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A kidolgozando feladat

Léptetmotor pozicionaldsa PLC vagy szamitogep segitségéve

Tanszéki konzulens: Dr. Hodossy Lasalskolai docens

A feladatban résztvew diakok névsora:
1, Boros Géza
2, Dian Tibor
3, Gombas Istvan
4, Mészaros Arpad
5, Németh Gabor
6, Sipkovits Szabolcs

7, Torma J6zsef

A részfeladatok :

Boros Géza : A PLC programozasa. A vedéttya angol nyelfy leirasanak forditdsaban is
segitett. A Iéptétmotor forgasanak szabdalyozasa PLC programmahtakifeladat szerint.
A dokumentumok PLC-s részének irasa.

Dian Tibor: A PLC programozasa. A veZiddrtya konfiguralasa, illetve a Iépdetotor
irAnyitdsa a PLC programmal a kitalalt feladatisezeA motor és a PLC 6sszekapcsolasa. A
dokumentumok PLC-s részének irdsa.

Gombas Istvan: A PLC léptemotor kartyajanak idegen nyéheirdsanak forditasa, illetve a
program beirasa az Istvan feladata. A motor és@@szekotése. A dokumentumokba a
|éptet--motrokrél sz6lo6 rész irdsa.

Mészéaros Arpad: A lépétmotor vezérlése szamitdégép segitségével. Progéanés az
illesztoegység tervezése illetve kivitelezése, a motor lieehelyezése. A szamitdgépakr
sz0l6 fejezetek elkészitése a dokumentaciokba.

Németh Gabor: A PLC programozasa. A vedéittya magyar nyelvleirasanak értelmezése.
A motor és a PLC Osszekotése. A motorallvany elkész, 6sszeszerelése.

Sipkovits Szabolcs: Szamitogép program irdsabeivéllaz illesztegység elkészitésében
vesz részt. A motor és a kiegééztiszegységek tartoszerkezetének elkészitése. A
részdokumentaciok egyesitése.

Torma Jozsef: Az illeséegység elkészitésében segit. A léptabtor lehetséges feladatanak
kitalalasa, illetve a menet kdzben feliguroblémak megoldasa.



Mérndki project - Pozicionalasi feladatok léptabtorral 4

BEVEZETES

Az eddigi rendszerek fejlesztése soran az elmikléen egyre nagyobb terilet nyilt
meg a |éptéimotorok alkalmazasad@t. A lIéptetmotorok egyre fontosabb szerephez jutnak
az automatizalas teriletén, felhasznalasa dokadegjellegzetesebb felhasznalasi teruletek a
kovetkesk:
 digitalis rendszerekben beavatkozo elemkeént;
 digitalis-analég atalakitoként (pl.: addszelszirgidasa);

* impulzustarolokeént;

* matematikai miveletek végzésére alkalmazzak.

Ezek k6zll mégis a beavatkozo elemként valé haatanallegjelerdsebb. A niszertechnikai
alkalmazasok kozll a legfontosabb a tavjelzés é@avenérés. Ezen kivil alkalmazzék
szamitastechnikai mellékhajtasoknal, X-Y rajzoldgkgisztralo-és nyomtatdberendezések
hajtasainal. A robottechnikaban, NC, CNC hajtasbkés az iirhaj6zas teriletén egyre
nagyobb mértékben alkalmazzak. A I|épiedtoroknak az elterjedése leginkdbb az
elektronika nagymértékfejlédésével magyarazhatd, mivel a l1éfedtor felépitése egysier
és viszonylag olcson megvaldésithatd, a rendszedgdk nagy hanyadat a veaeétektronika

teszi ki.

Léptetomotorok miikodése, tipusai

Léptemotoroknak nevezzik azokat a szinkron gépeket, ymkeazakaszosan érkez
jelekkel, impulzusokkal taplalva, meghatarozott ysa&gu (nem folytonos) szoégelfordulast
vagy haladdé mozgast végeznek.

A léptebmotorok forgorészeére nyugalmi helyzetben (impulgednetben) meghatarozott
helyeken rogzéinyomaték hat.

Ha egy beérkdzimpulzus a szomszédos allérész-polusait gerjeszkior a forgorész beall az
0j, részére magneses szempontbdl kethezaranyba, vagyist szoggel elfordul, és ott ismét
rogzitett allapotban marad az impulzus mégése utan is. Egy kovetkiz ellentétes
polaritasi impulzus hatasara, amit adzél tekercsekre kapcsolunk, a motor forgérésze

a sz6ggel tovabb fordul.
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5 fazisu Iéptéimotor metszeti 4braja

Léptetémotor jellegzetes izemallapotai

A léptebmotorokndl a kovetkeéziizemallapotokat taléljuk:

» az impulzusok sziinetében a forgoéresz all, villawaggy ritkhbban mechanikus uton
rogzitik

» (zem a hatéarfrekvencianal kisebb frekvencian

» (zem a hatérfrekvencianal nagyobb frekvencian

Egy-egy beérkez impulzus hatdsara a gép forgérésze egy-egy |épésmgfeled szdoggel
elfordul. Tekintettel arra, hogy a motor forgorészié tehetetlenségi nyomatéka, a
vezérbtekercseknek pedig induktivitasuk van (ez két eiaédiplot jelent), egy-egy lépést ez
a gép periodikus vagy aperiodikus lengések kozepefigez. (Az Orvényaramok vagy
csillapitétekercsek jelenléte miatt adallandok szama altalaban nagyobb dedt.)

Noveljik folyamatosan a motort taplalé impulzusoékizenciajat, ekkor a motor forgorésze

elészor a vezééimpulzusok ritmuséra lépked. Egy bizonyos frekvéncifelil a motor
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gyakorlatilag a szinkron géphez hasonléan egyenleteulatszammal Gzemmel. A
tengelyen nyomatékokkal terhelt lé@tmbtor forgorésze kissé - a terhelési szognek
megfeleben - lemarad a forgobmélzdz képest, épp ugy, mint egy nyomatéekkal terhelt
szinkron gép forgorésze.

Hatarfrekvencianak nevezzik azt a legnagyobb frekéae amelynél a forgorész sajat
inercidja felével mereven kapcsolva képes |épégkim nélkil indulasi és megallasi
parancsokat végrehajtani.

A léptebmotor Uzemszdéen niikddhet a hatarfrekvencianal nagyobb frekvenciahyisnkor
azonban annak érdekében, hogy gyorsitas és fékkjés |épéskihagyas (Iépésveszteség) ne
legyen, gondoskodnunk kell a gyorsitas és fékemgramozasardl. Indulaskor és ledllaskor a

hatarfrekvencianal kisebb frekvenciaju impulzusdké&plaljuk a motort.

Léptetémotorok felosztasa

Mikodési elvik szerint vannak

= elektromechanikus
= elektromagneses
= magneses |lépt@notorok.

O aktiv
O reaktiv
O reluktancia-forgérégiekre.

a) Elektromechanikus |épt&@hotoroknak nevezzilk azokat a gépeket, amelyek méaisa
kilincsmivet tartalmaznak. Uzemiik lassu, zajos, és élataitekorlatozott. Jellentjik a
viszonylag nagy nyomaték (40 Nm) és kis méasodpésm@n Iépésszam. Téplalasuk
megfeleb egyfazisu egyiranyd impulzusokkal torténik. Naggngiik, hogy nem szikséges

impulzus-atalakité egység.

b) Az elektromagneses Iépbatotorok hatarfrekvencidja eléri a néhany kHz-esz2dnylag j6
Uzemi paramétereik (suly, méret, frekvencia-jeltabg) vannak. Nkodesuk zajtalan.
Hatranyuk, hogy taplalasukhoz kilén impulzus-atafakgységet és a belengés ellen &ils

csillapitast igényelnek.
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A forgdasztal kivitele

Forgobasztal a lépté&inotor tapegysegevel

A probaasztal egy aluminiumbdl mart vastag lap nanellyet kapott kozeépen a |étetotor,

ami alulrol van felfogatva a lapra, valamint a refecia pont érzékélreed-c§, amit a
forgorad végére szerelt magnes huzat meg. A stahiles 6nhordas miatt a négy sarkan ala
van tamasztva aluhengerekkel, amiknek a végein I§bak vannak, amik elnyelik a
keletked rezgéseket. Az é&lapon a kezélszervek kaptak helyet (program, start/stop,
vészkigomb) amil a hatlapra szerelt sorkapcsokisatlakoznak, innen vannak elvezetve az

irdnyitorendszer bemeneteire, valamint a |éptetor tapegysegeét is ezek kotik dssze a
motorral.
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Léptetomotor vezérlése szamitogeppel

A szamitastechnika rohamos terjedése a szamitogemeldalisaganak kdszonbetEgy
adott szamitdégép felhasznalési terllete szinte asaljta futtatott programtdl figg, ezért az
eddig analdg berendezéssel, vagy egyeéb fix huzalidp@ikaval szerelt rendszereket igen sok
helyrél kiszoritottdk a mikroprocesszoros rendszerek. Z&nstogép nagy éhye, hogy
tdbmeggyartasa miatt igen olcso6 egy hasonlo tudagéoprocesszoros rendszer, vagy PLC
ardhoz képest, valamint programtamogatottsaga ém igzéles, ezért az alkalmazasok
fejlesztése igen egyszerfeladat. A beruhazasok csokkentése megoldhatongyy léted
szamitogépes rendszer atallitdsaval, minimalis&ggel.

