 10-bitdi - -
LOGO! AM2 AQ se 2 AQ 24V DC rozliseni 10-bitd 0/4...20 mA

Obr. 14 - Rozsifujici moduly analogovych vstupii [1]

LOGO! 8 - rozdifujici moduly
Komunikace a sitové pfipojeni

Oznaceni

LOGO! C5M12/24

LOGO! CMR2020
LOGO! CMR2040
LOGO! CMK2000

Obr. 15 -

Popis
Napajeci napéti Wystupy
12..24V DC Switche se 4 ethernetovymi

porty RJ45
Komunikaéni modul pro pfipojeni k siti GSM/GPRS®
Komunikaéni modul pro pfipojeni k siti GSM/GPRS/IUMTS/LTES®
Komunikaéni modul pro automatizaci budov s KNX

Rozsirujici moduly komunikacni [1]
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6.4 MOZNOSTI A FUNKCE DISPLEJE

Displej Siemens LOGO! lze ovladat Sipkami a dale
tlacitky ESC a OK viz Obr. 12.

Hlavni menu (viz Obr. 16) displeje nabizi moznosti
Hotart”, ,,Program®, ,,.Setup®, ,,Network*, ,,Diagnostics*
a ,,Card“. Volbou Start se spusti program, ostatni
moznosti ndm rozbaluji seznam vice funkei.

Obr. 16 - Displej LOGO! Menu

Rozbalenim volby ,,Program* se otevie 6 funkci viz
Obr.17.

Edit Prog — Vytvofit ¢i editovat program

Set Parameter — Nastavit parametr

Prog Password — Vytvofit heslo

Prog Name — Nazev programu

Clear Prog — Smazat program

Memory usage — Vyuziti paméti

Obr. 17 - Displej LOGO! Program

Tlacitko ,,Setup* nabizi také 6 moznosti viz Obr. 18.
Power-on Delay — Zapnout zpozdéni
Msg Config — Nastaveni zprav
Start screen — Spustit obrazovku
Clock — Nastaveni ¢asu
LCD - Displej
Menu Language — Vybrat jazyk

Obr. 18 - Displej LOGO! Setup
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V nabidce ,Network* Ilze nastavit IP adresu
v ,,IP Address* nebo M/S mod v Set M/S Mode.

Obr. 19 - Displej LOGO! Network

Zalozka ,,Diagnostics* skryva 4 moznosti viz Obr. 20.
Software — Diagnostika softwaru
Hardware — Diagnostika hardwaru
Tools — Nastroje
Toggle — Prepnout

Obr. 20 - Displej LOGO! Diagnostics

Posledni tlacitko, tedy ,,Card®“, umoziuje ukladani
programu na kartu.
Save Prog->Card — Ulozit program na kartu
Load Prog<-Card — Nacist program z karty
Copy Protect — Ochrana proti kopirovani

Obr. 21 - Displej LOGO! Card
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6.5 ZDROJ

Siemens LOGO! 8 ma napajeci napéti 24 V DC, proto je nutné klasické napajeni ze sité
redukovat na tuto hodnotu vhodnym zdrojem. Ja jsem pouzil zdroj AXIMA AXSP3P01
(viz Obr. 22), ktery redukuje napéti z 195-265 V AC na 24 V DC.

Obr. 22 - a) Profil zdroje AXIMA b) Celo zdroje AXIMA
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7. PROPOJENI SOFTWARU A SIEMENS LOGO!

Je zapottebi stahnout diagram z LOGO!Soft comfortu do LOGO! a LOGO! sparovat
s programem Factory I/O, postup bude vysvétlen v nasledujicich podkapitolach.

7.1 STAZENI DIAGRAMU Z LOGO!SOFT COMFORT DO
LOGO!

7.1.1 NASTAVENI SITE NA LOGO!

V menu displeje LOGO! v zalozce Network viz Obr. 16
a dale v moznosti IP Address viz Obr. 19 je tfeba
nastavit IP Address na 192.168.001.022, Subnet Mask
na 255.255.255.000 a Gateway na 192.168.001.001 viz
Obr. 23.

Obr. 23 - Displej LOGO! IP address

7.1.2 NASTAVENI ETHERNETOVE KOMUNIKACE

Po kliknuti na zalozku ,,Tools* se musi rozkliknout a vybrat Ethernet Connections viz
Obr. 25. Zde pak nastavit stejné hodnoty IP Address, Subnet Mask a Gateway jako

na LOGO! viz Obr. 24.
Toolz Window  Help

Module Address
Transter ’ IP Address | 192.168. 1.22
" Determine LOGO! F2 Subnet Mask: 255255255 0
Select Hardwars... Ctrl+H Default gateway (192168, 1. 1
Campare. .. Ctri+Minus
Obr. 24 - LOGO!Soft Comfort Eth. Con.
0T Simulation F3

(=]
=
=

Simulation Parameters...

Connect Modem. ..

e

Dizconnect Modem

o,
=

e

Ethetnet Connections: ...

Parameter M Mapping. ..

Options...

Obr. 25 - LOGO!Soft Comfort Tools

39



Vysoké ugeni technické v Brng, FSI, Ustav automatizace a informatiky 2018

7.1.3 STAZENI PROGRAMU

Pro stazeni programu sta¢i jednoduse oteviit nabidku ,,Tools* a v ni vybrat moznost
PC -> LOGO! viz Obr. 26.

Toals  Window Help

Transfer ¥ E P -= LOGO! Ctrl+Dr
. _ B LoGOl-=pC Cirlell
‘il Determing LOGO! F2 _
ES  Start LOGO!
Select Hardware. .. Ctrl+H _
Es Stop LOGO
Compare. .. Chrl+Minus Factory Reset LOGO!
Synchronize clock with EM
B Gimuiation Fa Y

Simulation Parameters . showe FA version

Clear User Program and Pazaword

Connect Modem... Upload Data Log...
Dizconnect Modem

AR

Configure Metwork Address. .

1=

Ethernet Connections...

(=
=
=

Configure MasteriSlave Mode. ..
Parameter M Mapping... Set Clack. .

Options . Summer timetvinter time. .
MTP Settings...
Set LOGO! TD Povver-on Screen...

Access contral. ..

Hours counter ...
D Status ..
Diagnaostic...

Dynamic server P fitters. ..

Obr. 26 - LOGO!Soft Comfort Tools, PC -> LOGO!

Otevie se okno Interface. V ném se vybere moznost ,,Connect through Ethernet
Realtek PCle GBE Family Controller* viz Obr. 27 a nasledné se pusti ,,Test”. Pokud vse
prob&hlo OK a program se sparoval s LOGO!, objevi se zelena liSta a fajtka viz Obr. 28.
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BE Interface x
Interface
Connect through: Ethernet w Realkek PCIe GBE Family Controller w
Qualcomm Atheros ARI5Ax Wireless Mebwork Adapter
Realtek PCIe GEE Family Controller
Target
Test
Target IP address:[192.168. 1. 22 Address book
Accessible LOGOL %
Mame IP Address Subnek Mask Gakeway MAC address Skakus

[] Copyto SO card

& In order to protect plants, systems, machines and netwaorks against cyber threats, it is necessary to
implement - and continuausly maintain - a holistic, state-of-the-art industrial security concept.
Siemens' praducts and solutions anly farm one element of such a concept. Far more infarmation
about industrial security, please visit hitpbseeew siemens comfindustrialsecurity,

Cancel

Obr. 27 - LOGO!Soft Comfort Interface

v

[ Test 1

Obr. 28 - LOGO!Soft Comfort Interface, uspésné propojeni
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Dale se stiskne OK a program se bude stahovat viz Obr. 29.

PC --> LOGO! X

b)

Obr. 29 - a) Stahovani LOGO!Soft Comfort b) Stahovani LOGO!

Nyni je program stazeny a ptipraveny v LOGO!.
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7.2 KOMUNIKACE LOGO! AFACTORY I/O
7.2.1 KONFIGURACE FACTORY 1/O

Konfigurace v programu Factory I/0O, do které se lze dostat ptes tlac¢itko FILE -> Drivers
-> Configuration, je potfeba nastavit dle Obr. 30.

< CONFIGURATION

¥4 Auto connect

Advantech USB 4704 & USB 4750
Maodel

Allen-Bradley Logix5000 0BAB

Allen-Bradley MicroB00 Bt

Allen-Bradley MicroLogix 192.168.1.22
Allen-Bradley SLC 5/05

Automgen Server Realtek PCle GBE Family Controller
Control I/O

MHJ

Bool Outputs
Modbus TCP/IP Client

Variable Memory
Modbus TCP/IP Server

Numerical Outputs

OPC Client Data Access
Outputs

Siemens LOGO!
=1
Siemens S7-200/300/400

Siemens S7-1200/1500

DEFAULT

Obr. 30 - Factory I/O, konfigurace
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7.2.2 SPOJENI

Posledni, co zbyva pro komunikaci, je zmacknout tla¢itko Connect v zalozce FILE ->
Drivers a program Factory 1/O je jiz fizeny hardwarem Siemens LOGO!.
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8. VZOROVE ULOHY PRO VYUKU VE FACTORY I/0
8.1 ULOHA 1.1 - ROZSVICOVANI SVETEL

Zadani:

Svétlo je ovladano c¢tyfmi tladitky. Stisknutim jakéhokoliv tlacitka se svétlo rozsviti
na 5 sekund. Pokud dojde ke stisknuti tlacitka béhem zapnutého svétla, doba sviceni
svétla se opét prodlouzi na 5 sekund.

