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Krancéwki fizyczne

MWUJ UWAGA: Jezeli skutkiem ztego dziatania programu wjedziesz w
AGH jedng z tych krancowek roztgczysz obwod ,,Start” sterownika
silnika DC i musisz RECZNIE wyjechac z pozycji zabronionej




“ Zadanie 1.

Ul

AGH Temat

Napisz program ktérego gtéwne funkcjonalnosci to:

e po trzymaniu w pozycji wcisnietej S2 przemieszczanie karetki
w gore lub w doét — w zaleznosci od wybranego kierunku,

* wybdr/zmiana kierunku: w gére —impuls na S1, w dét impuls na S3,

* przyciski S1, S2, S3 powinny zosta¢ zdublowane na panelu HMI,

* karetka nie moze przekroczyc pozycji ustalonych kraricowek wirtualnych,

e panel HMI powinien pozwoli¢ na wpisanie nastawy predkosci (QW80) maksymalna
dopuszczalna nastawa (liczba wpisana do rejestru — przelicz na napiecie)
wynosi 9000,

* na HMI wyswietl aktualng nastawe w Voltach oraz pozycje w mm z rozdzielczoscia
co 0,1 mm

Uwaga

1. Zamaskuj wartosc¢ odczytang z potencjometru i przetwornika drogi wiedzac, ze
przetwornik A/D jest 10 bitowy.

2. Vmax <=9000.
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Upewnij sie, ze dziatajg wirtualne krancowki-

M]UJ bedziesz musiat samodzieln je fva,PrOgramowaé

'\
Mtualna kraricéwka gorna

Wirtualna/k\ owka dolna
/%
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I

AGH

Doswiadczalnie odszukaj najmniejszg wartos¢ podang na QW80
przy ktorej wozek porusza sie ,,ptynnie” w gére i w dot

Vmin w gore
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Przyjmij, ze Vmax zadane na QW80 <=9000

I

AGH

Vmax dla QW <= 9&@0
et

-
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Name
zadajnik
pozycja

predkosc

S1

S2

S3
driverDCstart
driverDCdir
H1

H2

H3

Przypisania wejsc / wyjs¢ PLC,
zbuduj tablice tagow

Data
Type
Int
Int

Int

Bool
Boal
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Logical
Address
%IW64

%IWG66

% QW80
%i0.0
%i0.1
%i0.2
%Q1.0
%Q1.1
%Q0.0
%Q0.1
%Q0.2

Comment
Wejscie napieciowe AlO - petencjometr
Wejscie napieciowe Al1="przetwornik przemieszczenia

Wyijscie napieciowe - zadawanie predkosci obrotowej
silnika — AQO

Na wejscie START sterownika silnika DC
Na wejscie DIR sterownika silnika DC: 1-goéra, 0-dot
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AGH

Utworz strukture programu

= [ PLC_1 [CPU 1214C DO/DC/DC]
Y Device configuration
ﬁ Online & diagnastics
e r:al Program blocks
ﬁ':‘ Add new block
W Main [OB1]
= (=] DB
@ HM [DE2]
@ VvIDBE1]
w [£2] HARDWARE
@ SPRZET[DE3]
* |tz| MAPOWANIE
B FC_HMI_MAPA [FC3]
& FC_I_MAPA [FC1]
£ FC_ QO _MAPA [FE2]

5
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Zdefiniuj dwa typy

+ [ PLC data types
ﬁﬂdd new(data type

IE| panelOperatora

i porycjonerDC

e

panelOperatora

Name__‘_m
(- T 1
2 <3l 52
3 53

s 01

<2

<2 H3
<] zadajnik
<2

s 01

zadajnik_01rmm

W G0 =l hn n

zada|nikZnormalizowa ny



www.agh.edu.pl

Poruszanie prosty projekt —zdefiniowane typy

+ [ PLC data types
ﬁﬂdd new(data type

IE| panelOperatora

Ei| pozycjonerDC
pozycjonerDC

Mame _« Data type AV
1 <4 ctart | Bool
2 |« dir .Eﬂﬂ|
3 - predkosc Int
4 - predkosc_jednostka Int
o ‘@ ctatus Int
66Vl pozyc|a Int
T pozycja_01mm Int
8 - pozycjaZnormalizowa na Real
= T lirit_delny_01mm Int
10 -« lirit_gorny_01mm Int

