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ABSTRAKT

Ukolem tohoto diplomového projektu bylo vytvotit vzdalenou tilohu synchronizace krokovych
motord. Nejprve bylo potieba provést zakladni montaz a oziveni potiebného hardwaru ulohy. Druhym
ukolem bylo navrhnout a realizovat ovladaci software pro PLC automat a jeho vzdalenou vizualizaci.

Software byl vytvaren ve vyvojovém prostfedi Automation studio.

Uvop

Tento projekt se zabyva vzdalenou ulohou synchronizace krokovych motort. Uloha mé za cil
seznamit studenty s moznostmi polohovani dvou krokovych motorl fizenych PLC automatem.
Ovladani krokovych motori je umoznéno diky vytvofenému programu a predevSim pomoci
vizualizace.

Hardware této ulohy sestava ze dvou krokovych motorti, zdroje na 24V a PLC automatu
s kartami pro vstupy a vystupy. Software obsahuje fidici program pro motory a uZzivatelsky pfivétivou
vizualizaci pro snadné ovladani umoznujici nastaveni klicovych parametrii pro polohovani a zédkladni
diagnostiku.

PRINCIP ULOHY

Na dvou krokovych motorech jsou pfipevnény dva stejné velké kotouce, které v sob€ maji na
okrajich vyvrtany diry se stejnou rozteéi a z Casti se prekryvaji. Student bude mit za ukol polohovat
s motory tak, aby se na zaklad¢ n€kolika omezenych pohybl (dle zadani ulohy) dostal na pozici
prekryti dér na obou kotoucCich. Pfistup k tloze bude vzdaleny, tudiz nebude mozné, aby student
manualné motory pootocil a pootoceni si odpoéital. K dispozici bude mit vizualizaci, ptes kterou je
mozné ruznymi zptisoby polohovat.

Na krokovych motorech je integrovany enkodér s rozliSenim 1024 pulzii na otacku, fidici
moduly krokovych motor dovoluji mikrokrokovani 65535 mikrokrokl na otacku. Pro vlastni méteni
polohy jsme v souladu s PLCopen zavedli bezrozmérnou jednotku 3600 unit na otacku, z ¢ehoz plyne,
ze jeden unit odpovida 0,1°. To studentlim usnadni polohovani.
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KONSTRUKCE

Na krokové motory bylo potieba pfipevnit dva stejné velké kotouce. Kotouce jsou pfipevnény
k hiideli motoru pomoci objimek a lepeného spoje. Oba motory byly nasledné piisroubovany vedle
sebe do kovového drzdku a umistény do racku. Vzdjemnou osovou rozte¢ motorti je mozné
pfizpusobit a tim lze nastavit miru piekryti kotouct. PLC automat s kartami, svorkovnice a zdroj na
24V byly umistény na DIN listy ptivrtané k racku. Timto zptisobem byly vytvoreny dvé stejné tlohy.

SOFTWARE

Software aplikace je rozdélen na fidici ¢4st a &ast vizualizace. Ridici ¢ast byla vytvafena
v souladu s nize uvedenym diagramem. Vizualizace je rozdélena na tii strany. Strana Motion obsahuje
volbu motort, jejich aktivaci, zadavani parametrt (rychlost, zrychleni, zpomaleni, poloha, vzdalenost),
homing, absolutni a relativni polohovani, typ pohybu (pozitivni, negativni, nejkratsi cesta, current).
Dale je zde zakladni signalizace stavu obou motort (aktivni, zahomeované, chyba), informace o
ptiblizné poloze dér na kotoucich a informace, zdali se diry na kotoucich piekryvaji. Na strané status
nalezneme vypis konkrétni chyby a vypis nastavenych parametrd na obou motorech. Na strané¢ Setup
je uz pouze vypis IP adresy, aktualni datum, ¢as a vybér racku, z divodu vytvoteni dvou tloh. Cely

software byl vytvaren ve vyvojovém prostiedi Automation Studio 3.0.90.
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ZAVER

Vysledkem této prace je sestavena uloha synchronizace dvou krokovych motorit a k ni
vytvofeny Fidici software. Pomoci vytvoiené vizualizace je moZné tuto ulohu ovladat. Vizualizace
umoziuje nekolik druhi polohovani, 1ze na ni indikovat, v jakém stavu se motory nachazi a podava
nam informaci o aktualni poloze obou diskti. Pfi nastalém chybovém stavu je ve vizualizaci konkrétni

chyba vypséna.