Schéma:
TLACITKO_1 TLACITKO_2 TLACITKO_3 TLACITKO_4

9 9 o

l l 1 1 1 1
MI1213 141516 17 18

SIEMENS LOGO!

)
0O
)

OO

Q1 Q@2 Q3 Q4

SVETLO
Obr. 31 - Schéma ulohy 1.1

Tabulka vstupii a vystupt:

Vstup LOGO! Sitovy vstup Nazev Specifikace stavi
11 NI1 (\V0.0) TLACITKO_1 | 0- Vypnuto 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO 2 | 0- Vypnuto 1 - Zapnuto
13 NI3 (V0.2) TLACITKO_3 | 0- Vypnuto 1 - Zapnuto
14 NI4 (V0.3) TLACITKO 4 | 0 - Vypnuto 1 - Zapnuto

Tab.2 - Vstupy ulohy 1.1
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Vystup LOGO!

Sitovy vystup

Nazev

Specifikace stavll

Q1

NQ1 (V100.0)

SVETLO

0 - Vypnuto 1 - Zapnuto

2018

Tab. 3 - Vystupy ulohy 1.1

Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITED _1
HI1
voa _Jl._
TLACITED _2 R
MIZ BOOA TOF 35 SWETLO
. o BO0zZ N2
VLT | - _J'I__|—..i_.._
—1 -1 ﬂ—[ & w000
TLACITKO 3
0500+
M2
oz _Jl._
TLACITED 4
Ml
voa _4|._
Obr. 32 - Uloha 1.1 v LOGO!Soft comfort

Popis FeSeni:

Stisknutim jakéhokoliv ze sitovych vstupti (NI1, NI2, NI3, NI4) se pies Casovac
zpozdéného vypnuti (B002) zapne SVETLO (NQ1). SVETLO bude zapnuté do doby,
nez ¢asovac (B002) dopocitd do pozadované hodnoty, tedy 5 sekund a pak se SVETLO

vypne.
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Pripojeni sitovych vstupi a vystupu ve Factory 1/O:

TLACITKO_1

TLACITKO_2

LACITKO_3

LACITKO_4

Obr. 33 - Zapojeni vstupu a vystupu ve Factory /0O k uloze 1.1

Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 34 - Ukazka modelu ulohy 1.1

Simulace ulohy ve Factory 1/O:
Viz Piiloha I.
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8.2 ULOHA 1.2 - MANIPULACE NA PASU

Zadani:

Dopravnik se zapind stiskem tlacitka start. Kdyz materidl dosahne polohy snimace,
dopravnik se zastavi na dobu 3 sekundy (manipulace s materidlem, popiipad¢ kontrola
apod.). Po uplynuti 3 sekund se dopravnik opét rozjede. Dopravnik lze zastavit tlacitkem
stop.

Schéma:
TLACITKO_START TLACITKO_STOP

[?M.....@

M1213 141516 17 18

SIEMENS LOGO!

)
D O
)

o O

Q1 Q2 Q3 Q4
T T T

DOPRAVNIK éSENZOR

Q (@)

|

Obr. 35 - Schéma ulohy 1.2

Tabulka vstupii a vystupu:

Vstup LOGO! | Sitovy vstup Nazev Specifikace stavi
11 NI1 (V0.0) | TLACITKO_START | 0- Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO_STOP | 1-Vypnuto | 0- Zapnuto
13 NI3 (V0.2) SENZOR 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Tab. 4 - Vstupy ulohy 1.2
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Vystup LOGO! | Sitovy vystup Nazev Specifikace stavi

Q1 NQ1 (V100.0) | DOPRAVNIK | 0-Vypnuto | 1 - Zapnuto

Tab.5 - Vystupy ulohy 1.2

Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITKO_START

NI RS
- BO0G
haan RS RS
1T poos  DOPRAVMIK
= N2
TLACITEO_STOP  MNOT i |
NIz B001 OR L
vt [ 1 BO04
[ g =
SEMZOR RE
NIz BO0S
S =13
YE TON 17—
BO0Z
Il
in
03005+

Obr. 36 - Uloha 1.2 v LOGO!Soft comfort

Popis FeSeni:

Po stisknuti vstupu TLACITKO START (NI1) se nastavi na RS klopnych obvodech
(B006, B003) set a DOPRAVNIK (NQI) se aktivuje. Pii signdlu ze vstupu SENZOR
(NI3) se setne RS (B005), resetuje RS (B003), DOPRAVNIK (NQI) je nyni zastaveny
a casovac¢ TON (B002) za¢ne pocitat. Po napocitani do 3 sekund je RS (B00S5) resetovany,
RS (B003) je ve stavu set a DOPRAVNIK (NQ1) opét jede. V této uloze se vyuziva
priority resetu u RS (B003). Pii stisku vstupu TLACITKO_STOP (NI2) se dopravnik
zastavi, dokud nedojde kjeho uvolnéni. Poté je nutno znovu zmacknout
TLACITKO_START (NI1).
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Pripojeni sitovych vstupii a vystupii ve Factory 1/0:

TLACITKO_START

TLACITKO_STOP

SENZOR

Obr. 37 - Zapojeni vstupu a vystupu ve Factory 1/0 k uloze 1.2

Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 38 - Ukazka modelu ulohy 1.2

Simulace ulohy ve Factory 1/O:
Viz Ptiloha II.
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8.3 ULOHA 1.3 - PREHAZOVANI

Zadani:

Prvni dopravnik a kifizovy dopravnik dopfedu se zapinaji stiskem tlacitka start.
Kdyz material dosdhne polohy prvniho snimace na kiizovém dopravniku, spusti se oba
kiizové dopravniky doprava dokud material nedojde az k druhému snimaci. Pak se
ktizové dopravniky doprava vypnou a zapne se prvni dopravnik, prvni kiizovy dopravnik
doptedu, druhy dopravnik a druhy kiizovy dopravnik doptedu. Dopravniky lze zastavit
tlacitkem stop.

Schéma:

TLACITKO_START TLACITKO_STOP

M1213 141516 17 18 9110112

SIEMENS LOGO! ROZSIRUJI-
CIMODUL
o G
0 0
L)
0 O

Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 Q8
T T T T T T 1

SENZOR_2(13)
DOPRAVNIK 2(Q2) ™\ KRIZOVY 2 _DOPREDU (Q6)

<

[ L s KRIZOVY_2_DOPRAVA(Q5)

—
{
KRIZOVY_1_DOPRAVA | ’ﬁ: <is }

(Q4) O
=

SENZOR_1(12) KRIZOVY_1_DOPREDU(Q3) DOPRAVNIK_1(Q1)

Obr. 39 - Schéma ulohy 1.3
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Tabulka vstupi a vystupt:

Vstup LOGOQO! | Sitovy vstup Nazev Specifikace stavi
11 NI1 (V0.0) | TLACITKO_START | 0- Vypnuto | 1- Zapnuto
12 NI3 (V0.1) SENZOR_1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
13 NI4 (V0.2) SENZOR_2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
14 NI2 (V0.3) TLACITKO_STOP | 1-Vypnuto | 0 - Zapnuto

Tab. 6 - Vstupy ulohy 1.3

Vystup LOGO! | Sitfovy vystup Nazev Specifikace stavl
Q1 NQ1 (V100.0) DOPRAVNIK 1 0 - Vyp. 1 - Zap.
Q2 NQ2 (V100.1) DOPRAVNIK_2 0 — Vyp. 1 - Zap.
Q3 NQ3 (V100.2) | KRIZOVY_1_DOPREDU | 0-Vyp. 1 - Zap.
Q4 NQ4 (V100.3) | KRIZOVY_1_DOPRAVA | 0-Vyp. 1 - Zap.
Q5 NQ5 (V100.4) | KRIZOVY_2_DOPREDU | 0-Vyp. 1 - Zap.
Q6 NQ6 (V100.5) | KRIZOVY_2_DOPRAVA | 0-Vyp. 1 - Zap.

