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Abstract

The objective of this project was create a remote task to synchronization of stepper motors.
First, 1t was necessary to perform a basic instalation and activate required hardware. Then
design and implement control software for PLC and remote visualization. Software was
created in Automation studio development environment.

Abstrakt

Ukolem tohoto diplomového projektu bylo vytvofit vzdalenou ulohu synchronizace krokovych
motoru. Nejprve bylo potieba provést zakladni montaz a ozivit potiebny hardware. Nasledné
navrhnout a realizovat fidici software pro PLC automat a jeho vzdalenou vizualizaci. Software
byl vytvaien ve vyvojovém prostiedi Automation studio.

Uvod

Tento projekt se zabyva vzdalenou ulohou synchronizace krokovych motoru.

Uloha ma za cil seznamit studenty s moznostmi polohovani dvou krokovych motori fizenych
PLC automatem. Ovladani krokovych motorti je umoznéno diky vytvorenému programu

a predevSim pomoci vizualizace.

Hardware této ulohy sestava ze dvou krokovych motort, zdroje na 24V a PLC automatu

s kartami pro vstupy a vystupy.

Software obsahuje ridici program pro motory a uZivatelsky privétivou vizualizaci pro snadne
ovladani umoznujici nastaveni kliCovych parametri pro polohovani a zdkladni diagnostiku.

Princip ulohy

Na dvou krokovych motorech jsou pripevnény dva stejné velké kotoucCe, které v sobé maji na
okrajich vyvrtany diry se stejnou rozte¢i a zCasti se prekryvaji. Student bude mit za ukol
polohovat s motory tak, aby se na zakladé nékolika omezenych pohybu (dle zadani ulohy)
dostal na pozici prekryti dér na obou kotoucich. Pristup k uloze bude vzdaleny, tudiz nebude
mozn¢, aby student manuadlné motory pootocil a pooto€eni si odpocital. K dispozici bude mit
vizualizaci, pfes kterou je mozné riiznymi zpusoby polohovat.

Na krokovych motorech je integrovany enkodér s rozliSenim 1024 pulzu na otacku, fidici
moduly krokovych motort dovoluji mikrokrokovani 51 200 mikrokrokt na otacku. Pro vlastni
meéieni byla v souladu s PLCopen zavedena bezrozmérna jednotka 3600 unit na otacku, z
¢ehoz plyne, ze jeden unit odpovida 0,1°. To studentim usnadni polohovani.

Konstrukce ulohy

pouzité komponenty:

- dva dvoufazové hybridni krokové motory SOMPD1.300S014-01
- zdroj 24V B&R Power supply PS1100

- PLC X20CP1484-1

- moduly pro pfipojeni krokovych motora X20SM 1436

- kovovy rack, DIN liSty a kabely

Obrazek 1: Konstrukce ulohy

Na krokoveé motory bylo potieba pripevnit dva stejné velke kotouce. Toho bylo docileno
pomoci objimek a lepencho spoje. Oba motory byly nasledné ptiSroubovany do kovoveho
drzaku a umistény do racku. Vzijemnou osovou rozte¢ motort je mozn¢ piizpusobit a tim 1ze
nastavit miru prekryti kotoucu. PLC automat s kartami, svorkovnice a zdroj na 24V byly
umistény na DIN liSty pfivrtané k racku. Takto byly vytvoreny dvé stejné ulohy.

Software - ridici ¢ast

Zakladni struktura tidiciho programu je ilustrovana vyvojovym diagramem nize. Bylo
vyuzito programu Basic od firmy B&R obsahujici strukturu pro ovladani motoru, ktery
tak usnadnil tvorbu programu. Dale byla do této Casti zaClenéna moznost ovladani motort
jednotlivé nebo zaroven a detekce chybovych stavi.

Program byl vytvaren ve strukturovaném textu.
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Obrazek 2: Vyvojovy diagram pro fidici program [1]

Software - vizualizace

Vizualizace je rozdélena na ti1 strany.

Strana Motion obsahuje volbu motort (ovladani motort jednotlivé nebo zaroven), jejich
aktivaci, zadavani parametru (rychlost, zrychleni, zpomaleni, poloha, vzdalenost), fizeni
(homing, absolutni a relativni polohovani), typ pohybu (pozitivni, negativni, nejkratsi cesta,
dosavadni smér). Dale se zde nachazi zakladni signalizace stavu obou motoru (aktivni,
dokonCeny homing, chybovy stav), informace o priblizn¢ poloze dér na kotoucich a informace,
zdali se diry na kotoucich piekryvaji.

Na stran¢ Status nalezneme vypis konkrétni chyby, jeji potvrzeni a vypis nastavenych
parametru na motorech.

Na stran¢ Setup je uz pouze vypis IP adresy, aktualni datum, ¢as a vybér racku, z duvodu
vytvoreni dvou uloh.

Vzdaleny pristup je zde feSen pomoci VNC (Virtual Network Computing).

B&R Template 06:35:40 00 Initialize Project

B&R Template 06:36:21 00 Initialize Project

B&R Template 06:36:56 00 Initialize Project

Obrazek 3: Strany vizualizace - Motion (vlevo nahoie), Status (vpravo nahote), Setup
(uprostied dole)

Zavér

Vysledkem této prace jsou dvé shodné ulohy synchronizace krokovych motort. Jadrem tloh je
fidici program, davajici moznosti nékolika zptusobu polohovani a detekujici chybove stavy. Pro
snadn¢ ovladani a moznost vzdaleného pfistupu byla vytvorena graficka vizualizace.
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