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Hardwarové prostredky

Beckhoff je vyrobcem fidicich systému na bazi pimyslovych embedded PC.

Systém je koncipovan jako moduldrni fidici systém propojeny real-time komunikaci EtherCAT.

Je predinstalovan runtime modulem pro fizeni PLC a NC Uloh v redlném case.

Systém se sklada z nasledujicich modul(:

CPU — Procesor s predinstalovanym operacnim systémem a runtime modulem pro PLC a modulu fizeni hydraulickych os.
Soucasti procesoru je komunikace EtherCAT, ktera se pouziva pro interni i externi komunikaci s |0 moduly.

10 moduly — pro pfipojeni vstupll a vystupd.

Digitalni 10
Analogové 10

Moduly pro méreni polohy, TTL, SSI, SinCos ...
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Procesor

Procesor processor Intel® Atom™ 72510, 1.1 GHz clock frequency
CF 64 MB Compact Flash card (optionally extendable)
Operacni pamét 512 MB RAM (internal, not expandable)
Integrovana 1-second UPS (1 MB on Compact Flash card)
Interface 2 x Rl 45, 10/100/1000 Mbit/s, DVI-D, 4 x USB 2.0, optional 1 x R5232/RS422/RS485
Napéjeni 24V DC (-15 %/+20 %) X<
Provozni teploty -25...460 °C/-40...+85 °C I'ITI'I
2
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USB connection (-
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Battery ﬁ
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Moduly pro pfipojeni elektrickych signalti

Beckhoff disponuje cca 150 druhy vstupné vystupnich moduld.

Digitalni vstupy : 5V, 12V, 24V, 125V, 230V

Digitalni vystupy: 24V, 230V

Analogové vstupy: proudové, napétové, méreni teploty, odporu....
Méreni polohy: pfimé moduly pro cidla TTL, SSI, SinCos ...

Provedeni IP20 a IP67
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Pro programovani PLC se pouziva prostiedi TwinCAT.
PLC program lze psat nékolika jazyky s vyuZzitim normy IEC 61131-3. - IL, FBD, LD, SFC, ST

PLC knihovna pro fizeni hydraulickych os:
TwinCAT PLC Hydraulic Positioning

d

Knihovna podporuje programovani podle normy PLCopen — motion control
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TwinCAT PLC Hydraulic Positioning

Knihovna fesi tlohy:

- fizeni samostatnych os

- fizeni vice os soucasné

- spojovani os do elektrickych htideli
- fizeni v systému elektronické vacky

Kazda osa se sklada z:

- Encoder — nastaveni parametrd odmérovani.
- modul komunikuje s modulem pro méfeni polohy nap¥. SSI senzor
- nastaveni prevodového poméru
- prevraceni sméru méreni
- vypocet polohy a rychlosti
- filtrovdni polohy a rychlosti

- Controller — regulator rychlosti a pozi¢ni smycky
- specialni regulatory pro fizeni hydraulickych os
- nastaveni parametrd reguldtoru pro regulaci pozice a rychlosti
- generator pozadované polohy a rychlosti

- Drive — ovladani vykonného vystupniho prvku pro fizeni osy
- modul komunikuje s modulem pro fizeni proporcionalniho ventilu napf. +/- 10V
- nastaveni parametrl vystupu a jeho limitd
- nastaveni kfivky propustnosti proporcionalniho ventilu

FMC_AxRitEncoderkL5001_BEPIlchc

Auis b Errar—
Errorld—
MC_AxCirlVelocity_ BkPlchMc

—Enahle Error—
—Feset ErrorlDF—
—kKpvelo
—Trn%elo
—Preset
—windupLimit
—Axis B

—{Axis b

bAC_AxBiDrivekL4032_BkFlchc

Ertor—
Errorldi—
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TwinCAT PLC Hydraulic Positioning

Zakladni funkéni bloky pro fizeni osy v PLCopen:

MC_Power
- aktivace osy
- spusti regulaci polohové a rychlostni smycky

MC_MoveAbsolute

- funkéni blok pro povel k pohybu na absolutni polohu
- zadani Zddané polohy (mm, ° ...)

- zadani Zzadané rychlosti (mm/s, °/s ...)

- zadani parametr( rozjezdové a brzdici krivky

MC_MoveRelative

- funkéni blok pro povel k pohybu o definovanou polohu
- zadani Zddané polohy (mm, ° ...)

- zadani zadané rychlosti (mm/s, °/s ...)

- zadani parametr( rozjezdové a brzdici krivky

MC_Power BkFlckc
Enable
Enahle_Positwve
Enable_Megative
—|Axis

Busy
Status
Error

ErrarlD

MC_Moveshbsolute_BRPlchc

—Execute Busy
—FPuosition Done
—velacity CommandAbored
—Acceleration Errar
—Deceleration ErrarlD

—{Axis b

bMC_MoweRelative_BRFlchc
—Execute Busy—
—Distance Done—
—welocity CommandAborted
—Acceleration Errar
—Deceleration ErrarlD
—|Ais B
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TwinCAT PLC Hydraulic Positioning

Zakladni funkéni bloky pro fizeni osy v PLCopen:

MC_MoveVelocity

- funkéni blok pro povel k ustadlenému pohybu definovanou rychlosti

- zadani Zadané rychlosti (mm/s, °/s ...)
- zadani parametr( rozjezdové a brzdici krivky

MC_Stop
- funkéni blok pro zastaveni aktualné provadéného pohybu

MC_Gearln, MC_GearOut

- funkéni blok pro spojovani os Master-Slave

- zadani pfevodového poméru

- zadani parametru rozjezdové a brzdici kfivky
- lze napojit nékolik slave os na jeden master

MC_Movevelocity_BkFIchdc
—Execute Busyv—
—welocity In'elocity—
—Acceleration Commandaborted—
—Deceleration Error—
—Direction Errarld—
—Axis B

bC_Stop_BkFlchdc
—Executs Busyr—
—|Axis B Done—
Errar—
Errorld—

Execute

RatioMumerator
RaticDenominator

MC_Gearln_BkPlchdc

Acceleration

Deceleration

kMaster &
Slave b

Busy—
e bMC_GearCut_BkFlckic
Commandabored— ~|Execute Busy
(i —Slawve = Done
Errorld— Errar
Errorld
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TwinCAT PLC Hydraulic Positioning

Zakladni funkéni bloky pro fizeni osy v PLCopen:

MC_Camln
- funkéni blok pro spojovani os Master-Slave s definovanou tabulkou vacky

MC_Camln_BkFlckdc

Execute Busy
basterOftset InSync
Slavelitset Commandabored
basterScaling Error

slaveScaling

Starthdode

CamTahleld

kaster &
Slawve b

ErrarlD

EndOfFrafile

Knihovna dale disponuje fadou podplirnych funkci a funkcénich blok( pro referovani os, nastaveni aktualni polohy, ¢teni stavi osy...

Spolecné s knihovnou je dodavana kompletni dokumentace a pfiklady programi pro jednotlivé ulohy.
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Komunikacni moznosti

Ridici systém lze doplnit o komunikaéni moduly.
Pro komunikaci s nadfazenym systémem jsou k dispozici komunikacni moduly v podobé hardwarovych karet a softwarovych knihoven.

Systém podporuje napf.:
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Dyger s.r.o.
Vystaviste 1
648 59 Brno
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Telefon: +420 541 321 004
Fax: + 420 541 249 208
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