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Téma
Rizeni motord pomoci frekvenénich ménici

Abstrakt

Préce popisuje ndvrh a konstrukci vyukového laboratorniho modelu pro fizeni asyn-
chronniho motoru pomoci frekven¢niho ménice. Asynchronni motor je mozné pomoci piipo-
jené ftizené aktivni zatéZze brzdit a tim simulovat standardni pouziti asynchronnich pohonu
v prumyslu. Model déle obsahuje hardwarové a softwarové komponenty firmy Rockwell Au-
tomation pro fizeni a monitorovani dvou motorovych laboratornich modelti ato modelu
s asynchronnim motorem fizenym frekvenénim ménicem PowerFlex 40 a modelu
se servomotorem fizenym frekven¢nim méni¢em PowerFlex 700S. Hlavnim fidicim prvkem
je programovatelny logicky automat CompactLogix a hlavnim monitorovacim a ovladacim
rozhranim je graficka uzivatelskd vizualizace spustitelnd na bézném PC. Déle v ramci této
prace byla zhotovena graficka uZzivatelska vizualizace pro operdtorsky dotykovy panel

a prenosny operatorsky ovladac.

Theme
Motor control using frequency AC drive

Abstrakt

The thesis describes the design and construction of educational laboratory model for
control induction motor with frequency AC drive (frequency converter). Induction motor is
possible brake by active load control and thus simulate using induction motor in industry. The
model also includes hardware and software components of Rockwell Automation company
for controling and monitoring the two-motor laboratory model and a model of induction mo-
tor controlled by frequency AC drive PowerFlex 40 and model with servo-motor controlled
frequency AC drive PowerFlex 700S. The main control element is programmable logic con-
troller CompactLogix and the main monitoring and command element is a graphical user in-
terface run on a normal PC. Furthermore, in the context of this work was made graphical user

interface for operating touchpanel and a portable operator driver.
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1 Uvop

V soucasné dobé je nasazeni frekvenénich méni¢i pro fizeni elektrickych pohont béz-
nou praxi. Nejenom v pramyslu, ale jiz také v domacim prostiedi, se miizeme setkat s témito
jednotkami, které umoziuji regulace otacek to¢ivych zafizeni, a tak nahrazuji klasické me-
chanické pievodovky. Podstatnou vyhodou frekvenénich méni¢i oproti pievodovkam,
je fizeni otacek v Sirokém rozsahu pii zachovani vysokého zabérového momentu. Nejmoder-
n¢jsi frekvenéni ménic¢e umoznuji ovladani vétSiny elektrickych pohonti a disponuji Sirokou

paletou nastavitelnych parametri pro nasazeni v riznych pramyslovych odvétvi.

Diplomova préce se soustiedila na tfi hlavni cile:
1) Névrh a realizace vyukového modelu s frekvenéné fizenym asynchronnim motorem.
2) Realizace programu pro fizeni a monitorovani dvou motorovych modell a vytvotfeni
dvou grafickych uzivatelskych rozhrani celého tizeného systému.

3) Naprogramovani ukazkovych fidicich aplikaci a vypracovani dokumentace.

Uvodni kapitola nas seznamuje snavrhem akompozici celého Fizeného systému
a poskytuje nam uceleny piehled o jeho hardwarové a komunikaéni topologii.

Ve druhé kapitole se doctete o skladbé a provedeni vsech hardwarovych komponent,
0 jejich vlastnostech a nastavitelnych parametrech. V Piiloha B je dale uveden jejich detailni
popis, elektricka schémata a konfigura¢ni tabulky.

Treti kapitola pojedndva o funkcich a vlastnostech ftidicich programu v automatech
CompactLogix a DriveLogix, které jsou naprogramovany v zebtickovych a sekvenénich dia-
gramech. Popis jednotlivych ¢asti programu nas seznamuje s pfidélovanim systémovych prav
k obsluze obou modelt, vyhodnocenim chyb a blokaci obou modeli nebo obsluhou jejich
automatickych chodu.

Nasledujici dvé kapitoly nas seznamuji s grafickymi a diagnostickymi prostiedimi pou-
Zitymi pro styk uzivatele s fizenym systémem a popisuji funkce grafickych uzivatelskych pro-
stitedi pro dotykovy panel PanelView Plus 600 a pramyslovy server VersaView 750R.
V Piiloha jsou detailnéji vysvétlena obé graficka uzivatelska prostiedi a jsou v ni piilozeny a
popsany snimky vsech obrazovek.

Posledni kapitoly uvadi zakladni fyzikalni a matematicky popis modelu s asynchronnim
motorem a aktivni zatézi. Oteviraji tak cestu pro budouci vyuziti modelu ve vyuce

pfii ndvrzich nejen PID regulatord.
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2  CELKOVA KONCEPCE SYSTEMU

Prace vznikla na zakladé spolupréace katedry fidici techniky s firmou Rockwell Auto-
mation, kterd pro potieby vyuky dodala novou sestavu fidiciho systému s jednoduchym jed-
nofazovym frekvenénim méni¢em znacky Allen-Bradley. Na zaklad¢ obdrzeného hardwaru
vznikla mySlenka realizace nového laboratorniho modelu, ktery by vyuzival tyto moderni
komponenty.

Hlavnim cilem této prace bylo vytvoieni nového laboratorniho modelu s asynchronnim
motorem s tidicim systémem s grafickym uzivatelskym rozhranim, ktery by navic obsluhoval
jiz stavajici laboratorni model se servomotorem a frekven¢nim méni¢em PowerFlex 700S.

Na préci byly kladeny tyto pozadavky:

- Zhotoveni laboratorniho modelu s asynchronnim motorem, ktery bude fizeny
frekvenénim méni¢em s inkrementalnim enkodérem otacek ve zpétné vazbé.
Model by mél byt konstrukéné podobny ke stavajicim motorovym modelam.

- Postaveni fidiciho systému s vyuzitim hardwarovych komponent firmy Roc-
kwell Automation pro obsluhu dvou motorovych modeld a vytvofeni stojanu
pro grafické uZzivatelské rozhrani.

- Realizace ptenosného operatorského ovladace pro obsluhu obou motorovych
modelt s pfipojenim na automat CompactLogix.

- Navrh dvou grafickych uzivatelskych rozhrani pro styk uZzivatele s obéma labo-
ratornimi modely.

- Dokumentace vSech hardwarovych a softwarovych komponent obou modelu
a vypracovani vzorovych programu pro fizeni obou modeld.

- Model musi spliiovat bezpe¢nostni kritéria pro praci ve skolni laboratofi.

Zé&kladem celého tizeného systému je automat CompactLogix L32E. Automat obsahu-
je fidici Ulohu, kterd se stara o piitazeni systémovych prav jednotlivych uzivatelskych rozhra-
ni, obsluhu 1/O portd automatu, bezpecnostni a blokovaci systémy obou modelu
aautomatické  chody.  Program  vautomatu  jenapsdn v zebtickovych  (LD)
a sekvenc¢nich (SFC) diagramech v prostiedi RSLogix 5000 verze 17.

Mechanicky model sasynchronnim motorem je ovladan frekvenénim ménicem
PowerFlex 40. Motoru jsou pies soukoli a femenici snimany otacky pomoci inkrementalniho
enkoderu Bulletin 845H, ktery je elektricky pfipojen k modulu vzdalenych vstupd a vystupt
1734-POINT I/O (dale jen POINT I/O). Také ¢ast operatorského panelu a bezpec¢nostnich
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obvodu je elektricky pfipojena k POINT I/O. Druha ¢ast operatorského panelu
a bezpecnostnich obvodu je elektricky pfipojena k frekvenénimu ménici PowerFlex 40.
K modelu je mozno modularné pfipojit aktivni zatéz, které se skladd ze servomotoru
a pomocné brzdici elektroniky, ktera je take elektricky pfipojena k POINT I/O. Modul aktivni

zatéze navic obsahuje bezpe¢nostni brzdici odpor.

POINT 1/O0 Napajeci zdroj 24 VDC

Inkrementalni enkodér

PowerFlex 40

Frekven¢ni ménié Asynchronni motor

Obr. 1. Model s asynchronnim motorem

K automatu je mozné pies komunikaéni kabel s konektory CANNON 37 pfipojit pie-
nosny operatorsky ovlada¢. Ovladac je vyroben tak, aby mohl najednou obsluhovat oba moto-
rové modely. Ovlada¢ muze byt také pouzit pro ovladani jinych zafizeni, ovSem jeho vlast-

nosti jsou piizptisobeny ovladani zminénych dvou motorovych modeld.
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Graficka Internetova
uzivatelska uzivatelska
rozhrani rozhrani
Ridici systém
v PLC
Vzdalené I/O Frekvenéni Operatorsky
moduly ménice prenosny
ovladac
Operatorské Motorové Ridici a
ovladaci panely soustavy bezpecénostni
moduly

Obr. 2. Topologie fidiciho systému

Graficka uzivatelska rozhrani jsou tvofena dvéma nezavislymi vizualizacemi. Prvni
GUI vizualizace je umisténa na dotykovém (touch) panelu PanelView Plus 600, kterd
je vyvinuta v prostiedi FactoryTalk View Studio — Machine Edition firmy Rockwell Auto-
mation. Jelikoz jetento vizualizacni panel pomérné maly, neobsahuje vSechny fidici
a monitorovaci funkce jako nasledujici vizualizace. Druhd GUI vizualizace je umisténa
na serveru VersaView 750R a je vyvinuta v prostiedi FactoryTalk View Studio — Site Edition
firmy Rockwell Automation. Tato vizualizace je vytvofena formou SCADA a obsahuje plné
uzivatelské rozhrani pro styk uzivatele s obéma motorovymi modely. Vizualizace navic obsa-
huje piehled nad bezpeénostnimi a blokovacimi obvody obou modelu.

Oba modely je mozZné ¢aste¢né tidit a monitorovat pomoci webového rozhrani. Nyni ty-
to vlastnosti umoziuji pouze webova rozhrani frekvenénich méni¢t nebo softwarové nastroje
DriveTools firmy Rockwell Automation. Do budoucna zde zlistava oteviena moznost vytvo-

feni webové aplikace pro plné tizeni obou modela.
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Obr. 3. Detailni topologie fizeného systému s komunikaénim rozhranim

Mechanickému modelu se servomotorem byl v ramci této prace upraven fidici program
v automatu DriveLogix. Divodem bylo rozsifeni monitorovacich a fidicich rutin modelu

a pripojeni modelu k nadfazenému fidicimu systému s automatem CompactLogix L32E.
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3 HARDWAROVE MODULY

DCS systém je sestaven z nékolika samostatnych moduld, které byly zhotoveny v ramci
predmétu ,,Projekt v tymu®, ,,Projekt individualni* a ,,Diplomova prace* katedry fidici techni-

ky. Jednotlivymi moduly DCS systému jsou:

- Stojan automatu CompactLogix L32E,

- Napéjeci zdroj 2x12/24 VDC,

- Model s asynchronnim motorem ovladanym PowerFlex 40,
- Operatorsky pienosny ovladac,

- Stojan vizualizace PanelView Plus 600,

- Servomotor s aktivni zatézi asynchronniho motoru.

Model s AC servomotorem MPL-B310P-MJ22AA ovladanym frekvenénim méni¢em
PowerFlex 700S s nadfazeny fizenim pomoci DriveLogixu 5730 byl vytvofen v ramci baka-

latské prace Pavlem Gubou [36].

3.1 Stojan automatu CompactLogix L32E

Stojan automatu CompactLogix L32E slouzi k uchyceni automatu, switche Hirshman
a napajeciho zdroje automatu 2x12/24 VDC.

3.1.1 Napajeci zdroj 2x12/24 VDC

Napdjeci zdroj je urCen k napdjeni switche Hirshman ajako pomocny zdroj napéti
2x12/24 VVDC pro externi periferni zafizeni s maximalnim zatizenim 5 A pro napéti 12 VDC
a 2,5 A pro napéti 24 VDC s maximalnim vystupnim vykonem 60 W. Zdroj muze byt dale
vyuzit pro napajeni /O moduli automatu CompactLogix L32E, pokud by dochéazelo
k pretizeni vlastniho zdroje automatu 24 VDC.

Napéjeci zdroj tvoii dva sériové spojené 12 VDC zdroje AED36US12 [15], které jsou
ptes spoleény pohyblivy piivod pfipojeny k Siti 0 nominalnim napéti 230 VAC a frekvenci
50 Hz. Napajeci napéti kjednotlivym zdrojim 12 VDC je spinano piepinacem
ON/OFF 230V. Timto piepina¢em se také spina napajeci napéti 230 VAC pro automat. Pie-
pina¢ ON/OFF 24V slouzi pro ptivedeni napajeciho napéti 2x12/24 VDC na vystupni svorky
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2x12/24 VDC napajeciho zdroje, napétové svorky switche Hirshman a svorky 2x12/24 VDC
stojanu automatu.

Napéjeci zdroj 2x12/24 VDC je ptipevnén ke konstrukci stojanu automatu CompactLo-
gix L32E. Vystupni proudové zatizeni switche Hirshman SPIDER 8TX [16] je 160 mA
pro napajeci napéti 24 VDC. Operatorsky pfenosny ovlada¢ je napdjen z vnitiniho zdroje
24 VDC automatu.

Switch Hirshman

T~

CompactLogix L32E

Zdroj 2x12/24 VDC Svorky 2x12/24 VDC CANNON 37

Obr. 4. Stojan automatu CompactLogix L32E

3.1.2 Automat CompactLogix L32E

Rada automati CompactLogix je uréena pro mensi aplikace s maximalnim poétem 30
pfipojenych moduld a programovou paméti 3MB. Z&lohovani dat se provadi pomoci Com-
pactFlash SD karet. Automat umoziiuje komunikace pies sériovou linku (RS-232), Ether-
Net/IP, ControlNet a DeviceNet. Pfednosti tohoto systému je cenova dostupnost, vyuzitelnost
I/0 modulu fady 1769 stejné jako u MikroLogix 1500 a jednotny vyvojovy software RSLo-
gix 5000. Vice informaci na strankach vyrobci a dodavatela [17] a [37].

Automat CompactLogix L32E [18] disponuje uzivatelskou paméti 750kB, komunikac-
nimi rozhranimi RS-232 a EtherNet/IP 10/100Mbps a moznosti rozsifeni na 16 1/0 moduld.
Piivod napdjeni automatu 230 VAC je zajistén pies napajeci zdroj 2x12/24 VDC kapito-

le 3.1.1 do napajeciho zdroje automatu 1769-PA2. Vystupni proudové zatiZzeni napajeciho
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zdroje automatu je 2,0/0,8 A pii 5/24 VDC. Pozor, automat neobsahuje baterii pro uchovani
programu Vv paméti, proto pii vypnuti napajeciho napéti po dobu delsi nez 5 sekund dochazi

ke ztraté¢ programu. K automatu jsou piipojeny tyto 1/O moduly:

1/0 modul Slot Popis

1769-1Q16F 1 digitalni karta se 16 vstupy +24 VDC
1769-OB16P 2 karta se 16 vystupy +24 VDC

1769-1FAXO0F2 3 analogova karta se 4 vstupy a 2 vystupy 0-10 VDC

Tab. 1  Konfigurace I/O modulil automatu CompactLogix L32E

VétSina vstuptt a vystuptt vSech I/O modulti automatu jsou piipojeny ke konektoru
CANNON 37 pro komunikaci s operatorskym ovlada¢em, ktery je upevnén na stojanu auto-
matu. Konfigurace 1/0 modult jsou uvedeny v Tab. 24, Tab. 25 a Tab. 26.

Automat CompactLogix L32E ma funkci hlavni fidici a komunikaéni jednotky mezi

obéma modely a ovladacimi hardwarovymi a softwarovymi rozhranimi.

3.1.3 Switch Hirshman

Switch Hirshman typ SPIDER 8TX [16] je osmi portovy aktivni sitovy prvek propoju-
jici uzavienou LAN sit’ na fyzické vrstvé Ethernetu 10/100BASE-TX s konektory RJ45. Na-
pajeni switche je zajisténo z napajeciho zdroje 2x12/24 VDC (viz kapitola 3.1.1).

Konfigurace IP adres vSech piipojenych zatizeni je v Tab. 2. Maska sité je pro vSechny

pfipojené zafizeni 255.255.255.0.

Piistroj/Modul IP adresa
Point 10 192.168.0.10
PowerFlex 40 192.168.0.11
PanelView Plus 600 192.168.0.12
CompactLogix L32E 192.168.0.13
PowerFlex 700S 192.168.0.14
DriveLogix 192.168.0.15
VersaView 750R / Gateway 192.168.0.1

Tab. 2  Konfigurace IP adres
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3.2 Model s asynchronnim motorem ovladdanym PowerFlex 40

Model s asynchronnim motorem 1LA7070-4AB10 [41] a frekvenéni méni¢em Power-
Flex 40 [20] byl konstrukéné navrzen azhotoven dle podobnosti k modelu servomotoru

s frekvenénim méni¢em PowerFlex 700S zhotovenym Pavlem Gubou v ramci bakalaiské pra-
ce [36].

1734 POINT 1/O O e Zdroj 1606-XLP72E

\ lllll

Inkrem. enkodér
Bulletin 845H

PowerFlex 40

\

DC ventilatory

. (v pozadi)
Vratny termostat

Asynchr. Motor
1LA7070-4AB10

Operatorsky panel

Obr. 5. Model s asynchronnim motorem a frekvenénim ménic¢em PowerFlex 40
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Zé&kladem modelu je zminény asynchronni ¢tyipolovy motor s kotvou nakratko napaje-
ny z frekvenéniho ménic¢e napétim 3x230 VAC o0 proménné frekvenci 0-50 Hz. Jmenovity
proud motoru je 0,8 A a maximalni ptipustny vykon je 290 W. Motor je pomoci soukoli
a femenice z jedné strany piipojen k inkrementalnimu enkodéru Bulletin 845H [23] a pomoci
pruzné spojky z druhé strany je pfipojen k servomotoru 1326AB-A1E-22 [24], ktery slouzi
jako tizend aktivni zatéz.

Frekven¢ni méni¢ PowerFlex 40 typ 22B-A2P3x104 [20] se fadi do niz$i fady frek-
ven¢nich méni¢u vyrabénych firmou Rockwell Automation a je vhodny pro fizeni motoru
do maximélniho vykonu 400 W a maximalniho vystupniho proudu 2,3 A. M¢ni¢ je napajen
Z jednofazové sit¢ 0 nominalnim napéti 230 VAC a frekvenci 50 Hz a umoznuje pfipojit
na vnitini svorky ftidici signaly START, STOP, Reverzace, analogovy signal 0-10 VDC,
a dalsi viz referenéni piirucka [20]. Dale méni¢ disponuje komunika¢nim rozhranim Ether-
Net/IP [19]. Zapojeni vnitinich svorek frekvencéniho ménice PowerFlex 40 je v Tab. 3. s Tab.
4. Detailngj$i zapojeni modelu s asynchronnim motorem je v Ptiloha B.

Schéma zapojeni modelu a nastaveni frekvenéniho méni¢e PowerFlex 40 je uvedeno ta-
ké v Piiloha B.

Svorka Popis pripojeni Svorka Popis pripojeni
R/L1 230 VAC faze sité DC- Nepftipojen
S/L2 0 VAC nula sité DC+ Nepfipojen
T/L3 Nepfiipojen BR+ Svorka + brzdiciho odporu
U/T1 1 faze asynchronniho motoru BR- Svorka — brzdiciho odporu
VIT2 2 faze asynchronniho motoru Zem Stredni vodi¢ as. Motoru
WI/T3 3 faze asynchronniho motoru Zem Stinéni a kostry modult

Tab. 3  Konfigurace silovych svorek frekvenéniho méni¢e PowerFlex 40

Svorka Popis pripojeni Svorka Popis pripojeni
01 Tlacitko STOP ovl. Panelu 11 +24 VDC ovl. Panelu
02 Tlacitko START ovl. Panelu 12 +10 VDC ref. napdjeni anlg.
03 Piepina¢ DIRECTION o. p. 13 0-10 VDC vstup z analog.
04 0VvDC 14 0 VDC zem analog. Vstupu
05 Nepfipojen 15 Neptipojen
06 Nepfipojen 16 Nepfipojen
07 Nepftipojen 17 HL5 chod motoru
08 Piepina¢ REM./LOC. o. p. 18 HL6 dosazeni zad. Otacek
09 0VvDC 19 Nepftipojen

Tab. 4  Konfigurace signalovych svorek frekvencniho ménice PowerFlex 40

10
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3.21 Modul 1734-POINT 1/O

Model dale obsahuje modul vzdalenych vstupt a vystupti 1734-POINT 1/O [25]. Modul
slouzi k piipojeni dalSich obsluznych fidicich a signaliza¢nich obvodi a vyhodnocuje signaly
z inkrementalniho enkodéru Bulletin 845H [23]. Napajeni modulu je zajisténo z externiho
zdroje +24 VDC 1606-XLP72E. Modul komunikuje s automatem ptes rozhrani EtherNet/IP.

1/0 modul Slot Popis

1734-AENT 0 adaptér EtherNet/IP

1734-OB4E 1 karta se 4 vystupy +24 VDC

1734-1B8 2 karta s 8 vstupy +24 VDC

1734-1E2V 3 analogova karta 2 vstupy 0-10 VDC
1734-OE2V 4 analogova karta 2 vystupy 0-10 VDC
1734-VHSC?24 5 adaptér rychlého c¢itate 1MHz 24 VDC

Tab.5 Konfigurace I1/0O moduld 1734 POINT I/O

Detailngjsi popis zapojeni jednotlivych I/O modulti modulu vzdalenych vstupt a vystu-

pit 1734-POINT I/l je v Piiloha B.

3.2.2 Nap4jeci zdroj 1606-XLP72E

Napéajeci zdroj 1606-XLP72E [27] slouzi knapajeni jiz zminéného modulu
1734 POINT I/O a déle k napajeni bloku fizené aktivni zatéze (brzdy), chladicich ventilatort
asynchronniho motoru, fidicich a signaliza¢nich prvki opera¢niho panelu asynchronniho mo-
toru a bezpe¢nostniho vratného termostatu s rozpinaci teplotou 45°C. Maximalni vystupni

proud zdroje je 3 A a maximalni vystupni vykon je 72 W pii vystupnim napéti 24 VDC.

3.23 Inkrementalni enkodér Bulletin 845H

Opticky inkrementélni enkodér Bulletin 845H [23] elektronicky snima rotujici htidel
asynchronniho motoru a ptevadi mechanicky pohyb hiidele do digitalni podoby. Enkodér
generuje az 5000 pulst na jednu otacku htidele, které nacita rychly ¢ita¢ 1734-VHSC24 [28].

3.2.4 Rizena aktivni zatéz

Modul tizené aktivni zatéze se servomotorem 1326AB-A1E-22 [24] slouzi k fizenému
zatézovani (brzdéni) asynchronniho motoru 1LA7070-4AB10. Servomotor je s asynchronnim

motorem spojen spirdlovou pruznou spojkou, ktera vykazuje minimalni zatézovy moment do

11



Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu

Uhlu vyoseni hiideli obou motort mensich jak 5°. Vedle servomotoru je umistén bezpe¢nostni
brzdici odpor hodnoty 90 Q na 2 A. Odpor slouzi k bezpeénému zastaveni asynchronniho
motoru Vv ptipadé odstaveni modelu od sité nebo k bezpecnému vybiti jakéhokoliv nainduko-
vaného elektrického naboje servomotoru v piipadech, kdy je model aktivni zatéze elektricky
nebo mechanicky odpojen od modelu s asynchronnim motorem. Bezpecnostni obvod tvofi tii-
fazové relé Finder 6233 [42], které v ptipadé ztraty napéti na spinaci civce odpind vystupni
napéti ze servomotoru od mechanismu aktivni zatéze a pfipina je na vstup bezpecnostniho

brzdiciho odporu.

Bezpecnostni brzdici odpor

Spiralova
pruzna spojka

i g

Servomotor Tt¥i-fazové relé Elektronika fizené DC ventilator
MPL-B310P-MJ22AA Finder 6233 aktivni zatéze

Obr. 6. Modul fizené aktivni zatéze

Samotné zatézovani asynchronniho motoru je provadéno fizenym zkratovani vinuti ser-
vomotoru pomoci tiech vykonovych MOSFET tranzistor. Rizené zkratovani je vyvolano
ptilozenim kladného napéti mezi hradlo (Gate) a Source MOSFET tranzistoru z vystupni ana-
logové karty automatu. Vystupni vinuti ze servomotoru je pted procesem fizeného zkratovani
usmérnéno do jedné spolecné faze a poté je piivedeno na vstupy jednotlivych tranzistori. Pii
zkratovani usmérnéného vystupniho napéti ze servomotoru dochézi k pfeménéni elektrické
energie naenergii tepelnou, ata je nasledné spomoci chladice a ventilatoru odvedena
do okolniho prostoru. Z bezpe¢nostnich divodi je snimana teplota chladi¢e. Maximalni vy-
kon, ktery je schopen brzdici mechanismus bezpeéné uchladit, je v rozmezi 55-65 W.
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Brzdici mechanismus byl vyvinut ve spolupraci s Bc. Janem Fialou a panem docentem
Ing. Ondfejem Vysokym CSc v rdmci pfedmétu ,,Projekt individualni®. Pti vyvoji zatézového
mechanizmu byla zprvu vyuzita metoda s PWM spinanym MOSFET tranzistorem. Tato me-
toda byla s kladnym vysledkem odzkousena pro nizké otacky a proudy servomotoru. Pii vys-
Sich otackach a proudech servomotoru dochazelo k indukci rusivych napéti na perifernich

obvodech mikrokontroléru PIC a proto bylo nasledné od této metody upusténo.

Upozornéni: pii piipojené aktivni zatézi a plném chodu asynchronniho motoru
na frekvenci 50 Hz, je na vystupnich silovych svorkdch servomotoru indukovano napéti az
100 VAC a muze protékat proud az 3 A a na kontakty MOSFET tranzistori je ptivedeno na-

péti 100 VDC. Teplota tranzistoru vV pracovnim stavu muze dosahovat fadoveé 100-150 °C.

3.3 Operatorsky prenosny ovliadacé

Operatorsky ~ pfenosny ovlada¢ slouzi
kK mobilnimu ovladani obou motorovych modeld.

Je vybaven zékladnimi funkcemi ovl&adani obou mode-

FREQUENCY

14, avsak neobsahuje vSechny funkce, kterymi dispo-
nuje vizualizace na serveru VersaView 750R. Fyzicky
jeovlada¢  pfipojen  pfes prodluzovaci sitru

s konektory CANNON 37 k automatu CompactLo-

T

AUTO/HAND ENABLE EMER. STOP

gix L32E. Ovlada¢ je volné programovatelny a jeho 5 L
funkcionalita se odviji od fyzického zapojeni obvodo- rrao e o
vych prvkd ovladace aod obsluzného programu ‘ _
v automatu. Ovlada¢ je napajen +24 VDC z vnitiniho
zdroje automatu 1769-PA2.

Zakladem operatorského ovladace
je konstrukéni  plastova  krabi¢ka s rozhranim
CANNON 37 aovladacimi a zobrazovacimi pfistroji.
Napajeci napéti +24VDC je zdrojem  napéti
pro spinaci arozpinaci tlacitka a analogové linearni

potenciometry, které privadi signaly do vstupnich 1/0

karet automat.

Obr. 7. Operatorsky pfenosny oviadacé
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Napajeci napéti +24 VDC je také zdrojem napéti pro stabilizator napéti LM7805, ktery
napaji periferni obvody sedmi-segmentového displeje.

Dvojity sedmi-segmentovy displej typ DC56-11GWA [40] je ovladan sedmi digitalnimi
vystupy z karty 1769-OB16P piipojenymi jako tidici signaly k perifernim obvodim displeje
S paralelné¢ zapojenymi Zenerovymi diodami. Zenerovy diody stabilizuji vystupni napéti
z vystupni  digitalni  karty nanapéti +5VDC. Sedmi-segmentovy displej pouziva
pro zapamatovani azobrazeni ¢isla nadispleji dvé zachytné (latch) paméti typu
74HCT573 [38] a dva pievodniky BCD kodu na kod binarni typu 4511B [39].

3.4 Stojan vizualizace PanelView Plus 600

Stojan slouzi k upnuti vizualiza¢niho panelu PanelView Plus 600 [29]. Stojan mé& zabu-
dovany vypina¢ pro vypinani/zapinani pfivodniho napajeni 230 VAC.

