Univerzita Pardubice

Fakulta elektrotechniky a informatiky

RIZENI MODELU VYTAHU POMOCI SIEMENS SIMATIC S7-1200

Bakalatska prace

2022 Petr Zahradnik



Univerzita Pardubice
Fakulta elektrotechniky a informatiky
Akademicky rok: 2020,/2021

ZADANI BAKALARSKE PRACE

(projektu, uméleckého dila, uméleckého vykonu)

Jméno a pfijmeni:  Petr Zahradnik

Osobni Eislo: 118098

Studijni program: B2612 Elektrotechnika a informatika

Studijni obor: Rizeni procesi

Téma prace: Rizeni modelu vjtahu pomoci Siemens Simatic $7-1200

Zadavajici katedra:  Katedra Fizeni procesi

Zasady pro vypracovani

Cilern prace je realizovat fizeniexistujiciho modelu vytahu pro obsluhu étyf pater se sbérmnym fizenim pomoci
PLC Siemens Simatic 57-1200 s dotykovym HMI panelem. Soutisti prace budou i nezbytné testy funkénosti
stavajiciho modelu a kontrola funkénosti jednotlivich systémi.

Teoreticka éast: Strucng referfe problematiky tykajicl se witahové techniky a fidicich systéml wytahd se shér-
nym fizenim, popis problematiky Hzenl pomoct PLC a moEnostl programovani PLC.

Implementacni €ast: Kontrola funkénosti a piip. ofivenl stavajiciho modelu vytahu a realizace jeho propojeni
5 PLC resp. s poditalem. Vytvofenl programu pro PLC realizujiciho fizeni modelu a tvorba software pro HMI
ovladaci panel



Rozsah pracovni zpravy: cca 50 stran
Rozsah grafickych praci:
Forma zpracovani bakalarskeé prace: tisténa/elektronicka

Seznam doporucené literatury:

SMEJKAL, L; MARTINASKOVA, M. 2002. PLC a automatizace 1: zakladni pojmy, (vod do programovéni. Praha:
BEM - technicks literatura. ISBN 80-86056-58-9.

SMEJKAL, L. 2005. PLC a automatizace 2: sekvenéni logické systémy a zéklady fuzzy logiky. Praha: BEN -
technicka literatura. ISBN 80-7300-087-3.

DVORAK, J. a kol. 2011. DK 1 - montér vjtahu [online]. Liberec — Praha: S05 a G a UVP CR. Dostupné na:
hitp/ fwww. uvpcr.cz fimages1/PE¥%20-%20 L pdf.

DVORAK, J. a kol. 2011. DK 2 - montér vjtahu specialista [online]. Liberec —Praha: S05 a Ga UVP CR. Dostupné
na: hitp:{fwww. uvp-crezfimages1/PK%20-% 202 pdf.

DVORAK, J. a kol. 2011. DK 5 - elektromechanik pro vjtahy [online]. Liberec —Praha: 505 a G a UVP CR.
Dostupné na: hitp:/ fwww.uvpcrezfimages1/PE¥%2 0-%205. pdf.

Vedouci bakalarské prace: Ing. Libor Kupka, Ph.D.
Katedra fizeni procesu

Datum zadani bakalarské prace: 27. listopadu 2020
Termin odevzdani bakalarské prace: 14. kvétna 2021

LS.

Ing. Zdenék Némec, Ph.D. vr. Ing. Daniel Honc, Ph.D. v.r.
dékan vedouci katedry

V Pardubicich dne 29. ledna 2021



Prohlasuji:

Praci s ndzvem Rizeni modelu vytahu pomoci Siemens Simatic S7-1200 jsem vypracoval
samostatné. Vesker¢ literarni prameny a informace, které jsem v praci vyuzil, jsou uvedeny

v seznamu pouzité literatury.

Byl jsem seznamen s tim, Ze se na moji praci vztahuji prava a povinnosti vyplyvajici
ze zakona €. 121/2000 Sb., o pravu autorském, o pravech souvisejicich s pravem autorskym
aozméné nekterych zakonl (autorsky zdkon), ve znéni pozd¢jSich predpisi, zejména
se skutecnosti, ze Univerzita Pardubice ma pravo na uzavieni licencni smlouvy o uziti této
prace jako Skolniho dila podle § 60 odst. 1 autorského zékona, a s tim, Ze pokud dojde k uZiti
této prace mnou nebo bude poskytnuta licence o uziti jinému subjektu, je Univerzita
Pardubice opravnéna ode mne pozadovat piiméteny prispévek na uhradu nédkladi, které

na vytvoreni dila vynalozila, a to podle okolnosti az do jejich skute¢né vyse.

Beru na védomi, ze v souladu s § 47b zékona ¢. 111/1998 Sb., o vysokych skolach a o zméné
a doplnéni dalSich zdkonli (zdkon o vysokych Skolach), ve znéni pozdéjSich piedpisi,
a smérnici Univerzity Pardubice ¢. 7/2019 Pravidla pro odevzdavani, zvefejiiovani a formalni
upravu zaveéreénych praci, ve znéni pozd¢jSich dodatkd, bude prace zvetejnéna

prostfednictvim Digitalni knihovny Univerzity Pardubice.

V Pardubicich dne 21. 12. 2022

Petr Zahradnik v. r.



PODEKOVANI

Chtél bych podékovat Ing. Liborovi Kupkovi, Ph.D., za vedeni mé bakalarské prace, jeho Cas

a trpélivost pfi mé tvorbé bakalatské prace.



ANOTACE

Prace je venoviana problematice Fizeni modelu vytahu. Soucasti prace je strucna reserse
problematiky vytahové techniky, Fizeni pomoci PLC a mozZnostem programovani PLC.
V ramci prace byl zkontrolovan technicky stav modelu vytahu a uveden do provozu. Model
vytahu je rizen pomoci PLC Siemens Simatic S7-1200 s HMI panelem. Program byl navrhnut

ve vyvojovem prostiedi TiaPortal.

