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Anotace

K vyuce programovani a tizeni servopohonu pouzivda COP Sezimovo Ust{ elektricky
asynchronni servopohon Festo CMMS — AS fizeny ovladacem Festo EMMS — AS, ktery je
programovan pomoci software Festo Configuration Tool (FCT) vyvinutého firmou Festo
piimo pro Tizeni servopohonu fady EMMS.

Hlavnim tématem absolventské prace je vytvoreni dokumentace zapojeni servopohonu
FESTO CMMS — AS, ovladace FESTO EMMS — AS a tidiciho softwaru véetné tloh pro
vyuku.

Autorem byl vytvoren navod pro relizaci tloh spolecné s bezpecénostnimi pokyny pro
fidici software FCT.

Klicova slova: FCT, Festo Configuration Tool, Festo EMMS — AS, Festo CMMS — AS,

servopohon.

Annotation

To teach programming and control servodrive The COP Sezimovo Ust{ uses an electric
asynchronous servodrive FESTO CMMS — AS controled by driver FESTO EMMS —
AS, which is programated by software FESTO Configuration Tool (FCT) developed by
FESTO company for control EMMS servo motors.

The main topic of this graduate work is creating documentation of involvement servo
motor FESTO CMMS — AS, driver FESTO EMMS — AS and the control software inclu-
ding exercises for teaching, where was created the instruction for their realization togehter

with security instructions for control software FCT.

Key words: FCT, Festo Configuration Tool, Festo EMMS - AS, Festo CMMS - AS,

Servo Motor Drive.
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Kapitola 1
Uvod

V své absolventské préaci jsem se zamétil na zdokumentovani servopohonu Festo
EMMS vcetné jeho ovladace Festo CMMS-AS, komunika¢nitho SW Festo Configuration
Tool. Dalsim tikolem mé prace je navrhnout a tesit tlohy pro tento servopohon.

Zdokumentovani servopohonu a ostatnich ¢asti jsem se rozhodl zpracovat jako pie-
hledny navod, ktery by pak mohl byt vyuzit k vyuce.

Zpracovany navod obsahuje seznam pouzitych komponent véetné jejich doporucenych
parametru.

Nedilnou sou¢asti ndvodu je také soubor fotografii a schémat, které slouzi k zprehle-
dnéni postupu sestaveni, nebo zapojeni. Dulezitou kapitolou jsou bezpecnostni pokyny,
které se musi bezpodminecné dodrzovat.

Laboratorni model servopohon Festo EMMS—-AS a ovladace CMMS—-AS, na kterém
je prace vytvorena, se nachazi v ucebné praktické vyuky COP Sezimovo Usti.

Na obrazku pod tivodem je vidét celd sestava servopohonu, rotaéni jednotky se snimagi,
pripojovaci kabely a ovladac sestavy.

Uvodem nékolik informaci o servopohonech. N4§ servopohon je stiidavy asynchronni
motor, u kterého lze nastavit presnou polohu osy, a to pomoci zpétné vazby nebo kon-
cového spinace. Muze pracovat pii vysokych i nizkych otackach. Je napajen ze zdroje,
ktery je umistén vedle sestavy. K urceni polohy v jaké se servopohon nachazi jsou pouzity
indukéni snimace polohy.

Tyto snimace zaznamendvaji polohu rotoru rotacni jednotky a jsou instalovany
v télese rotacni jednotky.

V dnesni dobé muzeme najit tyto servomotory jak v ruznych odvétvych pramyslu
a automatizace, tak i v bézném zivoté. Typickym prikladem stroje, ktery je ovladan

servomotory, je ¢islicové fizeny stroj CNC (Computer Numeric Control).
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U stroju CNC jsou servopohony pouzivany napiiklad pro posuv néstroje ve vertikalni
a horizontalni ose stroje.

Dale muzeme pohon najit i ve vypocetni technice, konkrétné v jedné z casti PC
(Personal Computer). Touto ¢asti je HDD (Hard Disk Drive), kde slouzi servopohon pro
nastaveni ¢teci hlavicky.

Poslednim prikladem, kde v dnesni dobé muzeme najit servomotor, jsou takzvané RC
modely (Radio Control). U téchto modelu se servomotory pouzivaji typicky pro jejich
pohon. Jednd se naptiklad o radiové fizené modely letadel.

Cilem této préce je zdokumentovat a uvést do provozu elektricky servopohon FESTO
EMMS-AS vcetné ovladace CMMS—-AS a komunikac¢ni software Festo Configuration Tool
(FCT), které jsou popsany v Pl kapitole. Na zakladé této dokumentace je vytvoren
vyukovy text, ktery je uveden v Pl kapitole, [8l kapitole spoleéné s ndvrhem vyuziti ser-
vopohonu ve vyuce. Déle dle poskytnutych podkladt je vypracovano 6 uloh pro servopo-

honovou soustavu, které jsou feseny v [3l kapitole.




Kapitola 2
Regulaéni obvod se servopohonem

V této kapitole je popsano struéné seznameni s jednotlivymi komponentami soustavy
servopohonu spolecné s vysvétlivkami, grafickym znazornénim a technickymi tdaji kazdé

pouzité komponenty.

Elektricky servopohon jako systém:

Elektricky servopohon v mechatronice predstavuje subsystém mechatronického sys-
tému, v némz se zajistuje fizeni pohybu pfi soucasné pieméné elektrické energie v me-
chanickou praci. Dalsimi subsystémy mechatronického systému jsou subsystém fizeni
a komunikace a subsystém mechaniky, t.j kinematika a dynamika pfenosu pohybu, jak je
naznaceno na obr. 211 (SKALICKY, J., 1999)

Elektricky servopohon je regula¢ni pohon
skladajici se z jednoho nebo vice elektrickych

5 . PSS , o v Mechatronicky svstém
motoru, které napajeji vykonovych ménicu a

i{dicich a regulacnich obvodu. Zatimco bézny i [Mechanicky Rizeni a
i | subsystem komunikace

A

elektricky pohon muze pracovat i v oteviené

regulacni smycce, a to bez zpétné vazby. Ser-

vopohon je zapojen vzdy v uzaviené regulacni Elelketricke
' servopohony

smycce, se zpétnou vazbou rychlostni a vétsinou

i polohovou. Pozadavky na servopohony jsou

presnost, rychlost regulace a déle i jejich spo-
. L, L, o . Obrazek 2.1: Mechatronicky systém

lehlivost, byvaji soucasti rozsahlych automati-

zovanych soustav.

Navrh servophonu se sklada z volby typu pohonu, jeho dimenzovéani, navrhu koncepce
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a struktury regulacnich obvodu a z volby jisténi a ochran.

Elektricky servopohon je regula¢ni pohon, sklddajici se z elektromotoru, vykonového
polovodicového ménice pro napdjeni a tizeni motoru a z regulatoru otacek, resp. polohy.
Soucasti motoru byvaji snimace rychlosti a polohy. Pohon musi umoznovat provoz v obou
smérech otaceni a v obou smérech momentu. Servopohon pracuje v uzaviené regulacni
smycce.

K odmétovani skutecné polohy slouzi snimace polohy.

2.1 Servopohon Festo EMMS—-AS—-55-S—-TM

Tento stiidavy asynchronni motor je srdcem celé soustavy servopohonu. Pohonnou
jednotkou servopohonu je elektromotor napéjeny z elektrické sité. Pomoci této jednotky

budou uskutecnény zadané tlohy.