PanelView Plus 600 je graficky operatorsky dotykovy (touch) panel pracuji
na platform¢ Windows CE s velikosti displeje 5.5%. Umoziuje spoustét GUI aplikace
z vyvojovych prostfedi RSView Supervisor Edition a RSView Machine Edition firmy Roc-

kwell Automation. Panel komunikuje s automatem ptes rozhrani EtherNet/IP.

e

Logout

N4
2 S

Main screen

Obr. 8. Stojan s PanelView Plus 600
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3.5 Model se servomotorem ovladanym PowerFlex 700S

Model s AC servomotorem MPL-B310P-MJ22AA ovladanym frekvenénim méni¢em
PowerFlex 700S s nadfazeny fizenim pomoci DriveLogixu 5730 byl vytvoien v rdmci baka-
lafské prace Pavlem Gubou [36].

DriveLogix 5730

PowerFlex 700S

Vnitini enkodér Inkrementalni enkodér
servomotoru Bulletin 845H

Operatorsky panel AC servomotor

Obr. 9. Model se servomotorem a frekvenénim ménicem PowerFlex 700S
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3.6 Nalezené nedostatky a vlastnosti hardwarovych komponent

V priubéhu realizace, oZivovani a nasledné implementace vSech hardwarovych kompo-
nent jsem nalezl nedostatky mych predpokladanych navrhii a nedostatky dané mechanickymi

vlastnostmi jednotlivych ¢asti laboratorniho modelu.

Pti praci s operatorskym pfenosnym ovladacem je dualezité nastavit model, ktery bude

ovladac¢ ovladat. Jinak miize dojit k nechténému chovani druhého modelu nez zadaného.

Pfi navrhu elektroniky aktivni zatéZe bylo opomenuto nékolik vlastnosti, které nasledné
omezily funkcionalitu elektroniky aktivni zatéZe. Prvnim nedostatkem, ktery se u elektroniky
aktivni zatéze projevil, byla indukce rusivych napéti na perifernich obvodech mikrokontroléru
PIC, ktery generoval PWM signaly pro spinani jednotlivych MOSFET tranzistorti. Tento ne-
dostatek byl odstranén odebranim obvodu PIC a jeho nahrazeni analogovou logikou.

Pouziti analogové logiky sice odstranilo problém s indukovanym napétim, ale objevil
se novy problém dany vlastnostmi MOSFET tranzistorti. A¢koliv jsou pouZzit¢ MOSFET tran-
zistory parové, pii vyssich vykonech se projevuje chyba nesoumérnosti rozlozeni odvadéné
elektrickeé energie mezi jednotlivymi tranzistory. Né&sledkem této vlastnosti dochazi k rychlej-
Simu otevieni jednoho z MOSFET tranzistort a tim k jeho nadmérnému piehtati (projevuje
se lavinovy efekt pfi pfechodu elektronti mezi substratem a vodivostnim kanalem tranzistoru).

Po zvazeni vSech nabytich zkuSenosti s problémem s aktivni zatézi, jsem dospél
k nasledujicim zavérim:

- Zhlediska regulacnich vlastnosti je pro odvod elektrické energie nejvhodné;si
pouzit spinané vykonové tranzistory jednotlivych fazich servomotoru. Logika
spindni tranzistorti by se méla odvijet od vykonového rozlozeni elektrické ener-
gie generované servomotorem. U této metody je nutné pouzit obvod s mikrokon-
trolérem a méftit dynamické vlastnosti pritbéhu napéti a proudu servomotoru.

- Zhlediska jednoduchosti zatézovani asynchronniho motoru je nejvhodné&jsi pou-
zit odporovou zatéz. Odporovou zatézi mize byt fada vykonovych odport nebo
fada obycCejnych zarovek. Tato moznost nedisponuje plynulou regulaci zatizeni
asynchronniho motoru, ale umoziiuje velmi jednoduché odvadéni elektrické

energie bez nutnosti pouziti podptrné vykonové elektroniky.
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4  RiDICI SOFTWARE

Ridici software je rozdélen do nékolika samostatnych moduld. Hlavni fidici jednotkou
je automat CompactLogix L32E, ktery obsahuje ftidici program celého fizeného systému.
Druhou hlavni fidici jednotkou je automat DrivelLogix 5730 Controller, ktery je zabudovan
PowerFlex 700S. Oba PowerFlex 40

a PowerFlex 700S obsahuji vlastni tidici mechanismus, ktery je uzivatelsky parametrovatel-

ve frekvenénim  meénici frekvenéni  meénice
ny. Vizualizace na panelu PanelView Plus 600 a na serveru VersaView 750R také ¢aste¢né

poskytuji fidici vlastnosti ve formé blokaci a z&znamu archivnich dat.

4.1 Program v CompactLogix L32E

Program v automat CompactLogix L32E je rozdélen do dvou uloh:
- kontinudlni uloha (v automatu mize byt pouze jedind)

- Casové periodicka Uloha pro zdznam analogovych dat

MainProgram

/ Period100 \
 —

v
(
TREND_DATA SYS FAULT BLOCK SYS
(Detailni zaznam ana- (Osetiteni systémovych (Osetteni blokaci obou
logovych hodnot) chyb komun. a karet) motori)
L v v
DIGITAL_INPUT AUTO_HAND

(Z&znam a vyhodnoce-
ni digitalnich vstupt)

(Navoleni a prab&h
automatickych chodi)

v

v

ANALOG_INPUT
(Z&znam a vyhodnoce-

ni analog. vstupt)

PF40_CTRL
(Osetteni rutiny tizeni
PowerFlex 40)

v

v

START_STOP
(Osetfeni spoustécich a
vypinacich podminek)

PF700_CTRL
(Osetfeni rutiny fizeni
PowerFlex 700S)

v

v

INTERFAFE_IN

(Osetieni piistupu

OUTPUT _SIGNAL
(Osetteni digitalnich a
analogovych vystupti)

jednotlivych rozhrani
L vy ) y

L |
Kontinualni tloha

Uloha zdznamu ana-

k logovych hodnot j

Obr. 10. Programové ulohy automatu CompactLogix L32E

I
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4.1.1 Princip chodu programu v automatu

Program v automatu pracuje na principu cyklicky se opakujicich nebo udalostné vola-
nych Ulohach a to nejcastéji v posloupnosti nacteni vstupnich dat z datové paméti, vyhodno-
ceni logickych a fidicich funkci a nasledny zapis dat do datové paméti. Automaty firmy Roc-
kwell Automation, na rozdil od jinych vyrobct jako jsou Siemens nebo Tecomat, jsou zna¢né
odlisné ve fazi nacitani vstupnich kanalti. Proces nacitani vstupnich dat zde fidi samostatny
mikrokontrolér, ktery data z I/O karet automatu cyklicky uklada do alokované paméti,
a jednotlivé programoveé Ulohy si data nacitaji z této alokované paméti. Proto je dobré mit
na paméti, ze hodnoty dat v alokované paméti, se za béhu jedné programové Glohy mohou

ménit.

4.1.2 Princip chodu jednotlivych programovych rutin v automatu

Jednotlivé programové rutiny v automatu CompactLogix maji spole¢né rysy, které jsem

se v ramci mezi snazil v celé praci dodrzovat. Principielné 1ze rutiny rozd¢lit do tfech skupin:

- rutiny funkci a standardu,
- rutiny funk¢nich blokd,

- rutiny sekvencert.

_ANALOG
' N | l | e
IN_PARAMET LIMIT_DETEC KVITACE

(Nacteni vstupnich par.
analogové hodnoty)

v

(Detekce timeoutt a
limit anlg. hodnoty)

v

CHECK_ERROR
(Osetfeni vstupnich
chyb anlg. hodnoty)

'

LIMIT_HYSTER

(Detekce hysterezi
limit anlg. hodnoty)

'

ANLG_FORMAT
(Pfepocet angl. hodno-

STATUS

(Definice statusu ana-
logové hodnoty)

ty na fyzikalni ¢islo
e
L

(Detekce poruch ana-
logové hodnoty)

v

ALARMING

(Definice alarmu ana-
logové hodnoty)

'

OUT_PARAMET
(Zépis vystupnich par.

J |\
I

analogové hodnoty)j

Obr. 11. Rutina ANALOG
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Rutiny funkci a standardi maji specifickou posloupnost udalosti, které se v priubéhu je-
jich vyhodnoceni provadi. Uvedu zde popis jen jedné nejcastéji pouzivané funkéni rutiny
Vv programu, rutiny pro vyhodnoceni vstupni analogové hodnoty ANALOG.

Analogova hodnota se spolu s parametrizaci limitnich stavii a chyb na¢te do pomocnych
proménnych analogoveé rutiny.

Zkontroluji se chyby pii na¢teni analogové hodnoty (napt. chyba I/O karty).

Piepocita se vstupni analogova hodnota na fyzikalni format (napf. se pievede hodnota
analogového kanalu kdédovana v binarni podobé na ¢islo s plovouci desetinou ¢arkou).

Vyhodnoti se limitni stavy analogovych hodnot s vyuzitim &asovaci. Casovade
zde potlaci kratké rusivé pulsy nebo kolisani aktualni analogové hodnoty na pomezi limitnich
hodnot, piipadné se pouzije princip hystereze v okoli aktudlnich limitnich hodnot.

Dle vyse vyhodnocenych chyb a limit se analogové hodnoté piitadi vystupni status, kte-
ry definuje aktudlni stav dané analogové hodnoty a nastavi se globalni stavové proménné,
které informuji studenta o chybach nebo limitnich pfesazich vSech analogovych hodnot.

Pokud doslo k chybé nebo limitnimu piesahu, je dana informace uloZena do vystupniho
alarmového bufferu s odpovidajicim indexem chyby.

Nakonec dojde k zapisu vystupnich parametri analogové rutiny.

Na daném piikladu zle ukazat zakladni princip sestavovani funkci jednotlivych ¢asti
programu V automatu: naéteni vstupnich parametrt, popis aktudlnich stav parametrt, poziti
fidicich a logickych funkci nad vstupnimi parametry, vyhodnoceni nového stavu po fidicich
a logickych operacich, vystupni zapis nové vyhodnocenych stavii (mtize byt v podobé statust,

alarmd, flagg, ¢i jinych ptiznakovych proménnych).

Rutiny funkénich blokli z velké casti obsahuji parametrovatelné volani funkci
a funkénich blokt. Navic mohou obsahovat ¢asti programové logiky pro Upravu nebo vyhod-
noceni vstupnich parametru funkci a funkénich blokt. Typickou rutinou funkénich blok
v programu je rutina ANALOG_INPUT.

Rutiny sekvencerli (Sequential Function Chart) slouzi k ¢asovému nebo udélostnimu
prub&hu programu. Obsahuji logickou nebo fidici sekvenci podminek a udalosti, kterymi fi-
zeny system ma projit, nebo které ma vykonat, a to v definovaném potadi. Typickym sekven-
cerem v programu je AUTOMAT_PF40.
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4.1.3 Osetieni systémovych chyb komunikaci a I/O modult

Rutina oSetieni systémovych chyb komunikaci a 1/O modult SYS_FAULT vyhodnocuje
chyby vSech komunika¢nich modulta na rozhrani EtherNet/IP, chyby jednotlivych 1/O karet
automatu CompactLogix L32E a karet modulu vzdalenych vstupta a vystupt 1734-POINT 1/O
a chyby piipojeni jednotlivych operatorskych rozhrani. Jednotlivym nebo vSem rozhranim
muZe byt navolen parametr blokace zaznamu chyby, tim je uvedeno dané rozhrani nebo cely
fizeny systéem do bezchybného chodu i v piipadé, kdy K fizenému systému nejsou piipojeny
vSechny rozhrani nebo jsou nékteré rozhrani v chybovém stavu (napt. operatorsky ovladaé
je odpojen asystém je fizen z vizualizace na serveru VersaView 750R). VSechny chybové
stavy jsou zaznamenavany do alarmového bufferu a mohou byt pfenaseny do vizualizace

na serveru VersaView 750R.

Stav Barva Popis pri¢iny vzniku
V potadku zelena Rizeny systém v bezchybném stavu.
(Ready)
Chyba (Error) ¢ervena Nastala globalni chyba.
Vystraha zluta Nastalo bezpec¢nostni vypnuti systému nebo nejsou
(Warning) spInény podminky pro spusténi systému.
Automat modré Nastalo spusténi automatického chodu systému
Upozornéni oranzova Doslo k piekroc¢eni horni limity analogové hodnoty:
(Caution) - proudu aktivni zatéze,

- napéti aktivni zatéze,

- napéti na sbérnici PF40,

- teploty vykonovych prvkii PF40,

- vystupniho proudu PF40,

- vystupni frekvence PF40,

- vystupni napéti PF40,

- vystupni momentovy proud PF40,
- napéti na sbérnici PF700S,

- teploty vykonovych prvka PF700S,
- vystupniho proudu PF700S,

- vystupni frekvence PF700S,

- vystupni napéti PF700S,

- vystupni momentovy proud PF700S,
- natoceni servomotoru PF700S.

Tab. 6 Seznam globalnich vystrah a jejich barvy

Pro zobrazeni aktualnich stavii globalnich chyb a vystrah na vizualizacich slouzi rutina

PLC_STATUS. Ta poskytuje vizualizacim aktudlni hodnoty stavu fizeného systému ve formé
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stavovych proménnych. Globalni chyba systému nastava v pripadech vyvolani chyb, viz od-
stavec vySe. Globalni vystraha nastava v pfipadech popsanych v Tab. 6.

4.1.4 Spousténi a vypinani fizeného systému

Rutina START_STOP slouzi ke spousténi a vypinani fizeného systému. Systém obou
modelu lze spustit v ptipadech:
- Neni aktivovany EMERGENCY STOP ze zadného mechanického ani graficke-
ho rozhrani nebo je danému rozhrani blokovan zapis a ¢teni dat do automatu.
- Neni aktivni zadna systémova chyba komunikaci a I/O modulti nebo je dané
chybé¢ blokovan zépis a ¢teni dat do automatu.
- Zaposlednich 10 sekund provozu systému neprob¢&hlo spusténi aplikace.
- Zjednoho mechanického nebo grafického rozhrani doslo ke spusténi fizené¢ho
systému, ve vétsing ptipadi tlac¢itkem ENABLE.
Systém obou modelt 1ze vypnout nebo se sam automaticky vypina v piipadech:
- Zjednoho mechanického nebo grafického rozhrani doslo k vypnuti fizené¢ho
systému a pfitom danému rozhrani neni blokovan zapis a ¢teni dat do automatu.
- Doslo k systémové chybé komunikaci nebo 1/0 modult a pfitom dané chyb¢ ne-
ni blokovan zapis a ¢teni dat do automatu.
- Je aktivovan EMERGENCY STOP z jednoho mechanického nebo grafického
rozhrani a ptitom danému rozhrani neni blokovan zépis a ¢teni dat do automatu.
- Bezpeénostni funkce programu v automatu zaznamenali nedovolené chovani
systému (napf. prekroéeni analogovych limitnich stavii nebo aktivovani bezpec-

nostnich ochrannych obvodu).

4.1.5 Prifazeni systémovych prav jednotlivym modeliim

Rutina INTERFACE_ENTER slouzi k pfifazeni systémového piistupu k jednotlivym
modelim jednotlivych mechanickych a grafickych rozhrani. Jeden model mtze byt v jeden
okamzik ovladan pouze jednim piipojenym rozhranim. Monitorovaci funkce, instrukce STOP
a instrukce EMERGENCY _STOP obou modeld nejsou zavislé na aktualné pfipojeném roz-
hrani a jsou funk¢ni pro vSechny pfipojené rozhrani v kazdy okamzik chodu zafizeni.

Operatorské ovladaci panely, které jsou situovany na modelech, umoznuji si ovladani

dané¢ho modelu pfisvojit (uzamknout bez moznosti pfifazeni pfistupu jiného rozhrani). Tato
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vlastnost zabezpecuje praci uZivatele, ktery pracuje s mechanickym modelem. Opét monito-
rovaci funkce, instrukce STOP a instrukce EMERGENCY STOP obou model jsou plné
funk¢ni i pii ovladani daného modelu operatorskym ovladacim panelem.

Rychlost pfepinani pfifazeni ptistupu jednotlivych mechanickych a grafickych rozhrani
je ¢asové omezeno 10 sekundovou blokaci piepnuti. Opét monitorovaci funkce, instrukce
STOP a instrukce EMERGENCY _STOP obou modelt jsou plné funkéni i pti 10 sekundové

blokaci piepnuti ptifazeni ptistupu jednotlivych rozhrani.

4.1.6 Systém blokaci motoru

Rutiny BLOK_PF40 a BLOK_PF700 blokaci motori jednotlivych modelt slouzi
k blokaci chodu danych motori pii poruchovych nebo limitnich stavech. Soupis blokaci jed-

notlivych motort je v nasledujici tabulce.

Motor Blokace

Piipojena aktivni zatéz a zaroven teplota chladiCe aktivni zatéze —
VYSOKA

Teplota asynchronniho motoru — VELMI VYSOKA

Analogova hodnota proudu aktivni zatéze — VELMI VYSOKA

Asynchronni Analogova hodnota napéti aktivni zatéze — VELMI VYSOKA

motor ovladany | Analogova hodnota vystupni frekvence PF40 — VELMI VYSOKA

frekven¢nim Analogova hodnota vystupniho proudu PF40 — VELMI VYSOKA

méni¢em Analogova hodnota vystupniho napéti PF40 — VELMI VYSOKA

PowerFlex 40 | Analogovéa hodnota proudu sbérnice PF40 — VELMI VYSOKA

Analogova hodnota teploty vykonovych prvkia PF40 — VELMI VYSOKA

Analogova hodnota vystupniho vykonu PF40 — VELMI VYSOKA

Analogova hodnota vyst. Moment. Proudu PF40 — VELMI VYSOKA

Chyba frekvenéniho méni¢e PowerFlex 40

Analogova hodnota vystupnich otaéek z enkodéru — VYSOKA

Analogova hodnota vystupniho thlu natoéeni z enkodéru — VYSOKA

Servomotor Analogova hodnota vystupni frekvence PF700S — VYSOKA
ovladany Analogova hodnota vystupniho proudu PF700S — VYSOKA
frekvenénim Analogova hodnota vystupniho napéti PF700S — VYSOKA
méni¢em Analogova hodnota napéti sbérnice PF700S — VYSOKA
PowerFlex Analogova hodnota teploty vykonovych prvki PF700S — VYSOKA
700S Analogova hodnota vystupniho vykonu PF700S — VYSOKA

Analogova hodnota vystupniho moment. Proudu PF700S — VYSOKA

Chyba frekvenéniho ménice PowerFlex 700S

Tab. 7  Nastaveni blokaci motort jednotlivych modelti
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4.1.7 Rizeni motoru s frekvenénim méniéem PowerFlex 40

Rutiny pro fizeni asynchronniho motoru pomoci frekvenéniho méni¢e PowerFlex 40
obsahuji logiku zasilani piikazi frekvenénimu ménici a komunikaéni zpravy mezi automatem
CompactLogix L32E a PowerFlex 40.

Rutina PF40_CTRL obsahuje tizeni komunikace automatu s frekvenénim méni¢em. Ty-

to komunikace zprostfedkovavaji komunikaéni zprvy (messages).

Outpt frecuency Set the contral
present st T1, T2 & scheme used to start
T3 U, W & the drive
W= W=
— Meszage BN = — Meszage [ Bl =—
Meszage Control  PF40_MSG_GET_DOT_Output_Frequency | ... (DM — Meszage Control PF40_MSG_SET_PSE_Start_Source | .. | HCDR—
—ERI— HER—

Obr. 12. Read a Write komunikacni messages s PowerFlex 40

Message Configuration - PF40_MSG,_GET_D01_Output_Frequency

Ennfiguratiun\ D:ummuniu:atiu:un] Tag l

teszage Type:

Service | Parameter Read j _l

Type:
=

5o .
Code I [Hex] Class: |f = et PF40_Value D010 v

Inetance: 1 Attribute:| 1 [Hex)
- = Mew Tag...

® Enable 2 Enable W aiting ® Start 2 Dore Dione Length: 0
2 Enor Code: Extended Error Code: [ Timed Out +
Error Path:
Error Texst:

(1] | Cancel Help

Obr. 13. Read message

Pro vy¢itani dat z frekvenéniho ménic¢e musi byt message nakonfigurovana:
- Message Type — CIP Generic,
- Service Type — Parameter Read,
- Instance — numericke ¢islo parametru frekvenéniho ménice (napi. D001...),
- Destination — nazev datové proménné, do které méa byt Message ulozena,
- Path — LocalENB, 2, 192.168.0.11,
- Name — jméno dané vystupni Message.

Ostatni parametry mohou zustat ve vychozim nastaveni.
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Message Configuration - PF40_MSG_SET_P36_Start_Source

Ennfiguratiun‘ Eu:ummuniu:atiu:unl Tag ]

Service .
Code: IT [Hex] Class: lf— [Hez]
Inzstance: |3B— .&ttril_:ute:l']— [Hex

Mezzage Type: CIP Generic
Service | Parameter Wiite |  Source Element:
Type: | J

Source Length:

PF40_Value_P35 5t |

2 E|C
Mew Tag...

[Bytesz)

El

® Enable <2 Enable "W aiting 3 Start 0 Done

® Eror Code:1 680001 Extended Emor Code: 1680000_0204
Error Path: LocalEME, 2, 192.168.0.11

Error Text: Connechion Failure
ak | Cancel

Done Length: O
[ Timed Dut

Help

Obr. 14. Write message

Pro zapis dat do frekven¢niho méni¢e musi byt message nakonfigurovana:

- Message Type — CIP Generic,

- Service Type — Parameter Write,

- Instance — numerické ¢islo parametru frekvencniho ménice (napt. P036...),

- Source Element — zdrojova datové proménné, ze které ma byt Message nactena,

- Source Length — délka datové proménné, ktera ma byt do Message nactena,

- Path—LocalENB, 2, 192.168.0.11,

- Name — jméno dané vstupni Message.

Ostatni parametry mohou zUstat ve vychozim nastaveni.

Rutina PF_40_Control v sekci Add-On Instruction slouzi k zapisu piikazi (com-

mands) do frekven¢niho meénice. Jako ptikazy zde minime napft. start motoru, stop motoru,

rychlostni reference, aj.

Poznamka — pfivyvolani komunikace s vice

zpravami

najednou,

dochazi

k postupnému vyhodnoceni zprav a tak ¢as komunikace neni zanedbatelny a pfi vyhodnoceni

vSech zadanych zprav Ize pocitat se zpozdénim 0.5 — 1 sekundy na jednu zpravu.

Detailni konfigurace vstupnich a vystupnich zprav (messages) najdete v Pfiloha A.
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4.1.8 Rizeni servomotoru s frekvenénim méni¢em PowerFlex 700S

Rutiny pro fizeni servomotoru pomoci frekvenéniho ménice PowerFlex 700S jsou obsa-
zeny v programu automatu DriveLogix 5730. Automat CompactLogix L32E obsahuje jen
logiku zapisu piikazi a logiku komunikacnich protokolt s automatem DriveLogix 5730.

Rutiny v automatu DriveLogix byly oproti verzi od Pavla Guby z velké casti piepraco-
vany a byly piidany rutiny komunikaci s automatem CompactLogix L32E. Zé&kladni logika
ovladani servomotoru automatem DrivelLogix byla zachovéna a je pIn¢ popsana v bakalaiské
praci Frekvenéni méni¢ PowerFlex 700S [36].

Hlavni zmény v programu automatu DriveLogix jsou v pfidani rutiny SpeedLocal, kterd
slouzi pro volbu zdroje ovladani modelu, ptidani rutiny Enable, ktera slouzi k blokovani pii-
stupu jinych rozhrani k modelu av pfidani rutiny Comm_CL, ktera poskytuje data
pro komunikaci s automatem CompactLogix L32E.

Detailni konfigurace vstupnich zprav (messages) najdete v Piiloha A. Nastaveni Moti-
on instrukci pro ovladani servomotoru pomoci automatu DrivelLogix naleznete také
Vv bakalaiské praci Pavla Guby[36].

4.1.9 Rutiny digitalnich a analogovych vstupt

Rutiny digitalnich a analogovych vstupti slouzi k nateni aupravé aktualnich dat
z 1/0 portt jednotlivych karet automatu. Data z karet jsou nacitany do procesnich promeén-
nych v programu automatu a pomoci rutin _ERROR a _ANALOG je nad vstupnimi daty pro-
vedena diagnostika.

Jednotlivé analogové a digitalni signaly jsou v programu volany s jedine¢nou adresou,
kterd je udana indexem analogového nebo digitalniho signalu. Ptifazeni jednotlivych indext
analogovym a digitalnim signaliim je uvedeno v Tab. 13, Tab. 14 a Tab. 15.

Popis priubéhu vyhodnoceni analogového signalu je uveden v kapitole 4.1.2. Popis pri-
béhu vyhodnoceni digitalniho signalu je velmi podobny vyhodnoceni signalu analogového
stim rozdilem, ze nad digitalnim signdlem neni provedena tak rozséhld diagnostika.
Pro detailngjsi pochopeni funkce rutin _ERROR a _ANALOG je vhodnéjsi prostudovat Zeb-
tickové diagramy téchto rutin.

Rutiny ANALOG_INPUT, DIGITAL_INPUT, ANALOG_PF700, ANALOG_PF40_A,
ANALOG_PF40_D a ANALOG_PF40_P slouzi vysadné k volani analogovych a digitalnich

funkci a funkénich bloku a k upraveé nebo vyhodnoceni vstupnich dat.
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index analogového analogovy vstupni Piekroceni rozsahu
signalu signal méieni

Snimani aRalogového

Poi a ARALCGY vtk
JSR
— Move Jurmp To Subrautine \
Zource 1 Foutine Mame _ARMALOG
Input Par .&._PTE_RE.&.LZ
Dest AMALOC IMDEX Imput Par A PT2 OVER
51 # =Local: 3:1L.Chl InputOverRanges=
Input Par ]
Input Par .ﬂ-.L.ﬂ-.Rr-.ﬂS_F.ﬂ-.LILT..-'1'-.3_I:L_F.ﬂ-.I_ILTk
— \
externi chyba Podteceni rozsahu
méieni méieni

Obr. 15. Volani bloku _ANALOG

index digitalniho digitalni vstupni poruchovy stav bitu
signalu signal
Poruchova [ provozni
signallgace
5
Jump To Subroytine
Source ] Foutine Mame _ERROR
Input Par ©_TEMP_BRAKE
Dest  ERR_IMDEX =Pl Datal2].0
2 # Imput Par 1
Input Par 1
Input Par 0
P /'
zdrojovy slot status typ signalu: [1] porucha,

[2] vystraha, [3] provozni

Obr. 16. Volani bloku ERROR

Stav Barva Popis pri¢iny vzniku

Ready bez barvy/zelend | Analogovy signal v bezchybném stavu.

Error cervena Chyba pfi zpracovani analogového signalu, chyba

analogové vstupni karty

Low zluta Analogovy signal NIZKA
Low Low dervena Analogovy signal VELMI NizKA

High zluta Analogovy signal VYSOKA
High High dervena Analogovy signal VELMI VYSOKA

Tab.8 Seznam moZnych stavi analogového signalu a jeho barvy
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Stav Barva Popis pric¢iny vzniku
Error cervena Chyba pii zpracovani digitalniho signalu, chyba slotu
Proces zelena Digitalni signal v procesnim stavu
Warning zluta Digitalni signal ve stavu vystrahy
Error Cervena Digitélni signal v poruchovém stavu

Tab.9 Seznam moznych stavu digitalniho signalu a jeho barvy

4.1.10 Rutiny digitalnich vystupt

Rutina DIGITAL_OUTPUT digitalnich vystupt slouzi k zapisu datovych proménnych

z automatu CompactLogix L32E do jeho vystupnich karet.

4.1.11 Rutiny operéatorskych rozhrani

Rutiny INTERFACE_PC, INTERFACE_PW a_UNI_OVLADAC slouzi k zobrazeni
monitorovanych hodnot jednotlivych rozhrani a vyhodnoceni piikazd z jednotlivych rozhrani
obou modelid. Funkcionalita grafickych uzivatelskych rozhrani se odviji od jejich vizualizaci,

které jsou popsany v nasledujici kapitole 5.

4.1.12 Automatické chody

Automatické chody obou modela slouZi k predvedeni jejich funkce. UkézKy trvaji dvé
az tii minuty, a dokud nejsou pferuseny, jsou cyklicky opakovany. K vyhodnoceni automatic-
kych chodi slouzi rutina AUTO_HAND asekvencery AUTO_PF40 aAUTO_PF700.
Z dtivodi omezené paméti automatu CompactLogix L32E, jsou vytvoiené ukazky méné roz-
sahlé.

Automatické chody se spousti tlacitky ,,AUTO/HAND* nebo ,,Automat/Manual“.
Stejnymi tlacitky lze automatické chody ukoncit. Déle 1ze automatické chody ukondit i tlacit-
Ky pro zastaveni motoru a pro bezpe¢né zastaveni celého systému.