Default vi
fals

:|_'=

o Qo o O o O8N O

=

=1
L=

Fo



Zdefiniuj DB: V, HMI
MWUJ HMA v
Mame Data type A | Start value Retain
AGH : W )
4l ¥ 5tatic
<J7]| = driverDCstart |I3u:n:u| =l false :
] = deprerDCdir .Bcn::I false :
< = driverDCpoz nt 0 -
] = driverDCpoz_01mm Int Q0 —_
4] = zada|nikWartosc Int U ]
<] = zadajnik_O1mm Int 0 )
] = HKL_51 Bool falze :
g = HRMIOS2 Bool false =
~fpop @T A3 Boal false =
@ HMI [DBE2]
g VIDB)]
& v
§ Mame gght;rpe E.tartufa_a.lpm-_v
<0 ~ Static *

<1[| = pozycjonerl1_start _|I3u:n:u| fatce
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DB SPRZET

w [£2] HARDWARE

SPRZET
Mame ¢ ¢ Eiat_ﬂ-&pe
<0 “.)5tatic l
<1 ® * pozycjonerd] |'p|:|z_l,ﬂ:j|:|nerDE'
<] - start .BI:n:ul
<] - dir Bool
<] - predkosc Int
<] - predkosc_jednostka Int
-2 = status |mt
<] - pozyc|a 'Int
U - pozycja_01rmm Int
‘. - pozycjaZnormaliz... Real
<41 4 limit_dolny_ 01mm Int
<] - limit_gorny_01mm Int
< = » panel_01 “panelOperatora”

ctart value

-
o

ih
TR
4

o QYo o O O

[

320
1980

Retain

IR R C RN ET LY
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N-N-N-N-N-

FC1 - interfejs

* (Constant

MASKA_10_BIT
ANALOG_|_MIN
ANALOG_|_MAX
POZYCIA MIN O1mm
POZYLAMAX_01mm

Int
Int
Int
Int
Int

ZFT111111111100000
0

27648

0

2000
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FC1 — ciato funkciji

UJ @ o MARATFCT]

10
11
12
13
14
15
lg
17

=
L1

'—l

Lad [

Lh

I % N VT (O T S Y % N N T % Y % R %
=S

LI RS B

f/Mapowanie wejsc @—===00 0 02»A@Y 090009000 Laaeiooaan PY/) e B S
i

"SFRZET".pansl 01.51
"SPRZET™.panel 01.52
"SPFRZET™ .panel 01 .3G

A" OR "HMI™.HMI 51;
NOT "52™ OR "HMI".HMI 52;
NOT "53™ OR "HMI".HMI 53;

J/MaskowaniedS%najmtodszych bitow na wejscisich analogowych - A/D 10 bitowy
JS/Hie stracd® si

"SPRZET"spozycionerll.pozycia := "pozycja" AND $MRASKR 10 BIT:
"SPRIET".panel 0l.zadajnik := "zadaynik™ LND #MASER 10 BIT:

J/Hormalizac]a zadajnika i1 paa®cji na zakres 0,0 .. 1,0
ff
EI"SERIET".panel 0l.zadajnikinormalizowany := NOBM X (MINt=#ANALOG I MIN,
MALUE:="3FRZET".panel 0(0l.zadajnik,
i MR :=#RNALOG T MRX);
EI"SERIET" .pozycyjonerll.pozycjainormalizowana & MORM X (MIN := #ANALOG T MIN,
VALUE := "S5PRZET".gp@2vc]jonerll.pozycija,
MRE := #ANALOG J/MRX);

//BR2eliczenie zadajnika i pozycjiy®a liczbe dziesigtych czesci mm

AW
EI"SPRZET".panel 0l.zadajnik 0lmm := SCALE X(MIN := #POZYCJA MIN 0lmm,
VALUE := "3ERZAET".panel 0l.zadajnikinormaliz@wany,
i MRE := #$POEXCJA MRY Olmm) ;
EI"SERZIET".pozycjonerll.pozycja 0lmm := SCALE X (MINg¥= #POZYCJA MIN 0lmm,

MAX := $POZYCJA MAX 0lmm);

WALWE := "SPFRZEI".pozycjonerll . poevcijaZnormalizowana,



www.agh.edu.pl

I

AGH

FC2 — ciato funkciji

driverDCdir™ = "SPRZET" .pozvyvcijonerdl.dir;