KLICOVA SLOVA

PLC, model vytahu, vizeni, vytahova technika

TITLE

ELEVATOR MODEL CONTROL USING SIEMENS SIMATIC §7-1200

ANNOTATION

The thesis is devoted to the problem of elevator model control. The part of the work is a brief
research of elevator technology, control by PLC and PLC programming possibilities. The
technical condition of the elevator model was checked and put into operation. The elevator
model is controlled by PLC Siemens Simatic S7-1200 with HMI panel. The program was

designed in the TiaPortal development environment.
KEYWORDS

PLC, elevator model, control, elevator technology
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SEZNAM ZKRATEK A ZNACEK

AC
CPU
DC
DPS
HMI
LAD
LCD
PC
PLC
PWM
Rly
TFT

USB

stiidavy proud

centralni procesorova jednotka
stejnosmerny proud

deska plosnych spoju

human machine interface, rozhrani stroj ¢lovék
ladder diagram

liquid crystal display

osobni pocitac

programovatelny logicky automat
pulzné Sitkova modulace

relé

thin film transistor

universal serial bus



UVOD
Vytahy jsou v dneSni dobé nedilnou soucasti zivota. Umoziiuji dopravu osob a
nakladi ve vertikdlnim sméru, a urychluji jejich presun. To by nebylo mozné bez

bezpecnostnich, pohonnych a fidicich systému.

V primyslu nejpouzivanéjSim fidicim systémem je PLC. Poskytuje kompaktni

rozméry, moznost Skdlovatelnosti, spolehlivost a ur¢itou univerzalnost pro fizeni procesu.

Cilem bakalafské prace byla revize stavajiciho modelu vytahu a naprogramovani fizeni
modelu vytahu pro Siemens Simatic S7-1200 s dotykovym HMI panelem. Soucasti prace je
reSerSe problematiky vytahové techniky, jejiho zplisobu fizeni, a problematiky fizeni pomoci

PLC.
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1 TEORETICKA CAST

1.1 Historie vytaht
Prvni ptipad vyuziti zdvihaciho zatizeni jako vytahu pro pfepravu nékladi a osob je

mozné nalézt ve vykopavkach ¥imského Kolosea. (DVORAK, 2011a)

Prvni vytahy zaCinaji vznikat v 19. stoleti, jsou pohanény parnim strojem nebo
hydraulickym pohonem. V 50. letech 19. stoleti americky vynalezce Elisha Graves Otis
navrhuje prvni brzdu vytahu a ptedvadi na Svétové vystavé v New Yorku systém zachyceni
ploSiny vytahu pomoci zapadek umisténych na ramu, které je mozné vidét na schématu
na Obrazku 1. V pfipad¢ pretrzeni lan se ploSina zasekne na misté a neza¢ne samovoln¢ padat.
Timto vynalezem zaind éra vyuzivani vytahii pro dopravu osob. Prvni vytah s pohonem
elektrického stroje vystavuje Werner von Siemens na Primyslové vystavé v Mannheimu

v roce 1878. (DVORAK, 2011a)

-rd-ﬂ

= s o —
| |

] =

=

A |

Obrézek 1 — Schéma patentu E. G. Otise
(DVORAK, 2011a)

Na tzemi Ceské republiky existuji zaznamy o pouzivani zdvihacich zatizeni uz od 15.
stoleti, nejedna se ptimo o vytahy. Prvni vytah pro dopravu nakladi byl nainstalovan v roce
1876 v pivovaru v Litoméficich a prvni vytah s elektrickym pohonem byl nainstalovan v roce

1895. (DVORAK, 2011a)
13



1.2 Rizeni provozu vytahu
Pti vybéru zpusobu fizeni se zohlediiuje charakter budovy, do které ma byt vytah
instalovan. Jedna se pfedevsim o dosazeni optimalniho vytizeni, maximalni a v€asné vytizeni

pozadavkil na pfepravu a také nizkych nakladd na provoz. (DVORAK, 2011b)

1.2.1 Jednoduché Fizeni
Jednoduché fizeni je vhodné na mista, kde je nizky provoz. Vytah pouze vyfizuje jen
jeden pozadavek na jizdu. Jedna se o pozadavek zvoleny v kabin¢ nebo o pozadavek zvoleny

na nastupisti. (DVORAK, 2011b)

1.2.2 Jednosmérné sbérné rizeni

Jednosmérné sbérné fizeni se vyskytuje ve vétSin€ vytahl umisténych v bytovych
domech. V téchto budovach pievlada pohyb vytahu z vychozi stanice do jednotlivych pater a
opacné z jednotlivych pater do ptizemi. Pozadavek jizdy smérem nahoru z jednotlivych pater
je minimalni. Na jednotlivych stanicich se nachazi jedno tlacitko pro pfivolani prazdné
kabiny, anebo zastaveni kabiny, kterd jede smérem dolll a jeji kapacita neni naplnéna.

(DVORAK, 2011b)

1.2.3 Obousmérné shérné rizeni

Obousmérné sbérné fizeni se vyskytuje v budovach, kde jsou pozadavky na jizdu mezi
jednotlivymi stanicemi smérem nahoru i dolti, a ne pouze mezi jednotlivymi stanicemi a
vychozi stanici. Kazda stanice je opatifena dvéma tlacitky pro smér jizdy nahoru a jizdy doli.
Vyjimkou jsou pouze prvni a posledni stanice, kde se nachazi pouze jedno tlacitko. Po
stisknuti tlacitka ve stanici nebo v kabiné se pieda pozadavek fidicimu systému o sméru jizdy,
a ze které stanice se chce odjet. Pfijem pozadavku je potvrzen rozsvicenim signalky v tlacitku
nebo okolo n¢ho. Obousmérné sbérné fizeni umoznuje zaznamenat libovolny pocet
pozadavkll na jizdu, a to ze stanic i z kabiny. Smér jizdy je urcen podle prvniho
zaznamenaného pozadavku. Po vyfizeni vSech pozadavki se smér jizdy zméni a vyfizuji se
pozadavky opaénym smérem. V pribéhu jizdy se vyfizuji jednotlivé pozadavky bez ohledu na
potadi pozadavkill. Urcujicim faktorem je patro, ve kterém se kabina nachazi. Na poZadavek
zadanym ve stanici, muze projizd¢jici kabina zastavit, pokud neni dosaZena plnd kapacita a
zadany smér se shoduje se smérem kabiny. U obousmérného sbérného fizeni je dilezité, zda
uzivatel stiskne spravné tlacitko pro smér jizdy. Pokud uzivatel zmackne tlacitko opacného
sméru, dojde k delsimu ¢ekdni u ostatnich uzivateli a moznému snizeni dopravni kapacity

vytahu. (DVORAK, 2011b)
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1.2.4 Skupinové Fizeni

Skupinové fizeni se vyskytuje ve velkych budovach, kde nedostauje pouziti jednoho
vytahu, ale je zde potfeba n¢kolika vytaha. Tyto vytahy se obvykle dé€li do skupin po 2 az 8
vytazich. Nastupisté téchto vytahti jsou blizko u sebe a maji spole¢na tlacitka pro pozadavky.
K pozadavkiim je systémem fizeni vybran vytah a kabina, kterd je vzhledem k ostatnim
nejblize a pohybuje se stejnym smérem. Pokud je kabina pln¢ obsazena nepfijima dalsi
pozadavky. Dokonalejsi systémy skupinového fizeni se mohou piizptisobovat riznym druhtim

$pi¢kového provozu. (DVORAK, 2011b)

1.2.5 Cilové Fizeni

Soucasné systémy s mikropocitacovym fizenim jsou schopny velmi dobfe optimalizovat.
Ovsem smér jizdy jako pozadavek neumoznuje velmi dobrou optimalizaci fizeni. Cilové
fizeni tento nedostatek odstranuje. V kazdé jednotlivé stanici se pfimo zvoli stanice, do které
se ma dopravit. UZivatel je upozornén signalizaci na vytah, do kterého ma vstoupit. V kabing
uzivatel uz nevoli stanici, protoze se vni nenachazi panel pro volbu patra.