Automaticky chod modelu s asynchronnim motorem dle sekvence na Obr. 17 a) demon-
struje funkci chodu frekvenéné fizeného asynchronniho motoru s proménnou zatézi.

Automaticky chod modelu se servomotorem dle sekvence na Obr. 17 b) demonstruje

funkci chodu frekvenéniho fizeni servomotoru s polohovanim.

27




Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu
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Obr. 17. a) sekvence automatického chodu modelu s asynchronnim motorem, b) sekvence automa-
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5 VIZUALIZACE
5.1 FactoryTalk View Studio

Jak jiz bylo zminéno v kapitole 2, v ramci této prace byly vyhotoveny dvé grafickd uzi-
vatelska rozhrani v prostfedi FactoryTalk View Studio firmy Rockwell Automation.

FactoryTalk View Studio je graficky editor provyvoj akonfigurace HMI aplikaci
pro vizualizace bézicich na platforméch FactoryTalk View Machine Edition a Site Edition.
Tyto aplikace jsou spustitelné na operatorskych panelech firmy Rockwell Automation
a na primyslovych nebo standardnich PC s opera¢nim systémem Windows 2000 nebo Win-
dows XP. Navic lze do FactoryTalk View Studio importovat ¢asti aplikaci z vizualiza¢nich
softwart PanelBuilder32 a RSView32. Tato schopnost také umoziiuje snadnou pienositelnost
Casti vizualiza¢niho softwaru mezi embedded aplikacemi a dispecerskymi HMI systémy vyse

zminénych vyvojovych platforem.

5.2 Machine Edition versus Site Edition

5.2.1 Vizualiza¢ni software na dneSnim trhu
V této kapitole se pokusim nastinit rozdil mezi vizualiza¢nimi aplikacemi béZicich
na platforméch FactoryTalk View Machine Edition (ME) a FactoryTalk View Site Editi-
on (SE). Déle ve zkratce popisi platformy PanelBuilder32, FactoryTalk View Supervisiory
Edition a konkurenéni vizualizaéni software WinCC, WinCC Flexible a ¢esky produkt Con-
trol Web, se kterymi mam zkuSenosti.
V prvni fadé je dulezité pochopit, Ze vizualizacni software neslouzi vzdy jen
K vizualizaci fizeného nebo monitorovaného procesu, ale ze vizualizaéni software mize plnit
fadu dalsich funkci, jako jsou:
- sbér a archivace dat o procesu nebo PIMS a MES systémy,
- systém pfistupu a prav uZivateld,
- jazykové mutace vizualizaci,
- distribuce vizualizace na bazi server-server nebo server-klient,
- sprava systémovych prostifedkt opera¢nich systému,
- sprava webovych serveru,

- komunikace s manazerskymi a informac¢nimi systémy, aj.
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Jiz z tohoto kratkého popisu Ize vyvodit, ze dne$ni trh bude nabizet celou fadu vizuali-
za¢nich systémd, které jsou uzpusobeny pro rtiznoroda feSeni V oboru fizeni technologickych
procest, jejich cena bude velmi rozdilna. Koncepci jednotlivych druht vizualiza¢nich softwa-
ru lze rozdélit do téchto kategorii:

- vizualizace na Urovni fizeného zafizeni (stroje),

- vizualizace na Urovni vyrobni linky,

- vizualizace na Urovni tovarny,

- vizualizace manazerskych a vyrobnich informac¢nich systémi,

- komplexni vizualiza¢ni néstroje.

Zéakladem vsech vyse zminénych platforem firmy Rockwell Automation je OPC komu-
nikace vizualizaci s PLC a DCS systémy ve form¢ komunikaénich tagt a systém vyvoje
aspravy grafickych komponent vizualizace. OPC komunikace vizualizaci pracuje na bazi
komunika¢niho nastroje RSLinx Enterprice, ktery poskytuje prostiedky pro komunikaci

s platformami Logix firmy Rockwell Automation.

5.2.2 FactoryTalk View Machine Edition

FactoryTalk View Machine Edition je softwarova platforma pro vyvoj a editaci vizuali-
zaCnich aplikaci naurovni fizenych zafizeni. Tyto aplikace jsou zpravidla spoustény
Z vizualizacnich paneld firmy Rockwell Automation nebo PC, které jsou soucasti fizeného
zatizeni, a usnadnuji tak styk obsluhy s danym zatfizenim. ME aplikace bé&zi pod opera¢nimi
systemy Windows CE, Windows XP aWindows Vista ajsou koncepéné jednodussi
nez aplikace na softwarovych platformach SE nebo Supervisiory Edition.

Sprava ptistupovych prav platformy ME se provadi formou logovani do bézici Runtime
aplikace dle pfidélenych prav uzivatelti. Sprava alarmu a udalosti (event) se provadi ve formé
reakce na spoustéci triggery (splnéni spoustéci podminky alarmit).

ME oproti vy$§im platformdm nepodporuje vklddani softwarovych skripth
do grafickych komponent. Podporuje pouze vkladani matematickych a logickych funkci
(makra nebo parametrizace tag a grafickych komponent).

Moznost v zobrazeni trendovych pribehi je také oproti vy$Sim platformam omezenéjsi
anelze zde zobrazovat historické nebo XY grafy. Dale vétsina grafickych a funkénich kom-
ponent obsahuje omezengj$i moznosti v nastaveni oproti komponentdm ve vyssich edita¢nich

platforméach.
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Dle mého posouzeni je platforma ME vhodna pro vytvaieni jednotucelovych vizualizac-
nich aplikaci pro styk obsluhy s fizenym zafizenim nebo také pro nahradu tradi¢nich mecha-

nickych fidicich komponent jednim ucelenym grafickym néastrojem.

5.2.3 FactoryTalk View Site Edition

FactoryTalk View Site Edition je softwarova platforma pro vyvoj a editace HMI aplika-
ci na trovni fidici stanice. Tyto aplikace jsou zpravidla spoustény z prumyslovych nebo stan-
dardnich PC, které jsou soucasti vétsSich PLC nebo DCS systémd, a podporuji distribuované
multi-uzivatelské rozhrani. SE aplikace bézi pod operacnimi systémy Windows 2000
nebo PanelBuilder32.

SE aplikace umoziuji vytvareni distribuovanych redundantnich aplikaci s architekturou
server, server-server nebo server-klient a to i na Grovni OPC serveru. SE také nabizi moznost
vytvoteni HMI serverovych aplikaci, klientskych vizualiza¢nich aplikaci s plnym piistupem
nebo s piistupem pouze pro ¢teni a server-klient vizualiza¢nich aplikaci pro jedno PC.

Sprava ptistupovych prav platformy SE vyuziva Géty systémovych uzivatelskych profi-
It zoperaéniho systému Windows. Sprava pfistupovych prav je pro SE volitelna
I pro edita¢ni vyvojové prostiedi FactoryTalk View Studio.

Sprava alarmi a udalosti (event) se provadi na systémoveé urovni komunikace pies OPC
server a dovoluje zaznamenavat nékolik druht digitalnich a analogovych alarmu a udalosti.

SE podporuje vkladani softwarovych skripti ve formé maker vytvofenych v SE
a skriptii vytvorenych ve VBA. Déle podporuje vkladani matematickych a logickych funkci
ve formé¢ event, maker a parametrizaci s vyuzitim systémovych funkci SE.

Vétsina grafickych a funkénich komponent obsahuje rozmanitéj$i moznosti v nastaveni
oproti komponentam v nizsich edita¢nich platformach.

Dle mého posouzeni je platforma SE vhodnd pro vytvafeni vétSich distribuovanych
aplikaci, od kterych neocekavame zpracovani vyrobnich dat na manazerske a informacni
urovni. Velkou pomoct pii vyvoji aplikace vidim v nastaveni piistupovych prav, kdy odpada
poticba vytvafet nové struktury uzivatelt, dale vredundantnim chodu dvou aplikaci

a vV moznosti vyuziti vlastnich skriptii napsanych ve VBA.
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524 Dalsi vizualizac¢ni software

PanelBuilder32 je jednou z nejstarsich vizualiza¢nich platforem firmy Rockwell Auto-
mation abézi pod opera¢nimi systémy Windows XP, 2000, 95, 98 a NT. PanelBuilder
je vhodny pro vyvoj a editace vizualiza¢nich aplikaci na trovni fizenych zafizeni. Na dne$ni
dobu jiz obsahuje velmi omezené grafické a funkéni komponenty a ve velké miie
je nahrazovan platformou ME.

FactoryTalk View Supervisiory Edition je softwarova platforma pro vyvoj a editace
HMI a PIMS aplikaci na urovni tovarny. Diky systému distribuovanych serverovych aplikaci
umoznuje tato platforma sdilet vyrobni data v realném Case od trovné operatorskych grafic-
kych rozhrani az po slozité manazerské planovaci systémy.

WinCC Flexible je softwarova platforma pro vyvoj a editace HMI aplikaci na arovni fi-
zenych zafizeni afidici stanice od firmy Siemens. Koncepéné je WinCC Flexible podobny
platformam ME a SE od firmy Rockwell Automation.

WinCC je softwarova platforma pro vyvoj a editace HMI a PIMS aplikaci na drovni to-
varny od firmy Siemens. Koncep¢né je WinCC podobny platformé FactoryTalk View Super-
visiory Edition od firmy Rockwell Automation.

Control Web je softwarova platforma pro vyvoj a editace fidicich a vizualnich aplikaci
od firmy Moravské piistroje a.s. urCeny ptedevsim pro trvaly provoz v pramyslu. Con-
trol Web umoziiuje fizeni aplikaci v redlném case nebo datové tizeni aplikaci. Control Web
nelze zafadit do n€kterého z druhl vizualizacnich softwaru, protoze lze v ném vytvofit jaky-
koliv z vy8e zminénych druht aplikaci. Velkou vyhodou je neomezeny pocet komunikaénich
kanalt, pocet paneld, piistroji v panelech, pfipojenych PLC a jinych ovladacta. Control Web
umoziuje komunikaci s jakymkoliv primyslovym zafizenim a podporuje oteviené standardy

TCP/IP, HTTP, HTML, ODBC / SQL, COM / ActiveX, OPC, GSM / GPRS, DDE, NetDDE.

5.3 Vizualizace panelu PanelView Plus 600

Vizualizace pro PanelView Plus 600 bézi na platformé FactoryTalk View Machine Edi-
tion pod operacnim systémem Windows CE a je vytvofena jako jednoucelova aplikace
pro fizeni a monitorovani systému dvou motorovych modeli. Jelikoz thlopiic¢ka tohoto pane-
lu je pouze 5,5%, byla vytvoiena vizualizace pojata jako graficka nahrada mechanickych ovla-
dacich prvkd, se zobrazenim jen nezbytné nutnych monitorovanych hodnot pro spravny chod

obou modelu.
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Vizualizace poskytuje plné zobrazeni vSech textii ve dvou jazykovych mutaci (anglicti-
na a ¢estina). Volbu jazyka mize uzivatel vybrat na obrazovce ,,Login/Logout*.
PiihlaSeni uzivatele do systému se provadi pies dialogové okno ,,Login“ uvedené
na Obr. 18, které se vyvola stisknutim tlac¢itka ,,L.ogin“ na obrazovce ,,Login/Logout®.
Prihlasovaci udaje do vizualizace pro obsluhu dvou motorovych modeld na PanelView
Plus 600 jsou:
- jméno (User) — abuser,

- heslo (Password) — rockwell.

Obr. 18. Prihlasovaci dialogové okno ,Login*“

Ukonceni vizualizace se provadi tlacitkem ,,Shutdown application® na obrazovce
,control panel for frequency converters PF40 and PF700S*“. Pii ukonéeni aplikace jsou
Z bezpecnostnich diivodl vypnuty oba motorové modely.

Vsechny obrazovky obsahuji naviga¢ni tlacitka, ndzev obrazovky, tlacitko ,,E STOP*
a dv¢ signalky s informacemi o aktualnim stavu fizenych modeld.

Bezpecnostni tlacitko ,,E STOP* slouzi pro vypnuti celého tizeného systému. Tlacitko
je vzdy aktivni a pii jeho stisknuti dojde v jakémkoliv okamziku k bezpe¢nému odstaveni

celého tizeného systému.

globalni chyba globalni vystraha

nazev obrazovky bezpe&nostni

17.2 zastaveni obou
159 modela
0.91

START
0.01

0.0a =TOR
1649

U ETHE] Direct. < I ENTER

navigaéni tlacitka Cly 1 FC Parameters

Obr. 19. Z&kladni popis obrazovky vizualizace PanelView Plus 600
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Obrazovky ,,Control panel for frequency converters PF40 and PF700S“
a ,,PowerFlex 700S* slouzi jen jako naviga¢ni obrazovky. Obrazovka ,,Network Device sta-
tus slouzi pro informaci uzivatele o stavu pfipojeni jednotlivych moduli.

Ostatni obrazovky slouzi k fizeni a monitorovani chodu asynchronniho motoru ovlada-
né¢ho frekvenénim ménicem PowerFlex 40 a servomotoru ovladaného frekvenénim méni¢em
PowerFlex 700S.

Zakladni popis fizeni a monitorovani chodu obou modeli pomoci vizualizace
na PanelView Plus 600 je popsana na Obr. 20 a Obr. 21. Detailngjsi popis vizualizace a jeji

nastaveni je uveden v Pfiloha .

vvvvvv

monitorované
veli¢iny

nastaveni Zzada- =

nych parametra — START START motoru
. STOP STOP motoru

povoleni chodu STl

modelu pfifazeni syste-

I EMNABLE hanual Position EMNTER mového pf‘istupu
manualni nebo

automaticky chod FPowerFlex 7005 FC Paremeters maod chodu motoru

ostatni monito-

rované veli¢iny zdroj Fizeni dané-

ho modelu

odstranéni chyb
modelu / vychozi
nastaveni modelu

=
=
.

T

[y

Obr. 21. ZA&kladni popis obrazovky ,PowerFlex 700S parameters”
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54 Vizualizace serveru VersaView 750R

Vizualizace (dale Runtime aplikace) pro server VersaView 750R bézi na platformé Fac-
toryTalk View Site Edition pod operacnim systémem Windows XP a je vytvoiena jako
SCADA aplikace pro fizeni a monitorovani systému dvou motorovych modelu.

Nejvhodnéj$i nastaveni rozliSeni monitoru pro zobrazeni Runtime aplikace
je 1280x1024. Runtime aplikaci jsou povoleny funkce ze standardniho Windows okna pro
minimalizaci, maximalizaci a ukonCeni aplikace. Aplikaci je mozZno ovladat pomoci mysi
nebo klavesnice. Klavesové zkratky nebyly v celé aplikaci pouZity.

Celd komunikace Runtime aplikace s automatem CompactLogix L32E je provedena
ptes datovy server OPC-DA v prostiedi FactoryTalk View Studio. To umoznuje snadné bu-
douci rozsifeni Runtime aplikace o webovy server.

Runtime aplikace poskytuje zobrazeni vSech textt jen v angliéting.

Ptihlaseni do Runtime aplikace na serveru VersaView 750R se ziskdva z uZivatelskych
ucétt zalozenych ve Windows XP. Z téchto ucti jsou odvozeny veskeré uzivatelské urovné
Runtime aplikace. Ptihlasovaci udaje do Runtime aplikace pro obsluhu dvou motorovych mo-
delti na serveru VersaView 750R jsou:

- jmeno (User) Administrator — abuser,
- heslo (Password) Administrator — rockwell,
- jméno (User) Uzivatel — user,

- heslo (Password) Uzivatel — rockwell.

FactoryTalk ¥iew SE Client Login

Type your uzer name and pazsword;

Uzer name: I

Pazsward: I Catizel |

Obr. 22. P¥ihlasovaci dialogové okno ,FactoryTalk View SE Client Login*

Runtime aplikace podporuje zdznam a zobrazeni alarmu z béziciho systému. Zaznam
alarmu je provadén pies prostfedi Alarm and Event Setup v FactoryTalk View Studio. Za-
znamenavanymi alarmy jsou stavy globalnich proménnych viz Tab. 6 a pro stavy vyvolavajici
blokaci jednotlivych motora viz Tab. 7.

Déale Runtime aplikace podporuje zaznam a zobrazeni analogovych prib&hti hodnot
z béziciho systému. Zaznam analogovych hodnot je provadén pomoci pfistroju ,,Trend*

v FactoryTalk View Studio.
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54.1 Zakladni popis obrazovek Runtime aplikace

Runtime aplikace je vytvotfena ve formé SCADA aplikace s vyuzitim omezenéjsiho
poc¢tu vlastnosti, které FactoryTalk View Site Edition pro tyto aplikace poskytuje. Zakladni
vzhled obrazovek Runtime aplikace je na Obr. 23.

Pracovni plocha Runtime aplikace je rozdélena na ¢tyii zakladni ¢asti:

panel s komponentami pro vizualizaci béZiciho systému,

panel s komponentami pro ovladani béziciho systému,

panel navigace a zékladni spravy Runtime aplikace,

panel pro ladéni Runtime aplikace.

Panel pro ladéni Runtime aplikace byl zde zachovan z divoda piehledu o aktudlnich
chybovych stavech aplikace. Pro finalné¢ odladénou vizualizaci nema tento panel opodstatné-
ni, ale jelikoz uzivatelim v laboratofi ¢. 23 bude umoznéno Runtime aplikaci dale editovat,

vyhodnotil jsem, Ze bude vhodné panel zanechat, i po piedani celé prace.

Panel navigace a z&kladni spravy Runtime aplikace obsahuje informace o stavech ce-
Iého systému a navigaéni tlacitka po Runtime aplikaci. Panel je spole¢ny pro vSechny obra-
zovky. Jednotlivymi komponentami spravy Runtime aplikace jsou:

1) Aktualni Cas serveru — zobrazuje aktudlni datum a ¢as vycteny z opera¢niho
systému Windows XP.

2) Jméno piihlaseného klienta — zobrazuje jméno aktualné prihlaseného klienta
FactoryTalk View aplikace.

3) Ptihlaseni/odhlaseni uzivatele — slouzi k pfihlaseni a odhlaseni uzivatell
do Runtime aplikace. PfihlaSeni uzivatele neni na serveru vyzadovano
vsituaci, kdy seaplikace spousti =z registrovaného uzivatelského Uctu
ve Windows XP. Odhlaseni uzivatele se provadi tlacitkem ,,Logout® nebo
se provede po deseti minutach neé¢innosti Runtime aplikace.

4) Stav pfipojeni automatu — slouzi k informovani uzivatele 0 chodu komunikace
mezi automatem a vizualizaci. Cervena barva zobrazuje chybu komunikace.

5) Stav tidiciho systému — slouzi k informovani uZivatele o aktualnim stavu celé-
ho fizeného systému. Jednotlivé stavy jsou popsany v Tab. 10.

6) Navigacni tlacitka — slouzi k vybéru jednotlivych obrazovek Runtime aplikace.
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Obr. 23. Zakladni popis obrazovky vizualizace serveru VersaView 750R

Ikona | Stav Popis
Y/ V potadku Rizeny systém je spustén a je v bezchybném stavu
g !\; Vystraha Rizeny systém neni spustén a je v bezchybném stavu

Chyba Rizeny systém je v chybovém stavu — globalni chyba
A Upozornéni | Doslo k ptekroceni horni limity analogové hodnoty
A Automat Rizeny systém je v automatickém chodu

Tab. 10 Seznam vsech moznych stavii Fizeného systému

Ikona | Stav Popis

U | V poradku

Komunikace s automatem v bezchybném stavu

W | Chyba

Komunikace s automatem v chybovém stavu

Tab. 11 Seznam vSech moznych stavii pripojeni automatu
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5.4.2 Zakladni popis ovladacich a monitorovacich prvki Runtime aplikace
Zobrazeni aktualnich analogovych hodnot je v Runtime aplikaci provadéno pomoci
komponent, které jsou na Obr. 24. Zobrazeni je provedeno bud s grafem historického prubéhu

nebo bez néj. Status a barva analogovych hodnot jsou popsany v Tab. 8.

néazev analogové hodnoty historicky pribéh hodnoty
e > ~
D001 - Qutput Frequency en 003 Output Current 500
50.00 Hz AR . 1,
'|' 5 min 0 5 min 0
jednotky aktualni hodnota status/barva

Obr. 24. Zobrazeni analogovych hodnot

Zobrazeni aktualnich hodnot stavovych proménnych je v Runtime aplikaci provadéno
pomoci komponent, které jsou na Obr. 25. Stavové proménné jsou bud binarni nebo vice-
stavové hodnoty udavajici uzivateli informace 0 stavu jednotlivych ¢asti fidiciho systému.
Zobrazeni je provedeno bud s nazvem stavové proménné nebo bez ngj. Status a barva stavo-

vych proménnych jsou popsany v Tab. 8.

«——— hazev stavové proménné
Model Status

aktualni stav status/barva

Obr. 25. Zobrazeni digitalnich a stavovych hodnot

Zobrazeni digitalnich a analogovych ovladacich prvki je v Runtime aplikaci provade-
no pomoci komponent, které jsou na Obr. 26. Ovladacimi prvky jsou bud binarni tlacitka ne-
bo analogové setpointy. Zobrazeni analogovych setpointti je provedeno bud s tla¢itkem povo-
leni daného setpointu a tlacitky inkrementace a dekrementace analogového setpointu nebo bez
nich. Barva analogovych setpointii je popsana v Tab. 8. Popis a binarnich tla¢itek je uveden
v Piiloha B.

nazev stavového setpointu status/barva
_ . Setpoint Frequency Setpoint Curragt Limit 1 )
aktualni hodnota/setpoint s «-— @ — jednotky
T _50iHz L 150iA<

e A —

Inkrementace a dekrementace

povoleni stavového setpointu stavového setpointu

Obr. 26. Zobrazeni digitalnich a analogovych ovladacich prvki
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5.4.3 Popis obrazovek Runtime aplikace
Obrazovka ,,Overview* slouzi pro vizualizaci aspravu celého fizeného systému.
informace 0 aktualnich

Na obrazovce jsou zobrazeny stavech jednotlivych modela

a informace o aktualnich stavech jednotlivych ptipojenych zatizeni.

Allen-Bradrey

Milsn-Bradiey

(5%
RI=E|
. 23/04/2010 13:25:52
Overview
% :‘ %«?
Motor Model with PowerFlex 40 Motor Model with PowerFlex 7008 f J‘
MisnBradisy Output RPM Output Angle User: LAB023-VERSAVIE
noremants Sansor
gin ogout
stawsPLC: 1

Overview |

PF40 Model

PF40 Regulation

© o e PRI Trends__|
& e PF700 Model |
o .
7 R NN PF700 Regulation |
PowerFlex 7008 7 Y (BN PFT00 Parameters |
with Drivel ogix i r M
= & I PF700 Trends |
N Alarms |
PowerFlex 40 - i/ Administration |
Control Start Source Model Status Control Start Source WModel Status
Control Speed Source _ Control Speed Source _ oD |
Wodul Control Enable/Disabl, Aoy iappllcatt |
odules ontrol nable/Disable _
Status IFED- (el IFFRAES - ety Interface ‘ GRAIDTEIEVEG ‘ Control Panel
Status PowerFlex 10 i)
Point 10 - Ready Bl Rectly [ prroms b by P | PowerHlox 700
PanelView 600 _
CompactLogix - Read Paneliew - Read
ompactLogi - Ready anelview - Ready o Roclawell
Contral Panel - Ready | Web Applic. - Ready _ _ Automation
[Doispey survey =] Coa| dearal]

Obr. 27. Obrazovka ,,Overview*“

Obrazovky ,,Model Frequency Converter PF40“ a,Model Frequency Converter
PF700S“ slouzi pro vizualizaci a ovladani jednotlivych modelt. Na obrazovce jsou zobrazeny
informace o aktualnich stavech jednotlivych modeli a informace o aktualnich stavech ovlada-
cich komponent.

Obrazovka ,,Regulation Frequency Converter PF40 slouzi pro vizualizaci, ovladani
aPID regulaci modelu s asynchronnim motorem. Na obrazovce jsou zobrazeny informace
o0 aktudlnich stavech modelu, informace o aktudlnich stavech ovladacich komponent
a informace o aktualnich stavech PID regulace. Obrazovka ,,Regulation Frequency Conver-
ter PF700* se v ovladacich a monitorovacich prvcich shoduje s obrazovkou ,,Model
Frequency Converter PF700S*.

Obrazovky ,,Parameters Frequency Converter PF40“ a,Parameters Frequency
Converter PF700S* slouzi k rychlému a piehlednému zobrazeni nastavenych parametri obou

frekvenénich ménicu.
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Motor control using frequency AC dri
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Obr. 28. Obrazovka ,Model Frequency Converter PF40“
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Obr. 29. Obrazovka ,Regulation Frequency Converter PF40°
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Obr. 30. Obrazovka ,Trends Frequency Converter PF40*

Obrazovky ,,Trends Frequency Converter PF40* a, Trends Frequency Converter

PF700S“ slouzi k zobrazeni a editaci historickych analogovych hodnot (trendii) z obou moto-

rovych modela.

Runtime aplikace dale obsahuje obrazovku s vypisem alarmovych hlaSeni, obrazovku
s administratorskym piistupem pro spravu nastaveni frekven¢niho méni¢e PowerFlex 40, ob-

razovku s informacemi o aplikaci a obrazovku s informacemi o funkci celého systému. De-

tailnéjsi popis vizualizace a jeji nastaveni je uveden v Pfiloha .

VSechny obrazovky s ovladacimi prvky fizen¢ho systému obsahuje bezpecnostni tla-
¢itko ,,Central STOP*“ pro vypnuti celého fizeného systému. Tlacitko je vzdy aktivni

a pti jeho stisknuti dojde v jakémkoliv okamziku k bezpeénému odstaveni celého fizeného

systému.
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5.5 Nalezené nedostatky a vlastnosti vizualizaci

Pti praci s vizualizacnim prostfedim FactoryTalk View Studio jsem se setkal s nékolika
problémy, na které bych rad upozornil.

Prvnim problémem byl obcasny vypadek komunikace vizualizace s online paméti au-
tomatu. Problém lze ve vétSiné piipada vytesit restartem PC, na kterém je vytvafena vizuali-
zace. Restart vizualizacniho prostfedi FactoryTalk View Studio nebo komunikac¢niho rozhrani
RSLinx vzdy nevyiesi vSechny komunikaéni problémy.

Velky problém s komunikaci vznika v piipadé chybné reference komunika¢niho tagu.
V tomto piipadé muze dojit az k Uplnému zablokovani komunikace mezi vizualizaci a auto-
matem a je nutné se této chyb¢ vyvarovat, protoze vizualizace je spustitelnd i s chybnou refe-
renci komunikaéniho tagu.

Posledni dileZitou vlastnosti prostiedi FactoryTalk View Studio — Site Edition aplikaci
Network je zptsob ukladani a zalohovani celé aplikace. Pii pouziti standardniho tladitka
»Save“ pro ulozeni jakékoliv Casti vizualizace, dochazi k ulozeni dat do slozky projektu
a do slozky Temporary Internet Files v sekci Documents and Settings operacniho systému
Windows. Ulozeny projekt ve slozce Temporary Internet Files je pracovni verzi projektu.
Ulozeny projekt ve slozce projektu je zalohovanou verzi pracovni verze. Pokud dojde
k smazani obsahu slozky Temporary Internet Files, I1ze jednotlivé ¢asti vizualizace opétovné
obnovit ze zalohy projektu pomoci funkci Import.

Pfi vyvoji vétSich vizualnich projektt v prostiedi FactoryTalk View Studio doporucuji

Casté zalohovani projektu, nejlépe funkci Export jednotlivych ¢asti vizualizace.
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6  DIAGNOSTICKY SOFTWARE

Chod frekvenénich ménici lze také monitorovat a ovladat pomoci diagnostickych pro-
grami DriveExplorer, DriveExecutive a DriveObserver, které jsou nainstalovany na serveru
VersaView 750R. Vsechny uvedené nastroje poskytuji vzdaleny pfistup k pohonum firmy

Rockwell Automation a patti do skupiny nastroju DriveTools [35].

6.1 DriveExplorer

Je software pro online editovani a monitorovani parametri pohont firmy Rockwell Au-
tomation pies komunikac¢ni rozhrani SCANport, DeviceNet nebo DPI. DriveExplorer [34]
dale umoziuje nahravani a ukladani parametrti do souboru, tisk parametrd, editaci alarmd,
porovnavani jednotlivych hodnot atd.

Software je také velkym pomocnikem pii ozivovani novych zafizeni nebo obezname-
nise sezafizenimi, ke kterym nemate vSechny zdrojové podklady. Pro tyto piipady
je software vybaven diagnostikou komunika¢niho rozhrani a diagnostikou vyrobnich tdaju,
ptipadné aktualni verze firmwaru, daného pohonu.