Tab. 7 - Vystupy ulohy 1.3
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Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITED_START RS
HI BO04 DOF’E:&‘:“NIKJ
wig | RS :
| OR OR N _E
800G BO10 w1000
-
SEMZOR_1 i =1 L S
NIz EEDDS J 8061 i: BO02 DOF'RNﬂg;NIK_E
. o .
R oR — =1 ] 4
B007 E w100 .1
L
SENZOR_Z 2 o KRIZOWY_1_DOPREDU
Nid ;: BOD3 BO0GH NO3
oz | 4|— . RS E |
] ] | | wiooz
TLACITKO_STOP Boos KRIZOWY_1_DOPRAVA
NIz BOOS =1 RS E
i 1 E— BO04 —
1 ! B R3¢ G _w:u:u.a
oOR 1 —
|_Eu:u:|9 » KRIZOWY_2_DOPRAYA,
Sk o
J i_wnn.cl
FRIZOWY_2 _DOPREDL
NI

w005

Obr. 40 - Uloha 1.3 v LOGO!Soft comfort

Popis FeSeni:

Po sepnuti vstupu TLACITKO START (NII) se setnou RS (B001, B002) a vystupy
DOPRAVNIK_ 1 (NQ1), DOPRAVNIK_2 (NQ2) a KRIZOVY_1_DOPREDU (NI2)
jsou ve stavu 1. Kdyz material zapne vstup SENZOR 1 piepne se do stavu set RS (B003),
resetuji se RS (B001, B002, B004) a jsou aktivni vystupy KRIZOVY 1 DOPRAVA
(NQ4) aKRIZOVY_ 2 DOPRAVA (NQ5). Jakmile se spusti SENZOR 2 (NI4), tak jsou
ve stavu set RS (B002, B004, B001), ve stavu reset RS (B003) a vystupy
DOPRAVNIK 1 (NQ1), DOPRAVNIK 2 (NQ2), KRIZOVY_1 DOPREDU (NQ3)
a KRIZOVY 2 DOPREDU (NQG6) jsou aktivni. AZ dal$i materidl zapne SENZOR 1

(NI3), pak se postup opakuje. Cely proces je mozné zastavit tlacitkem
TLACITKO_STOP (NI12).
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Pripojeni sitovych vstupii a vystupii ve Factory 1/0:

TLACITKO_START

SENZOR_1

SENZOR_2

TLACITKO_STOP

DOPRAVNIK_1
DOPRAVNIK_2
KRIZOVY_1_DOPREDU
KRIZOVY_1_DOPRAVA
KRIZOVY_2_DOPRAVA

KRIZOVY_2_DOPREDU

Obr. 41 - Zapojeni vstupii a vystupu ve Factory 1/0O K uloze 1.3

Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Simulace ulohy ve Factory 1/O:

Viz Ptiloha III.
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8.4 ULOHA 1.4 - NAPOUSTENI TANKU

Zadani:

Tank na vodu je opatfen dvéma snimaci. Voda se zacne napoustét do tanku po stisku

tlacitka start a napusti se az po horni snimac. Tlacitky vypousténi a konec vypousténi se

da simulovat odtok vody. Kdyz hladina vody klesne pod dolni snimac, ventil napousténi

se otevie do doby, nez hladina opét dosdhne vysky horniho snimace. Cely cyklus Ize

zastavit tlac¢itkem stop.

Schéma:

TLACITKO_START

i

TLACITKO_STOP  TLACITKO_VYPOUSTENI

©

4@

O

TLACITKO_KONEC_VYPOUSTENI

M1213 141516 17 18
SIEMENS LOGO!
D SENZOR_1(13) =3
DDD SENZOR_2(4) =
Q1 Q2 Q3 Q4 VYPOSTENI (Q2)

Obr. 43 - Schéma ulohy 1.4

Tabulka vstupt a vystupt:

—| X |— NAPOQUSTENI (Q1)

L\é)s(;uop! Svi:t(:g Nazev Specifikace stavl
11 NI1 (\V0.0) TLACITKO_START 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | O - Zapnuto
13 NI3 (V0.2) SENZOR 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
14 NI4 (V0.3) SENZOR 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
15 NI5 (V0.4) TL_VYPOUSTENI 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
16 NI6 (V0.5) | TL_KONEC_VYPOUSTENI | 0- Vypnuto | 1- Zapnuto

Tab. 8 - Vstupy ulohy 1.4
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Vystup LOGO! | Sitovy vystup Nézev Specifikace stavi
Q1 NQ1 (V100.0) | NAPOUSTENI | 0 - Vypnuto 1 - Zapnuto
Q2 NQ2 (V100.1) | VYPOUSTENI | 0 - Vypnuto 1 - Zapnuto

Tab.9 - Vystupy ulohy 1.4

Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITKO_START 006 RS
NI BO03

RS ooar MNAPOUSTENI
oo |k J ] & N1
| E RS =

N -
TLACITEO_STOP MNOT
Mz BO0

Bpooz
. 1
w1 | }< > 1

SEMNIOR_1
MNIZ

RS

w000

HI4 BO0S

Wiz | -‘l'- 1 }.

TLACITEO Y POUSTEMI RS

”!5 - WVWROUSTEMI
w4 |

| RS Hee
Q

W00,

TLACITEO_KOMEC _WPOLISTEMI
MIG

W5 | _T_

Obr. 44 - Uloha 1.4 v LOGO!Soft comfort

Popis FeSeni:

Po stisknuti vstupu TLACITKO START (NII) se nastavi na RS klopnych obvodech
(BO06, B001) set a vystup NAPOUSTENI (NQI) se aktivuje. Pfi signalu ze vstupu
SENZOR_1 (NI3) se resetuje RS (B001) a NAPOUSTENI (NQ1) je ve stavu 0.
Pro simulaci odtoku je mozno pouzit vstup TLACITKO VYPOUSTENI (NIS5), ktery
ptepne RS (B007) do stavu set a vystup VYPOUSTENI (NQ2) je aktivni. Pokud hladina
klesne pod vstup SENZOR_2 (NI4), RS (B001) se zapne a voda se zaCne opé&t
napoustét, dokud nedosdhne hladiny vstupu SENZOR 1 (NI3). Vstupem
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TLACITKO_KONEC_VYPOUSTENI (NI6) se vypne simulace odtoku, RS (B007) se
resetuje. Vstupem TLACITKO_STOP (NI2) se cely cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupii a vystupi ve Factory 1/0:

Host: 192.168.1.22

TLACITKO_START v100.0 [J| NAPOUSTENI
TLACITKO_STOP |l§ V100.1 VYPOUSTENI

SENZOR_]1 V100.2
SENZOR_2 V100.3
TLACITKO_VYPOUSTENI V100.4

TLACITKO_KONEC_VYPOUSTENI V100.5
V100.6

V100.7

Obr. 45 - Zapojeni vstupu a vystupu ve Factory I/O k uloze 1.4

Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

N
|
T —

]
ik
S

Obr. 46 - Ukazka modelu ulohy 1.4
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Simulace ulohy ve Factory 1/0:
Viz Ptiloha IV.

8.5 ULOHA 1.5—- OTACENI

Zadani:

Tlac¢itkem start vpravo se material dopravi dopravnikem na oto¢ny stil, ktery se nasledné
otoCi a poSle material doprava na dalSi dopravnik. Pii volbé tlacitka start vlevo je postup
obdobny, ale oto¢ny stiil posle material doleva. Cely cyklus lze zastavit tlac¢itkem stop.

Schéma:

TLACITKO_START_VPRAVO TLACITKO_START_VLEVO

[? ©

TLACITKO_STOP

9

DOPRAVNIK_2 (Q2)

Ly

M2 I34I5I6 I8 | 191101112
SIEMENS LOGO! ROZSIRUJI
CIMODUL O SENZOR 2(6)
] (RM) STUL_DOPREDU (Q5)
1 [ [ STUL_OTOCIT (Q4)
DOPRAVNIK_1 (Q1) KONEC_STOLU (14)
Qr G2 Q3 Q4 jesasars STUL_DOZADU (Q6) O senzor 168

DOPRAVNIK_3 (Q3)
Obr. 47 - Schéma ulohy 1.5

Tabulka vstupu a vystupu:

L\é)SéUOp! Svi:t(:g Nazev Specifikace stavi
11 NI1 (\V0.0) TL _START_VPRAVO 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI3 (V0.1) TL _START_VLEVO 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
13 NI2 (V0.2) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | O - Zapnuto
14 NI6 (V0.3) KONEC _STOLU 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
15 NI14 (V0.4) SENZOR_1 0 - Vypnuto | 1- Zapnuto
16 NI5 (V0.5) SENZOR_2 0 - Vypnuto | 1- Zapnuto
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Vyst .
ng;(l)pl Sitovy vystup Nazev Specifikace stavi
Q1 NQ1 (V100.0) | DOPRAVNIK_1 | 0-Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q2 NQ2 (V100.1) | DOPRAVNIK 2 | 0- Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q3 NQ3 (V100.2) | DOPRAVNIK_3 | 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
Q4 NQ4 (V100.3) | STUL_OTOCIT | 0-Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q5 NQ5 (V100.4) | STUL_DOPREDU | 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q6 NQ6 (V100.5) | STUL_DOZADU | 0- Vypnuto | 1 - Zapnuto
Tab. 11 - Vystupy ulohy 1.5
Reseni v LOGO!Soft comfort:
TLACITKD_START_WPRAVO
M1
i Boo- BOG
voo [ ﬁ—« i B%zl DOEVNIKJ
TLACITKO_START_VLEVO B | @] viooo
M2
= BO015 DOPRAVNIK_2
W, “I'— R ey —
TLACITKD_STOP L& ] v
& BOOZ
vna |4 [ 1] DOPRAVMIK_3
A o
KONEC_STOLU _BD% BO0S DV1°°'2
vz 4] . — " STUL_OTOCIT
| — | N
- M BO1E T
. & “_E i_wnns
I STUL_DOPREDU
SENZOR_1 ! = e
o Boo= @1 1004
wﬂ . = [ & o0
LE'D% 90213 STUL_DOZADL
z o] Noe
SENZOR_2 || ] jil ]
N!ﬁ Bo43 i w005
s pu

