Pracowania Rozproszonych Systemoéw Sterowania

Cwiczenie 3. Allen Bradley ControlLogix 1756 z manipulatorem i tasmociagiem -
sterowanie serwonapedami poprzez magistrale SERCOS i Ethernet/IP

Wstep:

Manipulator przemystowy(rys. 1) przeznaczony jest do szybkiego i precyzyjnego
podnoszenia, przenoszenia, obracania, pozycjonowania fadunkéw na stanowisku pracy. W
najprostszych rozwigzaniach manipulacja tadunkiem odbywa sie poprzez przytozenie sity
operatora do przenoszonego tadunku wywotujgc ruch podnoszenia, jazdy i /lub obrotu. W
inteligentnych rozwigzaniach manipulatory przemystowe posiadajg napedy mechanizmow,
ktdre rozpoznajg zamiar operatora i adresowany kierunek przemieszczenia tadunku, a tym
samym minimalizujg niezbedne sity i przejmujg funkcje napedowe zwiekszajgc szybkos$¢ i

precyzje manipulaciji.

Rysunek 1. Przyktadowy manipulator przemystowy

Cele éwiczenia:
* pisanie programéw aplikacyjnych dla zadanego algorytmu sterowania
* tworzenie interfejsbw graficznych na panele operatorskie umozliwiajgc
sterowanie aplikacjg, monitorowanie parametrow procesu technologicznego
oraz wizualizacje procesu technologicznego,
* zapoznanie sie z metodami sterowania serwonapedami elektrycznymi za
pomocg sterownika PLC

Wymagania:



Zaktada sie, ze student zaliczyt Pracownie Komputerowych Systeméw Sterowania i
posiada podstawowg:

* znajomosc¢ oprogramowania narzedziowego TIA Portal,
* umiejetnos¢ programowania w jezyku drabinkowym
* umiejetnos¢ czytania schematow elektrycznych

oraz zapoznat sie z podstawowymi cechami podzespotow stanowiska.
Opis stanowiska:

Stanowisko dydaktyczne(Rys. 2) sktada sie z:

» komputera PC z oprogramowaniem RSLogix5000 i FactoryTalk View Studio
» sterownika PLC firmy Rockwell Automation PAC ControlLogix 1756-A, ktory zawiera:
o jednostke centralng 1756 L61,
o modut komunikacyjny 1756-ENBT/A
o modut SERCOS Interface 1756-M03SE
o modut wejs¢ cyfrowych 1756-1B16
o modut wyjs¢ cyfrowych 1756-OB16l
o modut wejs¢ analogowych 756-1F8
o modut wyjs¢ analogowych 1756-OF4
* serwonapedy Kinetix 2000 i Kinetix 300
* przemiennik czestotliwosci PowerFlex 40
* panel operatorski PanelView Plus 600
» zasilacz Allen-Bradley 1606-XLP72E DC 24...28V/72W
+ filtr AC 2090-xxIf-tc116
» switch Stratix 2000 Unmanaged Switches 1783-US08T
* sterowanego obiektu:

o manipulator
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przenosnik tasmowy



o minisitownik CAMOZZI| ze sprezyng powrotng
o magnetyczne czujniki zblizeniowe (kontraktonowe)

o indukcyjne czujniki zblizeniowe serii PCID

Rysunek 2. Zdjecie stanowiska

Zadania do wykonania:
Zadanie 1 — Przyktadowy program.

Przeanalizuj przyktadowy program z gotowg konfiguracjg uktadu sterowania, uruchom
go na stanowisku i sprawdz czy dziata poprawnie.
Zadanie 2 — Bazowanie osi poziomej.

Na podstawie przyktadowego programu z zadania 1 opracuj algorytm bazowania osi
poziomej, wykorzystujgcy czujniki krahcowe zamontowane w koncach osi.
Zadanie 3 — Sterowanie z panelu HMI

Dodaj do panelu HMI ekran pozwalajgcy na sterowanie reczne osig( Lewo/Prawo) oraz
zatgczenie bazowania osi.
Zadanie 4 — Zadawanie trajektorii

Opracuj algorytm ktéry pozwoli na wygenerowanie prostej trajektorii ruchu. Dodaj do
panelu HMI mozliwos¢ zatgczenia opracowanego algorytmu. Uruchomienie algorytmu moze
nastgpi¢ wytgcznie jesli os dla danej osi zostato wykonane bazowanie.
Zadanie 5 — Os pozioma oraz obrotowa

Powtorz kroki z zadania 2,3 oraz 4 dla osi poziomej oraz obrotowe;j.



Zadanie 6 — Pick And Place
Algorytm opracowany w zadaniu 4 nalezy przerobi¢ tak aby wykonywat ruch miedzy

magazynem klockdéw, a tasmociggiem.