Pro zobrazeni online parametrd daného frekvenéniho ménice, je nutné po spusténi pro-
gramu DriveExplore, vybrat dany méni¢ v sekci Explore/Connect/Ethernet... Po vybrani

daného ménice a stisku tlacitka ,,Connect®, dojde po kratké dob¢ k nacteni online parametra.

i
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Obr. 31. DriveExplorer
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6.2 DriveExecutive

Je software pro online editovani a monitorovani parametrti pohont firmy Rockwell Au-
tomation ptes komunika¢ni rozhrani SCANport nebo DPI/DSI. DriveExecutive [35] poskytu-
je stejné funkce jako program DriveExplorer a navic poskytuje funkce z ptedchoziho progra-
mu DriveManager32. Oproti programu DriveExplorer disponuje DriveExecutive velmi rych-
lou komunikaci se zafizenimi a podrobnou diagnostikou jednotlivych parametri.

Pro zobrazeni online parametrti daného frekven¢niho ménice, je nutné po spusténi pro-
gramu DriveExecutive, vybrat dany méni¢ v sekci Drive/Connect to Drive... Po vybrani da-

ného ménice a stisku tlacitka ,,OK* dojde po kratké dobé k nacteni online parametra.

DriveEHecutive - [AB_ETHIP-1%192.168.0.14 - <PowerFlex 7005 2] — IEIIil
E. File Edit “ew Drive Petipheral Tools ‘window Help — |ﬁ'|5|
,, - e
D@ -H&GQl- [ F-on 22 & &
Stop Stat Jogl Dir Jog2 | S5top C Stop Speed Reference ¥ Show Labelz
I
(O X | XN oo DO® ) 372000
[ 2 At Limit | [00RPHM [7== Cannection: DY
A Back * Mext=§ - = -~
E‘"ED Mode 192.168.0.14 Jaf # | Parameter M...[ ¥Walue (Units(Internal ... |So..]Com... | Default Min Max Alias
Eﬁ 0 - PawerFlex 7005 2 1 Motor WP Yolts  |460 Volb 460 o 460 75 FOS
H ol Large Overview 2 Motor MP FLA& 1.7000 Amps O0x3FD99994 0 22,0000 0.1000 2000,0000
Uiy (e 3 Mator MP Hertz 310.0000 Hz 043960000 0 60,0000 2,0000 500, 0000
-3 Manit 4 Matar MNP RPIM 4650 RFM  4bB50 1] 1750 1 30000
oniker ) 5 Motor NP Power OLF700 kW Ox3F451EES O 30.0000 0,2500 3500,0000
etering & M NP P Units bkt x| 1 0 Hp Hp ety
ontral Status 7  MotorPoles 8 Fole 8 D 4 2 &0
rive Data 9 Tokal Inertia 0.0186 Sec  0x3C955445 0 2.0000 0,0100 655.0000
(-3 Motor Control 10 Speed Ref 1 0.0000 000000000 O 0.0000 -220000.., 2200000...
-3 Dynamic Contral 11  5pd Refl Divide 1.0000 Ox3F300000 O 1.0000 -220000.,, Z200000,..
#-C3 Speed Control 12 Speed Ref 2 0.0000 000000000 751 0.0000 -220000,,, 2200000,..
B-[C3 Torque Conkral 13 Spd Ref2 Mulki 1.0000 Ox3F300000 O 1.0000 -220000,,, 2200000,..
-3 Pracess Control 14 PresetSpeed 1 0.0000 RPM  0x00000000 O 0.0000 =37200.0,,, 37200,0000
-3 Pasition Conkral 15 PresetSpeed 2 0.0000 RPM 000000000 O 00000 -37200.,0,,. 37200,0000
-3 Speed/Pasit Fdbk 16 PresetSpeed 3 0.0000 RPM (00000000 O 00000 -E7200.0.,. 37200,0000
-3 Utiliby A [|17 PresetSpeed4 00000 RPM 0x00000000 O 0.0000 -37200.0,.. 37200.0000
103 Communication 18 PresetSpeed 5 0LDDOD  RPM 000000000 O 0.0000 -37200.0,,, 37200,0000
-3 Inputs & Cutputs 19 Preset Speed 6 0LODODOD  RPM C:00000000 O 0.0000 =37200.0,,, 37200,0000
. 20 PresetSpeed 7 00000  RPM 0x00000000 O 0.0000 -37200.0,,. 37200.0000
-2 User Functions ; e e . -
----- ["@ Default Custam i -
| =2 Links
B flg 1 - 20-HMxx SERE = | ml_.l

For Help, press F1 Parameter color descriptions: |Changeabls [Run Read Only [Read Orly [Linked s

Obr. 32. DriveExecutive

6.3 DriveObserver

Je software pro online a offline monitorovani parametrd pohont ve formé grafi firmy
Rockwell Automation. Pro online monitorovani parametri vyuziva program DriveObserver
vétsinu z komunikaénich protokoli nabizenych firmou Rockwell Automation.

Pro online monitorovani parametrt na serveru VersaView 750R vyuziva DriveObserver
komunikaéniho rozhrani programu DriveExecutive a pro offline monitorovani parametra vyu-

ziva archivované zaznamy z pfistroju ,, Trend*.
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I MATEMATICKY POPIS MODELU S ASYNCHRONNIM MOTOREM
7.1 Model asynchronniho motoru

Asynchronni (indukéni) motor je elektricky stroj, pracujici na sttidavy proud. Tok ener-
gie mezi hlavnimi ¢astmi motoru (stator a rotor) je realizovan vyhradné¢ pomoci elektromag-
netické indukce. Pii zanedbani magnetického obvodu, ztrat v zeleze a vyssich prostorovych
harmonickych magnetického toku je trojfazovy asynchronni motor mozné popsat soustavou
diferenciélnich nelineérnich rovnic s proménnymi koeficienty.

Regulac¢ni vlastnosti asynchronniho motoru se vyhodné zkoumaji z modelu dle Obr. 33.

Mz

!

Us \
£ L Mw
Y, L om
R, AM
S
—
Rg, Lg
Rg, Lr L o™
)
i N |
IS Ir Ys YR

Obr. 33. Blokové schéma asynchronniho motoru

kde jednotlivymi veli¢inami jsou:

Us, Ugr — statoroveé a rotoroveé napéti,

fs, fr — statorova a rotorova frekvence napajeciho napéti,
Rs, Rgr — statorovy a rotorovy odpor,

Ls, Lgr, Ly — statorovd, rotorova a vzajemna induk¢nost,
p — pocet pélovych dvojic,

Mz — zatéZovy moment,

Is, Ir — statorové a rotorové proudy,

Ys, Wr — sprahnuté statorové a rotorové magnetické toky,
Mm — moment motoru,

om — mechanicka thlova rychlost,

s —skluz,

¢om — uhlova poloha hiidele asynchronniho motoru.
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Z&kladni rovnice asynchronniho motoru s kotvou nakratko ve statorovych soufadnicich

jsou definovany vztahy
Us =15 (Rs + jXs, ) +U;, Uy = jX, (Ig = 1z), (1)

Ry - u
Ui =l (- + Xge) == (2)

Rs Lsoc

Us

O -

Obr. 34. N&hradni schéma asynchronniho motoru

jXsals B /
q

Obr. 35. Fazové diagram asynchronniho motoru
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Pro odvozeni matematického modelu trojfazového asynchronniho motoru vychéazime
z opisu mnohofazového indukéniho stroje elektromechanického systému, ktery miizeme roz-

délit na ¢ast elektrickou, uréenou rovnicemi pro jednotlivé vinuti statoru a rotoru

d¥
u, =R i, +—&, 3
K K"K dt ()
Yy = Lsis +Lyig, 4)
Y, = Liig + Ly s, (5)

kde uk je svorkové napéti k-tého vinuti,
ik — proud k-tého vinuti,
Yy — spfahnuty magneticky tok k-tého vinuti,

Rk — ¢inny odpor k-tého vinuti,

a Cast vazebni, kterou je magnetické pole tvotici vazbu mezi elektrickou a mechanickou

¢asti, urCenou vztahem pro elektromagneticky moment motoru.

3 . .
MM :Ep(lPalﬂ_qlﬂla J (6)
kde i, a i, urCuji statorove a rotorove proudy Vv pravouhlych soufadnicich a ¢ast me-

chanickou, kterd dynamickou momentovou rovnici vyjadiuje pohyb rotoru

_139%  Lpp M, W
2 dt p

I\/lM

kde Mz je zatéZzovy moment véetné momentu mechanickych ztrat v motoru,
J — moment setrva¢nosti redukovany na hiidel motoru,
or — mechanicka uhlova rychlost rotoru,

B — magnetického indukce motoru.

Asynchronni motor je tak v pravothlém soufadnicovém systému o-f popsan soustavou
dvou vektorovych napét'ovych rovnic a momentovou rovnici. Po jejich rozepsani je dynamika
asynchronniho motoru popsana soustavou s vice rovnicemi. Pro zjednoduseni popisu zave-

deme pseudoproud i, definovany jako

. Ly, . .
I :—:L—|S+|R. (8)
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Z rovnice po Upravé dostaneme

di ) . ) . di
LRd_tR:_(RR"‘Ja)M Lediz — jou Lyls =Ly d_:’ 9)
di R ) . R.L,, .
d_rtn:_(L_R+ Joy, )Im - T_ZM Is- (10)
R R

Po zavedeni pseudoproudu iy, v rovnici (3) dostaneme novy vztah pro elektromagnetic-

ky moment motoru a pohybovou rovnici asynchronniho motoru

3 .
My, :EpLM (Imalﬂ_lmﬂl ) (11)

dwg
dt

1 3 .
B(J +Ba)R):§pLM (Imalﬁ_lmﬁ'l )—M,, (12)
kde i, = Re{i }i,, =Im{i_ }.

Z rovnic (10) a (11) dostaneme matematicky model asynchronniho motoru popsany na-

sledujicimi diferencialnimi rovnicemi

doyg B 3 oLy. . 3 ,Ly. . p
=——wg+—p i, i, ——= P i, —— M, 13
dt 3 Or TP Ty mals T P Ty el = M 13)
di Rx . . Rely
M2 — 2§ (W —ws )i, + l,, 14
dt LR mo (S R)mﬁ é o ( )
di R R, L
mpg R : H R™=M 3
=——2j +(w. —w,)i. + i, 15
dt I—R mpA (S R)ma Lé B ( )

Na zakladé¢ matematického popisu asynchronniho motoru v rovnicich (13), (14)a (15),
lze vytvotit matematicky model asynchronniho motoru, ktery lze nasledné¢ namodelovat
v Matlabu a Simulinku.

Detailnéjsi informace o fyzikalnich a matematickych popisech asynchronnich stroj,
ptipadné informace o jejich statickém a vektorovém fizeni, jdou mimo rozsah této prace.
Pro blizsi pochopeni problematiky modelovani asynchronniho strojti, doporucuji prostudovat
literaturu [5] az [14]. Néekteré z téchto praci naleznete na piilozeném DVD, které je soucasti

této diplomové préce.
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7.2 Asynchronni motor 1LA7070-4AB10

Znacka | Hodnota | Jednotky | Popis

fas 50 Hz maximalni frekvence motoru
Ukas 230 VAC fazové napéti statoru

Usas 400 VAC sdruzené napéti motoru

lkas 0,8 A fazovy proud motoru

lsas 1,4 A sdruzeny proud motoru

Noas 1350 rpm otacky motoru zatizené skluzem motoru
Nsas 1500 rpm synchronni otacky motoru

Pas 0.25 kKW vykon motoru

Rsas 45 Q odpor jednoho vinuti statoru

Mas 1,769 Nm elektromagneticky moment motoru
Sas 0,1 skluz motoru

Pas 2 pocet poélovych dvojic motoru

COSQAs 0,78 ° ucéinik

Tab. 12 Parametry asynchronniho motoru 1LA7070-4AB10
Skluz asynchronniho motoru lze vypocitat dle vztahu

_ r]2AS r]2AS pAS
nsAS 60 fAS

Utinnost asynchronniho motoru fady 1LA7 Ize vypo¢itat dle vztahu

_1-cosg,s
Mas = 6

Poas = Pas 015(1—177,5) ,

kde P2as je vykon odebirany na htideli asynchronniho motoru.

Cinny, jalovy a zdanlivy vykon asynchronniho motoru vypoéitat dle vztaht

Prs =3 aslias COSQ = \/§USAS I a5 COSQ.
Qus = uslias Sing = \/§U5As|sAs sing.

SAs :‘?’UkASIkAS :\/§UsAs|aAs-

(16)

(17)

(18)

(19)
(20)

(21)

Jmenovity to€ivy moment dodavany asynchronnimu motoru fady 1LA7 lze vypocitat

dle vztaht

1000

M, =9,55P,

2AS
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Zavislost statorového proudu a fazového posuvu mezi proudem a napétim na frekvenci

rotoru asynchronniho motoru pii chodu modelu s asynchronnim motorem naprazdno je

Zavislost statoroveho proudu & fazowveho posuvy mezi proudam a napetim na frelvenci statoruy

1.3 T T T T T T T T T
] T e e ST A
(IR S AR L —— - LR R A A
] E—— e s U

] B e S it sl L S

£ A L

] s A S

] ' ' ' ' ' ' ' ' '

o : : : : : : : : :

B 0T -t RREEEE booseo-s e AREREEEE TREREEES AAREERE SRRREEES TRRREEE .
L R S IS SR S
0.6~ h-enees fmnnees beoeeees boneees dmmmee- fommnees R AR bommmeem
0.4 SRR N SN N S S Al H

: : : : : : : costi [®
L L L | L L L I I ¥
0 5 10 16 20 26 8 3 40 45 50
fz [HZ]

Obr. 36. Zavislost statorového proudu a fazového posuvu mezi proudem a napéti na frekvenci statoru

Zavislost statorového napéti na frekvenci rotoru asynchronniho motoru pti chodu mode-

lu s asynchronnim motorem naprazdno je dano vztahem

U, =4,2119f, —7,3629. (23)

Zavislost vygenerovaného napéti servomotorem aktivni zatéze na frekvenci rotoru ser-
vomotoru (frekvenci rotoru asynchronniho motoru) pfi chodu modelu s asynchronnim moto-

rem naprézdno je dano vztahem

U, =19052f —0,3567 . (24)

Pii zatéZovani servomotoru je tieba pocitat s poklesem a nelinearitou vygenerovaného
napéti. Ty jsou zavislé na velikosti pfipojené zatéze ke svorkam servomotoru a na schopnosti

doregulovani otacek asynchronniho motoru frekvenénim ménic¢em.

Ziskané priibéhy a zavislosti byly ziskany pfi méfeni modelu naprazdno s pfipojenym

v v

inkrementalnim enkodérem a aktivni zatézi a s rozpojenymi vinutimi servomotoru.
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8  PRINCIP FUNKCE FREKVENCNICH MENICU

Frekven¢ni ménice slouzi k plynulé regulaci otaéek to¢ivych pohonu pii zachovani vy-
sokého zabérového momentu. Principielné¢ frekvenéni méni¢ méni konstantni napéti
a frekvenci napajeci sité na stejnosmérné napéti a to nasledné s pomoci vykonovych elektric-
kych prvki pfevani na sttidavé napajeci napéti pohonu, viz Obr. 37. Vykonovymi elektricky-
mi prvky jsou nejéastéji IGBT tranzistory, které jsou spinané fadou PWM signalt. Ridici

elektronika ovlada funkci jednotlivych ¢asti frekvenéniho ménice.

l— © Usmemovat —l ;F"K"Eﬁﬁgi"j; [ MentsIGBTtanzsty 1
55 na| I
| T i : i i i
| . (1 Ny T2 T3 :
— | 1 — N |
3x230 VAC : 2 2N Z‘S : | P OJK el s OJK £ JK 25 |
1x230 VAC | b P |
| [ |
L1 i P8 B w o [l
LN | oo ol D P L2
| | el x| T AM
L3 |
el e s it | —33: :
| : | ] : | |
| | ; L T4 T5 T6 |
- | [ L . |
|Z5 ZE jzu R ES KR L K
| [ |
| i i i
L A I S e |
___________ T o i i o e e e i e e e e
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| @ |
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| i ; : : |
| frekvencniho ménice 7 7 7 |
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Obr. 37. Schéma funkce frekvenéniho ménice

Velkou vyhodou pfi pouziti frekvenénich ménici k fizeni ota¢ek asynchronnich pohont
je omezeni odbéru jalového vykonu z napajeci sité. Frekvenéni méni¢ odebira prakticky
jen ¢inny vykon a jalovy vykon je ziskdvan z meziobvodu stejnosmémého napéti. V praxi
se pouziva nekolik druhii fizeni frekvenénich ménict a v nasledujicim textu uvedu zakladni

principy fizeni otacek pro asynchronni motory.

Frekvenéni méni¢ PowerFlex 40 vyuziva skalarni fizeni otacek dle U/f kiivky
pro aplikace nenaro¢né na moment a vektorové fizeni momentu S nebo bez nutnosti zavedeni
zpétné vazby s funkci ,,Sensorless Vector®.

Frekvenéni meéni¢ PowerFlex 700S vyuziva skaldrni fizeni otacek dle U/f kiivky
pro aplikace nenarocné na moment, precizni vektorové fizeni s nebo bez nutnosti zavedeni

zpétné vazby s funkci FOC a funkci fizeni motori s permanentnimi magnety.
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8.1 Skalarni fizeni pFi konstantnim statorovém toku
Rizeni otatek asynchronniho motoru dle U/f k¥ivky pti zachovani konstantniho magne-
tického toku statoru pro frekvence niz$i nez jmenovita frekvence statorového vinuti. Zjedno-

dusena rovnice vysledného statorového napéti je

dv
U =Rl +—2 25
S S'S dt ( )
kde vyznam pouzitych symboli je vysvétlen v kapitole 7.

Pokud je provedena derivace magnetického toku v rovnici (25) dostaneme

Ug = Rgig +kfs'¥y, (26)

kde k je numericka konstanta, kterd vznikne pti derivovani.
Pokud zanedbdme odpor vinuti statoru, tak pii dodrzeni podminky zachovani kon-
stantniho magnetického toku ¥ dostaneme vysledné rovnice frekvenéné napétového fizeni

asynchronniho motoru

d¥
Ug = dts ~ kf Wy, 27)
M, =i =konst., (28)
P=M, 0, =P~M, 2. (29)

Pro nizké frekvence anapéti se zatne uplatiiovat odpor a reaktance vinuti statoru

a uvedené vztahy pfestanou platit.

8.2 Skalarni fizeni pri konstantnim vykonu

Rizeni otacek asynchronniho motoru dle U/f kiivky pii zachovani konstantniho vykonu
P motoru pro frekvence vyssi nez jmenovitd frekvence statorového vinuti. Protoze statorové
napéti je pro vyssi frekvence jiz konstantni, klesa se vzristajici frekvenci jak moment motoru,

tak jeho magneticky tok. Poté je mozné asynchronni motor popsat rovnicemi

P=M,, 275 ~ugig = konst., (30)
1
ug =k¥s fg = ¥ :kf—us, kde ug = konst., (31)
S
. 1
MMz\P3|S:>MMzkf—P. (32)

S
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8.3 Vektorové fizeni momentu motoru

Princip vektorového ftizeni momentu je v fizeni magnetického toku a magnetického
momentu dle matematického modelu asynchronniho motoru. V praxi se pouzivaji pfedevsim
dva matematické modely a to takzvany ls-n model, zaloZeny na méfeni statorovych proudu,
a otacek motoru a Us-Is model, zaloZzeny na méfeni statorovych napéti a proud.

Nejvetsi vyznam pro vektorové tfizeni ma fazor statorového proudu ls. Smér proudu Is
je stejny s fazorem magnetomotorického napéti F;. Rozkladem prouduls doos dagq
na slozky lsq a lsq rotujici shodné s rotorem ziskame tokotvornou a momentotvornou slozku
proudu Is. Hlavni magneticky tok je kolmy na fazor U; a ma smér osy x soufadnicového systému
spojeného se statorem. Po souctu hlavniho magnetického toku s vektory jLgsls a jLgslr ziskdme
statorovy a rotorovy magneticky tok. Rotorovy magneticky tok ma smér osy d rotujiciho soutad-

ného systému (citace z [9]).

Sttidac¢
Lr
O— YTV 2%
Cr —L Ud / AM
O 1 ST \
Dopiedny Misdiiltor Matematicky fs, ns
algorytmus model AM

Un,h,c

Transformace | d,q—a,f—ab,c

odvazbeni

Rlw RIm

' @ Im
I¢' |
¢ \@ Lo

Obr. 38. Blokové schéma vektorové regulace U;-1;
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8.4 Pfimé fizeni momentu motoru — Takahashiho metoda

Princip pfimého fizeni momentu (DTC) spociva ve vytvoifeni tocivého magnetického
pole ve statoru pomoci spinacich kombinaci vykonového méni¢e (napétového stiidace) pii-
¢emz rychlost otaceni magnetického pole a tim také velikost momentu motoru je mozné fidit
bud’ pulznim spinanim nulového vektoru napéti nebo pulznim pfepinanim sméru otaceni vek-
toru statorového magnetického pole (citace z [5]).

Tato metoda vyuziva matematicky model asynchronniho motoru k vytvoieni algoritma
fizeni momentu se zpétnovazebnim méfenim statorového proudu a napéti na jednotlivych
fazich motoru a otac¢ek motoru. Z matematickeho modelu, méfeného proudu a napéti vypoci-
tava skute¢ny magneticky tok ¥s dle vztahu (33) a magneticky moment My, motoru a vybere

nejvhodnéjsi prostorovy vektor napéti, ktery posouva magnetické tok zadanym smérem [8].

|Ps| = W, +¥e, (33)

Stiidac¢

\AM

6x

. o Matematicky
Logika spinani model AM
o - 5 Mwm
<§ ‘Ps'
/|\ Ysu
Ys'
M’  — b
H@ Ys |1Pq| :
Mwm L

Obr. 39. Blokové schéma Takahashiho metody

Algoritmy slouzici k spindni jednotlivych fazi asynchronniho motoru mohou byt vy-
hodnocovany fuzzy regulatory, neuronovymi regulatory nebo generickymi algoritmy.
Pfi spinani vétsich vykont (fadové 100 KW a vyse) nelze stfida¢ spinat ve vysoké frekvenci

a je vhodné pouzit metodu piimé regulace podle Depenbrocka [8].
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Prostorovy vektor napéti, ktery posouvd magneticky tok zadanym smérem, je vybran

vnitini logikou spinaciho obvodu do jednoho z nasledujicich sméra

a)
b)
c)
d)
e)

ve sméru toku vné kruznice - moment stoupd, motor se ptibuzuje
proti sméru toku vné krucnice . moment rychle klesa, motor se pfibuzuje
ve sméru toku dovniti kruznice - moment stoupd, motor se odbuzuje

proti sméru toku dovniti kruznice - moment rychle klesa, motor se odbuzuje
zastaveni pohybu toku (zkrat) - moment pomalu klesa, buzeni = konst.

Obr. 40. Princip regulace podle Takahashiho
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9  ZAVER

Hlavnim cilem této prace bylo vyhotoveni laboratorniho modelu s asynchronnim moto-
rem s aktivni zatézi s vyuzitim fidicich komponent firmy Rockwell Automation. Model byl
zrealizovan v plném rozsahu zadani a poskytuje zakladni funkce fizeni asynchronniho stroje.
Model byl navic doplnén o bezpecnostni prvky, které zajist'uji jeho plynulych chod.

Druhym hlavnim cilem této prace bylo postaveni fidiciho systému s automatem Com-
pactLogix L32E, ktery by navic ovladal stavajici model se servomotorem a frekvenénim mé-
ni¢em PowerFlex 700S. Konstrukce fidiciho systému a stojanu vizualizacniho panelu byla
provedena dle podobnych stojanu v laboratofi ¢. 23 katedry fidici techniky.

Tretim cilem byla realizace operatorského pifenosného ovladace, ktery by slouzil
k mobilnimu ovladéani obou motorovych modelu. Tlacitkovy ovladaé¢ je schopen ovladat z&-
kladni funkce obou motorovych modelu bez nutnosti pouziti dalsich periferii. Zapojeni ovla-
dace je navrzeno tak, aby byl ovlada¢ pouzitelny i v jinych fidicich systémech.

Dale byla provedena implementace grafického uzivatelského rozhrani dotykového pane-
lu PanelView Plus 600 na urovni fizeného stroje a implementace grafického uzivatelského
rozhrani serveru VersaView 750R na Grovni vyrobni linky ve formé SCADA. Ob¢ vizualizace
byly naprogramovany v prostiedi FactoryTalk View Studio firmy Rockwell Automation.

Patym cilem bylo naprogramovani fidiciho systému pro obsluhu obou motorovych mo-
delu a vytvoteni ukazkovych aplikaci pfedvadéjicich zakladni funkce obou modeli. Program
automatu CompactLogix poskytuje ovladani obou motorovych modeld a stara se o jejich bez-
peény chod. Program dale obsluhuje komunikace s automatem DriveLogix 5730, ptidéleni
prav ovladani jednotlivym rozhranim, automatické chody obou modelt a funkce operatorské-
ho ptfenosného ovladace.

Nakonec byly vypracovany dokumentace v§ech hardwarovych a softwarovych kompo-

nent obou modelt. VSechny dokumentace jsou soucasti ptiloh na konci této prace.

Diky této praci jsem sevice seznamil s produkty firmy Rockwell Automation
pro automatizaci procesit na vyssi Urovni jejich implementace. S automaty znacky Allen-
Bradley jsem sejiz v minulosti setkal, ale s frekvencnimi méni¢i tady PowerFlex
a s vizualizacnim prostiedim FactoryTalk View Studio jsem pracoval poprvé. Déle jsem
si v ramci této prace vyzkousel praci v kolektivu v ramci predmétu ,,Projekt v tymu* katedry

fidici techniky.
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11 POUZITE ZKRATKY

AC Alternating Current — Stiidavy proud

AM Asynchronous (Induction) Motor — Asynchronni (indukéni) motor

BCD Binary Coded Decimal — Dvojkové reprezentované dekadické Cislo

CE Embedded Compact — Vestavény systém

DCS Distributed Control Systém — Distribuovany fidici systém

DIN DIN rail, top-hat rail — Nosna lista

DPI Drive Peripheral Interface — Ridici periferni rozhrani

DSI Drive Services Interface — Ridici servisni rozhrani

DTC Direct Torque Control — Pfimé fizeni momentu

GUI Graphic User Interface — Grafické uzivatelské rozhrani

FOC Field Oriented Control — Polem orientovani fizeni

HMI Human Machine Interface — rozhrani ¢lovéka a stroje

IC Integrated Circuit — Integrovany obvod

IGBT Insulated Gate Bipolar Tranzistor — Bipolarni tranzistor s izolovanym
hradlem

IP Internet Protokol — Internetovy protokol

IS Internet Information Services — Windows WEB Server

1/0 Input/Output — Vstupné/Vystupni jednotka

LD Ladder Diagram — Zebtickovy diagram

LED Light-Emitting Diode — Svétlo vyzatujici dioda

ME Machine Edition — softwarova platforma grafického editoru vizualizaci

FactoryTalk View Studio

MES Manufacturing Execution Systems — Vyrobni informacni systém

MOSFET Metal Oxide Semiconductor Field Effect Tranzistor — Polem fizeny
tranzistor

OLE Object Linking and Embedding — Vkladani a propojovani objekti

OPC OLE for Process Control — OLE pro fidici systémy

OPC-DA OLE for Process Control® Data Access 2.0 — OLE pro fidici systémy
s datovym pfiistupem verze 2.0

OPO Operatorsky pienosny ovladac

PAC Programmable Automation Controller — Programovatelny automat

PC Personal Computer — Osobni pocita¢
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PF
PF40

PF700, PF700S

PIC

PIMS

PLC
PV600

PWM
RPM/rpm
RS
SCADA

SD
SE

SFC
u/f
VBA

PowerFlex — Nazev frekven¢nich ménicu fi. Rockwell Automation
PowerFlex 40 — frekven¢ni méni¢ fady PowerFlex 40 firmy Rockwell
Automation

PowerFlex 700S — frekven¢ni méni¢ fady PowerFlex 700S firmy Roc-
kwell Automation

Programmable Interface Controller — Programovatelné jednoCipové
mikropocitace

Plant Information Management Systems — Tovarni manazerské infor-
macni systémy

Programmable Logic Controller — Programovatelny logicky automat
PanelView Plus 600 — Typ vizualiza¢niho panelu firmy Rockwell Au-
tomation

Pulse Width Modulation — Pulsni $ifkova modulace

Revolution per minute — Otacky za minutu

Rockwell Software — Zkratka softwaru fi. Rockwell Automation
Supervisory Control And Data Acquisition — Dispecerské fizeni a sbér
dat

Secured Digital — Pamétova karta

Site Edition — softwarova platforma grafického editoru vizualizaci Fac-
toryTalk View Studio

Sequencial Function Chart — Sekvenéni diagram

Ptevodnik napéti frekvence

Visual Basic for Applications
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12 POUZITE SYMBOLY

2

B

d-q

fs, fr

F1

Is, Ir, Is, ir
o, 1

Isd, Isq

o, 1

Mm, M
Mm’
Mz

n, Ns

Rs, Rr

Us, Ur, Us, Ur
Ui

Userv

Xs6r Xror XM,
o-

O™m

Ys, Yr, ¥

Inch — palce — 1 inch = 2.54 cm

Magnetického indukce motoru

Rotorovy soufadny systém motoru

Statorova a rotorova frekvence
Magnetomotorického napéti vinuti motoru
Statorovy a rotorovy proud jedné faze
Statorové proudy v pravothlych soufadnicich
Statorové proudy Vv rotorovych soufadnicich
Statorové proudy v pravothlych soutfadnicich
Momentotvorny proud motoru

Tokotvorny proud motoru

Statorovy pseudoproud

Statorovy pseudoproud v pravouhlych soufadnicich
Moment setrvacnosti redukovany na hiidel motoru
Numericka konstanta

Statorova, rotorova a indukénost vinuti (klece)
Vzajemna induk¢nost vinuti (klece)
Magnetické moment motoru

Zadany magneticky moment motoru

ZatéZovy magneticky moment motoru

Otacky motoru, statorové otacky

Cinny vykon motoru

Pocet pélovych dvojic motoru

Statorovy a rotorovy odpor vinuti (klece)
Skluz motoru

Statorové a rotorové napéti jedné faze

Indukované napéti motoru

Napéti na vystupnich svorkach jednotlivych fazi servomotoru

Statorova, rotorova a vzajemna induktance vinuti (klece)

Pravouhly soufadny systém motoru
Uhlova poloha hiidele motoru

Sprahnuté statorové a rotorové magnetické toky
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®s, OR

Zadany sprahnuty statorovy magneticky tok

Spiahnuté statorové magnetické toky v pravouhlych soutadnicich
Magneticky induk¢ni tok motoru

Utinnost asynchronniho motoru

Uhlova rychlost to¢ivého magnetického pole motoru

Uhlova rychlost to¢ivého magnetického pole statoru a rotoru
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13 SLOVNIK ODBORNYCH TERMINU

Alarm

Automat, PLC

Blokace

Buffer

DeviceNet

DPI

DSI
Embedded

Emergency stop

Encodér

Event

FOC

Gate

Kvitace

Zprava vyhodnocovédna vizualizaénim ndstrojem. Zpravou miize byt
uloZeni Casu, popisu, hodnoty, jména uZivatele, aj. aktualniho chybové-
ho nebo zakazaného stavu fizené¢ho systému. Ve vétSing pripadti umoz-
nuje zprava ulozeni ¢asu a jména uzivatele jejiho potvrzeni (kvitace).