Az iparban is, ahol ideiglenes jelleggel, vagy kevaforditassal kell iranyitast végezni, az

ipari PC-k nyujtotta megbizhatosag mellett komoly&dadatok is elvégezhtit.

« A megvalésitando feladat:

Szamitogeppel vezérelni egy léprebtoros rendszert, ami egy ipari folyamat résztaiad
latja el ebre meghatarozott fix pozicionalasi pontokkal, ésesalben. A rendszer referencia
pontba allithatd. A szamitogépes vedgrbgram kil forrasbol veszi a sorrendi vezérlési

adatokat, tehat barmikor, barmire kicseréheprogram amit végrehaijt.

« Kapcsolatteremtés a folyamattal

A motorok és a szamitogep kozé kell egy olyan nvetnErb elektronika, ami elvégzi a
szamitogép BUS-rendszerének illesztését, és I|entakdd, valamint egy teljesitmény
meghajtd, ami a motort mar kozvetlendl hajtja. ABllesztt altalaban nem kell kivitelezni,
mert a szamitdgépekbe mar gyarilag be szoktak réptiéan /O kéartyakat, amivel
kommunikalni tudunk a kulvilaggal, amikleég a ki/beviteli portok. Ezeknél lehetnek soros,
és parhuzamos adataramlast tamogatd tipusok. A reajciésebesség, és az egyszer
felépités miatt ajanlott a parhuzamos port hasrmébaléptetmotorok tekercsei érzékenyek a
tulterhelésre, valamint a gyar altal garantalt ngték, és fordulatszdm értékeket is csak
megfeleb teljesitmeny-vezérlés mellett lehet elérni, eagyes motorokhoz a gyar készit
teljesitmény-tdpegységet, ami tartalmazza a moamellatdsat szolgald aramkoroket, és a
tekercsek vezeérlési sorrendjét ado veitds. Ennél a szamitdgépet igen kdnnyen illesziket;
a motorvezeflhdz, mivel annak a digitalis bemenetei altalabar-$Zint kompatibilisek.

llyen motor, és vezéfla japan STD202 -es rendszer.
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Az illesz® interfésznek csak egy jelmeghajtot, és egy opkteleikusan megvalositott
galvanikus levalasztast kell tartalmaznia, ahogy& javasolja. A folyamatbol érkézeleket

is a szamitdégép fogadja egy bemeneti porton, agért biztonsagos, €s preciz iranyitas
valésithaté meg

A project feladathoz egy IBM PC kompatibilis szabgiptipust valasztottunk, mivel ez igen
elterjedt tipus, szinte mindenhol megtalalhatd, &yprogram hordozhatésaga garantélt.
Természetesen lehet mas szamitogéppel is vezédanptt tipusfligy szoftvert kell ra

csinalni.

Az illeszté egység felépitése, ikddése

Az IBM PC kompatibilis épeken
out STROBE [1 P gep

Tata 0 |2 E % out szériatartozéknak szamit a (serial) soros

E:t:; j 16 Eézt port, ami egy egyszér perifériailleszs,
e D3t 3 5 E SLETIN out amin van egy egyiranyd kimé&n8 bites

EZE: ; S 13 adatport, egy 4 bites bejé\statuszport, és

Data B |8 ;i egy 5 bites kime#th controll port. Az
in“nat% 20 22| [ illeszts valositja meg a PC buszrendszere,
in BUST 1L ;i és a kulvilhg kozott a kapcsolatot. A
i: SE ;f,@ programozasa is igen egyskermivel

rendelkezik harom /O cimmel, ami a 3
portot kdzvetlenul vezeérli, tulajdonképpen
egy puffer. Mivel szabvanyos, ezért kivalé
lehetséget biztosit
kilonbd® kilsd egységek vezérlésére, holott eredetileg csak ratditiesztnek szantdk. Az
illeszté egységet is efl a portrol vezéreljuk, mivel TTL kompatibilis jédkel dolgozik, ezért
szinte barmilyen digitalis egység meghajthaté rola.

Az illeszté funkcidja alapveben az, hogy levalassza a ki, és betnefeket a szamitogép és az

irAnyitott folyamat kozott. Tartalmaz minden jelhegy meghajtd puffert, valamint ahol
szukseéges ott a jelek galvanikus levalasztasavéga. Egyéb szolgaltatasa a folyamat jeleinek

vizualis megjelenitése a konnyebb kovetkéy, és hibakeresés kdnnyitése céljabol.



10

feladatok léptabtorral

asi

iciona

-

+3V - STD202

J') PULSE - sTD202

J') DIR-sTD202

J') CoMMON - 5TD202

.
=
.
g5 &5
B B
N
&
-
.
B N R

UZB '
R4
470 70 0
Dg Dlo Dl
¥ N u
u ~ u Is
Fuise DIR-CW DIR-CCW

Commect to Cannon 25

n3
PIILS- 5

1

QON

nz
DIE 4

t

1
7 @ EXT. POWER2
@ EXT. POWERL
1

I3
= = = L 7Y ke
220 -
Devics autodstaction @ 7404
a 12
El

14 1 ) —
2 1 ERZ. +12V
Il 57 in ' ;

D4 D& Dl
HZA 1 Mn:ﬁm_m: n:ﬁm_m:

11
Jelll

o
GND 18-25

GG

4

1
MC7E05KE n

— ERZ. GND

o5 —Lc4 Lc3
[ luF 10nF 10nF

—Cl
10nF

z?‘? b )
e
I
|
|
1
S &

%
bl |
%H
||
9|

D5 D7
npz»oe kﬂzgg
c2

D3
1—‘59—1 ~WFOWER
u

D2
CAMNONZS n_ZbG_u:

bl

Title PC -> 8STD202 Driver interface

Mérndki project - Poz

iz Tunber Revision
m |
Date: 5-0ct-1998 [Sheet of 2
File C AWORK\PEOTELVOREE TEPEEH it By, MEsstes Arpad
1 z 3 4 5 & 7 3

4 [—

Az illesz® interface kapcsolasa




Mérndki project - Pozicionalasi feladatok léptabtorral 11

Miikodése:

Mivel a szamitdégéphd nincsen gyérilag tapfesziltség kivezetve, ezért illeszty kulsd
tapfesziltséget igényel, melynek értéke 12..18Vbéneis tapfesziltséget &zor D4-D7
diodakbdl kialakitott Graetz hidra vezetjiuk (Exingwl, Ext power2), ezzel univerzalis taplalasu
a készulek, mivel a beméresziltség polaritasa koz6mboét, snég valtakozo aramu taplalas is
lehetséges. A bejév tapfesziltség sizetlenségéll adddd hibakat C2 grékondenzator
kisz6boli ki. Az R1-D3 LED a tapfesziltség meglégelizi ki. A TTL kapuknak 5V-os
tapfesziltségre van sziikséguk, ezért ezt a feégeli$12-18V) még le kell csokkenteni. A stabil
5V-ot Ul 7805 pozitiv stabilizator IC allitjia el C3 és C4 feladata az IC gerjedésének
megakadalyozasa, C5 pedig utifi$z A parhuzamos portrél 2 vezéijelet, és egy bemérjelet
vezetunk ki, valamint a rendszerféldet. Még szlikség tovabbi jel is, de ezek csak a program
szempontjabol fontosak, a szerepik a hardveregyséigtének ellafrzése (csatlakoztatva van-
e?) Ezek a DO adatkimenet, és az ERR statuszberiissetkttése, a dugdban. A szamunkra
szikséges jelek a D1 adatkimenet ami a léptetesirvgPULSE), a D2 adatkimenet ami a
forgasiranyt hatarozza meg (DIR), valamint a BUStatiszbemenet amivel az iranyitott
folyamat kezdallapotanak beallitasat tudjuk kontrollalni egy ékels segitségével (Erz jel -
motor null pozicid beallitasa).