Obr. 48 -

Uloha 1.5 v LOGO!Soft comfort
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Popis FeSeni:

Po stisknuti vstupu TLACITKO START_VPRAVO (NI1) se nastavi na RS klopnych
obvodech (B001, B002) set a vystup DOPRAVNIK_1 (NQI1) se aktivuje. Pfi signalu
ze vstupu KONEC_STOLU (NI6) se pomoci logické funkce AND ovéfi, jestli chceme
poslat material doprava nebo doleva a nasledné se spusti prislusny RS. V ptipadé,
ze chceme, aby Sel materidl doprava se zapne RS (B005) a ten spusti vystup
STUL_OTOCIT (NQ4), ¢asovac¢ TON (B007) a ¢asova¢ TOF (B006). Oba ¢asovace jsou
nastaveny na 2,3 sekundy. Casovaé TOF (B006) vypina na dany ¢as DOPRAVNIK 1
(NQ1) a ¢asova¢ TON (B007) zpozdéné spousti vystup STUL DOPREDU (NQ5). Kdyz
material zapne SENZOR 1 (NI4), RS (B008) je ve stavu set a zapne se vystup
DOPRAVNIK 3 (NQ3) a casova¢ TON (B010), ktery je nastaveny na 1 sekundu.
Po nac¢teni TON (B010) se resetuje RS (B005) a sttl se otoci zpatky. Kdyz je material
na dopravniku 3 dopraven z oblasti senzoru 1, vystup DOPRAVNIK 3 (NQ3) se vypne.
Cyklus se opakuje, dokud nepiijde signal ze vstupu TLACITKO_STOP (NI2) nebo
TLACITKO_START_VLEVO (NI3). Pro vstup TLACITKO_START_VLEVO (NI3) je
vSe analogicky jako pro odboceni doprava. Vstupem TLACITKO_STOP (NI2) se cely
cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupi a vystupu ve Factory 1/0:

Host: 192.168.1.22

TLACITKO_START_VPRAVO V100.0 DOPRAVNIK_1
TLACITKO_START_VLEVO V100.1 DOPRAVNIK_2
TLACITKO_STOP V100.2 DOPRAVNIK_3

KONEC_STOLU V100.3 STUL_OTOCIT
SENZOR_1 V1004 STUL_DOPREDU
SENZOR_2 V100.5 STUL_DOZADU

V100.6
V100.7

Obr. 49 - Zapojeni vstupii a vystupu ve Factory 1/O k uloze 1.5
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Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 50 - Ukdazka modelu ulohy 1.5

Simulace tlohy ve Factory I/O:
Viz Ptiloha V.

8.6 ULOHA 1.6 - VYROVNAVACI PREPAZKA

Zadani:

Tladitkem start se spusti prvni dopravnik. Analogovym potenciometrem rychlost
podavani se nastavi rychlost druhého dopravniku a tim i rychlost podavani krabic.
Ptepazka mezi dopravniky postupné podava krabice. Dopravnik 2 je opatien dvéma
senzory pro zajiSténi funkce vyrovnavaci prepazky. Cely cyklus lze zastavit tlacitkem
stop.
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Schéma:

TLACITKO_START TLACITKO_STOP RYCHLOST_PODAVANI

[ rr—

ca

MI1213 141516 17 18
SIEMENS LOGO! ROZSIRUJI-
CIMODUL
O | &
Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6
1 1 1 1 1 1
PREPAZKA (Q2)

DOPRAVNIK_2 (Q3)

[ ]

DOPRAVNIK_1(Q1) 0 0
SENZOR_2 (14) SENZOR_1 (13)

Obr. 51 - Schéma ulohy 1.6

Tabulka vstupt a vystupt:

L\gs(;uop! Sitovy vstup Nazev Specifikace stavl
11 NI1 (V0.0) TLACITKO_START 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | O - Zapnuto
13 NI3 (V0.2) SENZOR 1 1-Vypnuto | O - Zapnuto
14 NI4 (V0.3) SENZOR 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
17 NAI1 (VW6) | RYCHLOST_PODAVANI | OV - Vypnuto | 10V - Max

Tab. 12 - Vstupy ulohy 1.6
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Zgglg)l Sitovy vystup Nazev Specifikace stavi
Q1 NQ1 (V100.0) | DOPRAVNIK 1 | 0 - Vypnuto 1 - Zapnuto
Q2 NQ2 (V100.1) PREPAZKA 0 - Vypnuto 1 - Zapnuto
Q5 NAQ6 (VW8) | DOPRAVNIK_ 2 | OV - Vypnuto | 10V — Max. rychlost

Tab. 13 - Vystupy ulohy 1.6

Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITKO_START

”!1 BO04 DOPRAVRIK_1
w.n_-Jl'—-- =T Hz1
g il
e w000

TLACITEO_STOP
HIZ Booz

w.1_-4|'-" 1 ’.

SEMIOR_T
M3 BOO3 BOOg BOOS PREPAZKA
i 1 —n_ = N2

YE }‘ 1 § =1

0050+

W00

SENZIOR_Z
NI

Wiz | -‘l'-

RYCHLOST_PODAVANI
Al DOPRAWNIK_2

MADA
IS |
A

ANz

Obr.52 - Uloha 1.6 v LOGO!Soft comfort

Popis FeSeni:

Po stisknuti vstupu TLACITKO START (NI1) se nastavi na RS (B001) set a vystup
DOPRAVNIK_1 (NQ1) se aktivuje. Vstupem RYCHLOST_PODAVANI (NAI1) se
nastavuje rychlost vystupu DOPRAVNIK 2 (NAQ1). Vstup SENZOR_1 (NI3) je
rozpinaci, takze pii zapnuti vstupu SENZOR 2 (NI4) se RS (B005) setne a vystup
PREPAZKA (NQ2) se zapne. Nyni je pfepazka vysunuta, vstup SENZOR 1 (NI3)
se vypl, protoze krabice uz odjela dal a rozepla vstup SENZOR 2 (NI14). RS (B005) je
resetovany, takZe prepazka je dole a vstupuje na dopravnik 2 dalsi krabice. TOF (B004)
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nastaveny na 0,5 sekundy je v obvodu, aby pfepazka nenardzela do krabic. Po stisku
TLACITKO_STOP (NI2) a vypnuti vstupu RYCHLOST PODAVANI (NAI1) se cely

cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupii a vystupi ve Factory 1/0:

TLACITKO_START

TLACITKO_STOP (i

SENZOR_1
SENZOR_2

RYCHLOST_PODAVANI

V0.0
V0.1
V0.2
V0.3
V0.4
V0.5
V0.6
V0.7

VW6 (INT)

Host: 192.168.1.22

V100.0
V100.1
V100.2
V100.3
V100.4
V100.5
V100.6
V100.7

(INT) VW8

DOPRAVNIK_1
PREPAZKA

DOPRAVNIK_2

Obr. 53 - Zapojeni vstupii a vystupu ve Factory 1/0 k uloze 1.6

Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/O:

Obr. 54 -

Simulace ulohy ve Factory 1/O:

Viz Piiloha VI.
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8.7 ULOHA 1.7 - PALETOVANI

Zadani:

Tlacitkem start se spusti dopravnik 1, ktery dovazi krabice na horni ¢ast paletizacniho
systému a dopravnik 2, ktery podava palety. Kdyz krabice dojede na konec paletiza¢niho
dopravniku, pist ji vytla¢i nad padaci dvere. Jakmile se paleta dostane do vytahu, vytah ji
vyveze nahoru pod padaci dvefe. Padaci dvefe se oteviou, krabice spadne na paletu.
Vytah sjede dolii a posle paletu s krabici dal na dopravnik 3. Cely cyklus lze zastavit
tlacitkem stop.