Obrézek 2.2: Vngjsi provedeni servomotoru typu EMMS—-AS



2.1. SERVOPOHON FESTO EMMS-AS-55-S-TM 5

| EMMS |—| AS -1 55 -1 S -1 ™

Typ: J

EMMS Motor

Druh motoru:
AS - Servomotor

Rozméfy pfiruby:
535-35mm

Celkova délka:
S - Malé (Small)

Doplfikové funkce:
M - Absolutni odmé&fovani
T - Pfipojeni svorkovnici

Obrézek 2.3: Popis kodového oznaceni EMMS—AS-55-S-TM

Princip asynchronnich motort:

Asynchronni motory jsou nejrozsitrenéjsim typem motoru pouzivanym pro pohony
pracovnich stroju. S nastupem vykonové elektroniky v poslednich desetiletich byla pre-
konana obtiznost regulace otacek, ktera byla nevyhodou téchto motoru.

Princip asynchronniho motoru spoc¢iva ve vytvoreni toc¢ivého magnetického pole ve
vzduchové mezete stroje. Toc¢ivé magnetické pole vznika prostorovym rozlozenim trifazo-
vych vinuti ve statorovych drazkach stroje a jejich napajenim tiifazovym harmonickym

napétim, v némz jednotliva fazova napéti jsou ¢asové posunuta o jednu tietinu periody.

Konstrukéni provedeni asynchronnich motori:

Asynchronni motor je sestaven ze statoru s listénym statorovym svazkem, v jehoz draz-
kach je umisténo statorové vinuti, které je vlozeno do kontrukce statoru. Na konstrukci
je umisténa svorkovnice, na jejiz svorky jsou vyvedeny konce statorovych vinuti. Rotor je
rozdélén do dvou typu. Prvni klecovy, s vinutim tvorenym hlinikovymi nebo médénymi
ty¢emi spojenymi na obou koncich kruhovymi cely nakratko, druhy krouzkovy, s vinutim
izolovanymi vodi¢i ulozenymi v rotorovych drazkach, jejichz konce jsou vyvedeny na
rotorové sbéraci krouzky. Asynchronni motory pro servopohony byvaji vybaveny snimaci
otacek i polohy. Rotorové vinuti je ulozeno v drazkach rotorovych plechu, vytvarejicich

magneticky obvod rotoru.
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Funkce a parametry servopohonu Festo EMMS—-AS:

Konfigurace a nastavovani parametru pomoci FCT.

Sledovéani teploty motoru.

Samocinnd brzda motoru.

Vstup pro zastaveni.

Zachytavani hodnot vstupu.

Plynulé a nekonecné polohovani.

Prizpusobivé softwarové koncové spinace.

Retézen{ zdznami polohovéani (pitkazi).

Moznost provozu s robotickym fizenim se souvislym fizenim polohy.
Pulzy/smér a ve sméru/proti sméru hodinovych rucicek.

Nastaveni rychlosti.

Rizeni polohy.

Regulace proudu.

Vstupy /vystupy: volba zdznamu, rezim krokovani/uceni, piimy synchronni provoz.
Analogové jmenovitd hodnota (+/-10 V DC), to¢ivy moment/otacky.

Regulace toc¢ivého momentu (FESTO, 2015).
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2.2 Rotacni jednotka

Rotac¢ni jednotka je piipojena k servopohonu FESTO EMMS-AS dvéma Srouby met-
rického typu a nésledné pfipevnéna na drazkovanou desku spoleéné se servomotorem.
Rotacni jednotka slouzi k prenosu rotacniho pohybu htidele servomotoru. Jednotka se
sklada z krytu a ozubeného kola, na které je pfenasen rotacni pohyb htidele servomotoru.

Rychlost otacek a maximalni omezeni jsou dana ptislusnym SW Festo Configuration Tool.

Obrazek 2.4: Rotacéni jednotka — pohled zepiedu

Obrazek 2.5: Rota¢éni jednotka — pohled seshora
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2.3 Snimac polohy(senzor) SIEN-M8 B-PO-S-L

Obrazek 2.6: Snimac¢ polohy STEN-M8 B—S-L

Jednd se o senzor s induktivnim typem sniméani.

Princip induktivnich snimaci:

Induktivni snimac slouzi pro vyhodnocovani pritomnosti kovového materialu. Snimac

lze pouzit jako bezdotykovy koncovy spinac. Snima¢ je urcen pro zapojeni do stej-
nosmeérnych obvodu s rozsahem napdjeciho napéti, nebo do obvodu stiidavych.
V soustavé se servopohonem FESTO EMMS-AS jsou zapojeny tyto snimace dva, a to
piimo na rotacni jednotce servomotoru. Tyto snimace jsou nazyvany jako Limit switch
positive a Limit switch negative. To znamena, ze tyto dva snimace urcuji dosazeni koncové
polohy ve dvou hodnotéch, pozitivni-kladné nebo negativni—zaporné.

Technické parametry jsou uvedeny na obr. 2.7]
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Katalogové éisla Typ

E1eN-[Ms 8]-[Fol-[-[U
T L

‘ Indikace LED:

Funkce: L : Provozni stav
SIE - Senzor, Indukéni
Kategorie : S
g Styl pfipojeni:

Stejnosmérné Cidlo se standardni
spinaci vzdalenosti

S : Konektor M8 nebo M12

Typ instalace téla senzoru:
M8 : Metricky M8 zavit

L Typ kontaktu :
O : Rozpinaci kontant NC

Typ vystupu:
P: PMP wystup

Montai:
B: Zapusténa montai

Obréazek 2.7: Vyznam kodového oznaceni senzoru SIEN-M8 B—S-L

2.4 Ovlada¢ FESTO CMMS—-AS

Ovladac FESTO CMMS-AS slouzi jako komunika¢ni rozhrani mezi PC (Personal
Computer) a servopohonem FESTO EMMS—-AS. Tento typ ovladacu je vyvinut specialné
pro tizeni servopohonu FESTO tady EMMS. Pomoci ovladace Festo CMMS - AS budeme
ridit servopohon Festo EMMS—AS.

Na obr. 2.8 obr. a obr. je uveden popis ovladace.
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zemnici Sroub
elektrické napajeni

(] B =

rozhrani rotaéniho enkodéru
(obousmérny)

[=]

rozhrani vstupt/vystupti

Obrazek 2.8: Servoovlada¢ Festo CMMS—AS — pohled zezadu

bezpetné zastaveni

pfipojeni enkodéru
pripojeni motoru

Obrazek 2.9: Servoovlada¢ Festo CMMS—AS — pohled zeptedu



2.5. NAPAJECI ZDROJ 11

uzemnéni
" Ready/Bus - LED
0 indikace stavu
| nastavenisité a zavadéciho
4]
programu
rozhranf: I.?S2’32,"RSA85
technologicky modul
(volitelné)
rozhrani: sit CAN
pa‘m'ét'nl)vé“kar.ta ?D
[9] stin&né pfipojen
[5]

Obrazek 2.10: Servoovlada¢ Festo CMMS—AS — pohled seshora

2.5 Napajeci zdroj

Vstupni napéti napajeciho zdoje je v rozmezi 85 — 265 V stridavého proudu a vystupni

napéti tohoto zdroje je 24V stejnosmérného proudu. Vystupni maximalni proud je 4,5A.

Obrazek 2.11: Stejnosmérny napajeci zdroj Festo 24 V
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2.6 Propojovaci kabely

Komunikaéni kabel RS—232:

Tento typ kabelu slouzi pro propojeni PC a ovladace FESTO CMMS-AS. Kabel

umoznuje uzivateli ovladat servopon EMMS-AS pocitacem skrze ovladac CMMS—-AS.