Az STD202 Iéptdtmotor teljesitmény meghajtot ezzel a 2 jellel kadkérelni, mégpedig ugy,
hogy a PULSE kimeneten egy pozitiv impulzus jelegy |éptetést a motoron, ami egy 2 fazisu
bipolaris hibrid Iéptétmotor, tehat 200 Iépés 1 teljes korllfordulas, ata® egy lépés. A
meghajtd viszont half stepping zemmodban vezénhaort, ami 400 lépés/kortlfordulast
jelent, amihez 400 db TTL szintimpulzus sziikséges. A forgés irdnya a DIR jelléhato.

A D1 pulse jel az U2E inverterre érkezik, ami egeo kollektoros teljesitményinverter. Mivel
az STD202 meghajtét galvanikusan le kell valaszéaszamitdgépt, ez az inverter hajtja meg
az U3 optocsatoldé LED-jét. A DIR jel U2D inverteréekezik, ami az U4 optocsatolé LED-jét
hajtia meg. A szekunder oldalon a fotétranzisztogghri ajanlds szerint vannak normal aktiv
k6zos emitteres kapcsoléo Uzémkapcsolasban. A kollektorellenallasok magabdl a
meghajtéegysédgth vannak taplalva, aminek a kdz0s vezetéke megyemitterekre, és a
kollektorokrol veszi ki a jelet. Mivel az optocskitabben a kapcsolasban fazist fordit, ezért az
inverterek fazisforditasat kikliszobdljuk. U2A hajtmeg az R4-D9 LED-et, ami minden
impulzusra felvillan. U2B, és U2C az R5-D10, R6-0HAD-eket hajtjak meg, ahol a LED-ek az

aktualis forgasiranyt jelzik ki.
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A nullpozicié érzékdinek egy +12V-os jelet kell a bemenet, és a tesé kottatnia. Ez lehet
végallaskapcsold, reedécsragy induktiv/ikapacitiv kbzeledésérzéked bemeneten kivil ki van
vezetve még a rendszerfold, és a +12V is éniizemelhetnek az érzekeégységek. A zajos
kornyezetet figyelembe véve a bemenetnérsegységek talalhatéak. A D1-D2 diéda paros a
tulfesziltséget vagja, ami a bemenetre keril. Aa&isebb amplitadoju fesziltségtiskékdirsz
le a bemenett. Az U2F inverter illeszti a bemérjelet a statuszporthoz, de mivel ez TTL kapu,
ezért a bemenetén vagni kell a jelet, amit R3-Di@nge didda végez 4.7V-ra vagva a jelet. R2 az
inverter bemenetének testrehldzasat végzi. MivelU&¥B bemenet invertalt, ezért az inverter

visszaforditja a jelet, azaz nincs negacio.

Megvalositas

Az aramkort kétoldalon foliazott nyomtatott aramikkartyara kell szerelni. A kartya huzalozasi
tervét szamitdgep segitségével nyomtathato aladtdnézni és pausz papirra igerd®tonussal
lézer nyomtatéval kinyomtatni. Ezzel elkészilt astedilm, ami a fotorezisztiv eljarashoz a
maszkot adja. A kartya fotorezisztiv eljarassalzkésnajd el. A letisztitott panelt mindkét
oldalan befljjuk P20-as fotolakkal, majd szaradapyjuk 1 o6ran at. Ezutan raillesszik a
maszkot pontosan mindkét oldalra, és rogzitjuk lapak kozo6tt. Ezutan és UV sugarzas ala
tesszuk kb. 5 percre, majd megforditjuk, és UGjabbpéscig vilagitjuk. Vilagitas utan
natriumhidroxidos oldatban @ivjuk a lakkot. Ebhivas utan maraté oldatban lemaratjuk a
felesleges részeket, majd kifurjuk a lyukakat ragavédlakkal vonjuk be. Ezutan beforrasszuk

az alkatrészeket, és élesztjiik az egységet. Eestzg nianyagdobozba szereljiik.
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A szamitdgépes program

Az illeszts vezérléseét egy program valositja meg. A prograeraktiv modon kéri be az adatot,
mely egy specidlis szévegféjl, ami a program senjgveén irddott, és tartalmazza a vezérlési
feladatot (Iépések szama, sebesseég, irany, ishéilészérlési szévegfajl egy nem formazo
szovegszerkesitel elkészithét (lasd - példa script fajl). A program magja eggriado, ami a
gép idbzit6 megszakitasara Ul ra, és szabalyékodokben 1/2000 masodpercenként ad egy
Utemet. A sebesség érték hatdrozza meg, hogy h@mysiteltével adjon ki egy impulzust. Az
impulzus szélessége 100 mikroszekundum amit pagkzitéssel a rendszerbusz konstans
idézitését figyelembe véve egy masik rutin ad ki. Ahrelyzet-érzékdin bekapcsolaskor
bedllitja a referencia poziciot. A végallaskapcgmdgése miatt szoftveres pergésmentesités van.
A folyamat befejezése utan varja a tovabbi adasktélét. Ez a program mar alkalmas
komplex, 6sszetett feladatok elvégzésére, miviitanz egy valos idéjforditot, és igy mar

csak a megirt script hatarozza meg hogy milyerd&ta akarjuk hasznalni.
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A program forraskodja:

Program PC_Interface_for_Stepper_Motor;

Uses Crt,Dos,Graph;

Type
CountBuf = array[1..10000] of longint ;
PCountBuf = ACountBuf; {Script sz ekvenciatarol6}
Const
{* LPT baz isport bitek *}
TEST = 1; {DO teszt bit maszk}
PULSE = 2; {D1 Pulse bit maszk}
DIR = 4; {D2 Direct ion bit maszk}
{* LPT sta tusz bitek *}
SENSOR = 128; {-Busy inp ut statusz bit maszk}
ERR = 8; {Error aut Odetektalas bemenet maszk}
{* Egyéb m unkaregiszterek *}
Speed word =1; {Impulzus periddus: 500us*Speed}
PulseNr word =1; {Motorlép ésszam}
OnWork boolean = False; {Folyamat végrehajtas engedélyez &}
Count Word =0; {megszakit as szamlalé}
ON = True;
OFF = False;
PulseW word = 20; {Impulzusszé lesség : 200us}
ProgRep integer = 1; {Script cikl us szamlal60=végtelen}
{Grafikus ke ret poligonjai}
Poly : array[0..15,0..3] of PointT ype =
(((x:0;y:0),(x:40;y:0),(x:60;y:40), (x:20;y:40)),
((x:80;y:0),(x:120;y:0),(x:140;y:4 0),(x:100;y:40)),
((x:160;y:0),(x:200;y:0),(x:220;y: 40),(x:180;y:40)),
((x:240;y:0),(x:280;y:0),(x:300;y: 40),(x:260;y:40)),
((x:320;y:0),(x:360;y:0),(x:380;y: 40),(x:340;y:40)),
((x:400;y:0),(x:440;y:0),(x:460;y: 40),(x:420;y:40)),
((x:480;y:0),(x:520;y:0),(x:540;y: 40),(x:500;y:40)),
((x:560;y:0),(x:600;y:0),(x:620;y: 40),(x:580;y:40)),
((x:0;y:440),(x:40;y:440),(x:60;y: 480),(x:20;y:480)),
((x:80;y:440),(x:120;y:440),(x:140 ;y:480),(x:100;y:480)),
((x:160;y:440),(x:200;y:440),(x:22 0;y:480),(x:180;y:480)),
((x:240;y:440),(x:280;y:440),(x:30 0;y:480),(x:260;y:480)),
((x:320;y:440),(x:360;y:440),(x:38 0;y:480),(x:340;y:480)),
((x:400;y:440),(x:440;y:440),(x:46 0;y:480),(x:420;y:480)),
((x:480;y:440),(x:520;y:440),(x:54 0;y:480),(x:500;y:480)),
((x:560;y:440),(x:600;y:440),(x:62 0;y:480),(x:580;y:480)));
VAR
LptBase : word; {Parhuzamo s port baziscime}
LptStatus : word; {Parhuzamo s port statuszportja}
LptCommand : word; {Parhuzamo S port parancsportja}
OldInt08 : Procedure; {eredeti 0 8h megszakitascim}
Ch : Char;
Bevitel : string;
NulCount : word; {referenci a pont bedllitas segéd}
Error,i,j :integer;
Ut : PCountBuf; Script szekvenciatomb}

