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1. Zadani

Vytvofte program pro fizeni hydraulické pohybové jednotky podle zadani:

1.

Po stisku tlacitka START se suport rozjede z vychozi pozice na snimaci K1 rychloposuvem
vpied (EM1). Zastavi na koncovém snimaci K4. Tlac¢itkem STOP lze pohyb suportu kdykoli
zastavit. Pfesun do vychozi polohy je zajistén obsluhou suportu (restart modulu).

Pokracujte v prvnim piikladé. Po najeti na koncovi snimac¢ (K4) se suport rozjede
rychloposuvem vzad (EM2) a zastavi se na pocate¢nim snimaci K1. Vytvorme tak zakladni
pracovni cyklus.

Modifikujte zakladni pracovni cyklus tak, Ze pfi pohybu VPRED (EM1) bude mezi ¢idly K3

az K4 provadén pracovni pohyb (EM3 = 1). Pii pohybu VZAD (EM2) bude provadén
pracovni pohyb mezi ¢idly K3 az K1. Podle diagramu.
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Ilustrace 1: Diagram p¥. 3

Modifikujte zakladni pracovni cyklus tak, Ze pii pohybu VPRED (EM1) se na ¢&idlech K1,
K2, K3 a K4 suport zastavi na 1, 2, 3 a 4 sekundy. Mezi ¢idly K2 az K4 je provadén
pracovni pohyb. Pfi pohybu VZAD (EM2) je provadén pracovni pohyb (EM3 = 1) mezi
¢idly K2 az K1. Podle diagramu.

Prodleva 2s
Prodleva 3s
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Iustrace 2: Diagram pf. 4

Pokracujte v prikladé 4. Na stisk tla¢itka START suport najede do vychozi pozice na
snimaci K1. Na dalsi stisk tlacitka START se zahaji pracovni cyklus. Pokud se suport naléza
ve vychozi pozici tak je po stisku tlac¢itka START ihned zahajen pracovni cyklus.

Pokracujte v ptikladé 5. Po stisku tlac¢itka START se pracovni cyklus provede 3-krat po
sob¢.



2. Teoreticky uvod

Logicky modul LOGO!

Logicky modul LOGO! je universalni rozhrani, které zahrnuje napajeci zdroj, fidici jednotku,
digitalni vstupy a vystupy a ovladaci panel v jednom pfistroji. Diky slotu pro pamétovy modul 1ze
jednoduchym zptsobem zaménit program za jiny vyménou pamé&tové karty, nebo pouzit bateriovou
kartu pro zalohovani realného ¢asu. Do tohoto slotu se pfipojuje také programovaci LOGO! USB
PC kabel. Diky moZnosti pfipojeni rozsifujicich modull si Ize ptizpisobit zadkladni konfiguraci své

potiebé.
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Logicky modul LOGO!

Zakladnimi ¢astmi modulu LOGO! jsou:
e Zdroj (1)
pro napajeni LOGO! mitizeme zvolit napétovou tiidu 1 < 24V (Ize pouzit 12/24 V DC, nebo 24 V
AC), nebo ttidu 2 > 24 V (Ize pouzit 115/240 V AC/DC).

* Vstupy (2)
v zékladni konfiguraci mame k dispozici 8 digitalnich vstupii I1 - I8. Vstupy 17 a I8 lze pouzit jako
analogové vstupy. Vstupy 15 a 16 1ze pouzit jako rychlé digitalni vstupy pro signaly az 1 KHz.

* Slot pro modul (3)
je ur€eny pro vlozeni pamét'ového modulu, nebo k pfipojeni LOGO! kabelu.

* LCD display (4)
mame na vybér verzi s displejem, nebo bez n¢j. U verze s displejem jej mizeme vyuzit k zobrazeni
stavu vstupl/vystupil v rezimu RUN. V reZzimu STOP lze naptiklad editovat program.

* Ovladaci tlacitka (5)
pro uvedeni modulu do rezimu RUN/STOP a pohybu v menu, editaci programu.

*  Vystupy (6)
v zakladni konfiguraci médme k dispozici 4 digitalni vystupy. Vystup mize byt reléovy (R), nebo
tranzistorovy (bez R), zalezi na nasi volbé konfigurace.



Pripojeni vstupii a vystupi
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Zatéi: 24V DC, 0.3 A max.