Definice RS-232:
RS-232 oznacovan také jako sériova linka nebo sériovy port, je predchudcem rozhrani
typu USB. Toto rozhrani umoznuje komunikaci mezi dvéma elekronickymi zafizenimi
prostiednictvim Sub-D konektru typu DE-9M(samec) a DE-9F (samice).

Standard RS—232 definuje, jak pfenést urcitou sekvenci biti, nezabyva se vyssimi

vrstvami komunikace.

}

=

= .
0

Obrazek 2.12: Propojovaci komunikacni kabel RS—232

Festo KMTR-AC-10: Napajeci kabel Servo Motoru Festo EMMS—AS

Jednd se o kabel, ktery umoznuje dodavéani elektrického proudu skrze ovlada¢ FESTO
CMMS-AS do servomotoru EMMS—-AS. Kabel je k servopohonu pfipevnén nerozebira-

telnym spojem. Propojeni s dalsim elektronickym zafizenin zajistuje konektor.
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Obrézek 2.13: Festo KMTR-AC-10

Festo KMTR-AC-10: Nap4ajeci kabel pro zdroj:

Slouzi pro ptivedeni elektrického prodou do zdroje. Tento kabel je vybaven dvéma ko-
nektory. Prvni konektor CEE 7/7 rovna vidlice 230V slouzi pro zapojeni do zasuvky
elektrické sité a druhy konektor IEC 320 C19 slouzi pro zapojeni do zasuvky na zdroji.

Obrazek 2.14: Kabel IEC 320 C19

Kabel pro pfipojeni senzoru M8/MS8:

Tento 3pinovy kabel slouzi pro pripojeni senzoru SIEN-M8 B-PO-S-L k ovladaci
FESTO CMMS-AS. Kabel je opatfen dvéma maticemi pro fadné zajisténi senzoru ke

kabelu a kabelu k ovladaci. Soustava servopohonu obsahuje dva tyto kabely, protoze jsou
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zde obsazeny dva senzory SIEN-M8 B-PO-S-L.

Obrazek 2.15: Kabel senzoru

Bezpecnostni laboratorni kabely:

Kabely se 4mm bezpecnostnimi zastrckami a ochrannym pouzdrem s axialni zasuvkou
slouzi k bezpecnému pienosu elektrického jmenovitého proudu ze zdoje na ovlada¢ FESTO
CMMS-AS.

Obrazek 2.16: Bezpecnostni laboratorni kabely

2.7 Programovaci prostiredi Festo Configuration
Tool (FCT)

Program Festo Configuration Tool je vyvinut specialné pro fizeni servopohonu od firmy

FESTO. Pomoci toho softwaru muzeme ovladat jak rychlost otacek, tak smeér otaceni.
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Slouzi pro spravu projektu a dat. Je mozné prace off-line u pracovniho stolu nebo on—line

na stroji. Diky tomuto sw bude vytvofen jeden z kol zadani absolventské préce.

Ej Festo Configuration Teol = O X

Project Compenent  Miew  Extra  Help FESTO
AFDE|®
Projects 4k X

Project name

< >

—Project

MName:

Title:

Created: Version: I Authur:l

Modified Author | Description I

Description:

Open project I MNew project |

Ready [FcTvi213 [

Obréazek 2.17: Vzhled tvodni obrazovky programu Festo Configuration
Tool

Ovladac¢ servopohonu disponuje nize uvedenymi funkcemi, které je mozné definovat.

e Configuration — Tato fukce zobrazuje rekapitulaci technickych tdaju a nastaveni

pro servopohon a ovladac.

e Application Data — Funkce umoznuje nastaveni provozniho rezimu, prostiedi, tech-

nické zpravy.
e Motor — Zékladni nastaveni parametru a thlu snimac¢u motoru.
e Axis — Tato funkce umoznuje nastaveni osy.
e Controller — Nastaveni uzaviené smycky na ovladaci.

e Control Interface — Umoznuje nastaveni analogového a digitalniho rozhrani.
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Jog Mode — Nastaveni krokového rezimu.
Position Set Table — Slouzi pro vytvareni seznamu pozic a polohovych profilu.
Error Management — Rizeni chyb.

Trace Configuration — Urc¢eno pro nastaveni zaznamu métrenych dat a grafu.



Kapitola 3
Cvicebni ulohy a jejich reseni

V této kapitole jsou sepsany zakladni tlohy pro fizeni elektrického servopohonu FESTO
EMMS-AS ovladaného tidici jednotkou FESTO
CMMS-AS.
Servopohon byl programovan pomoci softwaru Festo Configuration Tool (FCT), ve kterém
byly vytvoteny vyse zminéné tlohy. V kazdé z téchto tloh jsou vysvétleny postupy
spolecné se zasadami bezpeéného provozu a s bezpecnostnimi podminkami pro zapojeni

jednotlivych komponent.

3.1 Uloha ¢. 1: Sestaveni systému servopohonu

Ijkoly k vyreSeni:

Sestaveni soustavy servopohonu pomoci jednotlivych ¢asti popsanych v 2] kapitole.

Popis dlohy:

Systém servopohonu je tvoren s vyuzitim jednotlivych soucasti, které jsou popsany
v 2l kapitole.

Ridici jednotka servomotoru, servomotor, rotaéni jednotka, vstup signalu a induktivni
senzory. Indukéni senzory musi byt spravné pripojeny, aby se docililo spolehlivé funkce

celého systému.

17
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Bezpecénostni pokyny:

Elektricky napajeci zdroj nesmi byt zapnut, dokud nejsou propojeny vsechny spoje
a zapojeni neni ovéreno.

Napajeni lze vypnout jen tehdy, jakmile je iloha domérena a soustava je odpojena od
fidictho sw FCT.

Postup sestaveni soustavy se servopohonem:

Pfipevnéte motor k rotaéni jednotce obr. B pomoci zajistovacich sroubti obr.

a namontujte modul na drazkovanou profilovou desku viz obr.

Obrazek 3.1: Rotac¢ni jednotka

Obrazek 3.2: Pripojeni rota¢ni jednotky k servopohonu
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Obrazek 3.3: Pripevnéni servopohonu na drazkovanou desku

Na obr. je zobrazen zajistovaci Sroub, ktery je urCen pro pripevnéni rotacni
jednotky k servomotoru a bezpecnému provozu. Déle je nezbytné srouby dotahnout!
Poté rotacni jednotku se servopohonem usadime na drazkovanou profilovou desku a za-

bezpecime pomoci dvou modrych utahovacich kolecéek obr. 3.4l

Obrézek 3.4: Utahovaci kolecko

Nyni pfipojime Sub-D konektor obr. [3.5(a)|do pfipojovaci zdsuvky (samice) X2 tidici
jednotky obr. [3.5(b)| a dotdhneme upeviiovaci srouby tak, aby nedoslo k nechténému

odpojeni konektoru.
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(a) Sub-D konektor (b) Slot X2 pro pfipojeni Sub-D ko-

nektoru

Obrazek 3.5: Zapojeni Sub—D konektoru

Nasledujicim krokem je propojeni servomotoru s fidici jednotkou napdjecim kabe-
lem. Napajeci kabel obr. servopohonu zasuneme do zdsuvky konektoru (Motor) na
fidici jednotce obr. Napajeci kabel je opatfen pojistnou matici, ktera musi byt
pii montazi dotazena z duvodu nechténého odpojeni ze zasuvky a pripadnému preruseni

funkce servomotoru.