(DVORAK, 2011b)

1.3 Rozdéleni vytahii

Zakladni dé€leni je na vytahy osobni a nékladni. Osobni vytahy musi spliiovat piisné&jsi
konstrukéni pozadavky. Dale se osobni vytahy déli na vytahy urcené pro dopravu osob nebo
dopravu osob a nékladd, a vytahy se zvlaStnimi Gipravami napf. pro dopravu osob s omezenou
schopnosti pohybu, pozarni a evakuacni. V ptipadé nakladnich vytahi neni mozné odjet,
pokud se nachazi v kleci Clov€k, protoze se v kleci nenachdzi ovladani vytahu, anebo

konstrukce vytahu neumoziiuje vstup ¢lovéka do klece. (DVORAK, 2011a)

Vytahy je mozné dale délit podle druhu pohonu, druhu fizeni, zékladnich parametrt jako

napf. nosnost, jmenovita rychlost atd. (DVORAK, 2011a)

1.4 Déleni dle pohonu

1.4.1 Stroj s tfrecim kotoucem pievodovy

Jedna se o trak¢ni vytah. Hiidel elektromotoru je pfipojena ke spojce, ktera spojuje motor
se Snekovou pievodovkou. Na ptevodovku je pfipojen tieci kotou€, na kterém jsou umistény
ocelovd lana. Pfevodovka sniZzuje otacky elektromotoru a zvySuje kroutici moment.
Nevyhodou $nekové ptevodovky je tfeni, které snizuje ucinnost a zahiiva prevody. Proto se

pievody nachazi v oleji, ktery odvadi teplo. Tento druh pohonu vyzaduje protizdvazi, které
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vyrovnavd hmotnost kabiny. Dal$im pozadavkem je strojovna, kde je umistén pohon.

(DVORAK, 2011a)

Obrazek 2 - Prevodovy stroj s tfecim kotou¢em
(Pohony vytaht, nedatovano)

1.4.2 Stroj s tfecim kotouc¢em bezpievodovy

Na rozdil od stroje s pfevodovkou, zde neni potieba strojovny. Stroj je umistén piimo ve
vytahové Sachté. Bezpievodovy pohon pouziva synchronni elektromotor, ktery lze fidit
frekvencnim fizenim, a tim zajistit plynulou jizdu. Toto feSeni umoznuje snizeni stavebnich
nakladli, zvySeni ucinnosti vzhledem k nepfitomnosti prevodovky a sniZeni hluku.

(DVORAK, 2011a)

Obrazek 3- Bezpievodovy pohon
(DVORAK, 2011a)
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1.4.3 Bubnovy stroj

U bubnového stroje je pouzit buben na misto tfeciho kotouce. Na tento buben se navijeji
lana, tim odpada potieba vyrovnavaciho zavazi. Diky tomuto feSeni je mozné vyuzit vEtsi
podlahovou plochu kabiny pfi zachovani rozméru Sachty vytahu. Vzhledem k tomu, ze zde
neni vyvazovaci zavazi potiebuje stroj vétsi ptikon pii rozjezdu a jizdé smérem nahoru pii
plném zatizeni. Tento typ pohonu se nej¢asteji pouziva u nakladnich vytahti s mensi nosnosti.

(DVORAK, 2011a)

Obrazek 4 - Bubnovy stroj (Pohony vytaht,
nedatovano)

1.4.4 Retézovy stroj
Provedeni fetézového stroje je shodné se strojem s tfecim kotoucem a pievodovkou.
Tteci kotouc je ovSem nahrazen fetézovymi koly. Na fetézovych kolech jsou umistény fetézy,

na kterych je zavé$ena kabina a vyrovnavaci zavazi. (DVORAK, 2011a)

1.4.5 Hydraulicky stroj

Hydraulicky stroj je slozen zagregatu a jednoCinného hydraulického valce s pistem.
Agregit dodava hydraulicky olej skrze tlakové hadice do valce s pistem. Pist mlzZe byt
pfipojen na piimo s kabinou, anebo nepfimo s vyuzitim ocelovych lan. Strojovna nemusi byt
umisténa pifimo ve vytahové Sachté. Vyhodou hydraulického stroje je nizka hlu¢nost.
Nevyhodou je hydraulicky olej, ktery se musi po Case vymeénit, a je zde 1 riziko uniku.

Hydraulicky mineralni olej také méni svoji hustotu v zavislosti na teploté a tim i1 priatok
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zafizenim. ReSenim je pfidani ohfivaciho nebo chladiciho zafizeni, anebo nahrazeni

minerélniho oleje za kapaliny na bazi rostlinnych olejii. (DVORAK, 2011a)

Obrazek 5- Hydraulicky
vytah (PLSEK, 2012)

1.5 Rizeni pribéhu jizdy
1.5.1 Pohon bez Fizeni pribéhu jizdy

U starych vytaht se priibéh jizdy odvijel od momentové charakteristiky motoru. Nebylo
mozné ovlivnit rozjezd vytahu. U jednorychlostniho pohonu ptisobil na cestujici ndraz pti
rozjezdu, a poté druhy naraz pfi vypnuti motoru a zastaveni pomoci mechanické brzdy. U
dvourychlostniho pohonu bylo skokové zpomaleni a zrychleni rozlozeno na dva useky. Tyto
useky byly zptisobeny dvéma vinutimi elektromotoru, a to pomalubéznym a rychlobéznym.
Stale ovSem cestujici pocitovali dva narazy, ale jiZ ne tak intenzivni jako u jednorychlostniho

pohonu. (DVORAK, 2011b)

1.5.2 Frekven¢ni Fizeni
Frekvencni fizeni odstranuje rdzové rozjezdy a zpomaleni, které byly pfitomny u
jednorychlostnich a dvourychlostnich pohontl, a zajistuje plynulou jizdu. Pfi rozjezdu roste

frekvence napajeciho napéti z nulové hodnoty az do jmenovité a pii dojezdu zpét k téméef
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nulové hodnoté. U fizeni pribéhu jizdy nastavaji stavy, kdy se mechanické energie od vytahu
vraci zpét do frekvencniho ménice. Tato energie mize byt vracena do sité, ale toto feSeni
vyzaduje drahy ménic, a proto se pouziva brzdny odpor, ve kterém se energie pfeméni v teplo.