Doporuéené specialni funkce
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Casovac se zpoZdénym zapnutim T lan

Casovad se zpozdénym zapnutim sepne vystup az po uplynuti Easového intervalu. Casovani je
spusténo prechodem z logické nuly do logické jedni¢ky na vstupu Trg. Pokud se signal na vstupu
casovace zméni do logické nuly jesté pred uplynutim casového intervalu, ¢as v Casovaci se resetuje.
Po uplynuti zadaného Casového intervalu je na vystupu logicka jedna tak dlouho, dokud je logicka
jedna na vstupu Trg.
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Dopredny a zpétny citac
Cita¢ pogita kazdou nab&znou hranu na vstupu Cnt. Podle nastaveni vstupu Dir se bud’ pfi¢ita, nebo
odecita vnitini promeénnd. Vystup Q je spinan/ rozepinan podle nastaveni prahovych hodnot.
Zapinaci prah urcuje hodnotu, od které bude vystup sepnut. Vypinaci prah urcuje hodnotu, od které
bude vystup rozepnut. Vnitini stav se nuluje pfivedenim logické jedni¢ky na vstup R.
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Samodrzné relé
Samodrzné relé mé charakter klopného obvodu RS.

R S Q

0 0 Q Zlstava plvodni hodnota

0 1 1 Set — spina wstup

1 0 0 Reset — rozepina wstup

y 1 0 Reset — rozepina \{ys_tup (reset ma
wy$§S§i prioritu)




Popis modelu hydraulické pohybové jednotky
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Model Hydraulické pohybové
jednotky

Model simuluje pohyb suportu, ten je signalizovan deseti LED diodami. Ctyfi LED slouZi jako
snimace polohy (K1, K2, K3 a K4). Pohyb suportu je fizen tiemi bity, EM1 (pro pohyb suportu
vpted), EM2 (pro pohyb suportu vzad) a EM3 (pro ovladani rychlosti pohybu). Pfi zapnuti, nebo
resetu, je suport inicializovan - nastaven na pozici snimace K1. Na modelu se nachazeji tlacitko
RESET a ¢ervend LED ERR, ktera signalizuje chybové stavy: Piejezd krajniho snimace K1, nebo
K2 (LED ERR a LED pfislu§ného snimace sviti, pro odstranéni chybového stavu je nutné model
resetovat), soucasné sepnuté EM1 1 EM2 (LED ERR blikd, odstranénim chybového stavu model
pokracuje v ¢innosti bez nutnosti resetu).

Prifazeni vstupi a vystupt

Proménna Sworka Typ
EM1 3 Vystup
EM2 4 Vystup
EM3 5 Vystup

K1 17 Vstup
K2 18 Vstup
K3 19 Vstup
K4 20 Vstup

Modul pro pfipojeni ulohy EDU-mod

Vyukovy model umoznuje jednoduché propojeni logického modulu LOGO! spolu s  modely
soustav Edu-mod tady 24V. Jednotlivé vstupy a vystupy z modelu jsou vyvedeny na svorkovnici.
Svorky oznac¢ené DI jsou vstupy do modelu (fizeni motoru Q1), a vystupy z LOGO!. Svorky
oznacené¢ DO jsou vystupy z modelu (koncova c¢idla), tedy jsou vstupy do LOGO!. Na svorkovnici
se dale nachéazeji dvé dvojice svorek s pfivedenym napdjecim napétim. Soucasti modelu jsou dveé
tlacitka pouzitelna napf. jako tlacitka start a stop, jejichz vyvody se nalézaji na konci svorkovnice.

20ti zilowy Svorkownice 20ti Zilowy Sworkownice
kabel kabel
2 + 12 DI-8
3 DI-1 13 DO-1
4 DI-2 14 DO-2
5 DI-3 15 DO-3
6 Di4 16 DO-4
7 GND 17 DO-5
8 + 18 DO-6
9 DI-5 19 DO-7
10 DI-6 20 DO-8




3. Vypracovani

ReSeni p¥. 1

Suport se smi rozjet jen tehdy, bude-li se nachazet ve vychozi pozici (snima¢ K1). Bude-li se zde
nachézet a zaroven stiskneme tlacitko START, smi se rozjet vpred (EM1 = 1). Aby se suport po
uvolnéni tlacitka START nezastavil vytvofime smycku tak, Ze vystup z EM1 ptfivedeme spolu se
spoustéci podminkou do souctového hradla. Pro zastaveni suportu na stisk tlacitka STOP, nebo po
dojeti na koncové ¢idlo K4 vlozime pted vystup EM1 rozpinaci kontakt (negovany vstup do hradla)
téchto prvki, sepne-li se, dojde k preruseni obvodu a tim k zastaveni suportu.
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ReSeni pi-. 2
Pohyb suportu vzad (EM2) realizujeme podobnym principem, jako vpied. Pohyb vzad bude zahajen
najetim na snimac¢ K4.
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Reseni pi. 3

Spojenim obou piedchozich piikladii nam vznikne pracovni cyklus.