(a) Napdjeci kabel servomotoru (b) Slot pro ptipojeni napéjeciho kabelu

Obrazek 3.6: Zapojeni napajeciho kabelu

Montaz senzoru na rotacni jednotku:

Na rotacni jednotce jsou zhotoveny 4 diry s vnitinim metrickym zavitem MS, které
slouzi pro montaz snimacu polohy otdceni. Jelikoz sestava servopohonu je vybavena

pouze dvéma snimaci typu SIEN-M8 B-S-L, pfijdou tyto snimace zasroubovat shora
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rotacni jednotky obr. Senzory musi byt zasroubovany do takové hloubky, aby
nemohlo dojit k jejich destrukci pii spusténi rotacni jednotky. Pred spusténim se do-
porucuje zkontrolovat spravné umisténi snimacu, a to tak, ze provedeme ruéni kontrolu
pootacenim ozubeného kola rotaéni jednotky. Po pripojeni k elektrické siti se doporucuje
rucni kontrola zopakovat. Snimace typu SIEN-M8 B-S-L jsou vybaveny LED diodami,
které problikavaji pfi sepnuti. Snimaé se nesmi dotykat hiidele a musi byt ve vzdalenosti
maximalné Imm od hridele.

Dalsim krokem je propojeni snimacu s fidici jednotou. Propojeni senzoru a tidici
jednotky je zajisténo pomoci 3pinovych kabelt, které na tidici jednotce ptijdou zapojit do
zasuvek konektoru Din6 a Din7 obr. Levy senzor obr. je propojen 3pinovym
kabelem do zasuvky konektoru Din6 a pravy senzor obr. je propojen do zasuvky
konektoru Din7.

(a) Snimac polohy otacen{ (b) Montaz snimacu polohy otéce-

ni na rotacni jednotkou

(¢) Sloty pro pfipojeni snima-

¢u polohy Din6 a Din7

Obrézek 3.7: Zapojeni snimacu

Propjeni mezi PC a ovladacem CMMS—-AS zajistuje komunikaéni kabel typu RS—232.
Tento kabel je zapojen do zasuvky konektoru na zdakladni desce PC a na ovladaci je

zapojen do zasuvky konektoru Serial obr. B8
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Obrazek 3.8: Pripojeni kabelu RS-232 k servoovlada¢i CMMS-AS

Poslednim zavérecnym krokem sestavy je propojeni tidici jednotky servopohonu spo-
le¢né s hlavnim napéajecim zdrojem.

Zrdoj je propojen s Tidici jednotkou 4mm bezpecnostnimi laboratornimi kabely.

Propojeni zdroje a tidici jednotky je zajisténo dvéma kabely. Z duvodu rozliseni jsou
kabely opatieny odliSnymi barvami — ¢ervenou a modrou.

Cerveny bezpecnostni laboratorni kabel propojuje zdiiku na zdroji + 24V a na i{dici
jednotce taktéz + 24V.

Modry kabel na zdroji propojuje 0V a na fidici jednotce taktéz OV obr. 3.9

Zdroj je dale zapojen od zasuvky elektrické sité pomoci kabelu IEC 320 C19 obr. 2141
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Obrazek 3.9: Propojeni zdroje a tidici jednotky

Ridicf jednotka je zapojena do elektrické sité pomoci upraveného IEC 320 C19 kabelu
s bezpecnostnimi koncovkami laboratornich kabelil. Cervena koncovka upraveného kabelu
je zapojena do zditky L na tidici jednotce a koncovka s oznacenim PE je zapojena do
konektoru PE, koncovka N je zapojena do konektoru N. Z duvodu rozliSeni kabelu jsou

oznaceny patficnymi znaky pro ptipojeni.
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3.2 Uloha ¢. 2: Nastaveni systému servopohonu

a uvedeni do provozu

V této tloze zapojime do elektrické sité servopohon a zdroj, vytvotime zédkladni nasta-
veni fidici jednotky CMMS-AS a komunikaci v softwaru Festo Configuration Tool (FCT)

tak, aby bylo mozno komunikovat se servopohonem EMMS-AS a ovladat ho.

Jak vytvorit program ve FCT:

Na plose pocitace dvojitym kliknutim levého tlacitka mysi spustime program Festo
Configuration Tool.

Po spusténi piislusného softwaru FCT v levém hornim rohu okna se objevi tlacitko
s nazvem Project.Stisknutim tohoto tlacitka se zobrazi nabidka.

Pro zalozeni nového projektu je nutné zvolit z nabidky polozku New nebo polozku

zvolime stistkem kombinace kldves Ctrl4+N a objevi se okno New project

Vyplnéni nového projektu:

obr.

Kazda tloha je opatiena originalnim nazvem. Tento nézev si zvoli uzivatel, ktery jej
zada do textového pole polozky Name. Dale ma uzivatel moznost vyplnit textové pole
Title libovolnym textem. Toto pole slouzi jako nadpis tlohy.

Autor tlohy je vyplnén automaticky dle nazvu profilu opera¢niho systému na kterém
je instalovan FCT, autor samoziejmé muze byt prepsan.

Déle ma uzivatel moznost pridat detailni popis tlohy nebo jiného projektu do tex-
tového pole Description.

V neposledni fadé mé uzivatel moznost vybrat systém méreni, kde lze vybirat ze dvou
typu soustav jednotek a to bud metrické (SI) nebo imperidlni (US).

Po vyplnéni uzivatel potvrdi novy projekt stiskem tlacitka OK.
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‘= New project - Project properties

Project
Harne: |u|oha_2
Title: |nastaveni spstému zervopohonu a uvedeni do provozu
Created: Yersion: | 1.0.0 Author | Sivatel
Modified J Siathor J Description
Degcription:

Syztem of meazurement;

Lacation of the projectfalder: | Afithin the projact Dase folder bie e

metric b !

Ok | Cancel I

Obrazek 3.10: Zalozeni nového projektu

25

Po potvrzeni prechoziho kroku (vyplnéni nového projektu) se zobrazi tabulka Com-

ponentselection obr. B.11l
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Componentselection E]
=] g Compaonent
—_’}? Festo
Loy CMMSAS
CMMS-AS i
._"4-
Serve Controller Standard Line for the Servo Motor I" F
family EMMS-AS. Motor current up to: 4/10A e
Positioning Centroller with 63 position records. Fieldbus : I
interfaces with Festo Positioning Profile FHPP ﬂl
.
Device vendor: Festo
Device family: CMMS-AS
Plugin version: V02.00.02
Componentname [mazimum length=24] ]
Wersion: ]\-"2.0.2 _'_] | oK I Cancel l
% |

Obrazek 3.11: Definice nazvu a verze servomotoru pomoci zalozky Com-

ponentselection

V nové otevieném okné ma uzivatel moznost si vytvorit vlastni nazev ovladace
CMMS-AS vyplnénim textového pole Componentname.

Jeho délka je omezena na 24 znaku.