(DVORAK, 2011b)

1.6 Programovatelny logicky automat

Programovatelny logicky automat je ur€en pro fizeni primyslovych a technologickych
procest. Tento automat byva spiSe oznacovan zkratkou PLC. Vyhodou téchto automatii jsou
kompaktni rozméry, moduldrnost a rychld realizace projektti. Jedna se o velmi spolehliva
zafizeni. V technickém vybaveni je mozné najit diagnostické nastroje pro kontrolu ¢innosti
systému, které umoziuji rychlé nalezeni chyby. PLC jsou vybaveny fidici jednotkou,
komunika¢nim rozhranim, vstupy a vystupy nejcastéji binarnimi, ale mohou byt analogové.

(SMEJKAL,2002)

PLC muze byt fizeno pfimym nebo zpétnovazebnim fizenim. Pfi pfimém fizeni ptisobi
pfimo na fizeny objekt a nekontroluje vysledny dosazeny stav. K programovatelnému
automatu jsou zapojeny pouze akcni Cleny, které plisobi na fizeny objekt. Pii zpétnovazebnim
fizeni programovatelny automat ziskdva informace o stavu fizeného objektu. B&hem ftizeni
porovnava pozadovanou hodnotu se skute¢nou hodnotou a na zaklad¢ odchylky upravuje

akéni zasahy, aby se dosahlo zadané hodnoty. (SMEJKAL,2002)

1.7 Typy PLC

Rozdéleni PLC spociva v rozmérech, po€tu vstupli a vystupll, a moZnosti rozsiteni. PLC

se déli na mikro, kompaktni a modularni. (SMEJKAL,2002)

Mikro PLC jsou nejlevnéjsi a nejmensi systémy. Nabizeji pouze omezeny pevny pocet
vstupli a vystupt. Typickym pouzitim je fizeni jednoduchych stroji nebo mechanismda.

(SMEJKAL,2002)

Kompaktni PLC nabizeji pevny pocet integrovanych vstupd a vystupl, komunika¢ni

rozhrani, a moZnost pfipojeni omezeného poétu rozifujicich modulti. (SMEJKAL,2002)

rrrrrr

moduly. Toto feSeni poskytuje vysokou variabilnost, pfipojenych moduli mtize byt velké
mnozstvi. Moduly mohou byt pfipojeny pfimo k centralni jednotce, anebo na vzdalenost
stovek metrd. Moduly nabizi digitdlni vstupy a vystupy, analogové vstupy a vystupy,

komunikaéni rozhrani a riizné technologické funkce. (SMEJKAL, 2002)
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1.8 Priibéh programu PLC

Program je slozen z posloupnosti instrukci a ptikazl jazyka. Standardni rezim chodu
programu je v cyklické programové smycce, kterd je zobrazena na Obrazku 6. Programator se

nemusi starat o to, aby na konci programu vratil program na zacatek, o to se postara systém.

o rezie o
zZapis'y cteni X

feSeni uzivatelského programi

Obrézek 6 - Programova smycka
(SMEJKAL, 2002)

Program nepracuje s aktudlnimi hodnotami vstupti a vystupl, ale sjejich obrazy
uloZzenymi v paméti. Na zacatku programového cyklu systém zapiSe hodnoty vstupll a
vystupll, aktualizuje Casovace, systémové registry a oSetii komunikaci. Nasledné je pfedano
fizeni feSeni uzivatelského programu a na konec dojde k zapisu vystuptli, a program se vraci

zpét na zadatek cyklu. (SMEJKAL, 2002)

1.9 Programovaci jazyky
K programovani PLC se pouZzivaji specializované jazyky, které usnadiiuji tvorbu
logickych funkci. Programovaci jazyky raznych vyrobci jsou podobné, ale nemusi byt piimo

pienositelné mezi PLC raznych vyrobei. (SMEJKAL, 2002)

1.9.1 Ladder Diagram (LAD)

Ladder diagram v ¢e$tin€ oznacovan jako jazyk kontaktnich poli. Jedna se o graficky
zapis programu, jak mozné vidét na Obrazku 7. Program se zobrazuje jako pii kresleni
schémat pfi préci s kontaktnimi prvky a zpracovava se zleva doprava. Symboly pro kontakty a
civky jsou zjednoduSeny, aby mohly byt vytvafeny semigraficky. Kontakty jsou sloZeny
z dvojice svislych ¢arek a civky z dvojice zdvorek. Kromé téchto symbolli se v programu
mohou nachazet funkéni bloky (napf. Casovace a citaCe), které jsou zobrazovany jako

obdéInikové znacky. (SMEJKAL,2002)
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Jazyk kontaktnich poli je vhodny pro programovéni jednoduchych logickych operaci a

programator nemusi mit znalost klasického pocitacového programovani. Pro tvorbu

slozit&jsich programtl, které obsahuji sloZité instrukce, neni vhodny. (SMEJKAL, 2002)
*Stan” "Stop” "On"
| Vi { }
-

Obrazek 7- Ukazka jazyku LAD (SIMATIC S7 S7-1200 Programmable
controller, 2018)

1.9.2 Function Block Diagram (FBD)

Function Block Diagram neboli jazyk funkénich bloku ¢i jazyk logickych schémat je
graficky zédpis programu. Zapis probiha vklddanim zékladnich logickych funkci, které maji
tvar obdélnikovych znacek, jak je vidét na Obrazku 8. Jazyk neobsahuje pouze zékladni
logické funkce, ale i komplexnéjsi funkéni bloky, napft. ¢itace, Casovace, aritmetické instrukce

atd. Funk¢ni bloky maji riznou velikost v zavislosti na poctu vstupti a vystupt bloku. Jazyk

funké&nich blokti je vhodn&jsi pro realizovani slozitéjsich funkci. (SMEJKAL, 2002)
-1
"Start” — e
0N ——r r— ‘On”
"Stp” =0 ik -

Obrazek 8- Ukézka jazyku FBD (SIMATIC S7 S7-
1200 Programmable controller, 2018)