K ovladéani rychlosti pohybu suportu pomoci vystupu EM3 miizeme vyuzit samodrzné relé.
Nastaveni relé se provede pii pohybu vpied a projeti pies snima¢ K3, nebo pii pohybu vzad a
projeti pfes snima¢ K3. Timto se aktivuje pracovni posuv.

Resetovani relé se provede pti pohybu vpied a projeti pies snima¢ K4, nebo pii pohybu vzad a
projeti pfes snima¢ K1. Timto se aktivuje rychloposuv.
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ReSeni pr. 4

START a STOP suportu.
Stav suportu (v provozu / zastaven) si zapamatujeme za pomoci samodrzného relé RS, ktery

pouzijeme pro ovladani pohybu. Zamezime tim spusténi ¢asovacl v piipad¢, ze byl suport zastaven

praveé na jednom ze snimacii.

Rozjeti suportu musi byt mozné jen z vychozi pozice na snimaci K1 a néaslednym stiskem tlacitka
START — nastaveni RS. Suport lze okamzit¢ zastavit tlacitkem STOP, nebo po dokonceni

pracovniho cyklu opét na snimaci K1 — nulovéani RS.
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Ovladani pohybu VPRED.

Pohybu vpied Ize realizovat také pies samodrzné relé¢ RV. Jeho nastaveni, tedy rozjeti suportu,
provedou ¢asova relé se zpozdénym ptitahem, kterd jsou aktivovana podminkou — suport se naléza
na snimaci a zaroven se nepohybuje VZAD a zaroven je nastaveno relé startu programu RS. Na
jednotlivych ¢idlech musi suport zastavit a pokra¢ovat az po uplynuti dané ¢asové prodlevy. K jeho
zastaveni dojde vynulovanim relé RV, tedy bude se nalézat na daném snimaci a zaroven nebude
sepnuto Casové relé, nebo se bude nalézat na koncovém snimaci K4. Nulovani zajisti téz

nenastavené relé RS (B023).
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Ovladani pohybu VZAD.

Suport se ma rozjet zpét po 4 sekundové prodlevé na snimaci K4, pouZijeme Casové relé se
zpozdénym pritahem s nastavenou dobou pfitahu po 4 sekundéach. Po této dob¢ relé sepne a suport
se rozjede VZAD, aby se po opusténi ¢idla K4 nezastavil, nebot” také dojde k rozepnuti casového
relé, pouzijeme souctové hradlo na jehoz vstupech bude vystup casového relé a vystup EM2. Aby
bylo mozné suport zastavit, vlozime mezi toto hradlo a vystup EM2 soucinové hradlo provadéjici

soucin se stavem relé RS (B023).
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Ovléadani rychlosti posuvu.

K ovladani rychlosti posuvu pouzijeme samodrzné relé RR, které se nastavi na snimaci K2,
pohybuje-li se suport VPRED, nebo VZAD. Vynuluje na snima&i K4, pohybuje-li se suport
VPRED, nebo na snima¢i K1, pohybuje-li se suport VZAD, nebo bude-li rozepnuto rel¢ KS
(pouZzijeme negovany vstup hradla).
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Reseni p¥. 5

Pro najeti suportu do vychozi pozice na stisk tlacitka START vyuZzijeme samodrzné relé RI, které se
nastavi pouze nebude-li se suport nachdzet na snimaci K1 pii stisku tla¢itka START a zaroven
nebude-li jiz nastavené relé RS (suport jiz v pohybu). Nulovani relé¢ RI zajisti najeti na snimac¢ K1
pti pohybu VZAD, nebo stisk tlac¢itka STOP. Nebot’ je vychozi pozice na snimaci K1, ktery je v
levé krajni pozici staci suport rozjet VZAD. K ovlddani pohybu VZAD piidame souctové hradlo
pted vystup EM2, kam navic pfivedeme vystup relé RI.
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Reseni pft. 6

K zopakovani pracovniho cyklu pouZijeme c¢ita¢ s nastavenou hodnotou zapnuti na 3. Na vstup
¢itaCe Cnt pfivedeme soucin snimace K1 a pohybu VZAD, ktery pfivedeme z inicializacniho bloku
B032. K resetovani citace pouzijeme vystup z relé RS pfivedeny pfes  pfiznak M (vystupem
pfiznakového bloku je jeho vstupni signél) na negovany vstup R. Pfiznak se musi pouZit, protoze
relé RI ovladame také Citacem (vznikla by rekurze) a prostfedi dovoluje rekurze jen pies vystupy,
nebo ptiznaky. Vystupem z ¢itace nahradime soucin EM2 a K1, ktery nuluje relé RS. Relé RS bude
tedy nulovat vystup citace, nebo stisk tlacitka STOP.

' Opakovaci smytka
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