Nakonec potvrdime stiskem tlac¢itka OK. Po potvrzeni se objevi okno, kde je uveden

zvoleny nazev obr. B.12

Nastaveni Fidici jednotky
V dalsim kroku se zobrazi konfigurace pro tidici jednotku. Zde uzivatel nastavi typ
fidici jednotky, velikost a variantu motoru, pracovni zdvih a typ osy. Klikneme na tlacitko

Create a New Drive Configuration a zde zobrazeni aktivujeme obr. 3.12]
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Project  Component  Wiew  Extra  Help FESTO
A 5@ S| &SNS e - COMI
[ workspace 2| projects [ Fidici_jednotka_CMMS-AS 4%

OMponents [0 [ e Meat >
= ] comis-as: Fidici_jedr e
i ‘ﬁ‘ Configuration ‘

&3 Applcation Data Create a new Drive Configuration...

i @ Makar
=g fixis
! 0 Homing
C o mMeasure
= # Controller
© b Closed Loop
. E-HE Control Interf
- <[ Digital 12
4T fAnalogue
B Jog Mode
- [B Position 5et T
5 IE Error Manage
i - & Trace Confige
X Trace Data

Help

* i I

[

Obrazek 3.12: Spusténi konfigurace fidici jednotky

Zobrazi se okno Configure Controller obr. BI3] kde uzivatel nastavi typ fidici
jednotky tak, ze vybere v obr. jednu z moznosti.

Jelikoz tyto tlohy byly zpracovany na tidici jednotce CMMS-AS-C4-3A-G2 je zde
zvolena tato jednotka.

Pro prikroceni k nastaveni servomotoru uzivatel stiskne tlac¢itko Next.

Create Drive Configuration [z]
Caontroller
1. Configure Controller -
Controller Type: [ Crms a5 Ca-30-62 | -
2. Configure Festo Motor i
Option Slat: ]Empt_u _:J

3. Select Axis Type...

T

Determine configuration from Type Code A Pait Mumber

Type Code / Part Mumber: ]|

Help... B acl J Mext > J Cancel J

Obrézek 3.13: Konfigurace fidici jednotky (servoovladace)

Uzivatel mé opét moznost nastavit libovolny typ a velikost servomotoru. Jelikoz ser-
vomotor, na kterém jsou tvoreny ulohy v této préaci je typu EMMS-AS-55-S-TM, je
tu zvolen pravée tento typ. V poli Motor size vybereme 55-S déle v polozce Variant

zvolime TM a potvrdime stiskem tlacitka Next. obr. 3.14]
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Create Drive Configuration @

Festo Motor

1. Configure Contraller
Moatar Family: EMMS-A

2. Configure Festo Motor =
Motar Size:

3. Select Axiz Tepe.. e
Brake: No
Result: EMMS-AS-55-5-TH
Gear
Tupe: !Nune ;i
Ratic: J ]
Result: None
[Dietermine configuration from Type Code ) Part Mumber
Type Code / Part Mumber; ||

e Help. j Bk | Nest > T

Obrazek 3.14: Konfigurace servomotoru

Dalsim nezbytnym krokem je nastaveni typu osy otaceni obr. B.I8l Uzivatel zvoli
Rotative User Defined Axis a potvrdi tlacitkem Next.

=

Create Drive Canfiguration

Please select an axis type to use,
1. Configure Contraller

2. Configure Festo Motor [E==] ¢ Linear Festo Axis
3. Select Axis Type...

6' " Rotative Festo Audis

+ =l € Linear User Defined Axis

. & Rotative User Defined Axis

Help... < Back ] Mext > Cancel

Obrazek 3.15: Vybér typu osy
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V ptedposlednim kroku uzivatel nastavuje rotaéni osu a rozsah otacek. Je zde moznost
definovat omezeni pomoci zadédni hodnoty do textového pole Working stroke nebo
vybrat polozku Unlimited pro otacky neozeného rozsahu. V nasem piipadé pracujeme
s omezenymi otackami, jak je vidét na obr. B.I6] mame nastaveno na hodnotu 10000.

A potvrdime stiskem tlacitka Next.

Create Drive Configuration El

Fiotative Axiz

‘warking Stioke: 10000 ¢ ™ Unilirnited i ®

2 Configure Festa Matar
3 Select Auis Type... @%J ;

4. Configure Roltative Axis

1. Configure Cantraller

5. Configuration Fesult

Options
External Gearbox: ™ Present :
Help... < Back | Mext > Cancel

Obrazek 3.16: Konfigurace rotacni osy servomotoru

Rekapitulace nastavenych parametru. V tomto kroku uzivatel zkontroluje hodnoty,

které nastavil. Pokud je vse v pordadku potvrdi stiskem Finish obr. B.17

Create Drive Configuration rg
Cortroller
1. Configure Contraller
Contraller Type: CHMMS-AS-C4-34-G2 %
2. Configure Festa Mator
Option Slot; Empty N
3 Select duiz Type i[‘ |
4 Configure Fiotative deis | )
5. Conliguration Result
bitar
atar Tppe: EMM5-A5-55-5-TM
Gear: None
Brake: No
Az
Az Tupe: Usger Defined Rotative Axis (10000 1)
Gearbox: None ! ?
Help.. < Back n Finizh |’ Cancel I
S —

Obrazek 3.17: Shrnuti konfigura¢nich parametru servoovladace a servopo-

honu
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Zavéretnym krokem je :

Ulozeni projektu:

Nastavili jsme softwarovou konfiguraci a nyni provedeme zapnuti napajeni zdroje dle

nasledujicich doporucenti :
e Klikneme na polozku Project a poté zvolime Save k ulozeni projektu.
e Sepnéte hlavni spina¢ napéjeni 230 V st do polohy ON.
e Zapnéte napdjeci zdroj 24 V ss.

e Vyckejte, dokud systém nedokoné¢i samokontrolu a na celnim panelu fidici jednotky
se nerozsviti dioda READY LED.

Nahrani projektu do fidici jednotky:

Zaktivujeme ovladac¢ kliknutim na cervenou ikonu Off-line viz obr. [3.I8

Project Compo il Extra  He
a3 ) EWIDE Offine - COM!
Workspace \M _jednotka_CMMS-AS *

k: uloha_2 ; ) )
mpanents Drive Configuration
| CPMS-A5: Fidici_jednatka_CMMS-ac
) Configuration Contrallar
(g Application Data Cantraller Type: CMMS-AS-C4-3A-G2

&) Motor
&P hois Onti :
ption Slot; Empty

9 Homing

= Measure
# Contraller

b~ Closed Loop
=& Control Interface

Obrézek 3.18: Aktivace komunikace

Po aktivaci ikona zméni barvu na zelenou a vypise hodnotu On-line.
Nyni muzeme zavést program do fidici jednotky stiskem tlac¢itka Download viz
obr. 3.19]
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Project  Comporent  Wiew  Extra Help FESTO
A @ & 5 EE Onine-coM1
Workspace B projects [ Fidici_jednotka_CMMS-AS * i
E uloha_z . _ o]
rMponents Drive Configuration I Next >
CMMS-A5: Fidici_jednotka_CMMS-AS > < Previous
i Configuration Cantraller ——.J
{557 Application Data Controller Type: CHMS-AS-C4-3A-G2 ey
Motor - Upload
o s Option Slot Empty { ~
40 Homing P Dowrioad |}
& Measure L |
# Conkraller m i Syne
b~ Closed Loop | - o
=+ Control Interface ity
-f Digital [[O o
- analogue 1O olar
o+ Jog Mode Motor Type: EMMS-AS-55-5-TM
- [B Position Set Table
- +IE Ervor Management Gear: None i
& Trace Configuration -re -
X Trace Data Birake: No ¥y :
= Help
< » g v

Obrézek 3.19: Zavedeni programu do fidici jednotky

Dalsim tkolem této tlohy je nastaveni prepinac¢u na fidici jednotce.