1.9.3 Structured Control Language (SCL)
Structured Control Language do ceStiny pielozen jako jazyk strukturovaného textu.
Podoba se vys$Sim programovacim jazykim PC, jak je zobrazeno na Obrazku 9. Nejblize se

podoba jazyku PASCAL. Obsahuje standardni programovaci operatory a fidici struktury.
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Jazyk strukturovaného textu je vhodny pro slozité¢ programy, kde by grafické programovaci

jazyky ztracely svou jednoduchost a piehlednost. (SMEJKAL, 2002)

1 EIF THEN

2 ff Scatement aection IF
3

1

Obrazek 9 - Ukazka jazyku SCL (SIMATIC S7 S7-1200
Programmable controller, 2018)

1.10 Siemens SIMATIC S7-1200 CPU 1215C AC/DC/Rly

SIMATIC S7-1200 je tada PLC vytvofena firmou Siemens. Poskytuje kompaktni a
flexibilni feSeni pro fizeni Siroké Skaly zafizeni. Modely fady se 1i$i v mnoha parametrech,
napt. vrozmérech zafizeni, velikosti paméti, poctu vstupl/vystupli, poctu piipojitelnych
moduld, napéjecim napétim modelu atd. Pro komunikaci s PC nebo HMI panelem vyuziva

ethernetové rozhrani PROFINET. Na Obrazku 10 je model fady S7-1200. (Siemens, 2022)

Obrazek 10 - Simatic S7-1200
(SIMATIC S7 S7-1200
Programmable controller, 2018)

Model S7-1200 CPU 1215C je napdjen napajecim napétim 230 V AC. Dale model
disponuje 125 KB operaéni paméti, 4 MB programové paméti, 14 digitdlnimi vstupy, 2
analogovymi vstupy, 10 digitalnimi vystupy, 2 analogovymi vystupy a 2 ethernetovymi porty
RJ45 pro PROFINET. Digitalni vystupy jsou typu relé s maximalni spinaci frekvenci 1 Hz.
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Dale je mozné model rozsifit o 8 signdlnich moduld a az o 3 komunika¢ni modulu, které se
nebo vystupy, anebo analogové vstupy a vystupy. (SIMATIC S7 S7-1200 Programmable
controller, 2018)

1.11 Siemens HMI KTP700 Basic

HMI je zkratka pro Human Machine Interface neboli rozhrani mezi ¢lovékem a strojem.
HMI panel umoznuje pfistupovat k informacim o fizeni a fidit pomoci jednoduchych operaci

zafizeni, které je propojené s PLC.

Panel KTP700 Basic, ktery je mozné vidét na Obrazku 11, mé integrovany 7palcovy
displej typu LCD TFT s rozliSenim 800x480 pixelt, 16-bit barevnou hloubkou a kontrolou
jasu. Predni strana panelu je se stupném kryti [P65 a zadni strana panelu se stupném kryti
IP20. Panel lze ovladat 8 funkénimi tladitky nebo pfimo dotykovym displejem. Disponuje
paméti 256 MB pro data a 512 MB pro program. Panel lze napéjet externim 24V zdrojem
nebo pfimo z PLC. Pro komunikaci je tento model vybaven ethernetovym rozhranim RJ45
PROFINET s rychlosti 10/100 Mbps, které slouzi k propojeni s PLC a programovani panelu
pomoci PC. Déle se na panelu nach4zi komunika¢ni rozhrani USB 2.0, do kterého lze zapojit
klavesnici pro servisni ucely, anecbo USB flash disk se souborovym systémem FAT32. Na
ptipojeny USB flash disk lze provést kompletni zalohu nebo jen zalohu dat, anebo opacné,
nahrat zélohu z USB flash disku do panelu. Dal$imi funkcemi jsou aktualizace operaniho
systému, pfesun projektu a reset tovarniho nastaveni, kdy na USB flash disk stdhneme z
webovych stranek Siemens Recovery software pro panely HMI. (SIMATIC HMI HMI

devices Basic Panels 2nd Generation, 2021)
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Obrazek 11 - Siemens HMI KTP700 Basic (6AV2123-2GB03-0AXO0,
nedatovano)

Modelova fada HMI KTP Basic obsahuje 1 dal§i panely jako KTP400, KTP900 a
KTP1200. Ze strany parametrii jsou si podobné, jen rozméry se méni. Uhlopticku displeje lze
urCit z pocateéni Cislovky za oznacenim KTP, tedy KTP900 mé uhlopticku 9 palct.

(SIMATIC HMI HMI devices Basic Panels 2nd Generation, 2021)
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2 PRAKTICKA CAST

2.1 Kontrola stavu modelu vytahu

Na zacatku praktické casti bylo nutné zkontrolovat stav modelu vytahu. Model byl
vizualn¢ zkontrolovan jako celek a nésledné jeho casti. Model vytahu byl vytvofen v roce
2014 Bc. Antoninem Moravcem v ramci bakaldfské prace Funkéni model vytahu
s inteligentnim ovladanim a v roce 2017 byl upraven v ramci diplomové prace Rizeni modelu

vytahu pomoci PLC, ktera nebyla dokoncena.

Model se skladé z Sachty s pohonem na vrchu a ovladaciho panelu, ktery je umistén na
levé strané¢ od této Sachty, jak je mozné vidét na Obrazku 12. V panelu se nachazi DPS
s elektronickymi soucastkami a konektory. Panel a Sachta jsou vyrobeny z hlinikového
materialu, a jsou ptiSroubovany k hlinikové podlozce, kterd funguje jako zdkladna celého
modelu. Dalsi ¢ast modelu je samostatny kovovy drzak, na kterém je uchycen PLC a HMI
panel, jak je vidét na Obrazku 13. PLC a HMI panel jsou pro komunikaci propojeny kabelem
RJ45. Déle jsou k PLC pfipojeny vodice tvofici svazek zakonceny konektorem. Tento

konektor propojuje PLC a model vytahu.
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Obrazek 12 - Model vytahu

Pro pocatecni kontrolu pohybu kabiny v Sacht¢ modelu byl pouzit manuélni posun bez
pouziti napdjeni modelu. Bylo zatlateno mirnou silou smérem dolii na protizavazi, které je
pfipevnéno fetézem ke kabin€é. Kabina se rozpohybovala smérem nahoru bez znamek

zasekavani.
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L ———————————————————
g‘ SIEMENS SIMATIC HMI

Obrazek 13 - PLC Siemens Simatic S7-1200 a Siemens HMI
KTP700

2.2 Test funkénosti modelu
Pro test funkénosti bylo zvoleno pfepnuti modelu vytahu do rezimu fizeni pomoci
mikroprocesoru  ATmega32, ktery se jiz v modelu nachazel. Nebylo jisté, zda je

mikroprocesor funkéni a je v ném nahran program, ale byl to nejrychlejsi zptisob zkousky.