Inputbuf

> array[0..13] of char; {

adatbeviteli puffer}
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{ Grafikus driver beépit
{$L EGAVGA.OBJ}

procedure egavgadriver;  external;

Végzetes hiba kezel
Procedure CriticalError(s:string);
Begin
CloseGraph;
Textmode(lastmode);
Writeln;
Writeln(’
Writeln(s);
Writeln('Uss Entert...");
readin;
halt;
End;

ERROR ---

{ LPT portok ellen
Procedure INITLPT;
var
Ip1,Ip2,Ip3 : boolean;
C : Char;
Begin
Ip1:=true; Ip2:=true; Ip3:=true;
LptBase:=0;
if memw[$0000:$408] = 0 then Ip1:=false;
if memw[$0000:$40A] = 0 then Ip2:=false;
if memw[$0000:$40C] = 0 then Ip3:=false;
if not (Ip1 or Ip2 or Ip3) then
CriticalError('Printer port not found !");
if (Ip1 and (Ip2 or Ip3)) or (Ip2 and (Ip1 or
(Ip3 and (Ip1 or Ip2)) then begin
writeln;
writeln('$ Melyik LPT portot akarod haszndln
writeln;
if Ip1 then writeln('1. LPTL1");
if Ip2 then writeln('2. LPT2");
if Ip3 then writeln('3. LPT3");
repeat
C:=readkey;
if (C="1") and Ip1 then LptBase:=memw[$0000:
if (C="2") and Ip2 then LptBase:=memw[$0000:
if (C='3") and Ip3 then LptBase:=memw[$0000:
until LptBase>0;
end
else begin
if Ip1 then LptBase:=memw[$0000:$408];
if Ip2 then LptBase:=memw[$0000:$40A];
if Ip3 then LptBase:=memw[$0000:$40C];
end;
LptStatus:=LptBase+1;
LptCommand:=LptBase+2;
port[LptCommand]:=192;
Delay(60);
port[LptCommand]:=196;
Delay(10);
port[LptBase]:=0;
if (port[LptStatus] and ERR) = ERR then
CriticalError('Interface hardvert nem talélo
port[LptBase]:=1; {ha
if (port[LptStatus] and ERR) = 0 then
CriticalError('Interface hardvert nem talélo
End;

&rzése, beallitasa----------------- }

{port létezik-e?}

{ha nem létezik kilépés}

Ip3)) or
{ha tébb van, valasztas}

i7);

$408];
$40A];
$40C]J;

{port bedllitasa}

{init port}

{vezérlo detektalasa}

m!");
nincs radugva kilépés}

m!");
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Nullpozicié kapcsolé beo
Function ReadSensor : Boolean;
begin

if (port[LptStatus] and SENSOR) = 128 then Re

else ReadSensor:=False;

lvasasa---------------- 1

adSensor:=True

end;
Irany kimenet allitasa-- 1
Procedure SetDir(Dire : Boolean);
Begin
if dire then Port[LptBase]:=Port[LptBase] AND ( 255-DIR)
else Port[LptBase]:=Port[LptBase] OR DIR;
End;
Pulzus kimenet allitasa (teszt)---------------- }
Procedure SetPulse(Dire : Boolean);
Begin
if dire then Port[LptBase]:=Port[LptBase] AND ( 255-PULSE)
else Port[LptBase]:=Port[LptBase] OR PULSE;
End;
1 impulzus kiadasa--- 1
Procedure Impulzus; Assembiler;
asm
mov dx,Iptbase {LPT port beolvasasa}
in al,dx
and al,255-PULSE {maszkolas a Pulse bit re}
out dx,al {visszairas a portra}
XOr ax,ax
mov dx,0
mov cx,PulseW {varakozas PulseW cikl usszor}
@ide:
in ax,dx
loop @ide
mov dx,Iptbase {LPT port beolvasasa}
in al,dx
or al,PULSE {unmaszkolas a Pulse b itre}
out dx,al {visszairas a portra}
end;
RTC id &zit & megszakitas beallitas------------ }

Procedure SetiIntTick(Divid : Word); assembler;
asm

cli {CTC timer 18.2 interrupt/sec

mov al,00110110b

out 43h,al {0-as rendszerid

mov ax,Divid

out 40h,al {osztasi arany beallitasa 1.1

mov al,ah

out 40h,al

sti {megszakitas engedélyezése}
end;

Windows ellen
function CheckWindows : boolean; assembler;
asm

mov ax,1600h

int 2Fh

cmp al,l

jbe @check2

cmp al,80h

jae @check2

mov al,0

jmp @windows_detected
@check2:

mov ax,4680h

=> X interrupt/sec}

&zit & kivalasztva}

érz &

47.800/divid}
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int 2Fh

or ax,ax

jnz @no_windows_detected

jmp @windows_detected
@no_windows_detected:

mov al,$FF
@windows_detected:

not al
end;

{ Utemvezérl & megszakitaskezel§---------------- 1
Procedure WorkIRQ; Assembler;
Asm

push DS

push ax

push bx

mov ax, Seg @Data

mov DS,ax

{Init interrupt}

mov al,OnWork {ha OnWork True akkor lefut a megszakitas}

xor al,0

jz @kilepes

mov ax,Count {Count novelese}

inc ax

mov Count,ax

xor ax,Speed {6sszehasonlitds a Speed-de I}

jnz @kilepes

mov Count,0 {id &zits lejart, vezérlés!}

call impulzus {impulzus kiadasa}

mov ax,PulseNr  {PulseNr cstkkentése}

dec ax

mov PulseNr,ax

xor ax,0

jnz @kilepes {ha még van lépés tovabbfut

mov OnWork,0 {ha nincs lépés ledllitja a folyamatot}
@kilepes:

{Exit interrupt}

mov al,20h

out 20h,al

pop bx

pop ax

pop DS

iret
End;

{
Procedure Script(var Buf : PCountBuf);
var Bev : string;

Scrl : Text;

i :integer;

cod : integer;

begin
New(Buf); {memoria foglalas a szkriptnek}
for i:=1 to 10000 do buf?[i]:=100000; {szekven ciatémb alapallapotba}
i:=1;
Settextbuf(input,inputbuf); {bevihet & karakterek 8+3}
{* fajlb ekérés *}
repeat

Setfillstyle(1,yellow); {Uzenetd oboz kirajzolasa}

Bar(50,70,310,100);

Setcolor(black);

Rectangle(50,70,310,100);

outtextxy(60,85,'Script fajl neve: ');

gotoxy(26,6);

ReadIn(bev); {fajinév beolvasasa}
assign(scrl,bev);

Script feldolgozas/for 6 111 1o R —

19
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{$I-}reset(scrl);{$1+} {fajl me
until ((I0Oresult=0) and (length(bev)<>0)) or
if bev="*" then begin {* feldo

SetIntVec($08,@0IdInt08);
SetIntTick(65535);
Dispose(buf);
criticalerror('Felhasznal6i megszakitas');
end;
ReadIn(scrl,bev);

if bev<>'Script For Stepping Controll By CapaC

SetIntVec($08,@0IdInt08); {Id

SetIntTick(65535); {Sebesség vi
close(scrl); {fajl lezara
Dispose(buf); {memoria fel
criticalerror('Ez nem script fajl!");

end;

While not eof(scrl) do begin
ReadIn(scrl,bev); {kbv. sor be
if bev[1]<>'";' then begin {ha pontos
if pos('SET',bev)>0 then begin {SET sor f
bev:=copy(bev,5,length(bev)); {lépésszam
val(bev,buf/[i],cod);
if cod<>0 then begin {hibas ada
SetIntVec($08,@0IdInt08);
SetIntTick(65535);
close(scrl);
Dispose(buf);
criticalerror('Script hiba! - SET');
end;
inc(i);
end;
if pos('SPD',bev)>0 then begin {SPD sor f
bev:=copy(bev,5,length(bev));
val(bev,buf/[i],cod); {sebesség
if cod<>0 then begin {hibas ada
SetIntVec($08,@0IdInt08);
SetIntTick(65535);
close(scrl);
Dispose(buf);
criticalerror('Script hiba! - SPD");
end;
inc(i);
end;
if pos('/REP',bev)>0 then begin {REP sor f
bev:=copy(bev,5,length(bev));
val(bev,ProgRep,cod); {ciklusism
if cod<>0 then begin {hibas ada
SetIntVec($08,@0IdInt08);
SetIntTick(65535);
close(scrl);
Dispose(buf);
criticalerror('Script hiba! - REP");
end;
end;
end;
end;
close(scrl);
end;