Schéma:
TLACITKO_START TLACITKO STOP

2

M1213 14151617 18 19 110 11112 [ 113114115116
SIEMENS LOGO! ROZSIRUJI- | ROZSIRUJI-
CIMODUL | CIMODUL
(] (RM) (RM)
Q10 Q12
Ql Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7Q8jQy Q11
I I 1 I I 1 I 1 I 1 I I
VYTLACIT (Q5)
C— DOPRAVNIK_1(Q1)
PAL_DOPRAVNK (Q4)—_____ O O
ﬁ Blsenzor 4 (6)
SENZOR_6 (18) VYTAH_NAHORU (Q6)
SENZOR_5 (I7) VYTAH_DOLU (Q7)
DOPRAVNKK 3(Q3) o DOPRAVNIK_2 (Q2)
J ($. @] (@

Ll RETEZY (Q10) Ll |_|

SENZPR_E (14)

A0 1L
[ T 1

-
OTEVRIT (Q9) SENZOR_1(13)
SENZOR_3(15)

Obr. 55 - Schéma ulohy 1.7
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Tabulka vstupii a vystupi:
L\(/)S(t;uop! Svi:t(:;:)y Nazev Specifikace stavi
11 NI1 (V0.0) | TL_START VPRAVO | 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
12 NI2 (VO0.1) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | 0 - Zapnuto
13 NI6 (V0.2) SENZOR_1 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
14 NI4 (V0.3) SENZOR_2 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
15 NI5 (VO0.4) SENZOR_3 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
16 NI3 (V0.5) SENZOR_4 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
17 NI7 (\V0.6) SENZOR_5 0 - Vypnuto | 1-Zapnuto
18 NI8 (\V0.7) SENZOR _6 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Tab. 14 - Vstupy ulohy 1.7
E] C})]z-)uéﬁ Sitovy vystup Nazev Specifikace stavl

Q1 NQ1 (\V100.0) DOPRAVNIK 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q2 NQ2 (V100.1) DOPRAVNIK 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q3 NQ3 (V100.2) DOPRAVNIK 3 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q4 NQ4 (V100.3) PAL_DOPRAVNIK | 0-Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q5 NQ5 (V100.4) VYTLACIT 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q6 NQ6 (\V100.5) VYTAH_NAHORU 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q7 NQ7 (V100.3) VYTAH _DOLU 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q8 NQ8 (V100.4) | VYT_DO_KR_POLOHY | 0- Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q9 NQ9 (V101.0) OTEVRIT 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Q10 NQ10 (V101.1) RETEZY 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
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Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITKO_START DORPRAYMIK_1
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Obr.56 - Uloha 1.7 v LOGO!Soft comfort
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Popis FeSeni:

Po stisknuti vstupu TLACITKO START (NI1) se nastavi na RS klopném obvodu (B003)
set a vystup DOPRAVNIK 1 (NQ1) se aktivuje. Kdyz krabice dojde ke snimaci
SENZOR _1 (NI6), RS (B003) se resetuje a RS (B006) se setne, takze DOPRAVNIK 1
(NQ1) je vypnuty a PAL DOPRAVNIK (NQ4) zapnuty. Pii sepnuti SENZOR 2 (NI14)
je RS (B006) ve stavu reset a RS (B008) ve stavu set, tedy PAL_DOPRAVNIK (NQ4) je
vypnuty a vystup VYTLACIT (NQ5) je aktivni. Jakmile je krabice vytlatena do mista
nad padaci dvete, zapne se SENZOR 3 (NI5), ktery resetuje RS (B008) a dale se ¢eka
na splnéni podminky, Ze je zaroven sepnuty SENZOR_3 (NI5) a SENZOR_6 (NI8). Ceka
se, az bude paleta pripravena na vysunuti vytahem nahoru. Mezitim TLACITKO_START
(NI1) také zapina RS (B023), ktery zapina DOPRAVNIK 2 (NQ2) a RETEZY (NQ10).
SENZOR 6 (NI8) je sepnuty, kdyz paleta ptijede na fetézy. Podminka AND (B011) je
splnéna, RS (B010, B012) jsou ve stavu set, RS (B023) je ve stavu reset, DOPRAVNIK 2
(NQ2) se vypl, vystupy VYTAH NAHORU (NQ6) a VYTAH DO KR POLOHY
(NQ8) jsou zapnuty a po 1,5 sekundy se oteviou padaci dvete, tedy vystup OTEVRIT
(NQ9) je ve stavu logicka 1. Po vyjeti vytahu nahoru je sepnut SENZOR 4 (NI3), RS
(B010) je vypnut, RS (B017) je zapnuty, po uplynuta 1,2 sekundy je VYTAH DOLU
(NQ?7) zapnuty, vytah jede dolti a vystup OTEVRIT (NQ9) se vypne. Po dalsi 1,2 sekundy
jsou zapnuty vystupy RETEZY (NQ10) a DOPRAVNIK 3 (NQ3) a paleta i s krabici
vyjizdi z paletiza¢niho systému. Pti spusSténi snimace SENZOR 5 (NI7) se opét spusti
RS (B003) a zapne se DOPRAVNIK 1 (NQI). Po 1 sekund¢ je vypnut RS (B017) a tim
jsou vypnuty vystupy RETEZY (NQ10), VYTAH DO _KR_POLOHY (NQ8)
a VYTAH_DOLU (NQ7). Znovu se spusti RS (B023) a tim i DOPRAVNIK 2 (NQ2)
a RETEZY (NQ10). Vstupem TLACITKO_STOP (NI2) se cely cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupu a vystupa ve Factory 1/O:

Host: 192.168.1.22

TLACITKO_START V100.0 DOPRAVNIK_1

TLACITKO_STOP V100.1 DOPRAVNIK_2

SENZOR_1 V1002 DOPRAVNIK_3
SENZOR_2 V100.3 PAL_DOPRAVMIK

SENZOR_3 V1004 WY TLACIT
SENZOR_4 V100.5 VYTAH_NAHORU
SENZOR_5 V100.6 VYTAH_DOLU
SENZOR_6 V100.7 VYTAH_DO_KR_POLOHY
V101.0 OTEVRIT
V101.1 RETEZY

Obr. 57 - Zapojeni vstupii a vystupu ve Factory /O k uloze 1.7
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Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 58 - Ukdzka modelu ulohy 1.7

Simulace ulohy ve Factory 1/O:
Viz Ptiloha VII.

8.8 ULOHA 1.8-VYTAH

Zadani:
Po stisku tlacitka start dopravi prvni dopravnik materidl do vytahu, dale vytah vyjede
nahoru a poSle materidl dal na druhy dopravnik. Cely cyklus Ize zastavit tlacitkem stop.
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Schéma:

TLACITKO_START TLACITKO_STOP

Q

l Ll 1l 1 1.1 L1 1 1 SENZOR_1 (4) SENZOR_2 (15)
M2 13 141516 I7 18 19 110 111112 L & DOPRAVNIK 2(02)
SIEMENS LOGO! ROZSIRUJI- [ Q O
Cl MODUL
O | cw 4
e 1
O 0 —~VYTAH_NAHORU (Q3)
0 SENZOR_3(6) {}\ —— VYTAH_DOLU (Q4)
O 0 DOPRAVNIK_1 (1) PRAVY DORAZ (13)
J -
Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 Q8
VYTAH_DOPREDU (Q5)

Obr. 59 - Schéma ulohy 1.8

Tabulka vstupt a vystupt:

L\géuop! Svi:t(:;)y Nazev Specifikace stavl
11 NI1 (\V0.0) TL_START 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | O - Zapnuto
13 NI6 (V0.2) PRAVY_DORAZ 1-Vypnuto | O - Zapnuto
14 NI4 (V0.3) SENZOR 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
15 NI5 (V0.4) SENZOR 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
16 NI3 (V0.5) SENZOR_3 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
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Zgglg)l Sitovy vystup Nazev Specifikace stavi
Q1 NQ1 (V100.0) | DOPRAVNIK_1 | 0-Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q2 NQ2 (V100.1) | DOPRAVNIK 2 | 0-Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q3 NQ3 (V100.2) | VYTAH_NAHORU | 0- Vypnuto | 1- Zapnuto
Q4 NQ4 (V100.3) VYTAH_DOLU 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q5 NQ5 (V100.4) | VYTAH_DOPREDU | 0 - Viypnuto | 1 - Zapnuto
Tab. 17 - Vystupy ulohy 1.8
ReSeni v LOGO!Soft comfort:
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Popis FeSeni:
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Uloha 1.8 v LOGO!Soft comfort

L=t

W00

Po stisknuti vstupu TLACITKO_ START (NI1) se nastavi na RS klopném obvodu (B002)
set a pokud je zapnuty vstup SENZOR 3 (NI3), ktery zjiSt'uje, jestli je vytah dole, tak se
zapne i RS (B003) s vystupy DOPRAVNIK_1 (NQ1) a VYTAH_DOPEDU (NQ5).
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Vstup PRAVY DORAZ (NI6) vypina RS (B003) a tim i vystupy DOPRAVNIK 1
(NQ1) a VYTAH_DOPEDU (NQ5) a zapina RS (B004) s VYTAH_NAHORU (NQ3).
Kdyz vytah vyjede nahoru, zapne SENZOR 1 (NI4), ktery nastavi RS (B004) do stavu
reset a vytah pfestane jet nahoru. Dale SENZOR 1 (NI4) zapne RS (B005) a spusti
vystupy DOPRAVNIK 2 (NQ2) a VYTAH _DOPREDU (NQS5). Po vyjeti materialu
zZ prostoru vytahu se sepne SENZOR 2 (NI5). Po 0,5 sekundy je RS (B005) vypnuty,
takze je vypnuty i DOPRAVNIK 2 (NQ2) a VYTAH_DOPREDU (NQ5) a zapne se RS
(B006), ktery spusti VYTAH DOLU (NQ4). Jakmile dojede vytah do dolni polohy,
zapne SENZOR 3 (NI3) a cely postup se opakuje. Vstupem TLACITKO_STOP (NI2)
se cely cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupi a vystupu ve Factory 1/0O:

Host: 192.168.1.22

TLACITKO_START V100.0 DOPRAVNIK_1
TLACITKO_STOP l V100.1 DOPRAVNIK_2
PRAVY_DORAZ I V100.2 VYTAH_NAHORU

SENZOR_1 V100.3 VYTAH_DOLU
SENZOR_2 V100.4 VYTAH_DOPREDU
SENZOR_3 V100.5

V100.6

V100.7

Obr. 61 - Zapojeni vstupii a vystupu ve Factory 1/O k uloze 1.8
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Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 62 - Ukdzka modelu ulohy 1.8

Simulace ulohy ve Factory 1/O:
Viz Ptiloha VIII.