Pribéh testu byl nasledujici. Po ptipojeni napajeciho adaptéru do modelu se na DPS
rozsvitily LED diody indikujici napdjeci napéti a na ovladacim panelu, ktery je umistén vedle
Sachty modelu, se rozsvitil LCD displej. Na LCD displeji se zobrazila hlaSka inicializace a

poté se uvedla kabina do pohybu smérem k vychozi stanici, tedy do prvni stanice.

Po této inicializaci se dalo usoudit, Ze je model funkéni. Nasledovala zkouska
ptivolavacich tladitek umisténych v kazdém patie. Stisknutim tlacitka se uvedla kabina do
pohybu a zastavila ve stanici, u které se stisklo pfivolavaci tlacitko, tim se dalo usoudit, ze

magneticky linearni snimac polohy je funkéni. Dale po zastaveni kabiny ve stanici se oteviely
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Sachetni dvefe pro vystup a néstup. Po urcitém ¢asovém intervalu se dveie opét zaviely a bylo

mozné zadat dalsi cilovou stanici.

2.3 Elektronika modelu

Elektronika modelu byla navrzena, tak jako cely model vytahu, Bc. Antoninem
Moravcem. Na modelu se nachdzi ovladaci tlacitka, elektromotor s pfevodovkou, sedmi
segmentové displeje, magneticky snimac polohy, DPS a konektory. Deska plosnych spoju je
osazena mikroprocesorem ATmega32 a dalS$imi integrovanymi obvody. Pro fizeni modelu
pomoci PLC jsou dulezité tyto c¢asti, a to motorovy driver, d€lic napéti, optocleny,

multiplexor, elektromotor, tlac¢itka a HMI panel.

Deska plosnych spojli, nachazejici se v ovladacim panelu, byla zkontrolovdna a bylo
zjiSténo, ze k desce neni pifipojen ani jeden vodi¢ z konektoru pro piipojeni PLC. Celkem Sest
vodi¢it z konektoru pro piipojeni PLC bylo zapojeno do bilé svorkovnice, ktera byla
propojena s ovladacimi tlacitky umisténymi na Sacht€¢ modelu. Toto zapojeni pravdépodobné

slouzilo pro testovani programovani PLC.

2.3.1 Napajeni modelu
Hlavnim zdrojem napajeni modelu je napajeci adaptér s vystupnim napétim 12 V a
vystupnim maximalnim proudem 2 A. Tato hodnota je zvolena pro napijeni 12V

elektromotoru.

Timto napétim vSak nelze pfimo napajet zbylé ¢asti modelu, jelikoz integrované obvody
osazené na DPS pracuji s 5 V. Ke snizeni napéti z 12 Vna 5 V je na DPS umistén stabilizator
napéti 7805, na ktery je pfimontovan chladic. Pro kontrolu stavu napéjeni jsou ke stabilizatoru
piipojeny indika¢ni LED diody. Stabilizator napéti 7805 produkuje pevné nenastavitelné

napéti.

2.3.2 Driver motoru L298

Motorovy driver je integrovany obvod, ktery mizZete vidét na Obrazku 14, urceny pro
fizeni stejnosmérnych motorit nebo krokového motoru. Driver obsahuje dva H-mustky, které
umoziuji zménu polarity na vystupech, coZ umozituje motoru otacet hiideli v obou smérech.
K vystupu obvodu jsou pfipojeny rekuperacni diody, které slouzi k omezeni napét'ové Spicky
pii odpojeni induk¢ni zatéze. Na motorovy driver je pfid€lan chladic, ktery zajiStuje chlazeni

pti zatézi. (L298 — Dual Full Bridge Driver, 2000)
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Pro fizeni sméru otaCeni driver obsahuje piny IN1 a IN2 nebo pro druhy motor IN3 a
IN4. Pokud je na pinu IN1 logickd 1 a na pinu IN2 logicka 0, motor se otaci jednim smérem a
pii prohozeni téchto hodnot se otd¢i druhym smérem. DalSim pinem je pin ENABLE, ktery
umoziuje zapnuti nebo vypnuti motoru. Na tento pin lze piivadét PWM signal a tim regulovat

otacky motoru. (L298 — Dual Full Bridge Driver, 2000)

Obrazek 14 - Motorovy driver L298 (L298 — Dual
Full Bridge Driver, 2000)

2.3.3 Magneticky linearni snimac polohy

Magneticky linearni snimac¢ polohy funguje na principu snimani zmény polarity
permanentniho magnetu Hallovym senzorem. Misto jednoho magnetu je pouzit magneticky
pasek, ktery se chova jako velké mnozstvi magnetl umisténych za sebou. Tento pasek je
umistén po celé délce vnitini strany Sachty. Po této magnetické péasce se pohybuje
zapouzdieny Hallliv senzor. Stfidanim magnetickych polli na pasce se v senzoru generuje
sttidavy impulsni signdl. Pohybem snimace se generuji dva obdélnikové signdly, které jsou
vzajemné posunuty o 90 °. Zpracovanim téchto signalii lze uréit smér pohybu a rychlost

pohybu.

Na modelu vytahu se nachdzi magneticky linearni snima¢ s ozna¢enim TMLS-25 B,
ktery je nezbytny pro odmétovani polohy kabiny a fizeni pohybu kabiny. Snima¢ TMLS-25B

je zobrazen na Obrazku 15.
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Obrazek 15 - Magneticky linearni
snima¢ (Magnetické linearni snimace
TMLS, 2019)

2.3.4 Multiplexor 74HC157

Multiplexor 74HC157 je ¢tyfnasobny dvouvstupovy multiplexor se selektorem, ktery
umoznuje prepinat mezi vstupnimi zdroji signalti. V modelu vytahu se pouziva pro prepinani
fizeni mezi PLC a mikroprocesor. Oba zplsoby fizeni vyuzivaji stejné periferie a multiplexor
umozni snadné prepinani. Pfepindni je fizeno selektorem, pokud je na selektor piivadéno
napéti je aktivni jedna skupina vstupll, a pokud je pfipojen k zemi je aktivni druhd skupina
vstupti. Pfi stavu, kdy neni ptfivedeno napéti na selektor a ani neni uzemnén, je aktivni prvni

skupina vstupti. Pravdivostni tabulka multiplexoru je zndzornéna v Tabulce 1. (74HC157,

2020)

Pro jednoduché prepinani mezi fidicimi systémy je selektor pfipojen k ptepinaci, ktery je

umistén na stran¢ ovladaciho panelu.