{fajlvég jel

glétének ellen srzése}
(bev=""");
Igozas *}

v1.0' then begin
&zités megszakitas kikapcsolas}

ssza 18/sec-ra}

s}

szabaditas}

ig dolgoz fel}

olvaséasa}

vessz & van eldl kihagy}
eldolgozasa}

, és irany tarolasa}

t kilépés}

eldolgozasa}

0szto tarolasa}
t kilépés}

eldolgozasa}

étlés tarolasa}
t kilépés}
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VGA 640x480 16¢ bekapcs
Procedure Graphon;
const
driver : integer =VGA,
mode : integer =VGAHI;
begin
if registerbgidriver(addr(egavgadriver)) <0 the
Criticalerror(grapherrormsg(graphresult));
initgraph(driver,mode," );
if graphresult<>0 then criticalerror('Grafiku
end;

Uzemelés kijelz
Procedure WorkDisplay(sta : boolean);
begin
if sta=OFF then begin
Setfillstyle(1,lightred);
fillellipse(210,250,10,10);
Setfillstyle(1,yellow);
fillellipse(110,250,10,10);
end
else begin
Setfillstyle(1,lightred);
fillellipse(110,250,10,10);
Setfillstyle(1,yellow);
fillellipse(210,250,10,10);
end;
end;

allapot kijelz
Procedure StatusDisplay(cnt,dir,spd,actrep : longin
var

st : string;

err : integer;
begin

Setcolor(black);

Setfillstyle(1,yellow);
Bar(490,71,548,200);

str(cnt,st), )
outtextxy(345,110,'Osszes lépés  : '+st);
if dir=0 then st:='"CW '+#25

else st:="CWW '+#24;

outtextxy(345,130,'Irany :'+st);
str(spd,st);
outtextxy(345,150,'Sebesség 2 '+st);

str(actrep,st);
outtextxy(345,190,'Aktualis ismétlés: '+st);
end;

Statuszablak kirajzolas

Procedure Statusz(s : string);

Begin
Setcolor(black);
Setfillstyle(1,white);
Bar(332,280,548,300);
Rectangle(332,280,548,300);
Outtextxy(335,290,s);

end;

o) - T ———
n
s hibal’);
}
}
B;

21
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{ F &program
BEGIN

Textmode(CO80); {kép
directvideo:=false;

ClrScr;

TextColor(cyan);

}

erny & bedllitasa}

Writeln('$ Windows ellen érzése..."); {Windows al6l nem indul'}

if checkwindows then
CriticalError('Ez a program nem fut Windows a
else Writeln('$ OK!");
Writeln("$ Parhuzamos potrok vizsgélata...");
InitLpt; {LPT
Writeln('$ OK!");
Writeln('$ Inicializalas..."); {vez
SetDir(OFF);
SetPulse(OFF);
NulCount:=0; {mul
While (not ReadSensor) and (NulCount<=400) do b
Impulzus;
inc(NulCount);
delay(5);
end;
if NulCount>400 then
CriticalError('$ Kifutott a tartomanybdl! Null
bedllitva!’)
else writeln('$ Null pozicié beallitva’);
delay(2000);

{graf
GraphON;
Setbkcolor(black); {abla
Setcolor(black);
Setfillstyle(1,yellow);
Bar(0,0,640,480);
Setfillstyle(9,lightgray);
Bar(40,40,600,440);
Rectangle(0,40,640,440);
Setfillstyle(1,black);
for i:=0 to 15 do fillpoly(4,poly[i]);
Setfillstyle(1,yellow);
Setcolor(black);
Bar(330,50,550,400);
Rectangle(330,50,550,400);
Outtextxy(370,60,'Statusz display');
Line(330,70,550,70);
StatusDisplay(0,0,0,0);
Bar(80,200,250,300);
Rectangle(80,200,250,300);
Outtextxy(100,210,'Végrehajtas alatt');
Line(80,220,250,220);
Outtextxy(100,280,'IGENY;
Outtextxy(200,280,'NEM";
WorkDisplay(OFF);
Setcolor(white);
Setfillstyle(1,lightred);
Bar(80,350,250,400);
Outtextxy(100,370,'LEALLITAS: ESC');
{* IRQ ute
SetIntTick(600); {1193180/t
GetIntVec($08,@0IdInt08);
SetIntVec($08,@Worklrq); {Id
Repeat

i {* Script
Statusz('lrja be a Script nevét!’);
Script(ut);
Statusz('Script OK! Space-indit"); {Space ind

611"y

port bekonfiguralasa}

érl & alapéllapotba}

Ipozicié beallitasa}
egin

pozicié nincs

ikus képerny & kirakéasa}

kok kirajzolasa}

mado inditasa *}
ick=>2000/sec}

&zités megszakitas bekapcsolas}

feldolgozas *}

itja a folyamatot}

22
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Repeat
ch:=readkey;
until ch=#32;
ch:=#0;
Statusz('Script futtatas...");
{haOarep, a kkor végtelen ismétlés}
if ProgRep=0 then ProgRep:=-1;
Repeat
i:=1;
Repeat
PulseNr:=abs(ut[i]);
if abs(ut/\[i])=ut/\[i] then begin
SetDir(ON); {negativ Iépés nél forditott irany}
j:=0;
end
else begin
SetDir(OFF);
j:=1;
end;
inc(i);
Speed:=ut/i];
WorkDisplay(ON); {képerny & frissités adatokkal}
StatusDisplay(PulseNr,j,Speed,ProgRep);
OnWork:=True; {folya mat indul}
repeat
if keypressed then ch:=readkey; {ESC és a folyamat vége figyel}
until (OnWork=false) or (ch=#27);
WorkDisplay(OFF); {ledllas, kov. folyamat betoltés}
inc(i);
until (ch=#27) or (ut"[i]I=100000); {ESC vagy szekvenciatomb végeig}
if ProgRep>0 then dec(progrep);  {ciklus c sokk. ha nem végtelen}
until (ch=#27) or (Progrep=0); {ESC vagy ciklus végéig megy}
onwork:=false; {folyamat tiltas}
Statusz('Script befejezve. Kilép?");
repeat
Ch:=readkey;
Ch:=upcase(Ch);
until Chin ['l''N'; {Enter-re var}
until Ch="l’;
Dispose(ut);
SetIntVec($08,@0IdInt08); {Id &zités megszakitas kikapcsolas}
SetIntTick(65535); {Sebesség viss za 18/sec-ra}
closegraph;
writeln('Bye!");
END.of program {kilépés.}
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Minta script a script nyelv leirasara

Script For Stepping Controll By CapaC v1.0
;Fejléc, tipus azonosité MINDIG KELL a legels & sorbal

e Példa script funkciék bemutat asa  wrwwmmkkk

;a pontosvessz  &s sort nem veszi figyelembe ez a komment

SET -400

;400 Iépés hatra, relativ elfordulas megadassal ami teljes fordulat
;el &jel az irdnyt adja, kis/nagybet  szamit!

SPD 6

;sebesség 0szto értéke az 1 a legkisebb ami a leggy orsabb 2000 Iépés/sec
;a 2 utasittaspar egytt van! SET-SPD alkot part

SET 400

SPD 3

;vissza a referencia pontba, dupla sebességgel

SET 2000

SPD 2

;0t fordulat gyorsan

SET 1

SPD 2000

;var 1 masodpercet, a kdv. SET-nél 1-el kevesebbet kell megadni
REP 5

;eddigiek ismétlése X-szer ha X=0 akkor végtelen is métlés

END

;vége
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Léptetomotor vezeérléese PLC-vel

A PLC - s project leirasa :

Egy olyan pozicionalasi feladat elmélet és gyakoneegvaldsitasa, amely
konkrét pozicionalasi programsorozatot hajt végneely egy az ipar tertletén elképzelt
részfolyamathoz illeszkedik. A program tobb lehgéstprogramsorozatot hajt végre,
amely kapcsoldk segitségével valaszthato ki, iatiitHeallithatd, és tartalmaz egy
kezddpont érzékelést.

A léptemotor egy allvanyba van beépitve ahol egy athékexz forgat, melynek o6t
poziciondlasi pontja van, amelyek a kdvetiez

A referencia pont és a munkadarab behozatatjgoon
Az "A" munkagép pozicionalasi pontja.

Az "B" munkagép pozicionalési pontja.

Az "C" munkagép pozicionalasi pontja.