O W FC O MAPATFCILY!
¥ "H1™ := "5PFRZET",panel 01.H1;
2 "H2"™ := "5PRIEIV.panel 01.HZ;
3 "H3"™ = "5FBEET".panel 01.H3;
4 Tpredkose® := "SPFREZET" .pozvcignerll.predkosc
5
6 "dpiwerDCstart™ := "SPRZEI" .pozycjonerll.stariy
7
i
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FC3 -

ciato funkciji

LY i TR R O I o < LT I i B

=
=

i
L

PH?E cde2ytu

i

J/D0river silnika DC

"HMI™.
"HMI™.
"HMI™.
“HMI™.

driverDCstart, = "SPRZEI" .pozycjonegplVl .start;
driverDCdip(i= "SPRZET" .pozyvcijoneell . .dir;

driverDlptz = "SPFRZET" .pozvojonerdl.pozvyciar
drivemeCpoz Olmm := "SPFRZERV.pozycjonerll.pozycied 0lmm;

Fimzadenik™ poloZenia

IF[_]l.!I‘H.
ﬂm{I IF.

zadajnikWartosc :x\7SFRZET".panel 0l.zadanik;
zadajnik 0lmm ;¥ 5FRZET".panel 0l.zadajnik Olmm;



?
\@9 ‘N‘

MNetwork 1: thﬂhﬁﬂiﬂwiuﬂtﬂlﬂniﬂ predkoici test ?

49
Comment ‘?‘\\ 9&0
1 "EC I MARA®(); Q\ 6\’
2 J//predko3c testowa “SPEEET“.snﬁ}cjunerﬂl.predknﬂc == Iif “‘6
e" \\a 0%
™ 29 o0
o) © 9
& o2 \a
Network 2: WWhér kki ruchu ‘N“\ \@
Comment WN* \2 6\6
\2 \9 A2

)
1 J/5ET “&SE‘I na "SPRZETI™.poz nerfl.dir \
2 “SPg ".pozycjonerll.dir := SPREZET" .panel 01.51 {R “SPEEET“.pc-zycjc-nerDb.‘ei.r:l
3 AND NOT “SPEEET“.&&EI_DLSE:




Network 3: Zabezpieczenie przed przekroczeniem dozwolofiych pozyt|i

P ..\.I._- I._- = I.I-
L L !

"SPREET .panel_
01.52

"SPRIZET .
pozycjonerd1.dir

“SPRIET.
pezycjonerdl.
pozycja_01mm

"SPRZET.
pozycjoner0l.
start

| i

/1

"SPRZETY
pozycjonerdl . dir
] |

pozycjoner0l.
limit_dalny_
01 rmm

"SPRZET".
pozycjonerdl.
pozycja_01mm

pozycjonendi:
limit_gorny_
0lmm

11 {



| v X
Network 4: @(\ﬁh powanie W_l,ji&@‘ﬁzj,q:znj,!:h | zrniennj,ll:h dla HMI

Comment

1 "FC_Q MAER'Y);
2 "FC HMIVMAPL"():
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Zadajnik polozenia windy

Potozenie windy

+0 +0.0] mm
+17856 +129.2] mm

Predkosc windy
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Poruszanie prosty projekt — PANEL HMI

MWUJ Properties u Animations | Events | {lexts |
* T BEX
AGH Cligk ;._,_.:'
EM&&& T SetBitwhileKeyPressed
Release *@‘ Tag {Inputicutput} HRI_HMI_S2
Activate g ' Bit 0
Deactivate <Add function=

Zadajnik polozenia windy +0 $.0] mm

Polozenie windy +17856

Click ()
-y Eﬂ'"' Press, * SetBitWhileKeyPrested
Releasey ™ my Tag (Inputidutput)  HMI_HMI_S1
Activate Bit 0
Predkos¢ windy __l_,jﬂ Neartivate A A fumrtinns
DS
\\
Click \\
o Press V\SEtBitWhl"IEr{E],-FrE:.:.Ed
Release N @ag (Inputioutput) HM_HME'S3
Activate Bit 0
Deactivate A" <fAdd functionz
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Poruszanie prosty projekt — PANEL HMI