Tabulka 1 - Pravdivostni tabulka multiplexoru (74HC157, 2020)

Vstup Vystup
nl0 nl1 nY

unll I okl I onll I enll B e ol I 1
anl e ol B oull BN ol I IR
ol BT == B ol
T | X X
T o T & &

2.4 OsSetreni vstupt do PLC

Pro snimani hodnot z logickych ¢lenli modelu vytahu je nutné ptrevést napéti z5 V na
24 V. PLC pracuje s 24V logikou, proto jsou na modelu pouzity optocleny, které galvanicky
odd€luji logické napéti DPS, tedy 5 V, a logické napéti PLC.
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V ptivodnim nalezeném stavu modelu byly za optoc€leny navic tranzistory pro zesilent,
ovSem ty nebyly schopné dosahnout hladiny napéti pro vyhodnoceni logické 1 na vstupech
PLC. Vystupni hodnota napéti tranzistorti pro logickou 1 byla 8,8 V. Tuto hodnotu napéti
vyhodnotilo PLC jako logickou 0. Resenim bylo obejit tyto tranzistory a piipajet vodi¢ piimo
na vystup optoclenu, tim se dosdhlo potiebného napéti, které bylo PLC schopno zaznamenat

jako logickou 1.

2.5 OsSetreni vystupi z PLC
Napéti na vystupech z PLC je 24 V, toto napéti nelze pouzit ptimo pro ovladani driveru
elektromotoru. Pro zménu napéti z 24 V na 5 V je pouzit napét'ovy de€lic, ktery je zobrazen na

Obrazku 16.

—

Obrazek 16 - Napétovy delic

Vystupni signaly z PLC déle pokracuji pfes multiplexor, ktery umoziiuje prepinat mezi

PLC a mikroprocesorem na DPS, a nakonec signdly vstupuji do driveru elektromotoru.

2.6 Propojeni s PLC Siemens S7-1200

K propojeni modelu vytahu a PLC se u modelu nachazi kabel, ktery méa na konci
konektor. Konektor je umistén i na bo¢ni strané¢ modelu. Jednotlivé vodice jsou ocislovany na
stran¢ PLC 1 na strané¢ modelu. Zapojeni vodi¢i je zapsano v Tabulce 2. Pfi feSeni nebyly

pouzity vSechny vodice, které jsou soucasti modelu.
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Tabulka 2 - Cislovani vodic¢a

Cislo vodice Port DPS Port PLC
1 tlacitko, patro 0 DIb.0
2 tlacitko, patro 1 DIb.1
3 tlacitko, patro 2 DIb.2
4 tlacitko, patro 3 DIb.3
7 motor, kanal A DQa.0
8 motor, kanal B DQa.1
9 motor, Enable DQa.2
12 mag. snimac, kanal A | DIla.0
13 mag. snimac, kanal B Dla.l

2.7 Nastaveni PLC ve vyvojovém prostiedi TIA Portal

Ve vyvojovém prostiedi TIA Portal se vytvofil novy projekt, do kterého se ptidaly
zatizeni PLC a zafizeni HMI. Tyto zafizeni se vybiraly ze seznamu podle oznaceni zafizeni.
Po kliknuti na vybrané zatizeni byl vidét kratky popis zafizeni. Pii vybéru daného typu se
musela vybrat verze TIA Portalu, ve které se pracovalo. Vybér zafizeni HMI probihal
podobné, jen pfibyla moznost piedb&zného rozlozeni a podtu snimki obrazovek. Uvodni

obrazovka prostfedi TIA Portal s vybérem zatizeni je zobrazena na Obrazku 17.

Po Uvodni obrazovce se pieslo do projektové obrazovky programu TIA Portal.
Projektova obrazovka je rozd€lena na 5 hlavnich ¢asti, a to na menu, navigator projektu,
pracovni oblast, inspek¢ni okno, a karty uloh. V navigatoru projektu lze vidét ptidana
zafizeni, u kterych se musi nakonfigurovat IP adresa pro komunikaci s PC a mezi zatizenimi.

Rozd¢leni projektové obrazovky je zobrazeno na Obrazku 18.
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V konfiguraci zatizeni lze piepnout do sitového zobrazeni, kde je mozné zatizeni mezi
sebou propojit a tim zpfistupnit komunikaci mezi nimi, jak je vidét na Obrazku 19. Z PLC se

posilaji data a HMI slouzi jako ovladaci panel.

BP_vytah_PLC » Devices & networks

|,_-.5' Topology view "EE‘h Network view  |[[If Device view
% Network L} Connections |H connectic [+ £ Relations & HB i |__i| [O% 1 =3 J Network ovewi+ 4| »
¥ Device

¥ 57-1200 statio..
» PLC1

PLC_1
CPU 1215C ¥ HM_I
HMI_RT_1
» HMI_1.IE_CP..
v HM_2
HMI_RT_2

1
PNJIE_ 4 b HMI_2.IE_CP..

HMI_2

KTP700 Basic PN E

[v]

[<] m ] 3| [100% v —5— <[ >

Obrazek 19 - Sitové zobrazeni

Nezbytnou soucdsti pro program jsou PLC tagy, které lze nastavit jako vystupy,
vstupy nebo proménné. Vstupni a vystupni tagy se piimo ptifazuji podle adresy na konkrétni
piny PLC. Déle se u PLC tagii nastavuje datovy typ, ktery musi byt vybran. Vedle PLC tagl
se nachazi tabulka s uzivatelskymi konstantami, do kterych byly zapsany hodnoty pro

porovnani se vstupnimi daty.

Zatizeni PLC se dale konfigurovalo v inspekénim okné v zédloZzce General, kde lze
nastavit chovani jednotlivych kanald, start zafizeni atd. U digitalnich vstupnich kanalt 0 a 1
byla sniZzena perioda vzorkovani na 0,1 ps. Tyto kandly byly nastaveny jako vstupy ve
vysokorychlostnim ¢ita¢i HSC1. Toto nastaveni téchto dvou kanalti umoznilo snimani hodnot

z magnetického snimace. Nastaveni digitalnich vstupnich kanala je zobrazeno na Obrazku 20.
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Obrazek 20 - Inspekcni okno

Samotné programovani probihalo v pracovni oblasti, kam se pietahovaly symboly a
bloky z karty uloh. Vkladanim a spojovanim symbolt a blokl se vytvartel program pro PLC.

Symboly a bloky pouzité v programu se nachézi v Tabulce 3.