A munkadarab Kiviteli pontja.

abrowbdpE

A program két programsorozatot tud végrehajtanlyeket kapcsoldk segitségével
valaszthatjuk ki. A programnak képes egyszeri 8afoatos futdsra. A motor mindig
varakozik mig a munkagép elvégzi feladatait.

"A" program leirasa: Az 16t végighalad az 6sszes ponton keresztil az 5-ig maj
visszatér az 1-es pontba.

"B" program leirasa: 1-es pont, 2-es pont, 3-ag,pbes pont, majd visszatér a
2-es pontba ezutan megy az 5-6s pontba, majd ¥sszal-es pontba.
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Programozhat6 logikai vezérék

A PLC mint irdnyitastechnikai eszkdz

A programozhaté logikai vezérlegy olyan feladatorientélt célszamitogép, amely
tarolt program alapjan képes kombinacios és szekaiemhalozatok megvaldsitasara.
Alkalmas ipari kbrnyezetben megfdéielezérlési feladatok ellatasara. Az iranyitasi
algoritmus kdnnyen, gyorsan médosithatd, igy rendkiigalmas eszk6z. Ez a tény is
indokolja a
PLC - k rendkivul gyors elterjedését. Egy kor§zet.C képes a hagyomanyos vezérlési
feladatok ellatasan tul tobb szabalyozo kort kezahitmetikai niiveleteket elvégezni,
analdg jeleket fogadni és feldolgozni, ala vagyléetndelt viszonyban hal6zatban

0sszekapcsoltan egyutikodni, tehat intelligens folyamatiranyitd gépnekinéend.

SIMATIC S5-90U, S5-95U

Az S5-90U és az S5-95U mini kompakt kialakitasiCRLk. Két PLC kdzul az
S5-95U a nagyobb teljesitményez a nagyobb memdria méretben, tébb aritmetikai
funkciéban, tobb bemeneti és kimeneti csatlakozagisadbb 1/0 modul alkalmazasaban
mutatkozik meg (max. 6 ill. 32 modul). Ciklikus elv mikédnek, a ciklus ets
Iépéseként valamennyi bemenet allapotat lekérdezzéoperativ memaoriaban tarolja.
Ezutdn a programmemoria egyes cimein talalhatéitasak sorban egymas utani
beolvasasa, értelmezése, végrehajtasa kovetkeajl, ankimenetek megfetebeallitasa
torténik meg. Soros logikarol beszélink, mivel gikai figgvények lepéét Iépésre

haladva, idben sorosan épilnek fel.
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‘SIEMENS SIMATIC ss-ﬁl-u“
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Simatic S5-100U PLC és a hozza csatolt IP267-esriez
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A PLC programozasa

A PLC -t vagy kulon erre a célra kifejlesztatbgramozo6 készilékkel vagy

személyi szamitdégéppel a STEP-5-0s program segitsElghet programozni.

Uzemmaddok a programozo késziilékkel (vagy PC - vel) kétfa@enimddban lehet
dolgozni, PLC - vel 6sszekétve (on-line) vagy adélloff-line).

On-line lzemmodban a programoz6 készilék ésgélr megvizsgalja a kapcsolatot
Onmaga és a PLC k6zott. Ha a PLC nincs bekapcsahgy, ha nincs megfelekapcsolat

a két eszkoz kozott akkor az off-line izemmaod liéghe.

A programozhaté logikai vezérbsszekottetésben all a be és kimeneti kartyanrévé
jeladdkkal és a végrehajtd szervekkel, amelyelpgbgram segitségével iranyit, amit a
felhasznalé a STEP-5 program segitségével készitett

A PLC programozasa PC segitségével torténhet a $IRIAS5 nevi program révén. A
program irasat egy szovegszerkésiérz hasonld alkalmazassal valosithatjuk meg,
amelynek kezelése viszonylag kérilményes, ezerngmak kikliszobolésére alkottak
meg a Windows alatt futé SIMATIC programcsaladot.

A STEP-5 réven lehéség nyilik arra hogy egy feladat meghatarozasarpmma
alakitsunk. Ezt a programot haromféle megjelenftégiban kezelhetjik. A DIN 19239
alapjan haromféle médot kulonbodztetiink meg : |éagrdam (KOP), funkcioterv (FUP)

és utasitaslista (AWL).
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A létradiagram (KOP)a programot az USA-ban hasznalatos szimbdélumokkal
jeleniti meg. A szimbdlumok egy jeladd vagy végighazerv fesziltség alatti illetve

feszlltségmentes allapotanak lekérdezését szindltjakz

E 320 E321 4320

A funkcioterv (FUP)blyan mddon abrazolja a programot, hogy az alapfidkk
(pl.: VAGY mivelet) abrazolasahoz szimbolumokat hasznal, mdédgékldalan a

bemenetek, jobb oldalan pedig a kimenetek taldkhato

E3z20

& =
Faol & 32.0

Az utasitaslista (AWL)a programot mnemotechnikai roviditésekkel jelemigy.
Ennél a megjelenitési modnal a STEP-5-ben elképteltalamennyi funkcio

programozhat6 és abrazolhato.

U E32.0
U E32.1
= A320

A programozasnal lehgtég van az egyes megjelenitési médokat a masikbakalni.
AWL - ben programozott funkcioknaldbrdulhat, hogy a konvertalas nem lehetséges,

ezzel szemben minden KOP vagy FUP program atf@itAWL - re.

s sz
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Léptetémotor vezérlése PLC - vel és IP267 - tel

A léptebmotor vezérlését
megoldhatjuk PLC - vel és egy
intelligens periférikus részegységgel
az IP267 - tel, amely programozhato
impulzussorozatokat ad a
|éptetmotor szamara. Az IP267 egy
buszrendszeren keresztul
kommunikél a PLC - vel. Az IP267-
es egyseg egyutt tudikodni S5-
90U-val,S5-95U/F-el és az S5-100U-

val.

ADATBUSZ

! 9V
( 6B
L

N

RDY
ACT Allapotkijelzs
| & er

IP267 blokkvazlata
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A rendszer rendelkezik egy adatbusszal ahonnarf@macio egy
jelszintatalakiton és egy Iépdetgiszteren keresztul az ASIC aramkorbe keril, ymedd
feladata az impulzus @&llitasa és a kommunikacios feladatok ellatasaadatbusz és az
ASIC kozott az informacioaramlas ketiranyd. Az ASIez kapcsolddik még egy
jelszintatalakit6(24V/5V), amelyhez kulonldozemenetektartoznak :

1. -

2. NL Referencia feszlltség (Foldelés).

3. E+ Digitalis bemenet, pozitiv végkapcsolo.
4. E- Digitalis bemenet, negativ végkapcsolo.
5. REF Digitalis bemenet, referenciakapcsolo.
6. STOP Digitalis bemenet, stop végkapcsolo.
7.1S Digitalis bemenet, vészkapcsolo.

8. -

9. VS Specialis fesziltség (Vs) bemenet.

10. -

(A bemeneti kapcsolok&4V - ra kell kotni !)

Az IP267 - es kimenetei egy D csatlakozon kerésattanak kapcsolatot a
léptettmotorral. AD csatlakozo pontjaia kévetke#k :

1. - 1 h 6
2. TN orajel o
3. - (o)
4. TN_N inverz 6rajel o
5. - o (o)
6. = o 9
7. RP iranyitasi szint 5|0
8. RP_N inverz iranyitasi szint _—
9. NL Fold
Kijelz 6k :

1. ABT piros LED akkor vilagit ha pozicionalasi fé& megszakad.

2. ACT zo6ld LED akkor vilagit ha a vezéraktiv.

3. RDY z6ld LED akkor vilagit ha a vezérégység pozicionalasi feladatot
kapott.
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IP267 programozasa :

Ahhoz hogy a léptétotor végrehajtson egy feladatot el kell kildeskiregy

komplett Gzenetcsomagot.

Az Uzenet két résabtevodik dssze : konfiguralasbélk pozicionalashol

Az IP267 konfiguralasa:

A konfiguracios tzenet négy byte-bol all, amelyekexadecimalis szamkent

32

kozlink a modullal. Az etskonfiguralasnal ki kell t6rolni a cimeken tevégi adatokat,

és csak ezutan kuldiéetl az Uj konfiguraciés tzenet.