Aktivace systému pomoci signalovych vstupa a FCT:

Aktivujeme signalové vstupy a fidici jednotku motoru.

e Spina¢ Power Enable, Controller Enable do polohy ON.

e Aktivujte ovlada¢ pomoci FCT.

e V okné Operate se nachazi ramecek Device Control, kde zkontrolujte zaskrtnuti
polozky FCT a Enable viz obr. [3.20]

Device Status Dynamic Data ) | Addtiond States Digtal 70 State
o Enable Operation hode: ’m Mo.: ’—U O Homing ' alid o430
O Stop Device State: ,843?— Target Position: ’w r O Pawer Stage Active g:: : 1?3 Oogg gggg
) Ready Actual Position: [ 344883 o @) Lirit Switch Megative DDUT. 03 CO00
O MC Welocity: ,w Tpri O Limit Switch Positive
O Errar ‘ hotor Current: ’W A
(O waring [ Temp. Pawer St.: R
Device Cantral DC Bus Voltage: ,W v

—T

W FCT W Enable Flying Measure:

B Qutput | Operate | Manual Move | Optimize | Memary Card

Obrazek 3.20: Kontrola ¢innosti servoovladace v zalozce Operate

Po téchto krocich jsme zkontrolovali spravnost nastaveni a komunikace mezi PC

a servopohonem.
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Timto krokem jsme splnili zadani této tlohy a provedeme bezpecné vypnuti sestavy,

dle nize uvedenych bodu.

Vypnuti sestavy:

e Spina¢ Power Enable, Controller Enable do polohy OFF.

e Zkontrolujte, zda spinace signalovych vstupu jsou v poloze OFF.
e Stop, start jsou v poloze OFF.

e Signdlové spinace Limit0 a Limitl jsou v poloze OFF.

e Potenciometr spinace Ain0 je v pozici 0.

e Piepinac¢ Record selection je v pozici 0.

e Piepinac internal/external je interni poloze.

e Vypnéte napdjeci zdroj 24 V ss a hlavni napajeni 230 V st.

ZAaveér:

V této tloze jsme provedli zakladni nastaveni fidici jednotky a komunikace v sw FCT.
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3.3 Uloha ¢. 3: Rizeni otacek systému servopohonu

Popis tlohy:

Nastaveni otacek motoru je zakladni aplikaci, ktera je pozadovana nejen z hlediska pro-
vozni spolehlivosti. Pfi pouzivani servopohonu je vhodné nastavit jeho rychlostni a re-
gula¢ni charakteristiky podle drahové dynamiky motoru a pripojené zétéze (bremena)
nastavenim odpovidajicich zrychleni a brzdnych zpomaleni otacek. Nabézna a sestupnd
rampa pozadované hodnoty je méfena a zaznamendna do grafu. K tomuto ucelu je tteba

vhodné upravit zakladni nastaveni ve FCT.

Reseni:

Tato tloha navazuje na tlohu ¢.1 a tlohu ¢.2. V ptedeslé iloze jsme se dozvedéli, jak
spravné sestavit soustavu servopohonu a jak vytvorit zakladni komunikaci mezi servopo-
honem, tidici jednotkou a sw FCT.

Provedeme zakladni nastaveni dle tlohy ¢.2 s tim rozdilem, Zze nebudeme vypinat
sestavu.

Ve sloupecku Workspace otevieme zalozku Trace Configuration a nastavime hod-
noty dle obr. B2Il Tyto hodnoty jsou urc¢eny k nastaveni doby zaznamu jednotlivych

méteni. Uzivatel muze tyto hodnoty libovolné upravovat.

Workspace ki | Projects |42 3a*
= - Project: uloha3a Trace Channel 1 Trigger Contral
= @ Components
= m CMMS-A5: 3a &+ Mumeric Data: Welocity Actual Value = " Mumeric Data:
%EE;E?;::TZ;G " Digital Data: ' Digital Data: Contraller enable A
® Mo.tor Trigger Edge: Rizing -
-G A Trace Channel 2
£ Measure Threzhald:
- ¥ Controller o Mumeric Data: Welacity Setpaint -
b~ Closed Loop . T Mod
" Digital D ata: EEET e
=& Control Interface BB
Hf Setpoint selection & Cpclic " Single
< Digital 10 Trace Control
¥ Analogue IjO ; Display Mode
P 309 Mode Time Base: 100
:E Error Managernent Sl T ’7510 s Paint curves to: Actual page -
Trace Configurati i : .
e '_I'*r_acen:)caeta e Delay: 0ol s " Ovenwiite old curves

(* Paint aver old curves

Obrézek 3.21: Nastaveni snimanych veli¢in a parametri ¢asové zakladny

méfenych dat

Nyni otevieme zdlozku Analogue I/0 a zkontrolujeme nastaveni dle obr. 3.22] které

jsou prednastaveny softwarem. Hodnoty muzeme upravovat.
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Workspace n | Projects |42 3a *

Project: uloha3a Analogue [nput
= @]Emgp?q:qe;t:& 2 A lnput Yoltage of + 10 Yalt carespond. .
iﬁ‘ Configuration Scaling [Welocity]: lm TR
% ;Eiiiation Data Sealing [Torque): li 4
= & Axis
= Measure Oifzet: 00 v
= Controller Safe Zero: liﬂﬂ W

b~ Clased Loop
—-5& Conkrol Interface

Anal Output
& setpoint selection nalogue uipu

% Digital 1/O Analogue Monitor: |Vel0c:it_l,.l Setpoint j
¥ Analogue Ij0
B 100 Mode Scaling: 540,000 pm
:E Errar Management Offzet: ,700 y
_& Trace Configuration
EX Trace Data [ Nurneric Overtlow Limitation

Obrézek 3.22: Parametrizace analogovych vstupu a vystupu

Dalsim krokem je nastaveni Setpoint selection a to tak, ze ve Workspace otevieme
jiz zminénou zélozku a opét nastavime dle nasledujici tab. Bl pro jednotlivd méreni. Tyto
hodnoty jsou doporuceny manualem pro zakladni méfeni.

Vyslednym grafem méfeni je obr. 3.25]
Konfigurace 1

Tabulka 3.1: Tabulka konfigurace pro jednotliva méfeni

Pro méreni: 1 2 3
Acceleration | ... | 1147.5 | 500
Deceleration | ... | 1147.5 | 500
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Warkspace 1 | Projects £ 3a ¥

= B8 Project: uloha3a Yelocity Cantral
=2 @ Components
= n CMMS-AS: 3a Setpoint: |Ana|0gue Input
gﬁ Configuration
{5 Application Data Prafile Torque Mode
@ Matar
I fxis Setpoint: |
22 Measure
= # Controller Welocity Setpoint Ramp
b~ Closed Loop oft)
-4 Control Interface [¥ Enable
HE Setpoint selection
Ramp Type: All values equal - r1 r2
& Digital If0 [P IS | & J
HE Analogue Ijo . _
B Joq Mods Acceleration: Deceleration: b i t
:[EE Error Management Positive Direction: | 1147.500 | 1147500 1pmds
4" Trace Configuration ive Diraction: 147,500 1147500 rpmds
I Trace Data Megative Direction: | . | E P

Obrazek 3.23: Parametrizace nabéznych a sebéznych ramp otacek servo-

motoru

Project  Component Wiew  Extra  Help
5@ S| & EEOS Ofine - COMI
|W0rkspace q | Frojects |+ 3a *