Je relativné maly primyslovy pocita¢ pouzivany pro automatizaci pro-
cest v realném Case — fizeni strojii nebo vyrobnich linek v tovarné.

V této praci je pojmem blokace mySlena mechanicka nebo softwarova
komponenta slouzici k zamezeni spusténi nebo chodu néjakého zatize-
ni, pokud nejsou splnény vsechny bezpecnostni podminky.
Vyrovnavaci pamét’ pro ulozeni dat v automatu, ktera jsou jinym zafi-
zenim postupné vycitana.

Komunikacni standart na bdzi realtime Ethernetu pro zafizeni firmy
Rockwell Automation

Komunikaéni periferni standart pro zafizeni firmy Rockwell Automati-
on

Komunikaéni servisni standart pro zafizeni firmy Rockwell Automation
Zabudovany nebo vestavény jednoucelovy systém. Ridici jednotka je
pevné spjata se zafizenim, které ridi.

Nouzové zastaveni, které poskytuje rychlé odpojeni elektrickych zdroji
od napajeného zatizeni na ochrané pracovnikdl.

Elektromechanicky pfevodnik ptfevadéjici rotacni pohyb na sekvenci
elektrickych digitalnich impulza.

Udalost vyhodnocovana vizualizaénim ndastrojem. Udalosti miize byt
uloZeni Casu a popisu aktualniho stavu fizené¢ho systému nebo ulozeni
¢asu a popisu reakce od uZzivatelského zasahu.

Funkce frekvencnich meénica, kterd umoznuje frekvencnim meénic¢im
dosahnout vysoké ptesnosti nastaveni otacek motoru bez nutnosti zave-
deni zpétné vazby S napétovym nebo teplotnim pifizpisobenim.

Hradlo MOSFET tranzistoru

Potvrzeni nastalé udalosti v fidicim systému. Nejéastéji se pouziva ve
spojeni se zaznamem alarmovych stavi, kde tlac¢itkem s funkci kvitace,

uzivatel potvrzuje zaznamenané alarmové stavy.
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Latch
MES

Message

Modul

Motion instrukce

PIMS

Realtime
Rozhrani

Runtime

Rutina
SCADA
SCANport
Screenshot

Sekvence
Sensorless Vector

Setpoint

Source
Standard

Je druh paméti, latch pamét’ — zachytna pamét’.

Informacni systém zajist'ujici sledovani a fizeni vyroby v redlném Case.
Nebo také MSG, jsou samostatné spojovaci prvky pro pienos dat mezi
raznymi automaty firmy Rockwell Automation.

V této praci je pojmem modul myslena samostatna hardwarova jednot-
ka, kterd je z daného systému volné¢ odmontovatelna, aniz by to mélo
dopad na funkcionalitu daného zafizeni. Moduly jsou také jednotlivé
I/O karty automat.

Jsou to softwarové funkéni bloky v prostfedi RSLogix 5000 firmy Roc-
kwell Automation pro definovanou obsluhu pfistroju.

Piedstavuji pocitatové systémy pro spravu dat a informaci, které jsou
nejcastéji realizovany jako nastavba DCS ¢i PLC/SCADA systémi.
Typ runtime aplikace, kterd bézi v aktualnim Case

V této praci je pojmem rozhrani mySlena mechanicka nebo softwarova
komponenta, ktera poskytuje styk uzivatele s ovladanym zafizenim.
Rozhranim jsou napt. GUI aplikace nebo operatorské ovladace.
Rozhranim je dale mySlen komunika¢ni interface. V ptipadé této vari-
anty je v textu vzdy slovo rozhrani spjato se slovem komunikaéni.
Provozni (Casove zavisla) softwarova aplikace.

Je samostatna ¢ast softwaru, ktera je slozena ze standardizovanych in-
strukci a ma standardizovany prabéh jejiho softwarového vykonani.

Je vizualizaéni systém urCeny pro monitorovani a ovladani velkych
prumyslovych technologii.

Komunikacéni standart pro zatizeni firmy Rockwell Automation
Staticky graficky zaznam vzhledu grafického uzivatelského rozhrani.
Posloupnost na sob¢ zavislych jevi.

Funkce frekvencnich ménict, kterd umoznuje frekvenénim meénic¢im
dosédhnout vysoké pfesnosti nastaveni otd¢ek motoru bez nutnosti zave-
deni zpétné vazby.

Z4dana hodnota, ktera slouzi k zadani analogové reference z ovladaciho
rozhrani do automatu.

Emitor MOSFET tranzistoru

Je to rutina (samostatna ¢ast softwaru), které byla dlouhodob¢ otesto-
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Status, flag

Tag

Trigger
Zebtitkovy, piic-

kovy diagram

vana funkcionalita, a kterou Ize beze zmény aplikovat ve vice rliznoro-
dych aplikaci.

Je datova proménna v programu automatu, Ktera v sobé nese informaci
0 stavu néjakého zafizeni (napf. motor muze byt ve stavech chodu,
chyby, bez napéti, aj.).

Komunikacni entita ve vizualiza¢nich systémech technologickych pro-
cesti. Také mize byt vyjadieno synonymy proménna, kanal nebo ko-
munika¢ni datova znacka.

Spoust’ nebo udalost, které spousti né¢jakou funkci.

Je graficky jazyk LD (jazyk kontaktnich schémat) uréeny k zapisu tuloh
ptevazné logického typu, jejichz program je sestavovan obdobné jako

liniové schéma reléovych systému [44].
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14 POUZITY SOFTWARE

- RSLogix 5000 Professional / Network Edition, Verze: V17.00.00 (CPR9 SR 1)

- RSLinx Classic Gateway, Revision: 2.54.00.11 (CPR 9 SR 1)

- DriveExplorer, Verze: 5.02.07 — Full

- DriveExecutive, Verze 4.05.02.00

- DriveObserver, Verze 4.05.02.00

- FactoryTalk View Studio with development environment for FactoryTalk View Ma-
chine Edition and Factory Talk View Site Edition, Verze: 5.00.00 (CPR 9)

- Matlab R2006b, Verze: 7.3.0.267 (R2006b)

- Microsoft Paint, Verze: 5.1 with Service Pack 3

- Microsoft Office 2007

- Microsoft Internet Explorer, Verze: 8.0.6001.18702

- AutoCAD 2007

- GIMP2, Verze: 2.6.8
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15 PRILOZENE DVD

Soucasti diplomové prace je ptilozené DVD, které obsahuje:
- Software
1. Program v RSLogix 5000 pro automat CompactLogix L32E,
2. Program v RSLogix 5000 pro automat DriveLogix 5730,
3. Program v FactoryTalk View Studio — Machine Edition pro vizualiza¢ni
panel PanelView Plus 600,
4. Program v FactoryTalk View Studio — Site Edition pro vizualizaci
na serveru VersaView 750R,
5. Nastaveni frekven¢niho ménic¢e PowerFlex 40,
6. Nastaveni frekven¢niho ménic¢e PowerFlex 700S,
- Diplomova préace
1. Text diplomoveé prace v PDF formatu,
2. Zdrojové obrazkova dokumentace diplomové préce,
- Manudly
1. Manudly vSech hardwarovych komponent,
2. Manudly pouzitého softwaru,
- Dokumentace
1. Ptilozené diserta¢ni, diplomové a bakalarské prace,
2. Fotodokumentace a grafika pouzita ve vizualizacich,

3. Ostatni pouZzité materialy.
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Rizeni motorii pomoci frekvencnich ménicii
1  PRILOHAA

1.1 Konfigurace vstupni Message (MSG) s PowerFlex 40

Message Configuration - PF40_MSG_GET_D01_Output_Frequency

Configuration l En:nmmunic:atin:nn] Tag ]

Mezzage Type:

Service | Parameter Read j _I

Type:
o =

S .
e & [Hex] Class: |f Hexl  bestinatian PF40_Yalue_DO1_0 v

Irstance: [1 Auttribute:| 1 (Hex) Mew Tag

# Enable 3 Enable ‘#aiting i@ Start i Done Done Length; 0
2 Errar Code: Extended Emrar Code: [ Timed Out <
Errar Path:
Errar Tent:

] Cancel Help
| | |

Obr. 41. Konfigurace vstupni Message s PowerFlex 40 — 1

Browse...

(sl |LocalENE . 2 1592 165.0.11
LocalEME, 2, 192168011

[Fes |
e o € ] e
- D O

[ Connected [+ -
#® Enable <2 Enable “aiting @ Start i Dane Done Length: 0
2 Error Code: Extended Ermar Code: [ Timed Out &
Error Path:
Errar Text:

] | Cancel Help

Obr. 42. Konfigurace vstupni Message s PowerFlex 40 — 2
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Message Configuration - PF40. MSG,_ GET_D01_Output_Frequency

Eunfiguratiunl Communication  Tad

Mame: PFA0 M5G GET D01 Output Frequency

Dezcription; Output frequency

prezent at T1, T2 &
T3 W & W)

Type: Baze

Data Tepe:  MESSAGE

Scope: Eﬂ Matarz_Freq Conw
@ Enable 3 Enable W aiting i@ Start 3 Done Done Length; O
i Errar Code: Extended Emor Code: [ Timed Out
Error Path:
Error Text:

| ak. | Cancel Help

Obr. 43. Konfigurace vstupni Message s PowerFlex 40 — 3

1.2 Konfigurace vystupni Message (MSG) s PowerFlex 40

Message Configuration - PF40_MSG_SET_P36_Start_Source

Corfiguration l I:l:nmmunicaticunl Tag l

Mezsage Type: CIP Generic
?:Ir;l:::e |Parameter Wwrite j Source Element: PFA0 VWalue_ P3E_5St Ll

Source Length: m [Butesz]
Service .
Code: IT [Hex] Class: If— [Hex) _I

Instamce: |36 Attribute:|1 (Hex] Mew Tag...

@ Enable <2 Enable ‘¥ aiting i3 Start 3 Done Done Length: O

i Error Code:16HO001 Extended Errar Code: 16H0000_0204 [ Timed Out €
Error Path: LocalEME, 2, 192.168.0.11

Error Text: Connection failure
| k. | Cancel Help

Obr. 44. Konfigurace vystupni Message s PowerFlex 40 — 1
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Message Configuration - PF40_MSG_SET_P36_Start_Source

Canfiguratian En:nmmunin:atin:-nl Tag ]

|5tz |LocalEME, 2, 192165.0.11 Browse...

LocalEME. 2. 132.168.0.11
e o € o e
- B E—

[~ Connected [ &

# Enable <3 Enable ‘W aiting i Start i3 Done Cione Length: 0

i Error Code: 1680007 Extended Erar Code: 16H0000_0204 [ Timed Out &

Error Path: LocalEMB, 2, 192.168.0011
Error Text: Connection failure

k. | Cancel | Help |

Obr. 45. Konfigurace vystupni Message s PowerFlex 40 — 2

Message Configuration - PF40_MSG_SET_P36_Start_Source

I:aniguratil:un] Communication  Tad

Hame:
Description; Set the contral
scheme uzed to start
the drive
Type: Baze
Data Type:  MESSAGE
Scope: Eﬂ katarz_Freq Conw
® Enable ) Enable ‘W aiting i) Start i Done Cone Length: 0

i Epor Code:1EH000 Extended Error Code: 1EH#0000_0204 [ Timed Out
Ermor Path: LocalEME, 2, 192.168.0.11

Error Text: Connection failure
0k, | Cancel Help

Obr. 46. Konfigurace vystupni Message s PowerFlex 40 — 3

72



Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu

1.3 Konfigurace vstupni Message (MSG) s PowerFlex 700S

Message Configuration - PF7005_Get_001_Output_Freq

Corfiguration l I:l:nmmunicaticunl Tag l

Mezsage Type: CIP Generic

?ervice | Get Attribute Single ﬂ _|
ype:

Service .

Code: |2 [Hes) Dlass 33 [Hesl  poop b PF7005_Get_001_0 v |

Instamce: 310 Altribute:| 3 (Hex) Mew Tag

@ Enable <2 Enable ‘¥ aiting i3 Start #® Done Done Length: 4
i3 Errar Code: Extended Ermrar Code: [ Timed Out &
Error Path:
Errar Test:

| k. | Cancel | Help |

Obr. 47. Konfigurace vstupni Message s PowerFlex 700S — 1

Message Configuration - PE7005_Get_001_Output_Freq

Configuration Enmmunicatiunl Tag ]

- o

[ Connected v {-
@ Enable 3 Enable W aiting i) Start ® Done Done Length: 4
3 Errar Code: Estended Errar Code: [ Timed Out €
Errar Path:
Errar Text:

| ] 4 | Cancel Help

Obr. 48. Konfigurace vstupni Message s PowerFlex 700S — 2
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Message Configuration - PF7005_Get_001_Output_Freq

Ennfiguratiun] Communication  Tad

Mame:

Dezcription;

Type: Baze

Data Typer  MESSAGE

Scope: ﬂ] b otion_Chrl
# Enable <3 Enable ‘W aiting i Start #® Done Cione Length: 4
i Errar Code: Extended Ermor Code: [ Timed Out &
Error Path:
Error Text:

k. | Cancel Help

Obr. 49. Konfigurace vstupni Message s PowerFlex 700S — 3

1.4 Soupis analogovych a digitalnich signalt

V nésledujicich tabulkadch je uveden soupis vSech analogovych a digitalnich signald,

které jsou v programu vyhodnocovany pomoci rutin _ERROR a _ANALOG.

Index Analogovy signl Popis
0 A _PT1 REAL Potenciometr 1 operatorského univerzalniho ovladace
1 A PT2 REAL Potenciometr 2 operatorského univerzalniho ovladace
2 A _Comm_Brake IN PoZzadovana velikost brzdéni asynchronniho motoru
3 A Brake Current IN Proud vygenerovany brzdicim servomotorem
4 A Brake Voltage IN Napéti vygenerované brzdicim servomotorem
5 Rezerva
6 Rezerva
7 Rezerva
8 Out_Power PF700S Vystupni vykon servomotoru
9 Comm_Angle PF700S | Zadany thel servomotoru
10 D020 _Al 0 10 V Napéti na analogovém vstupu 0-10 VDC PF40
11 D002_Commanded_Freq | Zadana frekvence asynchronniho motoru
12 D005 DC Bus Voltage | Napéti na DC sbérnici PF40
13 D024 Drive_Temp Teplota vykonovych prvk PF40
14 D003 _Out_Current Vystupni proud asynchronniho motoru
15 D001 _Out Frequency Vystupni frekvence asynchronniho motoru

Tab. 13 Soupis analogovych mérenych signald 1/2
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Index Analogovy signal Popis
16 D004 Out_Voltage Vystupni napéti asynchronniho motoru
17 D029 Torque_ Current Vystupni momentovy proud asynchronniho motoru
18 P039_Accel_Time 1 Pomér zrychleni pro v§echny nartsty rychlosti PF40
19 P040_Decel_Time 1 Pomér zpomaleni pro vSechny nartsty rychlosti PF40
20 P033 Motor OL_Current | Maximalni dovoleny proud asynchronniho motoru
21 Rezerva
22 A083_S Curve % casu akcel./decel. plisobici na rampu jako S kiivka
23 PF40 Value encoder A | Otacky inkrementalniho enkodéru as. motoru
24 Rezerva
25 D022 _Out_Power Vystupni vykon asynchronniho motoru
26 D023 Out Pwr_Fctr Vystupni thel mezi napétim a proudem as. motoru
27 D025 Counter_Status Soucasna hodnota ¢itace PF40
28 D026 _Times_Status Soucasna hodnota casovace PF40
29 P031 Motor NP Volts Stitkové jmenovité napéti asynchronniho motoru
30 P032_Motor NP_Hertz Stitkova jmenovita frekvence asynchronniho motoru
31 P034 Minimum_Freq Nejnizsi frekvence, kterou bude PF40 produkovat
32 P035 Maximum_Freq Nejvyssi frekvence, kterou bude PF40 produkovat
33 A080 DC Brake Time Doba, po kterou je zaveden do motoru brzdici proud
34 A081 DC Brake Level | Max. DC brzdici proud piisobici na motor
35 | A086 DC Brake Voltage | Napéti, pii kterém je na motor ptiveden brzdici proud
36 A086 DC Brake Freq Frekvence, pii které je na motor ptiveden brzdici proud
37 A089 Current Limit_ 1 | Max. vystupni proud nez dojde k vypnuti motoru
38 A110 Anlg In_0 10 Lo | Nastaveni dolni hodnoty analogového vstupu
39 A110 Anlg In_ 0 10 Hi | Nastaveni horni hodnoty analogového vstupu
40 Al 0 10 V_PF700S Napéti na analogoveém vstupu 0-10 VDC PF700S
41 Comm_Freq_PF700S Z4dana frekvence servomotoru
42 DC_Bus_Voltage:PF700S | Napéti na DC sbérnici PF700S
43 Drive_Temp_PF700S Teplota vykonovych prvki PF700S
44 Out_Current PF700S Vystupni proud servomotoru
45 Out_Frequency PF700S | Vystupni frekvence servomotoru
46 Out_Voltage PF700S Vystupni napéti servomotoru
47 Torque_Current PF700S | Vystupni momentovy proud servomotoru
48 Accel_Time_PF700S Pomeér zrychleni pro v§echny naristy rychlosti PF700S
49 Decel_Time PF700S Pomér zpomaleni pro vSechny nartsty rychlosti PE700
50 Motor_OL_Curr_PF700S | Maximalni dovoleny proud servomotoru
51 Preset_Freq 0 PF700S Z4dana pevna frekvence servomotoru
52 S Curve_Accel Time Pom¢ér zrychleni pro vSechny narusty rychlosti PE700
53 Out_RPM_PF700S Vystupni otacky servomotoru z resolveru
54 Out_Angle PF700S Vystupni Ghel servomotoru z inkr. enkodéru
55 S_Curve_Decel_Time Pomér zpomaleni pro v§echny nértsty rychlosti PF700
Tab. 14 Soupis analogovych mérenych signalt 2/2
Index Digitalni signal Popis
0 D _TEMP_BRAKE Teplota vykonovych prvki aktivni zatéze
1 D BRAKE_ENABLE Ptipojeni vykonovych prvkl aktivni zatéze
2 D_TEMP_ASMOTOR Teplota asynchronniho motoru

Tab. 15 Soupis digitalnich méfenych signald
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Obr. 50. Schéma zapojeni stojanu automatu CompactLogix L32E
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Pin CANNON 9 | Barva Vodice | Popis funkce svorky
4-C modra 0 VDC ze zdroje 1606-XLP72E
5-V stinéni 0 VDC pro periferni obvody
6-C cervena +24 VVDC ze zdroje 1606-XLP72E
7-V 1 Cervena +24 VVDC pro periferni obvody
Tab. 16 Konfigurace 1/0 modulu 1734-AENT
Pin Barva Vodice | Popis funkce svorky
0 —Outl bila HL2 Warning — zluta kontrolka o. p.
1-0ut2 bila HL3 Error — ¢ervena kontrolka o. p.
2-0ut3 hnéda HL1 Auto — modra kontrolka o. p.
3—0ut4 svétle zelena HL7 RE/LO — ¢erveny piepinac o. p.
Tab. 17 Konfigurace 1/0 modulu 1734-OB4E
Pin CANNON 9 | Barva Vodi¢e | Popis funkce svorky
0-1Inl 9 Seda Signal pfipojeni bloku brzdy
1-1In2 3 bila T2 signél z nast. termostatu — Blok brzdy
2—-1In3 ¢ervena T1 signél z vratného termostatu 45°C
Tab. 18 Konfigurace I/O modulu 1734-1B8
Pin CANNON 9 | Barva Vodi¢e | Popis funkce svorky
0—-1In0 4 zluta 0-10 VDC induk. napéti bloku brzdy
1-1Inl 5 zelena 0-10 VDC induk. proudu bloku brzdy
Tab. 19 Konfigurace I/O modulu 1734-IV2E
Pin CANNON 9 | Barva Vodi¢e | Popis funkce svorky
0—Out0 2 oranzova 0-10 VDC Zéadaného brzdéni bloku brzdy
4-C4 Shid stinéni 0 VDC zadaného brzdéni bloku brzdy
7-V7 D Seda +24 \VVDC pro Bulletin 845H
Tab. 20 Konfigurace I/O modulu 1734-OV2E
Pin Ink. 845H Barva Vodi¢e | Popis funkce svorky
0-InA A hnéda Kanal A 0° Bulletin 845H
1 - InAret H Cervena Kanal A 0° Bulletin 845H
2—1InB B cerna Kanéal B 90° Bulletin 845H
3 — InBret | modra Kanal B 90° Bulletin 845H
4—1InZ C fialova Referencni znacka Z Bulletin 845H
5 —InZret J zluta Referen¢ni znacka Z Bulletin 845H
0-GND G oranzova Zem Bulletin 845H
1-GND Shild stinéni Zem Bulletin 845H
2-RET F zelena 0 VDC Bulletin 845H

Tab. 21 Konfigurace 1/O modulu 1734-VHSC24
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Jisti¢ 3x400 V/2,5-4 A

Signalizace Signalizace Nastaveni zadanych
chyby modelu  vystrahy modelu otadek motoru

Signalizace
chodu modelu

Signalizace
automatického chodu

Bezpecnostni  Tlacditko zasta- Tlac¢itko spus-  Prepinac¢ sméru Piepinac systé-
tlacitko veni motoru téni motoru otaceni motoru  mového pfistupu

Obr. 52. Ovladaci panel modelu s asynchronnim motorem

Bezpecnostni tlaéitko ,, MAIN POWER CUTOFF* slouzi k odpojeni modelu od zdroje
energie, v nasem ptipadé odpojeni od sité 230 VAC / 50 Hz.

Jisti¢ ,,230VAC* slouzi k ochrané uzivatele pied urazem elektrickym proudem
a k odpojeni modelu od zdroje energie, v nasem piipadé odpojeni od sité 230 VAC / 50 Hz.

Tlacitko ,,START slouzi ke spusténi fizeného motoru. Motor lze spustit timto tlacit-
kem jen v pfipadé, Ze je pfitazen systémovy pfistupu k modelu piepinaéem ,LOCALLY
REMOTELY®, piepina¢ v poloze ,,LOCALLY* a méni¢ tizeného motoru je v bezchybném
stavu. Pokud je motor v chodu, je tladitko ,,.START* podsviceno zelené. Pokud neni motor
v chodu, neni tla¢itko ,,START* podsviceno.

Tlacitko ,,STOP* slouzi k zastaveni fizeného motoru. Motor je timto tlacitkem
Vv jakémkoliv okamzZiku zastaven.

Piepina¢ ,,DIRECTION® slouzi k reverzaci chodu motoru. Pfepinaé je aktivni jen po-
kud je pfitazeni systémového pfistupu k modelu piepinacem ,,LOCALLY REMOTELY*
nastaveno v poloze ,,LOCALLY*. Pokud je motor v chodu a pracuje na zadanych otackach,
je piepina¢ ,,DIRECTION® podsvicen ¢ervené, jinak neni piepina¢ ,,DIRECTION® podsvi-
cen.
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Ptepina¢ ,LOCALLY REMOTELY* slouzi k pfifazeni systémového pfistupu
k modelu. Pokud je systémového piistupu piitazen modelu a model je pfipojen k automatu,
je ptepina¢ ,,DIRECTION® podsvicen ¢erveng, jinak neni prepina¢ ,,DIRECTION® podsvi-
cen.

Potenciometr ,,SETPOINT FREQUENCY CONTROL® slouzi k nastaveni otacek
asynchronniho motoru. Potenciometr je aktivni jen pokud je pfifazeni systémového piistupu
k modelu piepinacem ,,LOCALLY REMOTELY* nastaveno do polohy ,,LOCALLY*.

Signalizace chyby modelu slouzi k zobrazeni globalni chyby. Pokud nastala globalni
chyba nebo nedoslo k povoleni chodu celého systému ze zadného zatizeni a model je ptipojen
k automatu, sviti signalka ¢ervenou barvou, jinak signalka nesviti.

Signalizace chodu modelu sviti zelenou barvou, pokud je model pfipojen k siti, jinak
signalka nesviti.

Signalizace vystrahy modelu slouzi k zobrazeni globalni vystrahy. Pokud nastala glo-
balni vystraha a model je pfipojen k automatu, sviti signalka zlutou barvou, jinak signalka
nesviti.

Signalizace automatického chodu modelu slouzi k zobrazeni automatického chodu. Po-
kud je spustén automaticky chod modelu a model je pfipojen k automatu, sviti signdlka mod-

rou barvou, jinak signalka nesviti.

Instrukce Stav Popis

P031 230 VAC Stitkové jmenovité napéti motoru

P032 50 Hz Stitkova jmenovita frekvence motoru

P033 1,3A Stitkovy jmenovity proud motoru

P034 0,0 Hz Nejnizsi frekvence, na které bude ménic¢ pracovat

P035 50.0 Hz Nejvyssi frekvence, na které bude ménic pracovat

P036 3-Wire Zdroj fizeni ménice (pokud je meni¢ ovladan z automatu,
je kod instrukce D012 roven 55 — fizeni z Comm Port)

P037 Ramp, CF Mod zastaveni motoru pii prepinani zdroje tizeni P036

P038 0-10 V Input | Zdroj rychlostni reference pro méni¢ (pokud je méni¢
ovladan z automatu, je koéd instrukce D012
roven 55 — fizeni z Comm Port)

A051, A052, Preset Freq Vybrana funkce pro digitalni vstupy 1-3

A053

A054 Comm Port Vybrana funkce pro digitalni vstupy 4

A089 1,3A Maximalni dovoleny vystupni proud

Tab. 22 Nastaveni ddlezitych parametrt frekvencéniho ménice PowerFlex 40
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2.3 Rizena aktivni zatéz
Zakladni popis mechanické konstrukce modulu fizena aktivni zatéZe je uveden

v kapitole 3.2.4. Schéma zapojeni modulu fizené aktivni zatéze je na Obr. 53.