8.9 ULOHA 1.9 - TRIDENI

Zadani:

Tlacitkem start se spusti dopravnik pro krabice. Krabice projedou zavorou, ktera urci,
jestli jde o vysokou nebo nizkou krabici. Roziazovaci stiil za zavorou pak rozttidi krabice
podle velikosti, nizké poSle doleva a vysoké doprava. Cely cyklus lze zastavit tlacitkem
stop.
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Schéma:

TLACITKO_START TLACITKO_STOP

2

DOPRAVNIK_3 (Q3)

SENZOR 4 (I8) =2

Tabulka vstupt a vystupt:

UROVEN_2 (4)
UROVEN_1 (13)

Q

i T 01U

Obr. 63 - Schéma ulohy 1.9

SENZOR_2 (16)
MI213 14151617 18 19110 111112)  DOPRAVNIK_1 (Q1) = ROZRAZOVAC_DOLEVA (Q5)
SIEMENS LOGO! Eﬂﬁglgb]il ROZRAZOVAC_DOPREDU (Q4)
B G ==
O [ Q SENZOR_1 (15)
0 SENZOR_3(7) =3
] (] ROZRAZOVAC_DOPRAVA (Q6)
SENZOR_5 (19) &3
Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 Q8 DOPRAVIIK 2 (Q2)

L\gs(;uop! Svi:t(:g Nazev Specifikace stavl
11 NI1 (V0.0) TLACITKO_START 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | O - Zapnuto
13 NI6 (V0.2) UROVEN 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
14 NI4 (V0.3) UROVEN 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
15 NI5 (\VO0.4) SENZOR 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
16 NI3 (V0.5) SENZOR 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
17 NI7 (\V0.6) SENZOR_3 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
18 NI8 (V0.7) SENZOR 4 0 - Vypnuto | 1- Zapnuto
19 NI9 (V1.0) SENZOR_ 5 0 - Vypnuto | 1- Zapnuto
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Zgglg)l i;s(t):l/}})] Nazev Specifikace stavi

Q1 NQ1 DOPRAVNIK 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
(V100.0) -

Q2 NQ2 DOPRAVNIK_2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
(V100.1) -

Q3 NQ3 DOPRAVNIK 3 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
(V100.2) -

Q4 NQ4 ROZRAZOVAC_DOPREDU | 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
(V100.3) -

Q5 NQS ROZRAZOVAC_DOLEVA | 0- Vypnuto | 1 - Zapnuto
(V100.4) -

Q6 NQ6 ROZRAZOVAC_DOPRAVA | 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
(V100.5) -

Tab. 19 - Vystupy ulohy 1.9
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Reseni v LOGO!Soft comfort:
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Obr. 64 - Uloha 1.9 v LOGO!Soft comfort

Popis FeSeni:

Po stisknuti vstupu TLACITKO START (NI1) se nastavi na RS (B002) set a vystup
DOPRAVNIK_1 (NQ1) se aktivuje. Kdyz krabice pfijede do zavory, spusti bud 2
snimace, v ptipadé vysoké krabice, nebo 1 snima¢ v piipadé nizké krabice. Pro ptipad
vysoké krabice se zapnou snimace UROVEN 1 (NI6) a UROVEN 2 (NI4). Podminkou
AND (B005) se oveéti, Ze jsou spustény soucasné. Do stavu set se pfepnou RS (B003,
B008), RS (B002) je po 0,5 sekund¢ resetovany, vystup DOPRAVNIK 1 (NQI) je
vypnuty a vystup ROZRAZOVAC DOPREDU (NQ4) je zapnut. Kdyz krabice dojede
na konec rozfazovaciho stolu, zapne se SENZOR 1 (NI5) a je splnéna podminka AND
(B022). Zapnou se RS (B023, B024), ROZRAZOVAC_DOPRAVA (NQ6)
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a DOPRAVNIK 2 (NQ2). Kdyz krabice opousti roziazovaci sttl, spusti se SENZOR 3
(NI7). Prvek NAND(Edge) (B017) je prvek, ktery posle kratky signal na sestupné hrané
signalu. RS (B002) je opét spustén spolu s DOPRAVNIK 1 (NQ1), RS (B023, B008)
jsou vypnuty a rozfazovac uz nejede doprava. Kdyz krabice opousti dopravnik, zapne se
SENZOR 5 (NI19) a sjeho sestupnou hranou je vypnut DOPRAVNIK 2 (NQ?2).
Pro nizké krabice funguje diagram obdobné. Vstupem TLACITKO_STOP (NI2) se cely
cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupi a vystupt ve Factory 1/0:

Host: 192.168.1.22

V0.0 V100.0 DOPRAVNIE_1
V.1 V100.1

V.2 V100.2
V0.3 V100.3
V.4 V1004
V0.5 V100.5
V.6 V100.6
V0.7 V100.7

V1.0

Obr. 65 - Zapojeni vstupii a vystupu ve Factory 1/O k uloze 1.9

Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 66 - Ukazka modelu ulohy 1.9
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Simulace ulohy ve Factory 1/0:

Viz Pfiloha IX.

8.10 ULOHA 1.10 - CHYTIT AUMISTIT

Zadani:

Tlacitkem start se spusti dopravnik. Kdyz dojede materidl pod robotické rameno,

dopravnik se zastavi, robotické rameno pfesune material z jednoho dopravniku na druhy

a poté se oba dopravniky spusti.

Schéma:

TLACITKO_START TLACITKO_STOP

2

DOPRAVNIK_1(Q1)

1 L1 1 11 L1 1 1 GOSA_X(Q5) N
M2 13141516 17 18 19 10 111112
SIEMENS LOGO! ROZSIRUJI- 9 y
Cl MODUL —
0 (RM) OSENZOR_1(4)
O 0 s ™\
BN _ y
O senzor 2 (5) DOPRAVNIK_2 (Q2)
Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 Q8
1 1 1 | 1 1 1 1 OSA_Z(Q:})
UCHYTIT (Q4)-] {,r
Q ()
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[TEM_DETEKOVAN (13)

Obr. 67 - Schéma ulohy 1.10
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Tabulka vstupi a vystupt:

L\(/)Sé;uop! Svi:t(:;:)y Nazev Specifikace stavi
11 NI1 (\V0.0) TLACITKO_START 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
12 NI2 (V0.1) TLACITKO_STOP 1-Vypnuto | 0 - Zapnuto
13 NI6 (V0.2) | ITEM_DETEKOVAN | 0-Vypnuto | 1-Zapnuto
14 NI4 (V0.3) SENZOR_1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
15 NI5 (V0.4) SENZOR_2 0 - Vypnuto | 1-Zapnuto

Tab. 20 - Vstupy ulohy 1.10

I\_/(})lsth(l)pl Sitovy vystup Nazev Specifikace stavl
Q1 NQ1 (V100.0) DOPRAVNIK 1 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q2 NQ2 (V100.1) DOPRAVNIK 2 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q3 NQ3 (V100.2) OSA Z 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q4 NQ4 (V100.3) UCHYTIT 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto
Q5 NQ5 (V100.4) OSA X 0 - Vypnuto | 1 - Zapnuto

Tab. 21 - Vystupy ulohy 1.10
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Reseni v LOGO!Soft comfort:

TLACITKO_START DOPRAYMIK_1
NI BO04 N2
oo [ _12—” BO0Z ra
[ RS @ o0
e}
poos  BOO4 ponz  BOOS 2] BO1S DOPRAVMIK_2
e s Tl E BOATIS NOZ
in [ i
— Q —
100,14
00:G0s+ HIG
TL.-ﬂ-.CITr:<|ZEZ?I_BTCIEIF'DD3 e Zl—‘ 07 052-;2
— B0 B0 16/
LREE S b R g
[ NI S S T
BO13/2 BOOS
%1?‘— RS CHYTIT
BO1ES2 ] | NQ4
HIE _ E_
ITEM_DETEKDWVAN Bo07/S 21 BOOg WA00 .32
- [ BO13 RS
BO0SS 1
V.2 [ . BO1S Q5A_X
ngxs BO10 2 poar NS
BO14 BO1E i
BO10 BO152 EDS—I— = BOOF/R = ] RS E—
= [ S—1Z W00.4
_J_rLf ]
E'E':'y” BO0E —
BO12
SERZIOR_1 00:Gs+ BO03 = BO0SIR
NI4 BO07 =1 - =
T o052 BO1E i
| 8.-'1 5 > g7 EZIDDB—LBMS
[ - BO0E =1 BOCE/R
SEMIOR_Z 2 1~
E[D;ZH poogs
Z|—| BO1g
RS BOZzZ RS
— BOqQrs = |
BO15 > _
n_ 1
41 gat=1 gOqs  BOZ0
Tl BOZZ
. 5.:. BOZ0/Trg B0 Trg i =1 BO019/R
A+ po0z[ |~
ZIJ__
0300+

Popis FeSeni:

Obr. 68 -

Uloha 1.10 v LOGO!Soft comfort

Po stisknuti vstupu TLACITKO START (NI1) se nastavi na RS (B002) set a vystup
DOPRAVNIK_1 (NQ1) se aktivuje. Kdyz krabice piijede pod robotické rameno, spusti
se SENZOR_1 (NI4) a tim se vypne RS (B002) spolu s DOPRAVNIK_1 (NQ1) a zapne
se RS (B017) svystupem OSA Z (NQ3). Kdyz rameno dojede k materialu, vstup
ITEM_DETEKOVAT (NI6) sepne, RS (B007, B00S, B009) jsou ve stavu set, vystupy
CHYTIT (NQ4) a OSA_ X (NQS5) jsou zapnuty, RS (B017) se resetuje a vystup OSA Z
(NQ3) je vypnut. Po 0,6 sekundé se RS (B017) opét zapne a s nim i vystup OSA_Z (NQ3).
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Nyni je spustény SENZOR 2 (NI5), ktery vypina RS (B017, B008, B009), vypina tedy
vystupy OSA Z (NQ3), OSA X (NQS5) a CHYTIT (NQ4). RS (B019) je ve stavu set
a vystup DOPRAVNIK 2 (NQ?2) je zapnuty. Po 0,6 sekundé je opét zapnuty RS (B002)
a vystup DOPRAVNIK 1. Za 0,5 sekundy je vypnut RS (B006) a po dal$ich 3 sekundach
se vypina RS (B019) spolu s vystupem DOPRAVNIK 2 (NQ?2). Cely proces se opakuje.
Vstupem TLACITKO_STOP (NI2) se cyklus zastavi.

Pripojeni sitovych vstupi a vystupt ve Factory 1/0:

TLACITKO_START
TLACITKO_STOP
ITEM_DETEKOVAN

SENZOR_1

SENZOR_2

Obr. 69 - Zapojeni vstupu a vystupu ve Factory 1/0 k uloze 1.10

Host: 192.168.1.22

V100.0
V100.1

V100.2
V100.3
V100.4
V100.5
V100.6
v100.7

DOPRAVNIK_
DOPRAVNIK_2
0sSA_Z
UCHYTIT
0SA_X
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Ukazka modelu ulohy ve Factory 1/0:

Obr. 70 - Ukdzka modelu ulohy 1.10

Simulace ulohy ve Factory 1/0O:
Viz Ptiloha X.
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9. SIMULACNI PROGRAM AUTOSIM-200 V4

Protoze Skola vlastni pneumaticky trainer, bude obsah této kapitoly omezen pouze na
pneumatickou a elektropneumatickou oblast softwaru.

9.1 ORIENTACE V PROGRAMU

Pfi otevieni aplikace se zobrazi tivodni okno viz Obr. 71. Pro vytvofeni nového
pneumatického programu je tieba kliknout pravym tlacitkem mysi na ,,Simula®
vV podokné ,,Project™ a zvolit moznost ,,Add an SIMULA page* viz Obr. 72.

# autoSIM V4.04 - Project]

%file Edit Display Program Tools Window Help

ITERLNYY T 1Y EIrrion

i@ Project : (without name)

[]---ﬁ Configuration
[+ Documentation
F-1 )| Generated files

| E Browser Q Palette |

X [|Welcome to auteSIM V4.04, software started at 13:54 45

| Messages

I<| <| bl )||\ Info j{ Compilation }, Debug /

[ om0 Y
Obr. 71 - Uvodni okno programu AutoSIM-200 V4

| Project x|
Elﬁ Project : (without name)

EEI---@ Corfiguration
[~ Documentation
[+ Generated files

Extemal madules

[ E Browser Q F"E|EﬁE|

Obr. 72 - Vytvoreni pneumatického programu v AutoSIM-200 V4
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Nyni je vSe ptipraveno pro vkladani a spojovani pneumatickych a elektrickych
blokti. Tyto bloky lze pietahnout ze zalozky ,,Palette v podokné ,,Project” viz Obr. 72.

9.2 ZAKLADNI STAVEBNI PRVKY

Zakladni pneumaticky prvky:

A

%
L

[=]

ANA ]
LA A W

AV V V V]
W

IEAN
Y

84

Pfivod stlaceného vzduchu do obvodu.

Odfuk, odvadi vzduch naptiklad z pneumotori nebo rozvadeca.

Uzavieny vystup z rozvadéce.

JednocCinny pneumotor, vykonava pracovni pohyb,
doptedu fizeny vzduchem, zpét pruzinou.

Dvoj¢inny pneumotor, v obou smérech ovladany
vzduchem.

Rozvadé¢ 3/2, ovladaci prvek, ktery miize byt
ovladan fadou mechanismi. Soucet pracovnich
vstupl a vystupti je 3, pocet stavil jsou 2.

Rozvadé¢ 5/2, ovladaci prvek, ktery muize byt
ovladdn fadou mechanisml. Soucet pracovnich

vstuptll a vystupll je 5, pocet stavl jsou 2.

Jednocestny ventil, propousti vzduch pouze
V jednom sméru.

Skrtici ventil, 1ze jim Fidit pritok vzduchu.
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Zakladni elektrické prvky:

Pfipojeni obvodu na zem (-).
Ptipojeni obvodu k napajeni (+)

-
14 33 Spinaci kontakt, ovladaci prvek.

ik
55~ 31 Rozpinaci kontakt, ovladaci prvek.
A X Rel¢, zajist'uje galvanické oddéleni.
" X Civka, lze ji ovladat rozvadéce.

9.3 MOZNOSTI PROPOJENI S PLC

Prvni moznost je propojeni pomoci rozhrani usb a 1/O karty, druhou variantou je spojit
AutoSIM s PLC pies OPC server a dale PLC s hardwarem a tfeti moznost je propojeni
AutoSIM Advanced ptimo s PLC a dale s hardwarem.

* Pneutrainer

/%// USB////// @ /%// /o //%// :;r;iumate

* Pneutrainer

* Pneutrainer

AUTOSIM ADVANCED

Obr. 73 - AutoSIM-200 moznosti propojent [6]
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10. VZOROVE ULOHY PRO VYUKU V AUTOSIM-200
10.1 ULOHA 2.1 - JEDNOCINNY PNEUMOTOR

Zadani:
Pist jedno¢inného pneumatického valce se po stlaceni tlacitka rozvadéce vysune.
Pfi uvolnéni tlacditka se pist samocinné vrati do piivodni pozice.

Pouzité komponenty:

Pozice Nazev a popis
1.0 Pneumaticky jednoc¢inny valec
1.1 Rozvadéc 3/2, ovladany tlakem vzduchu, zpét pruzinou
1.2 Rozvadéc 3/2, mechanicky ovladany tlacitkem, zpét pruzinou

Tab. 22 - Pouzité komponenty v uloze 2.1

ReSeni v AutoSIM-200 V4:
1.0

T

52

SIS

12,

"IN
AV

Obr. 74 - Uloha 2.1 v AutoSIM-200 V4
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Popis FeSeni:

K fizeni jedno¢inného pneumotoru (1.0) je vyuzit rozvadé¢ 3/2 (1.1) nepfimo fizeny
rozvadécem 3/2 (1.2). Pii prestaveni rozvadéce (1.2) z klidové polohy do pracovni,
pomoci tla¢itka (S1), proudi vzduch vstupem 1 na pracovni vystup 2, zapind rozvadéc
(1.1) a dale tece do valce pneumotoru (1.0), ktery se vysouva. Pii uvolnéni tlac¢itka (S1)
dojde Kk pieruseni dodavky vzduchu do prostoru pneumotoru (1.0) a pist se zasunuje
pruzinou zpét. Vzduch z valce odchazi pres vychozi stav rozvadécu (1.1, 1.2) vyfukem 3.