2.8 Vytvoreni HMI obrazovky

V panelu navigatoru projektu v zdlozce HMI zatizeni byla pfidana hlavni obrazovka. Po
otevieni hlavni obrazovky se na pracovni ploSe zobrazila vizualni podoba HMI panelu
s teCkami, které zndzornuji miizku pro uchytavani grafickych prvkt. V panelu Toolbox se
nachdzeji zékladni objekty a funkéni elementy. Podoba hlavni obrazovky je zobrazena na

Obrazku 21.

Z panelu Toolbox se na obrazovku ptfesunuly textova pole, tlacitka, pole pro zobrazeni
hodnot vstupli a vystupd, a stupnice. Nasledn¢ se tyto vybrané grafické prvky rozmistily po

obrazovce, tak aby tvofily srozumitelny ovladaci panel.

Rozmisténim grafickych prvkd se sice vytvofil vzhled obrazovky, ale grafické prvky
neobsahovaly Zadnou funkc¢nost a bylo potfeba zménit jejich vzhled. Nastaveni vlastnosti a
funkcionalit téchto grafickych prvkl probihalo v inspekénim okné, kde bylo mozné se
pfesouvat mezi vlastnostmi prvki, animacemi a udalostmi. Podoba inspekéniho okna je
zobrazena na Obrazku 22. V zaloZce vlastnosti se upravovala pfesna velikost, barva a pozice
prvki na obrazovce. K jednotlivym prvkam byl ptitazen HMI PLC tag, ktery byl propojen
s PLC tagem uloZenym v programu PLC. Timto propojenim je mozné posilat data mezi PLC
a HMI panelem. V zéloZce udélosti se pfidala funkce k tlac¢itklim na obrazovce, kterd se
provede, pokud nastane udélost stisknuti tlacitka na dotykovém displeji HMI panelu. Jako
funkce bylo vybrano nastaveni bitu PLC tagu na logickou 1.
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Obrazek 22 - Nastaveni vlastnosti grafickych prvkt

2.9 Popis funkce programu

Pro vytvofeni programu byl zvolen a pouzit jazyk LAD. Program pracuje s digitdlnimi
vstupy a vystupy PLC a proménnymi. Program byl rozlozen do networku, které byly
pojmenovany dle funkce pro vétsi prehlednost. Vstupy z Sachty a z kabiny vytahu se zapisuji
do proménnych patro 0 az patro_4. Vstupy z kabiny vytahu se mysli vstupy z panelu HMI.

Tyto vstupy jsou zapisovany jako logické O nebo 1. Provede se srovnani hodnot aktualni
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pozice kabiny a pozadované pozice pro zadané patro. Pfesnd pozice kazdého patra je
ohranicena horni a spodni hranici, aby vytah zastavil v daném pasmu. Tyto hranice jsou
nutné, protoze motor je ovladan relé vystupy, u kterych je urcitd prodleva, pro zavieni a
otevieni kontaktl, a také je tu setrvacnost kabiny. Podle zvoleného patra a pozice kabiny se
motor otadci po sméru nebo proti sméru hodinovych rucicek, a kabina se pohybuje nahoru

nebo dolu.
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Obrazek 23 - Vyvojovy diagram programu
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2.10 Pouzité symboly a bloky v programu

Jelikoz byl program navrhnut v programovacim jazyce LAD, ktery pouziva grafické

symboly. Jsou tyto pouzité symboly z programu zapsany do Tabulky 3.

Tabulka 3 - Pouzité symboly a bloky

Nazev Symbol Popis

- Pokud je na vstupu logicka 1, tak vysledek

Normally Open Contact — bude logicka 1, dokud bude logicka 1 na

vstupu.

- Pokud je na vstupu logicka 1, tak vysledek

Normally Closed Contact —/— bude logicka 0, dokud bude logicka 1 na

vstupu.

- Pokud vstupuje logicka 1 na vystup, tak

Output Coil — — vystup bude logicka 1, dokud bude

vstupovat logicka 1.

o Pokud vstupuje logicka 1 na vystup, tak

Inverted Output Coil —/— vystup bude logicka 0, dokud bude

vstupovat logicka 1.

Pokud vstoupi logicka 1 na vystup, tak
Output Coil Set s}k vystup bude logicka 1, i kdy# uz

nevstupuje logicka 1.

Pokud vstoupi logicka 1 na vystup, tak
Output Coil Reset R} vystup bude logicka 0, i kdyZ uz

nevstupuje logicka 1.

Pokud do vstupu ,,EN* vstoupi logicka 1,
MOVE

L] EN —
MOVE ulozené na vybrané adrese zkopiruji do

tak se na vstupu ,,IN“ hodnota nebo data

IN &3 ouT1 nové vybrané adresy na vystupu ,,OUT1*

a na vystupu ,,ENO* bude logicka 1.

U komparatoru se nastavuji dvé adresy
nebo adresa a hodnota, které se maji
K porovnat. Poté se nastavuje komparacni
Comparator 'I E-;ta |— podminka a datovy typ, ktery musi byt
N stejny pro ob¢ hodnoty. Pti splnéni
komparacni podminky bude na vystupu

logicka 1.
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ZAVER
Cilem bakalaiské prace byla realizace fizeni existujictho modelu vytahu pomoci

Siemens Simatic S7-1200 s dotykovym HMI panelem.

Pro splnéni cile bylo nutné se seznamit s existujicim modelem vytahu, ziskat a
nastudovat informace o zafizeni Siemens Simatic S7-1200 a HMI panelu KTP700. Dale
nasledovalo seznameni s vyvojovym prostfedim TIA Portal. Po zorientovani se ve vyvojovém

prostiedi byla pfidana a nastavena zatizeni, a mohlo se pfejit programovani.

Program tidi provoz modelu vytahu. Pii stisknuti tlacitka ve stanici nebo na HMI

panelu se piivola kabina a naslednym vybérem patra kabina jede do cilové stanice.

Pii programovani se vyskytly komplikace. PLC neregistrovalo signaly z magnetického
snimace polohy. Tento problém byl vyfesen upravou obvodu pro pievod napéti signalti mezi
magnetickym snimacem polohy a vstupy PLC. Pokud by se nenaslo feSeni toho problému,
bylo uvazovéno o objednavce primyslového laserového snimace vzdalenosti. To by ovSem

znamenalo zna¢nou investici.

Prostorem pro zlepSeni fizeni modelu vytahu pomoci PLC je vyména Siemens Simatic
S7-1200 za model, ktery pouZziva jako vystupy tranzistory. Tato vyména by umoznila fizeni
rychlosti ota¢eni motoru pomoci PWM a déle by umoznila fizeni servomotoru pro otevirani

Sachetnich dveri.
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