= - Project: uloha3a Operating Mode Settings | Environment |Messages |
] @ Campaonents i - - - —
= m CMMS-A5: 38 Selected Az |User Defined Rotative Axiz (unlimited)
% Canfiguration Contral Interface: |.&nal0gue It j
Application Data )
@ Matar Uzed Operating Modes
|- Ais r
% Measure
= # Controller r

b~ Closed Loop r
--4& Conkrol Interf
4 Setpoint « ¥ Profile Velocity Mode

<& Digital Ij

& Analogue [ Prafile Tarqus Mode

P Jog Mode
+[EE Error Manage zed Functions

§ Trace Configl | | [T w10 Function

% Trace Data
{+ i

-

Obrézek 3.24: Nastaveni zalozky Application Data

Abychom mohli provést jednotlivd méreni, je nezbytné aktivovat prepinace na fidici

jednotce.
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Manualni nastaveni ovladace:

e Piepinac¢ Internal/External je v interni poloze
e prepinac analogue/digital je v analogové poloze
e spinac¢ Power enable, controller enable je v poloze ON

e piesunte potenciometr spinace Ain0 do pozice +10 V

Po tomto kroku ulozime projekt a nahrajeme ho do zafizeni. Jestlize je tato operace
u konce, otevieme okno Operate a povtrdime zatrzenim FCT k aktivaci ovladéni pres
fidici software. Nyni se vratime zpét na sloupec Workspace a vybereme zalozku Trace
Data a stiskneme tlac¢itko Start Trace pro nahravani dat ze servopohonu. Vratime se
opét na okno Operate, kde zatrhnutim potvrdime vybrani polozky Emnable. Jakmile
ubéhne prednastaveny cas pro zaznamenavani dat, zrusimé zatrzeni polozek FCT
a Enable k ukonceni softwarové komunikace mezi ovladacem a pocitacem. Zobrazi se
graf méreni viz obr.



3.3. ULOHA C. 3: RIZENI OTACEK SYSTEMU SERVOPOHONU 37

— [1]: Yelacity Actual Walue (filtered) 1
[1]: Welocity Setpoint 1

— [1]: Yelacity Actual Walue (filtered) 2
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Obrézek 3.25: Graf zdznamniku dat pro konfiguraci 1

Konfigurace 2

Tabulka 3.2: Konfigurace 2

Meérteni 1 2 3
Parametry Control Speed | 0.1 | 1.0 | 2.0

Pro zadavani hodnot viz tab. musime oteviit v okné Operate zalozku Optimize,
ve které prepneme na zalozku Velocity Control a zde nastavime hodnoty do textového
pole Gain obr. 32600 Spustime nahravani kliknutim na Start Trace Data, povrdime
zatrzenim FCT a Enable.



38

KAPITOLA 3. CVICEBNI ULOHY A JEJICH RESENI

Device Statuz Optirize Operation
O Enable Operation Mode:  |Profile Velocity Mode Current Control  Velocity Control | Position Selpoint: ,7D'DDD Tpm
@D Stp Dievice State: 023 Gair
O Ready | @
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O ‘ - - »> -
Error . ,7 .
O Actual Velocity Filter: 025 ms S %
Warning «l a] s
Device Control | @
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Obrazek 3.26: Uprava zesileni PI reguldatoru servoovladace v zalozce Op-

timize
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Obrazek 3.27: Odezva systému servopohonu pii zesileni 0,11
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5 |42 uloha33 *
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Obrazek 3.28: Odezva systému servopohonu pii zesileni 1,0
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Obrazek 3.29: Odezva systému servopohonu pii zesileni 2,0
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Konfigurace 3

Konfigurace 3 nenavazuje na Konfiguraci 2. Pro tuto konfiguraci je nutno ve sloupci
Workspace oteviit zalozku Trace Configuration, ve které zménime Time Base na
hodnotu viz tab. B.3, ndsledné pfepneme na zalozku Setpoint Selection a nastavime
hodnoty Acceleration a Deceleration viz tab. B3l Dale v okné Output otevieme
zélozku Profile Velocity /Torque Mode a Setpoint nastavime na 0 rpm obr. B30

V prubéhu méfeni jednotlivych hodnot je nutné stisk tlacitka STOP pro preruseni méteni.

Tabulka 3.3: Konfigurace 3

Méteni 1 2 3
Time Base 200 | 200 200
Acceleration | ... | 1147.5 | 1147.5
Deceleration | ... | 1147.5 | 500

Vyslednymi grafy této konfigurace je obr. B3] obr. B:32] obr.

Torgue Mode

‘Device Status Dynamic Data 1 [ Operation

@ Enable Operation Mode W Mo ]70 Setpoint ’—‘D_‘U_ﬁ_ﬂ‘ om

@ Stop Device State: 18137—‘ Target Position: ]m T b
O Ready Actual Pogition: ]m r Rojicitoctibiode J L !
O MC | Welocity: ]m pm

O Eror [ Motar Current: ]—004‘ A 5o -

O ‘Warning | Temp. Power 5t: 1—35‘ T i
I'Dawce Coniral DE Bus Yoltage: ]ﬁ‘ ¥ HIET HsE v oHe J @

[¥ FCT ¥ Enablz Scknowledge Emp Flying Measure: 0000 ¢ =

= Outputl Cperate | Manual Move | Profile Welocity Torque Mode | Optimize | Memory Card

Obréazek 3.30: Zalozka Profile Velocity/Torque Mode
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Obrazek 3.31: Odezva systému servopohonu pro konfiguraci 3.1
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Obrazek 3.32: Odezva systému servopohonu pro konfiguraci 3.2
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Obrazek 3.33: Odezva systému servopohonu pro konfiguraci 3.3

Konfigurace 4

Nyni navdzeme na Konfiguraci 3, ale s tim rozdilem, ze jesté nastavime hodnoty
Control Speed viz tab. B4l Vyslednymi grafy jsou obr. [3.34] obr. B.35] obr. B.30]

Tabulka 3.4: Konfigurace 4

Meéieni 1 2 3
Parametry Control Speed | 0.1 | 1.0 | 2.0
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Obrazek 3.34: Odezva systému servopohonu pro konfiguraci 4.1

—— [1]: Velocity Actual Value (filtered)
— [1]: Welocity Setpaint

2000,0000

A by ARGl b An g afis (4
K KARSTEAN VAR Bt A i Ty

ahy
7 kkav

1500,0000 +

1000,0000 +

Velocity [Rpm]

00,0000 +

0,0000

Timelms] — — o+ ¢+ o+ oy s )
: - 2000 4000 G000 G000 10000

T:
hd

Obrazek 3.35: Odezva systému servopohonu pro konfiguraci 4.2

43
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Obrazek 3.36: Odezva systému servopohonu pro konfiguraci 4.3

Kdyz mame odméfeno muzeme ukoncit komunikaci mezi PC a servopohonem a podle

bezpecnostnich pokyni vypneme fidici jednotku.

3.4 Uloha é&. 4: Nastaveni referenéniho bodu

a polohovani

Tato tloha je zalozena na principu tlohy ¢.2. Budeme tedy postupovat tiplné stejné.

Vytvorime novy program se zakladnim nastavenim a jeho komunikaci.

Konfigurace nastaveni referenéniho bodu (homing):

Ve Workstation otevieme stranku Homing pro konfiguraci metody nastaveni refe-
rencniho bodu (homing metody) a dalsich parametru.

Nastaveni programu pro referenéni bod provedeme viz, obr. B.37
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A28 & |8 =W nine - COM1
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= Axis ethod Description: imnit switch negative e Lim
Method Descri 17 L itch i
Lo [Inm —{_ Swilch
ﬁ Measure Parameters
= # Controller Welacity [rpm] Acceleration [rpmds]
k= Closed Loop Search [ 10000 [ 500,000
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Obrazek 3.37: Nastaveni referen¢niho bodu servomotoru (homing)

Ulozime projekt a nastavime komunikaci mezi pocitacem a zafizenim.