Teplotni
Cidlo
3 fazoveé relé
250V /5A I I
KM Brzdici DC
odpor Ventilator
R1 dood 4
¥ J.’q JH JH
Uzemnéni elektronika
modelu aktivni zatéze
BR-
servomotor UV W [N,PE,Shild R L
24V | OV
@ 6 7 8 1 |Shd| 3 9 4 5 2 ‘
Sitova pfistrojova
vidlice 230 VAC CANNON 9
Nazev: Schéma zapojeni aktivni fizené zatéze
Projekt: Rizeni motorl pomoci frekvenénich méniéa
Predmét:  X35DIP - Katedra fidici techniky - CVUT
Vypracoval: Pavel Elkner Datum: 12.04.2010

Obr. 53. Schéma zapojeni modulu fizené aktivni zatéze

Schéma zapojeni desky plosného spoje elektroniky fizené aktivni zatéze je na Obr. 54.
a deska plosného spoje elektroniky fizené aktivni zatéze je na Obr. 55.

Rizen4 aktivni zatéZ prioritné fidi proces zkratovani usméméného vystupniho napéti
ze servomotoru pomoci tfech MOSFET tranzistori IRFP250N [43]. Trimr RV1 slouzi
k nastaveni poméru kladného napéti mezi hradlem (Gate) a Source MOSFET tranzistort.

Rizend aktivni zatéz méi napéti servomotoru a pievadi jej na vystupni napéti O-
10 VDC, které je rovno aktudlnim ota¢kam servomotoru. Trimr RV2 slouzi k nastaveni roz-
sahu vystupniho napéti. Zatéz dale méii vygenerovany proud servomotoru a take jej prevadi
na vystupni napéti 0-10 VDC. Trimr RV4 slouzi k nastaveni rozsahu vystupniho napéti, které
je rovné proudu vygenerovanym servomotorem. A nakonec méfi aktualni teplotu chladice
a prevadi ji nadigitalni vystupni signal. Trimr RV3 slouzi k nastaveni kompara¢ni Grovné

napéti zesilovace U4:A mezi referenénim napétim a aktualnim napétim na teplomeéru.
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Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu

Rizena aktivni zatéZ ma v aktualnim stavu paralelng zapojeny tii MOSFET tranzistory,
ale deska plo$ného spoje je konstruovand az na ¢tyti MOSFET tranzistory. PouZiti vét§iho
poCtu paralelné zapojenych tranzistorti neni nutnosti, vyhoda je v rozdéleni vygenerovaného
vykonu navétsi pocet prvki. Konektorem J5 Ize piemostit MOSFET tranzistory

a vygenerovanou energii odvadét touto cestou.

Obr. 55. Deska ploSného spoje elektroniky fizené aktivni zatéze
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2.4 Operéatorsky prenosny ovladaé

Zakladni popis mechanické konstrukce operatorského pienosného ovladace (dale jen
OPO) je uveden v kapitole 3.3. Schéma zapojeni OPO je na Obr. 56. Konfigurace zapojeni
OPO s navaznosti na zapojeni I/0O modula automatu CompactLogix L32E jsou uvedeny
v tabulkéch Tab. 24, Tab. 25 a Tab. 26.

Jak jiz bylo zminéno v kapitole 4.1.11, rutina _UNI_OVLADAC slouzi k zobrazeni mo-
nitorovanych hodnot a k vyhodnoceni fidicich pfikazti obou modeld z OPO. Pro jiné ucely
vyuziti OPO jsou vSechna tlacitka, pfepinac¢e, LED diody, potenciometry a display, které jsou
navazany na I/O moduly automatu, voln¢ programovatelné z prostiedi RSLogix5000. Dale jiz
budu popisovat jen funkcionalitu OPO vztazenou ktéto praci, kterd neni popsana
v kapitole 3.3.

Dvojity sedmi-segmentovy displej zobrazuje jen analogové hodnoty v rozmezi 0-99.
Pokud dojde k pozadavku zobrazeni analogové hodnoty mensi nez 0 nebo vétsi nez 99, dojde
k vyvolani chyby displeje viz Tab. 23. Dalsi chyby, které jsou displejem vyhodnocovany, jsou
uvedeny také v Tab. 23. Analogova hodnota zobrazena displejem je sloZena ze dvou samo-
statnych ¢isel a to z ¢isla desitkové soustavy a z ¢isla jednotkové soustavy. Pokud analogova
hodnota obsahuje desetinn& mista, je ¢islo jednotkové soustavy matematicky zaokrouhlovano
(round). Funkcionalita displeje vychazi z jeho zapojeni viz Obr. 56.

V rdmci této prace displej zobrazuje bud’ aktualni hodnotu zadané frekvence nebo rpm
fizeného motoru v dobé, kdy motor nebézi, nebo aktualni hodnotu frekvence nebo rpm ftize-
ného motoru v dobé, kdy je motor v chodu, nebo chybu fizeného systému. Pro rezim fizeni
polohy servomotoru zobrazuje displej bud’ Zadanou, nebo aktualni polohu servomotoru. Ak-
tualni poloha je z rozsahu 0-360 ° zobrazena displejem do rozsahu 0-36. Aktualni rpm
je z rozsahu 0-5000 rpm zobrazena displejem do rozsahu 0-50.

Funkcionalita vsech fidicich a monitorovacich soucastek OPO je uvedena v tabulkéach
Tab. 24., Tab. 25. a Tab. 26.

Kod chyby Popis chyby

00

01 Chyba rozsahu zobrazované analogové hodnoty

02 Globalni chyba detekovana automatem CompactLogix L32E
03 Chyba teploméru asynchronniho motoru

04 Chyba teploméru aktivni zatéze

Tab. 23 Chyby zobrazené displejem OPO
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Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu

Pin CANNON 37 | Barva Vodi¢e | Popis funkce operatorského ovladace
INO 16 fialova U12 — Spinaci tla¢. Enable
IN1 17 razova-modra | U13 — Rozpinaci tla¢. Emergency Stop
IN2 18 tmave zelena U1l — Prepina¢ Auto/Hand
IN3 4 hnéda-bila U8 — Spinaci tla¢. Interface Enter
IN4 5 bila-Cerna U7 — Piepina¢ PF40/PF700
INS 6 oranzova-modré | U4 — Piepina¢ Direction
ING - - Nepftipojen
IN7 - Nepftipojen
IN8 8 bila-Cervena U3 - Pfepinac Position/Velocity
IN9 9 zelena-Cerna U6 — Spinaci tla¢. Start Motor
IN10 10 Seda-Cerna U7 — Rozpinaci tla¢. Stop Motor
IN11 11 hnéda U2 — Spinaci tla¢. Switchl
IN12 12 zelena-bila U1 — Prepinac¢ Clear Faults
IN13 13 cervena Nepftipojen
IN14 14 Cervena-bila Nepfiipojen
IN15 - - Nepfipojen
DC COM1 7 oranzova-Cerna | Nepfipojen
DC COM2 15 fialové-bila Nepfiipojen
Tab. 24 Konfigurace I/O modulu 1769-1Q16F v vazbou na OPO
Pin CANNON 37 | Barva Vodi¢e | Popis funkce operatorského ovladace
OuTO 1 modra-Cervena | D13 — LED dioda Auto/Hand
OUT1 2 Zluta-zelena D12 — LED dioda Enable
OouT2 3 Cervena-oranz. | D11 - LED dioda Emergency Stop
OuUT3 19 oranzova-bild | D8 — LED dioda Interface Enter
OuUT4 20 Zluta-Cerna D7 — LED dioda PF40/PF700
OUT5 21 Seda-Cervena | D6 — LED dioda Start Motor
ouT6 22 riazova-Cerna D5 — LED dioda Stop Motor
ouT7 23 bila 4511B — BL — Mazéani BCD kédu IC 1,2
OouTs 24 Seda 74HCT573 — LE — Povoleni zépisu IC 1
ouT9 25 svétle zelena 74HCT573 — LE — Povoleni zapisu IC 2
OUT10 26 zluta 74HCT573 -D0-BCD kéd 1 1C 1,2
OuT11 27 Cervena-modra | 74HCT573-D1-BCD kod 2 IC 1,2
OouUT12 28 oranzova 74HCT573 -D2-BCD kéd 31C 1,2
OuUT13 29 cerna 74HCT573 -D3-BCD kéd 4 1C 1,2
OouT14 - - Nepftipojen
OuUT15 - - Nepftipojen
+VDC 36 modra +24 VDC
DC COM 31 Seda-modra Neptipojen

Tab. 25 Konfigurace I/O modulu 1769-OB16P v vazbou na OPO
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Pin CANNON 37 | Barva Vodi¢e | Popis funkce operatorského ovladace

V in 0+ 32 riazova-Cervena | U10 — Signdl z Potenciometru 1 vlievo
V/Iin 0- 33 bila-modra U10-0VDC

I in 0+ - - Nepfiipojen

Vin 1+ 34 rizova U9 — Signal z Potenciometru 2 vpravo
V/lin 1- 35 zluta-Cervena U9 -0VvDC

lin 1+ - - Nepfipojen

Vin 2+ - - Nepfiipojen
V/lin 2— - - Nepfiipojen

lin 2+ - - Nepfipojen

Vin 3+ - - Nepftipojen
V/lin 3— - - Nepftipojen

lin 3+ - - Nepfiipojen
ANLG C 37 modré-bila 0VvDC
ANLG C GND stinéni 0VvDC
V out 0+ - - Nepftipojen

| out O+ - - Nepftipojen
V out 1+ - - Neptipojen

lout 1+ - - Nepftipojen

Tab. 26 Konfigurace I/O modulu 1769-IF4XOF2 v vazbou na OPO

Tlacitko ,,ENABLE* slouZi k povoleni chodu celého systému. Pokud je chod systému
povolen, je tlacitko ,,ENABLE® zelen¢ podsviceno. Pokud neni povolen chod systému, ne-
ni tlacitko ,,ENABLE podsviceno a tla¢itko ,,E STOP* blika ¢ervenou barvou.

Tlacitko ,,ENTER® slouzi k pfitfazeni systémového piistupu k modelu s asynchronnim
motorem. Pokud je systémovy ptistup piidélen OPO, blika tlacitko ,,ENTER® zelenou bar-
vou. Pokud je systémovy ptistup pfidélen jinému rozhrani, je tla¢itko ,,ENTER* podsviceno
zelenou barvou. Pokud neni systémovy pfistup pfidélen zddnému rozhrani, neni tlacitko
»ENTER* podsviceno.

Tlacitko ,,EMER. STOP* slouzi k vypnuti celého fizeného systému. Tlacitko je vzdy
aktivni a pti jeho stisknuti dojde v jakémkoliv okamzZiku k bezpe¢nému odstaveni celého fize-
ného systému. Pokud nastala globalni chyba nebo nedoslo k povoleni chodu celého systému
ze zadného zafizeni, je tlacitko ,EMER. STOP* podsviceno ¢ervenou barvou, jinak neni
tlacitko ,,EMER. STOP* podsviceno.

Piepina¢ ,,PF40 / PF700* slouzi k vybrani aktualné ovladaného modelu pomoci OPO.
Pokud je vybrano ovladani modelu s asynchronnim motorem, neni piepinac ,,PF40 / PF700¢
podsvicen. Pokud je vybrdno ovlddani modelu se servomotorem, sviti ptepina¢ ,,PF40 /

PF700¢ ¢ervenou barvou.
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Prepina¢ ,,AUTO / HAND* slouzi k vybéru manualniho nebo automatického chodu
obou modeltu. Pokud je vybran automaticky chod modelu, spusti se vzorovy program
pro pfedvedeni chodu modelu.

Ptepinac ,,DIRECT.* slouzi k reverzaci chodu obou motort.

Piepina¢ ,,POS / VEL* slouzi k vybéru rezimu fizeni servomotoru. Pokud je vybran re-
zim fizeni rychlosti, neni ptepina¢ ,,POS / VEL* podsvicen. Pokud je vybran rezim fizeni
polohy, je pfepinac ,,POS / VEL* podsvicen ¢ervenou barvou.

Tlacitko ,,START MOTOR* slouzi ke spusténi fizeného motoru. Motor lze spustit
jen v ptipad¢, Ze jsou splnény podminky pro spusténi motoru. Podminky pro spusténi motoru
jsou: povolen chod celého zatizeni tlacitkem ,,ENABLE®, pfitazeni systémového ptistupu
k modelu tla¢itkem ,,ENTER® a neaktivni jakakoliv z blokaci tizeného motoru. Pokud
je dany motor v chodu, je tladitko ,,START MOTOR* podsviceno zelené. Pokud neni dany
motor v chodu, neni tla¢itko ,,START MOTOR* podsviceno.

Tlacitko ,,STOP MOTOR* slouzi k zastaveni fizeného motoru. Motor je timto tlacit-
kem v jakémkoliv okamziku zastaven. Pokud neni tizeny motor v chodu, je tla¢itko ,,STOP
MOTOR* podsviceno ¢ervenou barvou.

Tlacitko ,,CLEAR® slouzi k odstranéni chyb modelu a pro vychozi nastaveni modelu
do bezchybného stavu.

Potenciometr ,,SET FREQ PF40“ slouzi k nastaveni otacek asynchronniho motoru
a potenciometr ,,SET FREQ PF700* slouzi k nastaveni ota¢ek a polohy servomotoru.

Vsechny ovladaci prvky OPO, kromé tladitek ,,EMER STOP*“ a ,,MOTOR STOP*,
jsou aktivni jen v piipadg, Ze byl piifazen systémovy piistup OPO.

Ovladaci prvky ,,AUTO / HAND*, ,DIRECT.“, ,,POS / VEL*, ,START MOTOR,
»STOP MOTOR* a,,CLEAR* jsou vzdy vztazeny k modelu, ktery je nastaven pfepinacem
,,PF40 / PF700%.
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Model se servomotorem ovladanym PowerFlex 700S

2.5

Popis mechanické konstrukce modelu se servomotorem ajeho softwarovych casti

delu se servomotorem je na Obr. 57.

Ve

ema zapojeni mo

7

je uveden v bakalaiské préci [36]. Sch

{erozny) qeud - g dmisa wepbig abig-gL
{auureinz) dois - g dmisa wiesfia SuIbig- g1
{lezepauy) el - ¢ dniss uieafka TWIa - vl
feipoul) wez o dmss weikg wog wibkg - oL
{epes) ¥ - £ dmas wiepbig gbig-zL
{eaoey) 1L - 2 dmisa wgp g Zwibig - Ly
feudsa) L - Lodmss wiepbig Libig - aL

wag ik - §a
OMINOIEY - B
o INOIeY - 24

{eapow] waz £-| dnisa uepfig
{enZ) TH - oM dmissa Saosiey
{eapoun) waz dmsia daosey

{zueio) Jougaug - gl

OMINOIRY - 940 {euad) ou g Iug - ;L

zingbig - 90 {eniz) -Jey Ju3 - £%

{eapou) waz 7o dmsds wepbig | woeo inobig - o {eipoul) + 48y JUz - 27
{e119) £H - L dmsda wienbio Linpfig - ga {wed) Z1epoaus - 0z
{euama) (+) IPZ OO0 PO+ DAMPEH - 20 {epauy) giapoauz - gL
{mipau] {-) waz 0an T+ 20A0- LD {epag) v uapoaug - o1

MISHOHLS OU LRSS UL IUSZ

{esoEy] Jouzaug- Lz | 00602 eydeuz ulsedsd (uluBIaE Y

of .08 o inunsad g |zuey

06 .0 o 1nunsod ﬂ (=012

o0 q 1usledeny

a0 v+ ualedey

LB 7 eNIEUZ udsETad (ujusaey
LB .06 @nunsad g 1guey

LB L0 o nunsed v jguey

Piys
ng N [BUUEYD - =
no g [BuueyD - -g
INQ ¥ [BUUBYD - -y

|E_.:¢I oa--
ndul+00 -+
noZudeys -7
g g RUdEyD -9
N0 ¥ [RUUBEYD -

200/ X3[449M0d SDUADWIOAS O/ 30exunadg

HSPa una|ing NISREYUS U] SDIUACHIOAS O] 9eyuoadsg

=
=

T b

JILsIr

SO0 X3|4JaM0d  |aUACIOAS (/|

HGPS YN OUISfaUA S0IUAGHIOAS

HG18 "IN s
SAIUACHIOAS 3d
IIg¥Ng |1HV¥LS dO1S 1L €11 Al 1L
N—I_ T.mx_m.mx_
EH PH £H bH I N O N I
1531 i 0 -0 0N 0N
-
_ [ [T T e |
7m0_ho_mo_wo_no_mo_ﬂo__.0_ 76N_MN_NN7_.N_ON_Q._m_.7h_._m— SL |tk [EF

[ [—
_m._..__.‘.__w_,ST._.._:_m.___._._u.:m T.:m

TL| L | OF | B0 |80 (LD

e[ [ele e

0€.G XBOTaAN] B0IUACYHIOAS /|

{e30znl] WOD -ZL 3aA0 lusledely

UUWoT - 4
{epes] WIANOd - LL oanFT lusledeny 1800 - N
fengl Misey - 0L 0b0 .0 oinunsad ¥ |zuey NI - 8
{ewal) NIS+-60 LB L0 @ nunsod v ELEY MG+ - %
{epauy) SOueY - 80 ofioy 06 o 1nunsad g (euey SOy -4
(BrOiEY] SO0+ - 40 LBy .06 @ nunsod g |euEy SO0+ -0

{maiys] paus -840
{1 paus -ga
{euanag) OM -0
{eipow) oM - £0

USROS LT

TSRO Wa7
dnigs Qiznssspy
dnigs Qiznssspy

usUE2N (usoudsdzeg &
USHLLUSZN [Uls0uladzaq - 34 3d
USpZIg OUSyILISU Sp ol Zey -Hg “+Hd
ualods sng 0Q -3a +2da

CLAN MO & TE-T 1A

LA, UOIO &78)-F LA

LA TOLO & 2B LLn

uafed eu axozelr £VWL TS LI

{eus&7) +FEQ - T0
{mniz) -eeq - Lo

(garsd) + eleg -3
{eared) - eleQ - o

4araY + 1euey daieg
9O¥SH - 1BURY 301ed

HG P8 UI[INg NISRONU “YU| SIUASHIOAS /] a0eyI0adg

S00. X9|4Jamod Ioas 10aleden

0L0Z 2092 wnieq 1a||J [9AR 4 [[enodeIdAp
1NAD - AMIUYI3L I0IpL BIR31BY - JIOSEX RUp3ld
NG YIIUQUBANSI] 100G TUOIoW 1UaZlY Balcld
NICICLLOAIRS Njapow 1ualodez Bugyog AQZEN

_nmx_wmx__.mxi /ﬂ_‘ [Xu]
2YNIdAA
@ INAYTH
nEpoLY
a7 N3d

&7
ZH 05/ QWA OERXE | 21
aledeu arcyg 4

delu se servomotorem

éma zapojeni mo

z

Obr. 57. Sch

89



Rizeni motorii pomoci frekvencnich ménicii
3 PRILOHAC

3.1 Vizualizace panelu PanelView Plus 600

Zakladni popis mechanické konstrukce upevnéni PanelView Plus 600 je uveden
v kapitole 3.4 a zakladni popis vizualizace PanelView Plus 600 je uveden v kapitole 5.3.
V této kapitole bude dale proveden detailnéjsi popis vizualizace a jeji nastaveni.

Pii spusténi panelu PanelView Plus 600 se automaticky naéte uvodni obrazovka vizua-
lizace ,,Login/Logout® Obr. 58. Na této obrazovce se muze uzivatel piihlasit nebo odhlasit
do vizualizace pomoci tlacitek ,,Login®“ a, Logout* nebo si mize vybrat jazyk, ktery bude
Vv celé vizualizaci pouzit. Pokud neni spravné uzivatel ptihlasen, nedojde k zobrazeni navi-

gacéniho tlacitka ,,Main screen® pro vstup uzivatele do aplikace.

E STORP

Lagin Logout

About

Obr. 58. Obrazovky ,Login/Lobout®a ,Network devices status”
Obrazovky ,,Control panel for frequency converters PF40 and PF700S“

a ,,PowerFlex 700S* na Obr. 59. slouzi jen jako naviga¢ni obrazovky v Runtime aplikaci.

F E STOP ,E E STOP

PowerFlex 7005
PowerFlex 40 “elocity control

Metwark status Puasition contral

Login & App. settings FC Parameters

Shutdown application

Obr. 59. Obrazovky ,Control panel for frequency converters PF40 and PF700S“a ,PowerFlex
700S”

90



Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu

Obrazovka ,,Network devices status“ slouzi pro informaci uzivatele o stavu pfipojeni
jednotlivych modult. Signalky s informacemi 0 aktualnim stavu fizenych modelt v pravém
hornim rohu vSech obrazovek nesou informace o globalni chyb& a globalni vystraze celé¢ho
fizeného systému.

Pokud dojde k vyvolani globalni chyby, bude horni signélka blikat ¢ervenou barvou. Pti
bezchybném provozu, bude jeji barva zelend. Seznam vsech ptipadu, které vyvolaji globalni
chybu, je uveden v kapitole 4.1.3.

Pokud dojde k vyvolani globalni vystrahy, bude spodni signalka zobrazovat stavy dle
Tab. 6.

Kazda obrazovka v pravém hornim rohu obsahuje bezpe¢nostni tla¢itko ,,E STOP“
pro vypnuti celého fizeného systému. Tlacitko je vzdy aktivni a piijeho stisknuti dojde

Vv jakémkoliv okamziku k bezpe¢nému odstaveni celého tfizeného systému.

3.1.1 Obrazovky fizeni asynchronniho motoru panelu PanelView Plus 600

Obrazovky ,,PowerFlex 40 velocity ctrl“ a,PowerFlex 40 parameters® slouzi
k ovladani a monitorovani chodu modelu s asynchronnim motorem a aktivni zatézi.

Tlagitko ,,ENABLE* slouzi k povoleni chodu celého systému. Pokud je chod systému
povolen, je tlacitko ,,ENABLE®“ zelené podsviceno. Pokud neni povolen chod systému,
je tlacitko ,,ENABLE‘ modie podsviceno a tla¢itko ,,E STOP* blika ¢ervenou barvou.

Tlacitko ,,ENTER® slouzi k pfitazeni systémového piistupu k modelu s asynchronnim
motorem. Pokud je systémovy piistup pridélen vizualizaci PanelView Plus 600, blika tlacitko
»ENTER® zelenou barvou. Pokud je systémovy pfistup pfidélen jinému rozhrani, je tlacitko
»ENTER® podsviceno zelenou barvou. Pokud neni systémovy piistup ptidélen zadnému roz-
hrani, je tla¢itko ,,ENTER® podsviceno modrou barvou.

E STOP F E STOP
014

310.0
91.0 COMM part

= CLEAR FAULTS
0.00 STOP
16.9

EMNABLE Manual Direct. < I EMTER

Chve i ey FC Parameters

Obr. 60. Obrazovky ,PowerFlex 40 velocity ctrl“a ,PowerFlex 40 parameters®
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Tlacitko ,,Manual / Auto® slouzi k vybéru manualniho nebo automatického chodu mo-
delu s asynchronnim motorem a aktivni zatézi. Pokud je vybran automaticky chod modelu,
spusti se vzorovy program pro piedvedeni chodu modelu.

Tlacitko ,,Direct. </ Direct. > slouzi k reverzaci chodu asynchronniho motoru.

Tlac¢itko ,,START® slouzi ke spuSténi asynchronniho motoru. Motor Ize spustit
jen v ptipad¢, ze jsou splnény podminky pro spusténi asynchronniho motoru. Podminky
pro spusténi motoru jsou: povolen chod celého zafizeni tlac¢itkem ,,ENABLE®, pfifazeni sys-
témového piistupu k modelu tla¢itkem ,,ENTER® a neaktivni jakdkoliv z blokaci asynchron-
niho motoru. Pokud je asynchronni motor v chodu, je tla¢itko ,,START® podsviceno zelené.
Pokud neni asynchronni motor v chodu, je tlacitko ,,START* podsviceno modre.

Tlacitko ,,STOP* slouzi k zastaveni asynchronni motoru. Motor je timto tlacitkem
Vv jakémkoliv okamziku zastaven. Pokud neni asynchronni motor v chodu, je tla¢itko ,,STOP*
podsviceno ¢ervenou barvou.

Tlacitko ,,CLEAR FAULTS* slouzi k odstranéni chyb modelu a pro vychozi nastaveni
modelu do bezchybného stavu. Pokud jsou chyby modelu v fizeném systému potlacovany,
je tlacitko ,,CLEAR FAULTS* podsviceno zluté, naopak je tlacitko podsviceno modre.

Status ,,Control Source* informuje uZzivatele o aktualnim zdroji fizeni frekven¢niho

ménice PowerFlex 40.

Stav Popis zdroje Fizeni
Keypad Rizeni z klavesnice PF40
3-Wire Rizeni z mechanického potenciometru pfipojeného k PF40
2-Wire Rizeni pomoci mechanickych tlagitek piipojenych k PF40
COMM port Vzdalené tizeni
Jog Specialni mod fizeni PF40

Tab. 27 Popis statusu ,Control Source®, zdroji fizeni PF40

Parametr ,,Comm. Vel. [1/s]“ je nastavitelny zvizualizace PanelView Plus 600
a umoznuje zadat zadanou frekvenci asynchronniho motoru. Pokud je piifazeni systémového
pftistupu ptidéleno PanelView Plus 600, tak pfi chodu motoru je zadana frekvence hned piive-
deny do motoru. Pokud neni pfifazeni systémového ptistupu piidéleno PanelView Plus 600,
tak parametr zobrazuje zadanou frekvenci 0d rozhrani, které ma aktualné ptifazeno systémovy
pristup k modelu.

Ostatni zobrazené parametry slouzi jen k zobrazeni aktualniho stavu asynchronniho mo-

toru a pomoci ramecku, ve kterém jsou umistény, zobrazuji stavy danych analogovych hodnot
dle Tab. 8.
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3.1.2 Obrazovky fizeni servomotoru panelu PanelView Plus 600

Obrazovky ,,PowerFlex 700S velocity ctrl“, ,,PowerFlex 700S position ctrl*
a,,PowerFlex 700S parameters* slouzi kovladani amonitorovani chodu modelu
se servomotorem.

Servomotor ma stejné ovladaci prvky jako asynchronni motor, a proto funkcionalita
jednotlivych ovladacich prvka je stejna jako v ptipadé asynchronniho motoru viz vyse.

Podstatnym rozdilem je moznost fizeni servomotoru ve dvou rezimech. Prvnim rezi-
mem je fizeni rychlosti a druhym rezimem je fizeni polohy. Volba rezimu fizeni servomotoru
se provani tlacitkem ,,Position / Velosity“ na obrazovce ,,PowerFlex 700S position ctrl®.
Status ,,Position / Velosity na obrazovce ,,PowerFlex 700S velocity ctrl* informuje uzivatele
0 aktualnim reZimu fizeni servomotoru.

Diky moznosti fizeni servomotoru ve dvou rezimech, mauzivatel moznost nastavit
jak zadané otacky servomotoru ,,Comm Vel. [1/s]* na obrazovce ,,PowerFlex 700S velocity
ctrl*, tak zadané natoceni servomotoru ,,Comm Pos. [°]* na obrazovce ,,PowerFlex 700S

position ctrl*.

F E STOP E STOP

Fosition

START S START

STOP STOP

Direct. = I EMTER I ENABLE I ETE] Position ENTER

FC Parameters PowerF e = FC Paremeters

551.0

al po rt

CLEAR FALULTS

Obr. 61. Obrazovky ,PowerFlex 700S velocity ctrl®, ,PowerFlex 700S position ctrl“a ,PowerFlex

700S parameters”
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3.1.3

Download Runtime aplikace do PanelView Plus 600

Pro aspésné nahrani (download) Runtime aplikace do vizualiza¢niho panelu Panel-

View Plus 600 (dale jen PV600) je nutne provést nasledujici kroky.

1)

2)

3)

4)

5)

V prostiedi FactoryTalk View Studio — Machine Edition v sekci RSLinx Enterpri-
ce — Communication Setup je nutné vyhledat automat, se kterym ma dany PV600
komunikovat. Zvolenému automatu je vhodné pomoci tla¢itka ,,Verify* ovéfit spo-
jeni a nasledné pomoci tlac¢itka ,,OK* potvrdit.

Dale je nutné nahrat aktualni verze softwaru Frequen-
cy_Converter_CompactLogix L32E.ACD do automatu CompactLogix L32E
a Frequency_Converter_DriveLogix_5730.ACD do automatu DriveLogix 5730
a oba automaty uvést do Run Mode.