Properties Animations | Events | Texts ¢
¥ Froperty list e

General .
Appearance Frocess ‘\@9

Characteristics

Layout

Tewt frnrrmat

General
Appearance
Characteristics
Layout

TE;tr:rrrnat
=
=

HM _zadajnikWartosc

PL ‘é HMI . za dajnlk‘u"u'a rtosc

\\

Zadajnik polozenia wmdf

Polozenig'windy

I

¥ Froperty list

General
Appeardance
Characteristics
Layout

Text format

Tag: |HMI_zadajnik_01mm

PLCBED Hil zadanik_O01mm

s
,/

+I}0
+1?85 +129 21 mm

\

, 9 Properties | Animati‘is fpsEvents | Texts |

¥ Property list
H drweﬁlapnz  Propery

PLC tag:

HM.driverDCpoz

General
Appearance
Characteristics
Layout

Text fopmat

Geneml\
N
’\ Process \ o;‘

Tﬂgq HiA_driverD C'p:;:u;!_ﬂ‘l mmm
PLCtag: HMl.driverDCpoz O1mm
AP *
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Poruszanie prosty projekt — PANEL HMI

AGH
= ST aeneral
General \ 4
Process 6\9
Appearance &@
Characteristics Tﬂi?: SPRZET_pozycjonerdl_predkosc
[ )d
L t :
Ayl LCtag: SPRZET.pozycjonerll predkosc
Text format 6 ’ f e*
_ oY Address:
I
I
:::::::::::::::::::::::::::::::::,:::::::::::
pradicose windy: (73 [ 1100000
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A L A '\
ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ\\
Properties Animatinni Events Jf,xtﬁ
Appearance
I:ITJE'WIE'W T 9@\\&' ‘\@9.
« ®, Display \? N*
.?':-Hdﬂ new anima. . @‘ﬂ‘ me: |HM_dnverDCstart
V
B rppearance @ Address o
W& Movements K
4 Range {_-.-—_ Background cu:rj_grgvjv
i 0w’ =] 217. 219" [=]|
- 1 B 0. 255.0 |

.
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"s'ta.—:tzzzzzzz
Kierunek. &
ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁl_ﬁ
l
1 .
Frnpert%ee- :TII Animations u_dEuents Texts Q'
I Visibility
Uven=|ew N ‘ Procecs \@“
-~ & D|5p||],r @0\9
-*' new anima... Tag: 9"
& HM_driverDCdir
b "'I".-'Iu:uvernenta gﬁﬁg;e From: D—ﬁ&
: To: @ﬁ
. @Smgle bit ‘\@90 0 |%




Zadanie 2.

Temat

Napisz program ktérego gtdwne funkcjonalnosci to:

* reczny tryb pracy (w tej chwili realizuje go powyzszy program),

* tryb automatyczny pozycjonowania karetki na wartosci zadanej potencjometrem,

e zadawanie pozycji docelowej dla trybu automatycznego potencjometrem —
rozdzielczo$¢ 0,1 mm,

* implementacja algorytmu regulatora typu P i wywotywania do co 200 ms (uzyj
przerwania zegarowego),

UWAGA

Na tym stanowisku zmieniasz wartos¢ predkosci w zaleznosci od uchybu wyliczonego
jako réznica wartosci zadanej i aktualnej.

Niezaleznie od wartosci uchybu nie mozesz dla predkosci przekroczy¢ nastawy 9000.

Musisz wyznaczy¢ minimalng nastawe predkosci przy ktorej karetka jeszcze sie
przemieszcza — to zdecydowanie nie jest wartosc bliska O.
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Y Struktura uktadu sterowania

Y, ’ ———————————— o T O -
( T TN _ aglement wykonawczy - sterownik |
i Wartos¢ zadana (pozycja | Py L EE e e e e _
': docelowa) — potencjometr — | =y A )
| napiecie na AlO (IW64) 1S ! REGULATOR S
N e e m——— Y ! -5 4 Jjednowymiarowy, ale: 1 Q1.1 GND
(TTmmms L_?_} - znak uchybu wyznacza kierunek (wyjscie'g==== s
1 iWe64 dwustanowe), - |
TTEmTEE - modut z uchybu wartos¢ predkosci | QW80 ]
(wyjscie analogowe) TF—
et —

P —— N e T i e e s\
! Wartos¢ zmierzona — H
i przetwornik przemieszczenia - i
',\napiecie na All (IW66) H

Ll il p— P T ey —— —,

Ty