10.2 ULOHA 2.2 - DVOJCINNY PNEUMOTOR 1

Zadani:

Dvojéinny pneumotor je ovladan rozvadéfem 5/2 se dvéma tlacitky a je Skrcen
Vv dopfedném sméru. Pohyb dopfedu je pracovni (pomaly) a pohyb zpét je
rychloposuvem.

Pouzité komponenty:

Pozice Nazev a popis
1.0 Pneumaticky dvoj¢inny valec
1.1 Skrtici ventil s jednocestnym ventilem, $krceni na vstupu
1.2 Rozvadé¢ 5/2, ovladany obéma sméry tlakem vzduchu
1.3 Rozvadéc 3/2, mechanicky ovladany tlacitkem, zpét pruzinou
1.4 Rozvadec€ 3/2, mechanicky ovladany tlacitkem, zpét pruzinou

Tab. 23 - Pouzité komponenty v uloze 2.2
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Reseni v AutoSIM-200 V4:

1.0
o |
5]
M J""‘-.|
1.1
1.2 4 5
55y o 54

e S <

T k J T

VAV
1.3 14

&1 &2

Gl

TIT V\ TIT V\
AV AV
Obr. 75 - Uloha 2.2 v AutoSIM-200 V4

Popis FeSeni:

Kdyz je rozvadé¢ 3/2 (1.3) piepnut do pracovni polohy tla¢itkem (S1), vzduch tece
vstupem 1 do vystupu 2, piepne rozvadec 5/2 (1.2) do pracovni polohy a dale plni levou
¢ast valce pneumotoru (1.0). Vzduch z pravé casti pneumatického valce je odvadén
pies Skrtici ventil s jednocestnym ventilem. Jednocestny ventil je v tomto sméru uzavien,
takze je odvod vzduchu skrceny a pist se pomalu vysouva. Pti stisku tlacitka (S2) se
spusti rozvadé¢ 3/2 (1.4) a rozvadéé (1.2) se vrati do vychozi pozice. Jednocestny ventil
je otevieny, tedy ptivod vzduchu neni $krcen. Vzduch z levé ¢asti je odvadén pies vystup
4 rozvadéce (1.2) a dale na jeho vyfuk ¢islo 5. Ptitok vzduchu ze vstupu 1 jde na vystup
2 a plni prostor v pravé ¢asti valce, pist se zasunuje rychloposuvem.
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10.3 ULOHA 2.3 - DVOJCINNY PNEUMOTOR 2

Zadani:

Dvoj¢inny pneumotor je ovladan neptimo dvéma tladitky. Pfi stisknuti jednoho tlacitka
jede pist doprava, pfi stisku druhého tlac¢itka jede pist doleva. Kdyz jsou tlacitka uvolnéna,
pist se zastavi pravé na tom misté, kde zrovna je.

Pouzité komponenty:

Pozice Nazev a popis
1.0 Pneumaticky dvoj¢inny valec
1.1 Rozvadé¢ 3/2, ovladany tlakem vzduchu, zpét pruzinou
1.2 Rozvadéc 3/2, ovladany tlakem vzduchu, zpét pruzinou
1.3 Rozvadéc 3/2, mechanicky ovladany tlacitkem, zpét pruzinou
14 Rozvadéc 3/2, mechanicky ovladany tlacitkem, zpét pruzinou

Tab. 24 - Pouzité komponenty v uloze 2.3

Reseni v AutoSIM-200 V4:

1.0
o |
3]
Al
| I
11 2 12 2
8351'[ A “4:3—1 A
Tly Tl 4|
A v AV
1.3 2 14 2
51 82

=]

TIT V\ TIT \A
AV AV
Obr. 76 - Uloha 2.3 v AutoSIM-200 V4
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Popis FeSeni:

Kdyz je rozvadé¢ 3/2 (1.3) piepnut do pracovni polohy tlacitkem (S1), vzduch tece
vstupem 1 do vystupu 2, spousti rozvadé¢ 3/2 (1.1) a pist dvojéinného pneumotoru (1.0)
se vysouva. Vzduch z pravé ¢asti pneumatického valce je odvadén rozvadééem 3/2 (1.2)
pies vystup 2 do vyfuku 3. Pii stisku tlacitka (S2) se nastavi rozvadéc (1.4) do pracovni
pozice. Ze vstupu 1 rozvadéce (1.4) proudi vzduch do vystupu 2, zapina rozvadéc 3/2
(1.2) a pak jde do pravé casti valce. Vzduch zlevé casti je odvadén do vystupu 2
rozvadéce (1.1) a dale na jeho vyfuk cCislo 3. Kdyz jsou ob¢ tlacitka uvolnéna, pist se
zastavi na misté, kde zrovna je. Pfi stisku obou tlacitek najednou pist nehybné stoji.

10.4 ULOHA 2.4 - ELEKTROPNEUMATIKA 1

Zadani:

Jednoc¢inny pneumaticky valec je ovladan momentovym elektrickym tlac¢itkem. Ovladani
je uskute¢néno pres relé z diivodu zaruky galvanického oddé€leni. Kdyz je pist valce zcela
vysunut, je aktivovan snimac, jenz zapticini navrat pistu do vychozi pozice.

Pouzité komponenty:

Pozice Nazev a popis
1.0 Pneumaticky jednocinny valec
1.1 Rozvadéc 3/2, elektricky ovladany civkou, zpét snimacem

Tab. 25 - Pouzité komponenty v uloze 2.4
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Reseni v AutoSIM-200 V4:

—s1 E —K1

€
£l

¥
¥l

—K1 —Y1|
Y1

1.1

o

\ S NN\ o]
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24|

82

TlT —©
AV

Obr. 77 - Uloha 2.4 v AutoSIM-200 V4

Popis FeSeni:

Po kratkém stisku tlacitka (S1) je aktivovano relé (K1) a dale napajena civka (Y1). Tato
civka ptepne rozvadéc 3/2 (1.1) do pracovni polohy, vstupem 1 proudi vzduch do vystupu
2 a vysunuje pist pneumotoru (1.0). Jakmile pist dosahne koncové pozice, spusti kladkovy
snima¢ a ten vrati rozvadé¢ do vychozi pozice. Vzduch z levé ¢asti valce odchazi

vyfukem 3 rozvadéce (1.1) a pruzina v pneumotoru (1.0) zasunuje pist zpét.

10.5 ULOHA 2.5 - ELEKTROPNEUMATIKA 2

Zadani:

Pist ma vykonavat reversni pohyb (vyjizdét a zajizdét) po celou dobu sepnuti tlacitka.
Po vypnuti tlacitka se pist vrati samoc¢inné do ptivodni polohy.
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Pouzité komponenty:

Pozice Nazev a popis
1.0 Pneumaticky dvoj¢inny valec
1.1 Rozvadé¢ 5/2, elektricky ovladany civkami na obou stranach

Tab. 26 - Pouzité komponenty v uloze 2.5

ReSeni v AutoSIM-200 V4:
53
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Obr. 78 - Uloha 2.5 v AutoSIM-200 V4
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Popis FeSeni:

Po sepnuti tlacitka (S1) se spusti civka (Y1) pies relé (K1) a do levé ¢asti pneumotoru
(1.0) proudi vzduch z rozvadéce 5/2 (1.1). Soucasné se rozepne snimac (S2). Po dosazeni
koncové polohy pistu ve valci dojde k zapnuti snimace (S3), ten zapne pies relé (K2)
civku (Y2) a ta vrati rozvadé¢ (1.1) do piivodni polohy. Vzduch proudi do pravé ¢asti
valce a pist se vraci do vychoziho stavu. Kdyz jej dosahne, spusti opét snimac (S2)
a cyklus se opakuje, dokud bude zapnut¢ tlacitko (S1).
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11. ZAVER

Z vlastnich znalosti a po prostudovani odborného materialu, ktery je uveden v seznamu
pouzité literatury, byla vytvorena tato bakalatské prace za tcelem zlepSeni vyukovych
podminek v pfedmétu Programovatelné automaty.

Zpocatku se prace vénuje navodu jak pracovat s pouzitymi softwary a hardwarem
LOGO!. Jsou popsany zakladni stavebni prvky, jez byly nasledné pouzity ve vzorovych
ulohéch.

V dalsi cCasti jsou ukédzkové ulohy, které jsou opatfeny zadanim, schématy,
tabulkami vstupii a vystupt, feSenim v LOGO!Soft Comfort, popisem feSeni, obrazkem
zapojeni ve Factory I/O, ukdzkou modelu a simulaci modelu v ptiloze na CD.

Posledni ¢ast nenapliuje cil této prace, ale mize slouzit ke zkvalitnéni vyuky,
nebot’ ma Skola k této Casti vSechny potiebné prostiedky. Je zde orientace v programu
AutoSIM-200 a vzorové tlohy, jez lze testovat na pneutraineru.

Vsechny ulohy zde vytvotfené jsou ukazkové, mohou byt uzity v praktické vyuce
nebo mohou byt upraveny podle vyucujiciho ¢i slouzit pouze jako ziskani piehledu v této
problematice.
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