V nastrojové listé v zalozce Application se nachazi odkaz na dialogové okno Create
Runtime Application. V tomto okn¢ zvolime nazev nasi nové Runtime aplikace
a vybereme typ Runtime aplikace. Typ Runtime aplikace se odviji od aktualniho
firmwaru, ktery je nahran v PV600. Typ firmwaru PV600 se nachazi v PV600
v sekci Terminal Settings/System Information/About RSView ME Station.

Déle v dialogovém okné Create Runtime Application Wizard — Select Language,
vyberte ¢esky i anglicky jazyk Runtime aplikace a stisknéte tla¢itko ,,Finish.

Déle je nutné nastavit komunika¢ni rozhrani na PV600. V sekci Terminal Set-
tings/Networks and Communications/Network Connection/Network Adaptors/IP
Address je nutné spravné vyplnit komunikacni rozhrani. V nastaveni komunikaéni-
ho rozhrani Vam mize pomoct RSLinx Classic Gateway. Pokud nedoslo k nové
hardwarové konfiguraci P\V600 nebo k zméné firmwaru PV600, tak ostatni paramet-
ry komunika¢niho rozhrani by mély zlstat nezménény.

V nastrojové listé¢ v zalozce Tools je odkaz na dialogové okno Transfer Utility.
V sekci Download, ktera slouzi k nahréni Runtime aplikace do PV600, zvolime
zdrojovou Runtime aplikaci, ktera bude do PV600 nahréna. Nejlépe je zvolit Run-
time aplikaci, kterou jste siv kroku 2) vytvorili. Typ tlozist¢ Runtime aplikace
zvolte Internal Storage. Dale je vhodné vybrat moznosti Run application at start-
up a Replace communications. Nakonec je nutné vybrat cilovy PV600 v sekci Se-
lect destination terminal, na ktery ma byt Runtime aplikace nahrana. Pokud byly

vSechny parametry dle pfedchozich krokt spravné nakonfigurovany, bude po stisku
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tla¢itka ,,Download“ nahrana zvolena Runtime aplikace do PV600 a po restartu
PV600 bude spusténa aktualné nahrana Runtime aplikace.

Dialogové okno Transfer Utility Ize pouzivat jen pro aplikace vytvofené v prostiedi
FactoryTalk View Studio — Machine Edition a lze spustit iz Start/All Pro-
grams/Rockwell Software/FactoryTalk View/Tools/ME Transfer Utility.

V dialogovém oknu Application Manager, které lze spustit z Start/All Pro-
grams/Rockwell Software/FactoryTalk View/Tools/Application Manager, lze provadét
upravy zdrojovych soubort ME aplikace pro PanelView Plus 600. Mezi Upravy zdrojovych

soubort ME aplikace se tadi kopirovani, pfejmenovavani, zalohovani, mazani, ....

Aktudlni editovatelna ME aplikace pro PanelView Plus 600 se jmenuje Mo-
tor_Ctrl_Using_Freq_AC_Drive.med a je uloZena v adresaii C:\Dokuments and Settings\All
Users\Documents\RSView Enterprises\ME\HMI_projects\ nebo na neptilozeném CD.

Aktudlni spustitelna ME aplikace pro PanelView Plus 600 se jmenuje Mo-
tor_Ctrl_Using_Fregq_AC_Drive.mer a je ulozena v adresaii C:\Dokuments and Settings\All

Users\Documents\RSView Enterprise\ME\Runtime nebo nepfilozeném CD.

95



Rizeni motoru pomoci frekvencnich meénicu

3.2 Vizualizace serveru VersaView 750R

Zakladni popis Runtime aplikace serveru VersaView 750R je uveden v kapitole 5.4.
V této piiloze je proveden detailnéjsi popis Runtime aplikace a jeji nastaveni. Zakladni popis
vzhledu obrazovek a zékladni popis ovladacich a monitorovacich prvki Runtime aplikace
je uveden také v kapitole 5.4. Popis vyznami nazva a kddu jednotlivych analogovych hodnot
a stavovych biti obou frekven¢nich ménicu je uveden v dokumentacich [20] a [22].

Pii spusténi Runtime aplikace na serveru VersaView 750R se automaticky spusti spous-
téci makro a nacte se piehledova obrazovka vizualizace ,,Overview* Obr. 58. Pii vypnuti Run-
time aplikace se automaticky spusti vypinaci makro, které bezpecné vypne vSechny pohony

a uvede tizeny systém do vychoziho stavu.

3.21 Prehledova obrazovka serveru VersaView 750R

Obrazovka ,,Overview* slouzi pro vizualizaci a spravu celého fizeného systému. V levé
poloving vizualiza¢niho panelu jsou z&kladni komponenty popisujici model s asynchronnim
motorem. V pravé poloviné vizualiza¢niho panelu jsou zékladni komponenty popisujici mo-
del se servomotorem. Stavové hodnoty ,,Model Status® slouzi k informovani uzivatele
0 globalnim stavu dané¢ho modelu. Model mtize byt bud v potadku nebo muze byt blokovan.
Jednotlivé stavy fizeného systému jsou popsany v Tab. 7.

Leva ¢ast ovladaciho panelu obsahuje stavové hodnoty pfipojenych zafizeni, které in-
formuji uzivatele o chybéch jednotlivych zatizeni. Chybami zatizeni mtize byt fyzické odpo-
jeni zafizeni od fidiciho systému, odpojeni zatizeni od zdroje napéti a proudu, komunikaéni
chyba mezi zafizeni a fidicim systémem nebo chyba daného zafizeni.

Stfedni ¢ast ovladaciho panelu obsahuje stavové hodnoty informujici uzivatele
0 aktualnim stavu systémového piistupu k jednotlivym modelim. Jednotlivé stavy zobrazuji
informaci, které rozhrani ma momentalné piifazen systémovy pfistup, a tudiz, které rozhrani
momentalné ovlada dany model.

Prava ¢ast ovladaciho panelu obsahuje tlacitka ,,Enable/Disable” pro odstranéni chyb
jednotlivych rozhrani. Jednotlivymi tlac¢itky mtze uzivatel blokovat vyhodnoceni chyb da-
nych rozhrani fidicim systémem a maji tedy stejnou funkci jako tlacitka ,,CLEAR® jinych
rozhrani. Tlacditka jsou uzite¢na v ptipadech, kdy k fizenému systému nemame pfipojeny
vSechny zafizeni nebo pokud chceme pracovat jen s konkrétni ¢asti fizeného systému a ostatni

¢asti chceme nechat vypnuty.
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Stav

Popis

PF40/PF700S Not Drive

Model neni ovladan

PF40/PF700S Drive by Model

Model je ovladan ovladacim panelem modelu

PF40/PF700S Drive by CtrlPnl

Model je ovladan operatorskym pienosnym ovladacem

PF40/PF700S Drive by PnlVw

Model je ovladan vizualizaci na PanelView Plus 600

PF40/PF700S Drive by PC

Model je ovladan vizualizaci na serveru VersaView 750R

PF40/PF700S Drive by Web

Model je ovladan webovym serverem

Chyba pfti vyhodnoceni ovladani modelu

Tab. 28 Popis statusu ,Control Interface Status®, zdroji oviadéni jednotlivych modelt

Modules Status

Popis

PF40 Ready/Fault

Frekvenéni méni¢ PowerFlex 40 je pfipojen a bez chyby

Point 1/0 Ready/Fault

Point I/O je pfipojen a bez chyby

CompactLogix Ready/Fault

Automat CompactLogix L32E je pfipojen a bez chyby

Control Panel Ready/Fault

Operatorsky pfenosny ovladac je pfipojen a bez chyby

PF700S Ready/Fault

Frekven¢ni méni¢ PowerFlex 7008 je pfipojen a bez chyby

DriveLogix Ready/Fault

Automat DriveLogix 5730 je pfipojen a bez chyby

PanelView Ready/Fault

Panel PanelView Plus 600 je pfipojen a bez chyby

Web Applic. Ready/Fault

Webova aplikace je pfipojena a bez chyby

Tab. 29 Popis statusu ,Modules Status®, stavu pfipojeni jednotlivych zarizeni

Overview

Alen

D001 - Output Frequency

D003 - Output Current

D022 - Output Power

Motor Model with PowerFlex 40

-Bradley

Incremertal Sensor
845H-5UFB2EFWV2C

SIEMENS
ALA7OTO-84B10

=181 x|
=10] x|
2310472010 13:25:52

O

User: LAB023-VERSAVIE

Motor Model with PowerFlex 700S

Output Angle

Qutput RPM

Status PLC:

PF40 Model

PF40 Regulation I
PF40 Parameters I
PF40 Trends I
PF700 Model I
PF700 Regulation I
PF700 Parameters I
PF700 Trends I
Alarms I

Allen Eradley

Incramental Senzor
845H SUFBRBFWT2C

Allen-Bradley

SO0 O

PowerFlex 7005
with Drivel ogix

PowerFiex 40 Administration
Control Start Source Model Status Control Start Source Model Status
Control Speed Source _ Control Speed Source _ :‘Help
" p— PvR— About applicati
odules ontro nable/Disable _
St PF40 - Ready PF700S - Ready Imtorfoee ‘ PF40 Drive by PC ‘ Control Panel
B _ Status ‘ ‘ PowerFlex 40 —
Point I/0 - Ready DriveLogix - Ready PF700S Drive by PC PovrerHar 7005
PanelView 600 —
© tLogix - Read: Panelview - Reat
ompactLogix - Ready anelview - Reatly Web Aplication Rockwell
Contral Panel - Ready | Web Applic. - Ready _ — Automation
[ visalay survey = Cear Eleavgl\‘

Obr. 62. Obrazovka ,Overview*“
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3.2.2 Obrazovky fizeni asynchronniho motoru serveru VersaView 750R

Obrazovky ,,Model Frequency Converter PF40*, ,,Regulation Frequency Converter
PF40%, ,,Parameters Frequency Converter PF40 1/2*, ,Parameters Frequency Converter
PF40 2/2* a ,,Trends Frequency Converter PF40%, slouzi k ovladani a monitorovani chodu

modelu s asynchronnim motorem a aktivni zatézi.

Obrazovka ,,Model Frequency Converter PF40* slouzi vysadné pro ovladani chodu
modelu s asynchronnim motorem. V horni ¢asti vizualiza¢niho panelu jsou zobrazeny infor-
mace o stavu teploméru asynchronniho motoru, stavu teploméru aktivni zatéze, stavu piipoje-
ni aktivni zatéze, stavu ptipojeni nebo chyby frekven¢niho méni¢e PowerFlex 40 a informace

zobrazované frekvenénim méni¢em PowerFlex 40.

teplomér aktivni brzdy / stav frekvenéniho ménice

—-~
Brake Temp - Ready PFA0 - Feady

Ashdotor Temp - Heady Brake Device - Ready
¥

teplomér asynchronniho motoru ptipojeni aktivni brzdy
Obr. 63. Detail stavovych hodnot modelu s asynchronnim motorem

Ostatni plocha vizualiza¢niho panelu zobrazuje informace o aktualnich stavech jednot-
livych méfenych veli¢in na modelu s asynchronnim motorem a aktivni zatézi. Popis graficke-
ho znazornéni analogovych hodnot je popsan v kapitole 5.4.2. Popis vyznamt nazvt a kodu
jednotlivych analogovych hodnot astavovych biti frekvenéniho ménice PowerFlex 40
je uveden v dokumentaci [20].

Ovladaci panel obsahuje komponenty pro ovladani modelu s asynchronnim motorem,
které jsou popsany nize.

Tlacitko ,,Enabled Model“ slouzi k povoleni chodu celého systému. Pokud je chod sys-
tému povolen, je tlacitko ,,Enabled Model“ zelené podsviceno. Pokud neni povolen chod
systému, je tlacitko ,,Enabled Model*“ $edé podsviceno a tlacitko ,,Cental STOP* blika Ger-
venou barvou.

Tlacitko ,,Model not Drive / Drive from this PC / Drive Other Device* slouzi
K ptifazeni systémového piistupu k modelu s asynchronnim motorem. Pokud je systémovy
ptistup pridélen Runtime aplikaci, je natlacitku zobrazen text ,,Drive from this PC*
a je podsviceno zelenou barvou. Pokud je systémovy pfistup pifidélen jinému rozhrani,

je na tla¢itku zobrazen text ,,Drive Other Device* a je podsviceno zlutou barvou. Pokud neni
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systémovy pfistup pridélen zadnému rozhrani, je na tlacitku zobrazen text ,,Model not Drive*
a je podsviceno sedou barvou.

Tlacitko ,,Manual / Automat* slouzi k vybéru manualniho nebo automatického chodu
modelu s asynchronnim motorem a aktivni zatézi. Pokud je vybran automaticky chod modelu,
spusti se vzorovy program pro ptedvedeni chodu modelu.

Tlacitko ,,Reversation Left / Reversation Right* slouzi k reverzaci chodu asynchron-
niho motoru. Pokud je asynchronni motor v chodu a to¢i se ve sméru hodinovych rucicek,
je na tlacitku zobrazen text ,,Reversation Right a ve vizualizaénim panelu jsou vedle feme-
nice zobrazeny Sipky dolu. Pokud je asynchronni motor v chodu a to¢i se proti sméru hodino-
vych rucicek, je na tladitku zobrazen text ,,Reversation Left” a ve vizualiza¢nim panelu jsou
vedle femenice zobrazeny Sipky nahoru.

Tlacitko ,,START Motor* slouzi ke spusténi asynchronniho motoru. Motor lze spustit
jen v piipad¢, Ze jsou splnény podminky pro spusténi asynchronniho motoru. Podminky
pro spusténi motoru jsou: povolen chod celého zatizeni tlac¢itkem ,,Drive from this PC*, pfi-
fazeni systémového piistupu k modelu tla¢itkem ,,Drive from this PC* a neaktivni jakakoliv
z blokaci asynchronniho motoru. Pokud je asynchronni motor v chodu, je tlacitko ,,START
Motor podsviceno zelené. Pokud neni asynchronni motor v chodu, je tladitko ,,START Mo-
tor* podsviceno Sedé.

Tlacitko ,,STOP Motor* slouzi k zastaveni asynchronni motoru. Motor je timto tlacit-
kem v jakémkoliv okamziku zastaven. Pokud je asynchronni motor v chodu, je tlacitko
»STOP Motor® podsviceno zelené. Pokud neni asynchronni motor v chodu, je tla¢itko

,»3 1T OP Motor“ podsviceno ¢ervenou barvou.

Control Start Source Popis
Keypad Integrovana klavesnice PowerFlex 40
3-Wire I/0 svorka 1 od PF40, zastaveni dle parametru P037
2-Wire/Local I/O svorka 1 od PF40, sjizdéni do zastaveni
2-Wire Level Sens I/O svorka 1 od PF40, méni¢ bude resetovan
2-Wire High Speed I/O svorka 1 od PF40, rychly Start a sjizdéni do zastaveni
Comm Port Vzdalena komunikace a sjizdéni do zastaveni
Jog Start z momentového tlacitka, zastaveni dle par. P037
- Chyba pii vyhodnoceni ovladani modelu

Tab. 30 Popis statusu ,Control Start Status®, zdroju reference fizeni PF40
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Tlacitko ,,CLEAR Faults® slouzi k odstranéni chyb modelu a pro vychozi nastaveni
modelu do bezchybného stavu. Pokud jsou chyby modelu v fizeném systému potlacovany,
je tlagitko ,,CLEAR Faults* podsviceno Zlut€, naopak je tla¢itko podsviceno modre.

Status ,,Control Start Source” a,Control Speed Source” informuje uzivatele
0 aktualnim zdroji fizeni a aktudlni zdroji reference zadané frekvence frekvencniho ménice

PowerFlex 40.
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Obr. 64. Obrazovka ,Model Frequency Converter PF40*

Status ,,Model with PowerFlex 40 Blocking“ informuje uzivatele 0 globalnim stavu
dané¢ho modelu. Model mtze byt bud v pofadku nebo mize byt blokovan. Jednotlivé stavy
fizeného systému, ve kterych je aktivni stav blokace daného modelu, jsou popsany v Tab. 7.

Parametr ,,Setpoint Frequency* je nastavitelny z Runtime aplikace umoznuje zadat z4-
danou frekvenci asynchronniho motoru. Pokud je ptifazeni systémového ptistupu piidéleno
Runtime aplikaci a je tlacitkem ,,Enable / Disable* povoleno zadavani zadané frekvence,
tak pti chodu motoru je zadana frekvence hned ptivedeny do motoru. Pokud neni pfifazeni
systémového pfistupu piidéleno Runtime aplikaci, tak parametr zobrazuje zadanou frekvenci
od rozhrani, které ma aktualné pfifazen systémovy piistup k modelu. Tlacitky inkrementace a

dekrementace muze uZivatel ménit zadanou frekvenci S rozliSenim 1 Hz.
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Parametr ,,Commanded Brake* je nastavitelny z Runtime aplikace umoziuje zadat Za-

dané brzdéni asynchronniho motoru v procentech. Stupnice 0-100 % je nelinearnim obrazem

vygenerovaneho proudu z aktivni zatéze v rozsahu 0-1,2 A. Funkce ovladani setpointu zada-

ného brzdéni je stejna jako u parametru setpointu zadané frekvence.

informacni fadek

povoleni zadani setpointti

Model with PowerQex 40 Blocking

AN

| Manual run '1|)I|c‘1t|on‘

Conmnn(le(l Bnke

.. Comm Port
Comm Port

PF40 - Ready ‘

inkrementace/dekrementace setpointll

Control Start Status Control Speed Status

Obr. 65. Detail ovladaciho panelu modelu s asynchronnim motorem

Control Speed Source

Popis

Drive Command

Potenciometr na klavesnici PowerFlex 40

Internal Freq

Vnitini ptikaz frekvence z parametru A069

0-10V Potentiometer

Vngjsi piikaz frekvence z analogového vstupu 0-10 VDC

4-20mA Input Vngjsi piikaz frekvence z analogového vstupu 4-20 mA
Preset Freq x Vn¢jsi prikaz frekvence dle parametra A070 — AQ77
Comm Port Vnéjsi prikaz frekvence ze vzdalené komunikace
Step Logic Control Vngjsi piikaz frekvence dle parametra A140 — A147
Anlg In Mult Vnéjsi prikaz frekvence definovany analogovymi vstupy
PID Vnéjsi prikaz frekvence dle parametru A132
Jog Freq Vn¢jsi prikaz frekvence dle parametru A078

Tab. 31 Popis statusu ,Control Speed Status”, zdroji reference rychlosti PF40

Stav | Stavy informaéniho Fadku
0 _—
1 Manual run application
2 Automatic run application — run at 20 Hz
3 Automatic run application — reversation run at 20 Hz
4 Automatic run application — reversation run at 50 Hz
5 Automatic run application — reversation run at 10 Hz
6 Automatic run application — reversation run at 10 Hz with small braking
7 Automatic run application — reversation run at 10 Hz with big braking
8 Automatic run application — stopping
9 Automatic run application — stop
10 Automatic run application — initialization

Tab. 32 Popis stavti zobrazovanych informacnim fadkem modelu s asynchronnim motorem
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Obrazovka ,,Regulation Frequency Converter PF40* slouzi vysadné pro PID fizeni
chodu modelu s asynchronnim motorem. Obrazovka obsahuje stejné ovladaci a monitorovaci
prvky jako obrazovka ,,Model Frequency Converter PF40“ anavic obsahuje ovladaci
a monitorovaci prvky pro PID fizeni asynchronniho motoru.

V pravé ¢asti vizualizacniho panelu jsou zobrazeny parametry frekvenéniho ménice di-
lezité pro dynamické fizeni motoru v ¢ase. Parametry popisuji chovani frekvenéniho ménice
pii rozb&hu motoru, pfi zastavovani motoru a nastaveni PID parametra frekvenéniho ménice.

V dolni ¢asti vizualiza¢niho panelu je umistén druhy ovladaci panel pro nastaveni kon-
stant dynamického tizeni motoru v ¢ase a pro nastaveni PID konstant frekvenéniho ménice.
Funkce ovladani jednotlivych setpointti je podobnd jako u parametru setpointu zadané frek-
vence naobrazovce ,Model Frequency Converter PF40“. Rozdil funkcionality
je ve spole¢ném tlacitku ,,Enable Setpoints / Disable Setpoints®, kterym se povoluje zada-
vani vSech setpointi na této obrazovce, aV pouziti druhého tlacitka ,,Acknowledge Set-
points, kterym se najednou odesilaji v§echny navolené setpointy do frekvenéniho ménice
PowerFlex 40. Tlac¢itka inkrementace a dekrementace jednotlivych setpointii nejsou pro tyto
parametry pouzity.

Protoze komunikace mezi automatem CompactLogix L32E a frekvenénim ménic¢em
PowerFlex 40 je pomal4, je nutné po stisku tlacitka ,,Acknowledge Setpoints* pockat zhruba

deset sekund na zapsani vSech setpoint do frekvenéniho ménice.

Parametry Popis parametru
Accel Time 1 Pomeér zrychleni pro v§echny naristy rychlosti
Decel Time 1 Pomér zpomaleni pro v§echny poklesy rychlosti
S Curve % Procento ¢asu zrychleni/zpomaleni ptisobici na rampu jako S kiivka
Current Limit 1 Maximalni dovoleny vystupni proud nez dojde k vypnuti motoru
PID Trin Hi Maximalni kladn4 hodnota ptidéna k PID referenci pfi jeji ipravé
PID Trin Lo Minimalni kladn4 hodnota pfidana k PID referenci pfi jeji upravé
PID Ref Sel Povoluje/zakazuje PID mod a vybiré zdroj reference

PID Feedback Sel | Vybira zdroj zpétné vazby

PID Prop Gain Nastavuje hodnotu proporcionalni slozky PID

PID Integ Time Nastavuje hodnotu integra¢ni slozky PID

PID Diff Rate Nastavuje hodnotu derivaéni slozky PID

PID Setpoint Poskytuje pevnou hodnotu frekvence pro PID fizeni

PID Deadband Nastavuje spodni omezeni PID vystupu

PID Preload Nastavuje hodnotu integra¢ni slozky uzitou pii startu nebo povoleni

PID Invert Error Invertuje frekvencni vystup pii piekroc¢eni PID Setpointu

Tab. 33 Popis parametrt a setpointt obrazovky regulace modelu s asynchronnim motorem
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Regulation Frequency Converter PF40
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Obr. 66. Obrazovka ,Regulation Frequency Converter PF40“

Obrazovky ,,Parameters Frequency Converter PF40 1/2¢ a,Parameters Frequency
Converter PF40 2/2* slouzi k zobrazeni nastavenych parametri frekvenéniho ménice Power-
Flex 40. Ob¢ obrazovky jsou informac¢niho charakteru a poskytuji uzivateli rychly piehled
0 aktualnim nastaveni frekven¢niho ménice. Popis grafického znazornéni analogovych hodnot
a stavovych bitt je popsan v kapitole 5.4.2. Popis vyznami nazvi a kodu jednotlivych analo-
govych hodnot méni¢e  PowerFlex 40

astavovych biti frekvenéniho je uveden

v dokumentaci [20].
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{®) Motor control using frequency AC drive

Parameters Frequency Converter PF40 1/2

D001 - Output Frequency
D002 - Commanded Freq.
D003 - Output Current
D004 - Output Voltage
D005 -DC BUS Voltage
D006 - Drive Status

D007 - Fault Code 1

D008 - Fault Code 2

D009 - Fault Code 3

DO10 - Process Display

D012 - Control Source

D013 - Contrl In Status
D014 - Dig In Status
D015 - Comm Status
D018 - Elapsed Run Time
D020 - Analog In 0-10V
D022 - Output Power
D023 - Output Powr Fetr
D024 - Drive Temp
D025 - Counter Status
D026 - Timer Status
D028 - Stp Logic Status
D029 - Torque Current

PO31 - Motor NP Vohs
P032 - Motor NP Hertz
P033 - Motor Ol Current
P034 - Minimum Freq
P035 - Maximum Freq
P036 - Start Source
PO37 - Stop Mode

P038 - Speed Reference
P039 - Accel Time 1
P040 - Decel Time 1
P041 - Reseis To Defaults
P042 - Voltage Class
P043 - Motor OL Ret
A051 - Digital In1 Sel
A052 - Digital In2 Sel
A053 - Digital In3 Sel
A0S4 - Digital Ind Sel
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A069 -Internal Freq

A0T0 - Preset Freq 0
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AOT3 - Preset Freq 3
AOT4 - Preset Freq 4
AOTS _Preset Freq 5
AOT6 - Preset Freq 6
AOTT - Preset Freq 7
AOT8 _Jog Frequency
A079 - Jog Accel/Decel
A080 - DC Brake Time
A0B1 - DC Brake Level
A082 - DC Resistor Sel
A083 - § Curve %

A084 - Boost Select
4085 - Start Boost

A086 - Break Voltage
A0B7 - Break Frequency
A088 - Maximum Voltage

A089 - Current

it 1

A090 - Motor OL Secect
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A093 - Auto Rstrt Delay
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Obrazovka ,,Trends Frequency Converter PF40“ slouzi pro monitorovani chodu mode-
lu s asynchronnim motorem. Vizualiza¢ni panel obrazovky obsahuje pfistroje ,, Trend*, které
zobrazuji aktualni a archivované analogoveé signaly z modelu s asynchronnim motorem. Jed-
notlivé priabehy analogovych signalti jsou zobrazeny v riiznych trendech a uzivatel si mize
Vv ovladacim panelu pomoci jednotlivych tlacitek vybrat, kterou skupinu analogovych signala
aktualné uvidi. VSechny trendy jsou inicializovany v ,,Startup makru pii spousténi Runtime
aplikace, a proto jejich prub&hy jsou archivovany od spusténi Runtime aplikace do jejiho
ukonceni.

Jelikoz Runtime aplikace ma nastavenou casovou smycku refreshe dat OPC serveru
najednu sekundu, trendy neumoziuji zaznamenavat vzorky s frekvenci vyssi nez 1 Hz.
To v mnohych ptipadech zplsobi schodovity prubéh analogového signalu, ktery velmi malo
vypovidad o prubéhu daného analogového signalu. Proto byla do programu automatu

anasledné do Runtime aplikace vloZena funkce detailniho zaznamu prubéhu analogového
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Obr. 69. Obrazovka ,Trends Frequency Converter PF40“

Pii stisku tlacitka ,,Reset Trend Detail“ dojde k inicializaci a naslednému spusténi za-
znamu detailniho zaznamu analogového signalu, ktery je vybran v ,Selector of detail

trends“. Vybrany analogovy signal je v realtime ¢ase vzorkovan s periodou 100 ms a OPC
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serverem Runtime aplikace je s periodou jedné sekundy vycitan. Takto dojde k detailnimu
zaznamu a zobrazeni analogoveho signalu v Runtime aplikaci. Velkou nevyhodou tohoto za-
znamu je desetinasobné zpozdéni zobrazeni analogového signalu proti realtime ¢asu. Rychlost
komunikace automatu CompactLogix L32E s frekven¢nim méni¢em PowerFlex 40 je velmi
pomald, aproto i zmény analogovych signali vycitanych z PowerFlex 40 nejsou touto po-
mocnou funkci zaznamenavany v detailnim formétu.

tlacitka pro vybér zobrazeného grafu

< J"
Output Frequency . Qutput Current
Commanded Frequency Output Power Commanded Brake Detail Trends ;m?‘“ecclmem
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Cutput Power
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inicializace a reset detailniho zaznamu Selector od detail trends

Obr. 70. Detail ovladaciho panelu obrazovky ,Trends Frequency Converter PF40*

Vsechny obrazovky s ovladacimi prvky fizeného systému obsahuje bezpecnostni tlacit-
ko ,,Central STOP* pro vypnuti celého fizeného systému. Tlacitko je vzdy aktivni a pfti jeho

stisknuti dojde v jakémkoliv okamziku k bezpeénému odstaveni celého fizeného systému.
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3.2.3 Obrazovky fizeni servomotoru serveru VersaView 750R

Obrazovka ,,Model Frequency Converter PF700S* slouzi vysadné pro ovladani chodu
modelu se servomotorem. Struktura, vlastnosti arozmisténi monitorovacich a ovladacich
komponent servomotoru je velmi podobna jako u modelu s asynchronnim motorem. Popis
grafického znazornéni analogovych signalt je popsan v kapitole 5.4.2. Popis vyznami nazvi

akodu jednotlivych analogovych signdlii a stavovych biti frekvencniho méni¢e Power-

Flex 700S je uveden v dokumentaci [22].
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Obr. 71. Obrazovka ,Model Frequency Converter PF700S*

Ovladaci panel se oproti ovladacimu panelu modelu s asynchronnim motorem odliSuje
v bodech, které jsou popsany v nasledujicim textu.