Byte-ok kiosztasa

0.byte start-stop frekvenciaszorzo (SS)
1.byte 1.bit EK konfiguracios bit
4., 5. bit /KB1,KBO/
tobbi bit nincs hasznélva
2.byte idéintervallum gyorsitasnal, lassitasnal (ZI
3.byte 0.bit FBO Frekvencia
1.bit FB1 bazisértékének
2.bit FB2 bedllitasa
tobbi bit nincs hasznélva
0.byte

Fss(Hz)=BW(Hz)x SSX R

Fss - start-stop frekvencia

BW - Frekvencia bazisértéke

R - lassitasi tényé£l vagy 0.1)

1.byte

EK bit = 0 E+, E- végkapcsol6 0-ra aktiv
EK bit =1 E+, E- végkapcsol6 1-re aktiv
4., 5. bitnek konfigurécié esetén 0-nak kell lennie
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2.byte
a(Hz/ms)=(BWx R)+(4 X 0.032msx ZI)
a - Frekvenciandvelés vagy csokkentés lépése

3.byte:
IP267-es frekvencia tablazata:
BW Gyors./Lassi. |Max. frek. |Imp.1dé
FB2 |FB1 |FBO |(HZ) (HZ/ms) (kHz) (1s)
Z1=1..255 G=255

0 0 0 800 6250..24,5 204 2

0 0 1 400 2125..12,25 102 3
0 1 0 200 1560..6,12 51 7
0 1 1 80 625..2,45 20,4 15
1 0 0 40 312..1,22 10,2 31
1 0 1 20 156..0,61 51 63
1 1 0 8 62,5..0,25 2,04 127
1 1 1 4 31,2..0,12 1,02 255

Ezek utan a programban Eegyik programsorozat épozicionalasanak konfiguracios adatait
ismertetjik (FB 50 , Referenciapontbdl az 'A' manpdphez) :

L KH 2802 => 0.byte = 00101000 1.byte = 00000010
T AW 64
L KH 0206 => 2.byte = 00000010 3.byte = 00000110
T AW 66

0. byte jelentéseSS =40

1. byte jelentéseKB1 és KBO = 0, EK végkapcsolok 1-re aktivak.
2. byte jelentéseZ| = 2

3. byte jelentéseA tablazat alapjan a BW = 8

Az IP267 pozicionalasi lizenete :

0.byte Sebességszorz6 (G)

1.byte 7.Rbit(1'=>R=0.1; '0'=>R=1)

6. Referencia bit

4., 5. Gzemallapot bit (BAO, BA1)

0., 1., 2., 3., Utszakasz impulzusszama (WS16 -SW\)
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2.byte Utszakasz impulzusszama (WS 8 - WS 15)
3.byte Utszakasz impulzusszama (WS 0 - WS 7)
0.byte

Fa(Hz) = BW(Hz)X GX R
Fa - Kimeneti frekvencia

1.byte
BA 1 BAO Ertelmezés
0 0 STOP
0 1 START Elbre
1 0 START Hatra
1 1 Nyugalmi allapot

Stop Uzemdllapot: pozicionalasi feladatot, ugy tudjuk megszakithogy elkildjik a
Stopparancsot a modulnak.

Start izemallapot: ebben az esetben a modul csak akkor hajtja végezdeézemmabdot
ha idaig nyugalmi tizemmaodban volt.Jemenet esetén RP logikai 1- be kertl,
hatramenet esetén RP logikai O- ba kerl).

Nyugalmi izemméd:egy pozicionalasi feladatot tébbszor is ki lehdt&iii az IP - nek,
de csak az el hajtja végre. Ha két pozicionélasi feladatot egymtan egy iranyba
akarunk kiadni, akkor étte nyugalmi tizemallapotba kell allitani a vedétységet.

2., 3. byte:
Az Utszakasz impulzusszaméat hatadrozza meg abéjsalsd négy bitjével egyutt.

Ezek utdn a programban &eqgyik programsorozat élpozicionadldsénak pozicionalasi adatait
ismertetjik (FB 50 , Referenciapontbdl az 'A' magdphez) :

L KH 0110 => 0.byte = 00000001 1.byte = 00010000
T AW 64
L KH 0050 => 2.byte = 00000000 3.byte = 01010000
T AW 66

0. byte jelentéseG =1
1. byte jelentéseR=1 ; Start éire (BA0O =1 ; BA1 = 0);
2., 3.byte jelentése Utszakasz impulzusszama binarisan (decimaliga; :

A program futasanak menete :
A program ebszdr OB21 és OB22 - t futtatja le majd az OB lhigja be.
Az OB 1 mint a program szerwianodulja hivja be ezek utanFainctionBaustein - eket.
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A Program AWL nyelvii leirasa :

OB1
O M 50.0 :ha fut valamelyik programsorozat és
O M 51.0 ;megnyomjuk a felfligges#tgombot
U E 32.3 ; akkor a Z1 szamlalo értékéhez hozzda
N Z1 ; 1-et
U M 32.1 ;ha mar masodszor is megnyomtuk a
R Z1 : gombot akkor ez a marker 1-es és ezeért
; torli a szamlalo értekeét
L Z1
L KZ 001 ;ha a szamlal6 értéke =1 akkor az
I=F ; M32.0-s marker 1-es lesz.
= M 32.0
U M 32.0 :ha a felfliggesztett allapot van
S A 32.3 ;érvényben akkor a kimenet (A32.3) Ise
L Z1
L KZ 002 ;ha a szamlal6 értéke = 2 akkor az
I=F ; M32.1-es marker 1-es lesz
= M 32.1
U M 32.1 :ha megtortént az Ujraengedélyezés
R A 323 ; akkor a kimenet 0-as lesz
U M 53.0 :ha az m53.0-as marker =1 akkor ugrik
SPB FB53 :az FB 53-ba ,ahol végrehajtja a
; referenciapontba allast

NAME: REFPONT
U M 53.0 ;innen nem megy tovabb a prg. amig az
BEB ; FB nem torli az M53.0 - at
UN M 10.0 ;ha M10.0 = 0 akkor ugrik a valaszt-h
SPB FB 10

NAME: VALASZT
UN M 10.0 :ha a valasztas megtortént akkor megy

BEB : tovabb
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U M 60.0 ;az FB 50 és 51 dllitja

R M 60.0

BEB

UN M 32.0 :ha nincs felfliggesztés és

U M 50.0 :a PRGL1 -et valasztottuk akkor ugrik

SPB FB 50 ; FB50-be

NAME: PRG1

U M 50.0

BEB

UN M 32.0 :ha nincs felfliggesztés és

U M 51.0 :a PRG2 ét valasztottuk akkor ugrik

SPB FB51 ; FB51-be

NAME: PRG2

U M 51.0

BEB

BE ;Baustein Ende

OB21

UN M 53.0 ;ha 0 akkor 1 lesz az M53.0 ezzel

S M 53.0 ; biztositva van hogy é5z6r az FB53 -
; ra ugorjon

U M 10.0 :ha 1 akkor O lesz az M10.0 igy

R M 10.0 ; biztositja a valasztast

R M 55.1 ;torlés

R M 55.0

L KB 0

T MB 50 ;torli az 6sszes 50 és 51 -es markert

T MB 51

R M 60.0

R M 32.0 ;torlés

R M 32.1

R Z1

BE :Baustein Ende



Mérndki project - Pozicionalasi feladatok léptabtorral 37

OoB22

nC
z

CXC

FB10

M 53.0
M 53.0

M 50.0
M 50.0
M 51.0
M 51.0

NAME: VALASZT

nwwmcc nwmcc nC

A C

E 321
A 32.1

E 32.2
A 32.2

E 321
A 32.1

E 32.2
A 32.2

E 321
E 32.0
M 50.0
M 10.0

E 32.2
E 32.0
M 51.0
M 10.0

M 50.0
M 51.0

M 51.0
M 50.0

;ha 1 akkor 0 lesz az M50.0 és az MB1.
:hogy a az kikapcsolas majd Gjraindita
; utédn ne folytassa az elkezdett felatbt

:Baustein Ende

;kapcsoldé megfeld beallitasaval majd a
;nyomogomb megnyomasaval a
; megfeleb marker 1 értéket vesz fel
;a programokhoz kijelzés is tartozik
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FB50

NAME:

MOO1:
SPB

MO002:

BE

PRG1

U M 55.0

L KT 005.2
SE T1

U T1

R M 10.0

R M 55.0

R T1

U M 55.0

U M 50.1

SPB =MO001

S M 50.1
L KH 0000
T AW 64

BEA

U M 50.2
=M002

S M 50.2
S M 60.0
L KH 2802
T AW 64

L KH 0206
T AW 66

BEA

U M 50.3
SPB =KSL1

S M 50.3
S M 60.0
S M 56.0
L KH 0110

:Baustein Ende

:a program veégeén indul ez az iikités
:6s 5 s -ig tart ami alatt biztosandfut az
;utolsé pozicionalas és ez biztositjady
;:ne lehessen rainditani (R M10.0)

;amig le nem jar az id ennél a pontnal
;visszaugrik az OB1 -be onnét pedig BEB
:mindig megint ide
;BEB = Feltételes visszaugras

;el$ konfiguralaskent kotelezen O-t
; toltink at

;minden cimkével ellatott részsak
; egyszer hajtodik végre amikor az &t6
; rész mar vegrehajtddott ezt pedig
; onnan tudja hogy minden részben
; bedllit egy markert amit utana
; megvizsgalhat
; konfiguraciés adatok

;BEA = Feltétel nélkuli visszaugras

;elorepoziciondlas az 'A' munkapontba

38
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T AW 64 ;01=> 64-es cimre; 10=>65; 00=>66;
L KH 0050 ; 50=>67
T AW 66
BEA

KSL1:U M 56.0 ;minden pozicionalas utan késledt
L KT 005.2 ;(amig a munkagép elvégzi feladatéat)
SE T3

O 0C

- = -

W g W
o
o

U M 56.0
BEB
U M 50.4
SPB =M003
S M 50.4
S M 60.0 ;semleges allapot kiktldése
L KH 0130
T AW 64
BEA
MO003: U M 50.5
SPB =KSL2
S M 50.5
S M 60.0
S M 56.1 ;ebrepozicionalas a 'B' munkapontba
L KH 0110
T AW 64
L KH 0050
T AW 66
BEA

KSL2:U M 56.1

SE T4

T 0 C

- = -

FNQPERNS
»
[EEY

BEB
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MO004:

KSL3:

MOO05:

<
(o8]

A - 0nVnnmcC

m
>

O30 C

BEB

M 50.6
=M004
M 50.6
M 60.0
KH 0130
AW 64

M 50.7
=KSL3
M 50.7
M 60.0
M 56.2
KH 0110
AW 64
KH 0050
AW 66

M 56.2
KT 005.2

- = -
U1 ¢y O
o
N

M 56.2

M 150.0
=MO005
M 150.0
M 60.0
KH 0130
AW 64

M 150.1
=KSL4

M 150.1
M 56.3
M 60.0
KH 0110
AW 64

;semleges allapot kiktldése

;ebrepozicionalas a 'C' munkapontba

;semleges allapot kikildése

;elorepozicionélas a ‘kiviteli'
; munkapontba

40
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KSL4:

MOO06:

MOO7:

FB51

3
w

lglil—H——H_(n(n(/)(/)C
>

—=Hr

KH 0050
AW 66

M 56.3
KT 005.2

-z
o g O
o
w

M 56.3

M 150.2
=MO006
M 150.2
M 60.0
KH 0130
AW 64

M 150.3
=MO007
M 150.3
M 60.0
M 55.0
KH 0120
AW 64
KH 0140
AW 66

KB 0
MB 50

KB 0
MB 150

M 60.0

;semleges allapot kiktldése

;vissza kiindul6 pontba

torli ahasznalt markereket

41
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NAME: PRG2

NETZWERK 1 ;felépitése hasonlit az FB50-eshez
U M 55.1
L KT 005.2
SE T2
U T2
R M 10.0
R M 55.1
R T2
U M 55.1
BEB
U M 51.1
SPB =M001
S M 51.1
L KH 0000
T AW 64
BEA

MO001: U M 51.2
SPB =M002
S M 51.2
S M 60.0
L KH 2802 ;konfiguraciés adatok elkildése
T AW 64
L KH 0206
T AW 66
BEA

M002: U M 51.3
SPB =KLT1
S M 51.3
S M 60.0
S M 66.0 ;ebrepozicionalas az 'A' munkapontba
L KH 0110
T AW 64
L KH 0050
T AW 66
BEA

KLT1: U M 66.0
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MOO03:

KLT2:

O30 C

BEB

<
w

HAHr - 0VnnnmcC

m
>

O30 C

BEB

T ununwnc

KT 005.2

—H=ZH
~N o N
o
o

M 66.0

M 51.4
=MO003
M 51.4
M 60.0
KH 0130
AW 64

M 51.5
=KLT2
M 51.5
M 60.0
M 66.1
KH 0110
AW 64
KH 0050
AW 66

M 51.6
=M004
M 51.6
M 60.0
KH 0130
AW 64

;semleges allapot kikuldése

;elorepozicionalas a 'B' munkapontba

;semleges allapot kikildése

43
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BEA

MO004: U M 51.7

SPB =KLT3
S M 51.7
S M 66.2
S M 60.0
L KH 0110 ;elorepozicionalas a 'C' munkapontba
T AW 64
L KH 0050
T AW 66
BEA
KLT3: U M 66.2
L KT 005.2
SE T9

U M 66.2
BEB
U M 151.0
SPB =MO005
S M 151.0
S M 60.0 ;semleges allapot kikildése
L KH 0130
T AW 64
BEA

MO005: U M 151.1
SPB =KLT4
S M 151.1
S M 60.0
S M 66.3
L KH 0120 ;vissza a 'B' munkapontba
T AW 64
L KH 00AO0
T AW 66
BEA

KLT4: U M 66.3
L KT 005.2

SE T 10
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U T 10
R M 66.3
R T 10
U M 66.3
BEB
*%k%
NETZWERK 2
U M 151.2
SPB =MO006
S M 151.2
S M 60.0 ;semleges allapot kikuldése
L KH 0130
T AW 64
BEA
MO006: U M 151.3
SPB =KLT5
S M 151.3
S M 60.0
S M 66.4
L KH 0110 ;elorepozicionélas a ‘kiviteli'
T AW 64 ; munkapontba
L KH 00FO0
T AW 66
BEA
KLT5: U M 66.4
L KT 005.2
SE T 11
U T 11
R M 66.4
R T 11
U M 66.4
BEB
U M 151.4
SPB =M007
S M 151.4

S M 60.0 ;semleges allapot kikuldése
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L KH 0130
T AW 64
BEA

MO07: U M 151.5
SPB =MO008
S M 151.5
S M 60.0
S M 55.1
L KH 0120
T AW 64
L KH 0140
T AW 66
BEA

MOO08: L KB 0
T MB 51
L KB 0
T MB 151
R M 60.0
BE

FB53

NAME: REFPONT

U M 66.0
L KT 002.2
SE T 22
U T 22
R M 66.0
R T 22
U M 66.0
BEB
U M 53.1
SPB =MO01
S M 53.1
L KH 0000
T AW 64

BEA

;vissza kiindulopontba

:torli a hasznalt markereket

;referenciapontba viszi vissza anotort

;késleltetés hogy legyen ideje visséani a
;referenciapontba a motornak és
;ekdzben ne lehessen rainditani

;0-t tolt at
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MO1 :

MO2 :

MO3 :

MO04 :

MO5 :

U

W= nncC WHrr—H4rrm
m T
> w

3
w

Hr 4 0nmnc
m
>

3
w

Hr 4 0nncCc
m
>

<
(o8]

S unununc

M 53.2
=M02
M 53.2
KH 0502
AW 64
KH 1005
AW 66

M 53.3
=MO03

M 53.3
KH 105F
AW 64
KH FFFF
AW 66

M 53.4
=M04

M 53.4
KH 586F
AW 64
KH FFFF
AW 66

M 53.5
=MO05
M 53.5
KH 2820
AW 64
KH 0300
AW 66

M 53.6
=MO06
M 53.6
M 66.0
KH 0150
AW 64
KH 4000
AW 66

;konfigurélasi adatok attoltése
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BEA

MO6 : L KB 0
T MB 53

BE

-felhasznalt markerek torlése
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Felhasznalt irodalmak

* SIEMENS SIMATTIC S5/PC/T1505 AUTOMATION SYSTEM

» Automatisierungsgeraat SIMATIC S5-115U

* Helmut Moczala: Torpe villamos motorok és alkalnsaia

« Habiger - R.Schoénfeld - W. Stock - D. Zenkl : Vitlas hajtasok kézikonyve

* www.jpte.hu (Janus Pannonius Tudomanyegyetem) tatas<segédanyag (Légtetotorok

fajtéi, mikodése)

* Douglas W. Jones - egyetemi jegyzet www.cs.uieda(University of lowa)

» Sas Tibor - Vezérlések parhuzamos porton keresztl

» Laszl6 Jozsef - Perifériak programozasa

» Abonyi Zsolt - PC hardver kézikonyv