Status ,,Control Start Source* a,Control Speed Source“ informuje uZivatele
0 aktualnim zdroji fizeni a aktudlni zdroji reference zadané frekvence frekvencniho ménice
PowerFlex 700S. Oba statusy mohou nabyvat jen dvou stavu a to ,,Local“ a,,Comm Port*.
Stavy jsou popsany v Tab. 30 a Tab. 31.

Parametr ,,Setpoint RPM* je nastavitelny z Runtime aplikace umoziuje zadat zadané
otacky servomotoru. Pokud je pfifazeni systémového pfistupu ptidéleno Runtime aplikaci,
je tlacitkem ,,Enable / Disable” povoleno zadavani Zzadanych otacek a je tlatitkem vybéru

modu fizeni servomotoru vybran mod ,,Setpoint RPM*, tak pfi chodu motoru jsou zadané
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otacky po stisku tlacitka ,,START Motor* pfivedeny do motoru. Pokud neni ptifazeni systé-
mového piistupu pfidéleno Runtime aplikaci, tak parametr zobrazuje Zzadané otacky
od rozhrani, které ma aktualn¢ piifazen systémovy piistup k modelu. Tlac¢itky inkrementace
a dekrementace muze uzivatel ménit zadané otacky s rozliSenim 1 rpm.

Parametr ,,Setpoint Angle* je nastavitelny z Runtime aplikace a umoziiuje zadat zadany
uhel natoceni servomotoru. Pokud je pfitazeni systémového piistupu ptidéleno Runtime apli-
kaci, je tlacitkem ,Enable / Disable* povoleno zadavani Zadaného uhlu natoceni
a je tlacitkem vybéru moddu fizeni servomotoru vybran mod ,,Setpoint Angle®, tak pii chodu
motoru je zadany uhel natoeni servomotoru po stisku tlacitka ,,START Motor® piiveden
do motoru. Pokud neni pfifazeni systémového pristupu piidéleno Runtime aplikaci,
tak parametr zobrazuje zadany uhel natoceni servomotoru od rozhrani, které ma aktualné pfi-
fazen systémovy piistup k modelu. Tlacitky inkrementace a dekrementace mize uzivatel me-
nit zadany thel natoceni s rozlisenim 1 °.

Parametr ,,Move Type for a Rotary Axis“ slouzi k vybéru modu zadaného tihlu nato-
ceni servomotoru. Jednotlivé mody umoziuji uZivateli otaet s hiideli servomotoru bud
0 konstantni Uhel ve zvoleném smyslu otaceni nebo na definovany thel natoc¢eni hiidele ser-

vomotoru. Jednotlivé mddy nataceni jsou popsany v Tab. 36.

Setpoint RMP Setpoint Angle

vybér médu fizeni servomotoru

Obr. 72. Detail ovladaciho panelu modelu se servomotorem

Parametr Popis
Absolute position Natoceni hiidele na absolutni pozici
Distance position Natoceni hiidele do urcené vzdalenosti ze stavajici pozice

Natoceni hiidele na absolutni pozici co nejkratSim smérem

Shortest direction e
bez ohledu na jeji stavajici pozici

Natoceni hiidele na absolutni pozici v kladném sméru otaceni

Positive direction . e
htidele bez ohledu na jeji stavajici pozici

Natoceni hiidele na absolutni pozici v zaporném sméru otacent

Negative direction . e
g hiidele bez ohledu na jeji stavajici pozici

Offset absolute position | Natoceni hiidele na absolutni pozici s pocate¢nim offsetem

. . Natoceni hiidele do urcéené vzdalenosti ze stavajici pozice
Offset distance position Jictp

S pocatecnim offsetem

Tab. 34 Popis parametru ,Move Type for a Rotary Axis“
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Stav | Stavy informaéniho Fadku
0 _—
1 Manual run application
2 Automatic run application — run at 20 Hz
3 Automatic run application — reversation run at 20 Hz
4 Automatic run application — reversation run at 50 Hz
5 Automatic run application — stopping
6 Automatic run application — stop
7 Automatic run application — distance position of the 2160 °
8 Automatic run application — reversation distance position of the 1080 °
9 Automatic run application — holding the position of the 0 °
10 Automatic run application — stopping
11 Automatic run application — initialization
Tab. 35 Popis stavii zobrazovanych informacnim radkem modelu se servomotorem
Obrazovka ,Regulation  Frequency Converter PF700S“ se v ovladacich

a monitorovacich prvcich shoduje s obrazovkou ,,Model Frequency Converter PF700S*.

Output RPM

s

Regulation Frequency Converter PF700S

S| o 4

001 Output Frequency

Output Angle

Commanded Angle

o]l
a1 W llMllIT

]

002 C Freq

003 Output Cu

007 ompm Power

EEE

=181 x|

=10l

RUN &
WD &
REV @

1607.20

RPM/POSITION @ FAULT &

PowerFlex 7008

Allen-Bradley

T
= |EEE

Move Type for a Rotary Axis

Absolute position
Distance

27/04/2010 16:05:26

i

User: LAB023-VERSAVIE

sawspec: Ml

A

Overview |
PF40 Model |
PF40 Regulation |
PF40 Paramef ters |
PF40 Trends |

PF700 Model

PF700 Regulation |
PF700 Parameters
PF700 Trends |
Alarms |
Administration |

| Automatic run aplication - reversation run at 20 Hz

Automat

Setpoint RMP

Help |
About application |

Roclwwvell
Automation

[ oisplay pF700_Regulation

= Clear E\EEVAH‘

Obr. 73. Obrazovka ,Regulation Frequency Converter PF700S*
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Obrazovka ,,Parameters Frequency Converter PF700S“ slouzi k zobrazeni nastave-
nych parametri frekvenéniho ménic¢e PowerFlex 700S. Obrazovka je informaéniho charakteru
a poskytuje uzivateli rychly ptehled o aktudlnim nastaveni frekvencniho ménice. Popis gra-
fického znazornéni analogovych hodnot a stavovych biti je popsan v kapitole 5.4.2. Popis
vyznamil ndzvi a kodu jednotlivych analogovych signalii a stavovych bitl frekvencniho meé-

ni¢e PowerFlex 700S je uveden v dokumentaci [22].

IR
=10] x|
27/04/2010 09:16:06
Parameters Frequency Converter PF700S
)
001 - Output Frequency % fE\rg
002 - Commanded Freq User: LAB023-VERSAVIE
003 - Output Current
Login Logout

=

04 - Torque Current _ L

006 - Output Voltage sawspre: M

v

Overview |

2

07 - Output Power

012 -DC Bus Voltage

313 - Drive Temperature

Acceleration Time
Deceleration Time

S Curve Accel Time
S Curve Decel Time
Output RPM
Commanded RPM
Output Angle
Commanded Angle
Control Start Source

Control Speed Source

PF40 Model |
PF40 Regulation |

PF40 Paramef ters |
PF40 Trends |
PF700 Model |

PF700 Regulation

PF700 Parameters |

PF700 Trends

Alarms |
min

Help |
About application |

Roclkwell
Automation

(8 isplay Fr700_Parameters

] Clear E\eavﬂ”‘

Obr. 74. Obrazovka ,Parameters Frequency Converter PF700S*“

Obrazovka ,,Trends Frequency Converter PF700S“ slouzi pro monitorovani chodu
modelu se servomotorem. Vizualiza¢ni panel obrazovky obsahuje pfistroje ,,Trend*, které
zobrazuji aktualni a archivované analogové signaly z modelu se servomotorem. Jednotlivé
pribéhy analogovych signalii jsou zobrazeny v ruznych trendech auzivatel si muze
v ovladacim panelu pomoci jednotlivych tlac¢itek vybrat, kterou skupinu analogovych signali
aktualn¢ uvidi. VSechny trendy jsou inicializovany v ,,Startup® makru pfi spouSténi Runtime
aplikace, aproto jejich prib&hy jsou archivovany od spusténi Runtime aplikace do jejiho

ukondent.
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(®)Motor contral requency AC drive TS

P PF700_Trends - /Frequency_Converter//PowerFlex_a0 =101
Qutput _Torque Current 27 April 2010 27/04/2010 09:16:31
500.00 <
45833 @ f aF.
416.67 User: LAB023-VERSAVIE

staspPLe:

33333

29167 %

250.00
Overview I
20833 PF40 Model I

PF40 Regulation I

166.67

PF40 Parameters I

125.00 PF40 Trends
™ PF700 Regulation I
4167 |‘L v PF700 Parameters I

0D [ ) PF700 Trends I
08:16:30 08:21:30  08:26:30 _ 08:3130 _ 0836:30  08:41:30 __ 08:46:30 085130 085630 09:0130 09:06:30 _ 09:11:30 09:16:30
[} | -] 1} 1 = | = | Alarms
Caption 09:16:30_ [Min] Max Tnits —I
Output Current PF700S - Value 71.770.00|500.00\mA Administration I
— Output Current PF700S - Limit H 200.00(0.00 500.00 mA

Output Current PF700S - Limit L 1.000.00|500.00|\mA
Torque Current PF700S - Value 0.00(0.00|500.00|\mA
[ Torque Current PFT00S - Limit H 1:20(0.00/500.00mA
Torque Current PF700S - Limit L 0.00[0.00[500.00jmA Help I

Output RPM About application I

Commanded RPM

Output Frequency
Commanded Frequency

Output Angle
Commanded Angle Auinl:'rﬁl;‘f’!:ll':
Ll

—
[DrFr00_Trend ndex =2 =] Clear | Clear ‘

Output Power

Obr. 75. Obrazovka ,Trends Frequency Converter PF700S*

Vsechny obrazovky s ovlddacimi prvky fizeného systému obsahuje bezpecnostni tlacit-
ko ,,Central STOP* pro vypnuti celého fizeného systému. Tlacitko je vzdy aktivni a pfi jeho

stisknuti dojde v jakémkoliv okamziku k bezpeénému odstaveni celého Fizeného systému.
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3.24 Ostatni servisni obrazovky serveru VersaView 750R

Obrazovka ,,Administration® slouzi k nastaveni motorovych parametrii frekvenéniho
méni¢e PowerFlex 40. Funkce ovladani jednotlivych setpointii je podobna jako u parametru
setpointu zadané frekvence na obrazovce ,,Model Frequency Converter PF40“. Rozdil funk-
cionality je ve spole¢ném tlacitku ,,Enable Setpoints / Disable Setpoints®, kterym se povolu-
je zadavani vSech setpointii na této obrazovce, a v pouziti druhého tla¢itka ,,Acknowledge

Setpoints®, kterym se najednou odesilaji vSechny navolené setpointy do frekven¢niho ménice

PowerFlex 40.

Setpoint Parameters for PowerFlex 40
P031 - Motor NP Volts

Setpoint Motor NP Volts Setpoint Motor OL Current  Setpoint Maximum Freq P032 - Motor NP Hertz

230,00 L 150A 50.00 P033 - Motor O1 Current 130 A n

Setpoint Motor NP Hertz Setpoint Minimum Freq Setpoint Current Limit 1

50.00, m P035 - Maximum Freq

_acaowissgn sepoie | [ o ettt a v

P034 - Minimum Freq

Obr. 76. Detail ovladaciho panelu obrazovky ,Administration”

Protoze komunikace mezi automatem CompactLogix L32E a frekvenénim méni¢em
PowerFlex 40 je pomald, je nutné po stisku tlacitka ,,Acknowledge Setpoints* pockat zhruba

deset sekund na zapsani v§ech setpointti do frekvenéniho ménice.

(®hbhbih =18l
% Administration - /Frequency_Converter/ /PowerFlex =15 x|

. . 16/04/2010 13:35:23
Administration When change some Setpoint parametrs,

wait 10 seconds on refresh all parameters S
Setpoint Parameters for PowerFlex 40 f ‘r
P031 - Motor NP Volts

Setpoint Motor NP Volts  Setpoint Motor OL Current  Setpoint Maximum Freq PUT2 - Hotor NP Herte oo

. 220 UU- | EY ‘ ‘ . & EIEI- P033 - Motor Of Current 130 A n

Setpoint Motor NP Hertz  Setpoint Minimum Freq  Setpoint Current Limit 1 g gl
50,00 m PO35 - Maximum Freq sawsprc: Ml

ity sopoves | S | CINE A

Overview |
PF40 Model |
PF40 Regulation |
PF40 Paramef ters |
PF40 Trends |
PF700 Model |
PF700 Regulation |
PF700 Parameters |
PF700 Trends |

Alarms

Administration |

P034 - Minimum Freq

Help |
About application |

Rockwvell
Automation

[ D cisplay Adrinistration =] [Ciear E\eavﬁ\l‘

Obr. 77. Obrazovka ,Administration”
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Popis grafického znazornéni analogovych hodnot a stavovych bitd je popsan
v kapitole 5.4.2. Popis vyznami nazva a kddu jednotlivych analogovych hodnot a stavovych

bitl frekven¢niho ménice PowerFlex 40 je uveden v dokumentaci [20].

Parametry Popis parametri

P031 — Motor NP Volts Stitkové jmenovité napéti asynchronniho motoru

P032 — Motor NP Hertz | Stitkova jmenovita frekvence asynchronniho motoru

P033 — Motor OL Current | Maximalni dovoleny proud asynchronniho motoru

P034 — Minimal Freq Nejnizsi frekvence, kterou bude PF40 produkovat

P035 — Maximal Freq Nejvyssi frekvence, kterou bude PF40 produkovat

A089 — Current Limit 1 Maximalni vystupni proud nez dojde k vypnuti motoru

Tab. 36 Popis parametrt a setpointt obrazovky ,Administartion”

Obrazovka ,,Alarms* obsahuje vy¢et vSech alarmovych stavii zaznamenanych za béhu
aplikace. Horni ¢ast vizualiza¢niho panelu obsahuje pfistroj ,,Alarm and Event Summary*,
ktery slouzi k zobrazeni a editaci aktualnich alarmt zaznamenanych za b&hu aplikace. Kazdy
alarm ma zde své jméno, prioritu, stupet vyznamu, ¢as piichodu udalosti a alarmu, textovy
popis a aktudlni stav. V nastrojové listé tohoto piistroje mizeme s alarmy déle pracovat (kvi-

tace, export do souboru, filtrovani, tisk, atd.).

(®Motor control using frequency AC drive =181 x|
[ Alarms - /Frequency_Converter//PowerFler_40 =10] x|

27/04/2010 16:08:13

YVIVASEIDE @ M-l | ROBE S
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274200 160612
2742010 16:00:21

_Out_Current_PF700S
Automat_PF700S_Start

Application Shutdown
306 DC Bus Woltage PowerFlex 7005 is Low Low
306 DC Bus Voliage PowerFlex 7005 is Low

313 Heatsink Termp PowerFlex 7005 is Low Low
313 Heatsink Temp PowerFlex 700 is Low

297 Output Current PowerFlex 7005 is Low Low

Automat mode model with asynchronous motoris Started

310 Output Frequency PawerFlex 7008 is High

297 Output Current PowerFlex 7005 is Low
Automat mode model with servamator is Started

| Current... |l
0

5595796
569.6796
2785
2785
0.2918631
0

20

2606618
0

{of”
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User: LAB023-VERSAVIE

sawspec: M

v

Overview I
PF40 Model I
PF40 Regulation I
PF40 Parameters I
PF40 Trends I
PF700 Model I
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[EES (a5 [%0

[x8 |22

plL 2 o8 o2

[ Filter. Mot Filtered | Sorted by: Event Time fAscending)

PFT700 Regulation I
PF700 Parameters I
PFT00 Trends I

=13 Freguency_Converter
‘3 PawerFlex_40

St.. [Su. [Alarm Name: T [Path
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313_Heatsink_Temp
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Help I
About application I
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36 items
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(@ oisplay alarms =] Cear Eleavﬂl\‘

Obr. 78. Obrazovka ,Alarms*“
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Dolni ¢ast vizualizacniho panelu obsahuje pfistroj ,,Alarm Status Explorer®, ktery
slouzi k informovani uzivatele o aktudlnim nastaveni jednotlivych alarmt a udalosti (event)

v celé Runtime aplikaci.

Obrazovka ,,Help* slouzi k informovani uzivatele o zakladnich vlastnostech Runtime
aplikace a odkazuje uzivatele na referencni zdroje pro plngjsi pochopeni procest fizeni poho-

ni pomoci frekven¢nich ménic¢a firmy Rockwell Automation.

[@)Motor control using frequency AL drive _&lx]

BRI
300472010 10:02:21

Help for visualization "Motor control using frequency AC drive”

I
el
This visualization is used for remote control model of asynchronous motor with active braking and model with servomotor controlled \;r

by frequency converters PowerFlex 40 and PowerFlex 700S.

" e N N " . - . User: LAB023-VERSAVIE
Visualization for correct operation requires a connection automat CompactL ogix L32E with the current software version.

If you experience problems when running visualization or other components of the controlled system you can contact me by e-mail staspic: M
Pavel Elkner <pavel.elkner@mwgroup.cz> or <elknerp@seznam.cz> .

Explanatory Notes

Status of connection PLC Status of application
HH - High High Overview I
H - High Il W Ready connection A Error A Caution PF40 Model I
L-Low B W Error connection PF40 Regulation I
LL -Low Low % Ready A Warning A Automat PF40 Parameters I
E - Error communication (== WI

PF700 Model I

Most commonly used components
PF700 Regulation I

Component name  Component history graph Range Component name, value, unit and status Component name and status Motor rotation
! ! v ey ! ! PF700 Parameters I

Control Start Soyrée N PF700 Trends I

001 Output Frequency w0
A Alamms |
= /n ¥ Administration I
Component value, unit and status ~ Time range E . and i setpoint A4

Detailed description of the parameters of frequency converters is described in their manuals:

PowerFlex 40 Adjustable Frequency AC Drive - User Manual, Publications: 22B-UM001-EN-E, online: <http:fiwww.ab.com/>,
PowerFlex 7008 HighPerformence AC Drive - Phase Il Control - User Manual, Publications: 20D-UMQ06-EN-E, online: <http:fiwww.ab.comi>,
Detailed description of the visualization is given in the thesis:

Bc. Pavel Elkner, Motor control using frequency AC drive, 2010-06, Department of Control Engineering, CTU in Prague. Rockwell
Automation

[ vispiay Hep = Elearél\‘

Obr. 79. Obrazovka ,Help“
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3.2.5

Spusténi Runtime aplikace na serveru VersaView 750R

Pro Gspésné spusténi Runtime aplikace serveru VersaView 750R je nutné provést nasle-

dujici kroky.

1)

2)

3)

4)

Restart serveru VersaView 750R a prihlasit se do opera¢niho systému Windows XP
pod administratorskym uctem abuser.
Server VersaView 750R je tieba nastavit jako vychozi komunikaéni rozhrani Run-
time aplikaci v dialogovém okné FactoryTalk Directory Server Location Utility,
které se spusti z Start/All Programs/Rockwell Software/FactoryTalk Tools/Specify
FactoryTalk Directory Location. Zde v sekci Computer hosting directory server
(connedted) je nutné vybrat moznost This Computer. Pro vstup do dialogového
okna nastaveni vychoziho komunika¢niho rozhrani je nutné vyplnit ptihlasovaci
Udaje viz 5.4.
Déle je nutné nahréat aktualni verze softwaru Frequen-
cy_Converter_CompactLogix L32E.ACD do automatu CompactLogix L32E
a Frequency_Converter_DriveLogix 5730.ACD do automatu DriveLogix 5730
a oba automaty uvést do Run Mode.
Spustit Runtime aplikaci mizeme nékolika zptsoby:
a) zastupcem na plose monitoru ,,Motor control using frequency AC drive.cli
b) spustitelnym souborem Motor control using frequency AC drive.cli* v adre-
safi C:\Dokuments and Settings\All Users\Documents\RSView Enterpri-
se\SE\Client.
c) Dialogovym oknem Launch FactoryTalk View SE Client v FactoryTalk
View Studio — Site Edition (Network) v sekci Tools\Launch SE Client.

V dialogovém oknu Application Manager, které lze spustit z Start/All Pro-

grams/Rockwell Software/FactoryTalk View/Tools/Application Manager, lze provadét

upravy zdrojovych souborti SE Network aplikace. Mezi upravy zdrojovych souborti SE Ne-

twork aplikace se fadi pfejmenovavani a mazani.

V dialogovém okné FactoryTalk View SE Client Wizard v sekci Start/All Pro-

grams/Rockwell Software/FactoryTalk View/FactoryTalk View Site Edition Client Ize pro-

vést Gprava spustitelné Runtime aplikace. Upravami spustitelnych SE Runtime aplikaci jsou
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napf. piejmenovani spustitelného souboru *.cli, ptifazeni Local nebo Network aplikace, vybér
jazyka, nastaveni spousténi a béhu Runtime aplikace, aj.

Pokud jsou do vizualizace pfidany nové obrazovky je vhodné je inicializovat ve spous-
técim ,,Startup“ makru. Pokud tak nebude provedeno, dochazi pii nacitani dané obrazovky
k nespravnému vykresleni vSech vizualnich komponent na dané obrazovce. A dale pokud bu-
dou na obrazovce pouzity pfistroje ,, Trend*, nebudou tyto pfistroje zaznamenavat hodnoty

v situacich, kdy neni dana obrazovka aktivni.

Aktualni editovatelnd SE Network aplikace pro server VersaView 750R se jmenuje
Frequency Converter a je wulozena v adresafi C:\Dokuments and Settings\All
Users\Documents\RSView Enterprise\SE\HMI_projects\PF_40 nebo nepiilozeném CD.

Aktualni spustitelna SE Network aplikace pro server VersaView 750R se jmenuje Mo-
tor control using frequency AC drive.cli a je ulozena v adresati C:\Dokuments and Set-

tings\All Users\Documents\RSView Enterprise\ME\Client nebo nepfilozeném CD.
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4  PRILOHAD

4.1 Topologie komunikaci fFizeného systému

Hlavni komunika¢ni sbérnici fizeného systému je primyslova komunikace EtherNet/IP
na fyzické vrstvé Ethernetu 10/100BASE-TX s konektory RJ45. Ostatni komunikace pracuji
na vrstve fidicich signalt z /O karet automati a frekven¢nich ménica a na vrstveé Internetu.

Automat CompactLogix L32E, automat DriveLogix 5730 a server VersaView 750R
jsou komunika¢nimi mastery v siti EtherNet/IP. PanelView Plus 600, PowerFlex 40, Power-
Flex 700S, Point 1/0 1734 a vzdalené PC jsou pro n¢ slave jednotky.

Z pohledu DCS systému je automat CompactLogix L32E hlavni fidici jednotkou celého
fizeného systému. Automat DriveLogix 5730 je hlavni fidici jednotkou pro frekvenéni ménic¢

PowerFlex 700S. Server VersaView 750R je hlavni komunika¢ni jednotkou pro vzdalend PC

a disponuje vlastnim OPC serverem.

Vzdalené PC server VersaView 750R PanelView Plus 600
INTERNET .
) ETHERNET | R
4 ' )
CompactlLogix L32E Hirschmann Point I/0 1734
1769-L32E - ‘ 8 port ETH 1734-AENT
1769-PA2 P T e | T switch 1734-1B8 & T —
1769-1Q16F 5 1734-OB4E | I&
1769-OB16P Bl ——erah va 1734-IE2V :
1769-IF4X0OF2 1734-0E2V
1769-ECR Univerzalni 1734-VHSC24
ovladag PowerFlex 40
PowerFlex 700S Ridici signdl Eme
1 i : idici signa
: | DriveLogix 5730 Ny | pmmm IRC
EEEE Bulletin
® & 845H

IRC Ridici signaly [

Bulletin 845H |

Ridici signaly

eeeee Ovladac 088
®20909 asynchronniho @200
298 motoru 2.0
Ovladac Servomotor Servomotor Asynchronni motor
servomotoru MPL-B310P-MJ22AA 1326AB-A1E-22  1LA7070-4AB10

Obr. 80. Topologie komunikaci
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4.2 Topologie rozvodu napajeni Fizeného systému

Hlavni zdroj napajeni celého fizeného systému je sitovy rozvod 0 nominalnim napéti
230 VAC a frekvenci 50 Hz. Frekven¢ni méni¢ PowerFlex 700S je navic napajen ze sitového
rozvodu o nominalnim napéti 380 VAC a frekvenci 50 Hz.

Monitorovaci, fidici a periferni obvody jsou napajeny ze zdroji napéti +10, +12
a+24 VDC. Zdroji téchto napéti jsou frekvencni méniCe, napajeci zdroj 2x12/24 VDC
na stojanu automatu CompactLogix, automat CompactLogix a napajeci zdroj 1606-XLP72E.
Napéjeni +10 VDC je pouzito jen u obvodii napojenych na vstupni a vystupni analogové karty
automatd. Napajeni +12 VDC neni v celém fizeném systému pouzito a je pfitomno jen

na napajecim zdroji 2x12/24 VVDC na stojanu automatu CompactLogix.

Vzdalené PC server VersaView 750R PanelView Plus 600

= o

‘ 230V ‘

CompactLogix L32E Hirschmann Point I/0 1734
1769-L32E ey e 8 poTt ETH 1734-AENT
1769-PA2 i i = - E - 1734-1B8
1769-1Q16F %z o= 1734-OB4E st
1769-OB16P sese) o AR N D 1734-1E2V HH
1769-IF4XOF2 . 1734-OE2V L
1769-ECR 1734-VHSC24
ZDROJ 230124V 24V PowerFlex40 | 7proJ 230/24v
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Obr. 81. Topologie napajeni
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4.3

Uvedeni fizeného systému do provozu

Postup uvedeni celého fizeného systému do provozu.

1.

Pfipojeni vSech zafizeni do sitovych rozvodd o nomindlnim napéti 230 VAC
a 380 VAC a frekvenci 50 Hz.

Pfipojeni operatorského pienosného ovladace k automatu CompactLogix L32E
pomoci prodluzovaci $ntry s konektory CANNON 37.

Pfipojeni modulu s aktivni zatézi k modelu s asynchronnim motorem. Postup
ptipojeni modulu je nasledujici:

a) Odmontovani krytu pruzné spojky modelu s asynchronnim motorem.

b) Nasazeni pruzné spojky na hiidel asynchronniho motoru — hiidel asyn-
chronniho motoru je z jedné strany zkosenad a zkoseni odpovida tvaru
vnitiniho otvoru pruzné spojky.

c) Pripojeni  komunika¢niho asilového kabelu aktivni  zatéze
do odpovidajicich konektorti na modelu s asynchronnim motorem.

d) Mechanické propojeni obou modelu pomoci htidelové pruzné spojky
a Sroubd v nosné ¢asti modelu s asynchronnim motorem.

e) Pevné utazeni Sroubti pruzné spojky.

f) Namontovani krytu pruzné spojky modelu s asynchronnim motorem.
Ptipojeni vSech ethernetovych komunikaénich kabelti do spole¢né¢ho switche
Hirshmann dle Tab. 2.

Uvedeni vsech jisti¢li, bezpecnostnich tlacitek a ptepinacti napajeni, slouzicich
k rozpojeni napajeni, do pracovni polohy.

Nahrani aktualnich verzi softwaru Frequen-
cy_Converter_CompactLogix L32E.ACD do automatu CompactLogix L32E
a Frequency_Converter_DriveLogix_5730.ACD do automatu DriveLogix 5730
a oba automaty uvést do Run Mode.

Nahrani aktualni verze softwaru Motor_Ctrl_Using Freq AC_Drive.mer
do vizualiza¢niho panelu PanelView Plus 600. Spusténi aktualni verze softwaru.
Spusténi aktualni verze softwaru Motor control using frequency AC drive.cli
na serveru VersaView 750R.

Resetovani chyb frekvencnich meéni¢h. Nejlépe cervenymi tlacitky

na integrované klavesnicich frekvenénich ménica.
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10. Pfepnuti ptepinace ,,LOCALLY REMOTELY* modelu s asynchronnim moto-
rem do polohy ,,REMOTELY*.

11. Piepnuti piepinace ,,ENABLE*“ modelu se servomotorem do polohy ,,1, zapnuti
chodu modelu se servomotorem tlacitkem ,,.START® a ptidéleni systémovych
prav. modelu fidicimu systému tlacitkem , TL1*“ (tlaCitko je tieba drzet
Vv zapnutém stavu déle jak dvé sekundy, pokud je tlacitko drzeno méné nez dvé
sekundy, bude systémovy pfistup ptidélen modelu).

12. Po stisknuti kteréhokoliv tlacitka funkce povoleni chodu celého systému, nejcas-
t&ji tlacitky ,,ENABLE“ nebo ,,ENABLE Model“, by mélo dojit ke zhasnuti

v8ech vystraznych signalizaci a model by mél byt pripraven k uzivani.
Pokud se timto postupem nepovedlo spustit fizeny systém a kontinualni tlohy v obou

automatech jsou v chodu, je vhodné zkontrolovat stav celého fizeného systému pomoci Run-

time aplikace na serveru VersaView 750R.
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