Provedeme rucni kontrolu prepinaci ridici jednotky:

Nezbytné pro provedeni operace homing.

Stop, Start jsou v poloze OFF

Signalové spinace Limit 0 a Limit 1 jsou v poloze OFF

Potenciometr Ain0 je v poloze 0

Ptepina¢ Record Selection je v poloze 0

prepina¢ Analogue/Digital je v digitélni poloze

Ptepinac Internal/External je interni poloze

Spina¢ Power Enable, Controller Enable je v poloze ON

Zkontrolujeme zatrzeni FCT a Enable

Nastavime referen¢ni bod (Homing):

Homing provedeme tak, ze prepneme spina¢ Stop do polohy ON a v tabulce menu

klikneme na tlacitko Run To Position viz, obr. [3.38 pro spusténi operace homing.
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A28 & |8 =W nine - COM1

Gl Projects | servomotors *
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=] Components ]
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Obrazek 3.38: Spusténi operace Homing pomoci tla¢itka Run to position

Jakmile je operace u konce, zobrazi se hlaseni Homing successful, které potvrdime
stisknutim tlacitka OK.
Dalsim krokem je zaznam a testovani poloh:

Ve Workstation otevieme zalozku Position Set Table a klikneme na zélozku Po-
sition List viz obr. B39 ve které se po dvojitém kliknuti na jednotlivé radky objevi
okno Position Set Table viz obr. B.40 a nastavime hodnoty viz tab.

Tabulka 3.5: Position List

Position | Profile | Command | Destination
10.000 0 MC 2

20.000 MC 3
40.000 MC 4
60.000 MC 5

=}

—_

—_
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Waorkspace e | Projects |42 servomotors *
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Obrazek 3.39: Vzhled polohového listu - zalozka Position List

Position Set 5 - Detailed View

sl P
Mode: |A ﬂ
Pasition: 0.000 i
Profile: 0 - Show
Command: END hd
D estinatior:
Input:
Comment: |
ak. | Cancel | Apply |

Obrazek 3.40: Definice polohy v polohovém listu pomoci okna Position Set

Pokud mame nastaveno, otevieme zalozku Position Profiles obr. .39 a dvojitym

kliknutim na radky nastavime hodnoty viz tab. 3.6l

Tabulka 3.6: Position Profiles

Vel. Accel. | Decel.] | Smooth | Time | Start D. | Fin. Vel. | Startcond.
500.000 | 1147.5 | 1147.5 0 0 0 0 Ignore
1000.000 | 1147.5 | 1147.5 0 0 0 0 Ignore

e Ulozime projekt a sestavime komunikaci mezi PC a ovladacem.

e Ujistime se, ze vSechna zakladni nastaveni jsou v porddku a zavedeme projekt do

ovladace.
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Aktivujeme piistrojové rozhrani FCT a Enable k tomu, aby mohl #idit ovladac.

e Piepneme pfepinace Limit0, Limitl a Stop do polohy ON.

V tabulce menu vybereme tlacitko FCT viz obr. B41l a vybereme pozadovany

zaznam polohy.

Klikneme na tlac¢itko Run To Position pro spusténi polohovaci procedury.

’E'

Obrazek 3.41: Ikona FCT

Polohovani s vyuzitim signalového vstupu:

Manualnim pootacenim prepinace Set Selection na servoovladaci do poloh, které jsou
nastaveny v fidicim software FCT v zalozce Position Set Table, lze uvést servomotor

do téchto poloh.

e V ramecku Device Control zrusime zatrzeni polozek FCT a Enable.

e Prepneme piepinace Limit0,Limitl, Controller Enable a Stop z polohy OFF do
polohy ON.

e Pomoci prepinace Record Selection vybereme pozadovanou polohu.

e Piepneme pfepinac¢ Start do polohy ON pro spusténi polohovaci procedury.

Konecnym krokem tlohy je ulozeni projektu a bezpecné vypnuti:

e Ulozime projektova data a deaktivujte signdlovy vstup.
e V ramecku Device Control zatrhneme polozku FCT.
e Na pracovni plose vybereme Save k trvalému ulozeni dat nahranych v ovladaci.

e V hlavnim menu vybereme polozku Project a Save pro ulozeni projektu.
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e Piepneme prepinace Limit0, Limit1, Stop, Start, do polohy OFF (pfepnuté nahoru).
e Vypneme systém a napajeni:

e Spina¢ Power Enable, Controller Enable do polohy OFF.

e Potenciometr spinace Ain(0 presuneme do pozice 0.

e Priepneme prepina¢ Analogue/Digital do digitalni polohy.

e Zkontrolujeme spinace signalového vstupu.

e Stop, Start jsou v poloze OFF.

e Signdlové spinace Limit0 a Limit1l jsou v poloze OFF.

e Prepinac Record Selection je v pozici 0.

e Prepinac Internal/External je v interni poloze.

e Vypneme napdjeci zdroj 24 V ss a hlavni napajeni 230 V st.
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3.5 Uloha ¢. 5: Rezim polohovani a sekvenc¢ni rizeni

Ukolem této tlohy je odzkouseni ruznych rezimu polohovani a sekven¢niho fizeni.

Zkontrolujeme podminky spousténi viz tloha ¢.2

Zapneme napajeci zdroj viz tiloha ¢.2

Spustime FCT a oteviete tlohu ¢.2

Zkontrolujeme projektové, konfiguracni, aplika¢ni data.

Vytvotime polohovy zaznamovy list viz obr. [3.42)

g S | # Sl Online - COM1

Workspace a | Projects |42 servomotors "‘]
= - Project: uloha_& Position List | Position Profiles |
= Components
= m CMMS-A?: ser\.u'omotors Mo. Mode Postion Profile Command Drest. Input Comment
{ﬁ Configuration Ul
faw) Application Data Dl 50,000 0 TIM 2
: g ::it:r 2 4 150,000 1 TiM 3
49 Haming 3 A 260,000 2 TIM 4
£ Measure 4 A 300,000 1 TIM 5
=1 Cé”tm"ef 5 A 150,000 3 TIM &
Closed Loop
—-5& Control Interface B4 0.000 2| END
+F Digital /0 7oA
+F Analogue TjO a A
P J0g Mode 9 4
Position Set Table an A

Obréazek 3.42: Vytvoreny polohovy zaznamovy list

Nakonfigurujeme polohové zaznamové profily tak, ze ve Workstation otevieme za-
lozku Position Set Table a klikneme na zalozku Position Profiles. Zde vytvoiime profily
viz obr. 3.43
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A48 3 | ¥ S=ili= Oniine -COM1

Workspace a | Projects |42 servomotors "‘]
= - Project: uloha_g Fosition List  Position Profiles |
= Components
-l @ms-as: servomators el Accel. Decel. Smoath Time Start [1. Finel
i Configuration W2 [rprn] [rprns] [rprnds] [%] [rris] [ms] fipm] Startcond. | Camment
cati 1] | 1 | | grone
@) Application Data 500,000 500,000 500,000 a 2000 1] 0,000 |
. g ::it:r 1| 1000000 1000000 100D,000 g 3000 0 0000 lgnoe
Frm— 2 | 2000000 2000000 200,000 g 000 0 0000 lanoe
£ Measure 3 1500,000 1500.000 1500,000 a 4000 o 0,000 lgnore
= 4 Controller 4 17LO00 79505000 19505000 g 0 0 0,000 Ignore
5 ; , , 1 gniore
k2 ClosedLoop 17000 TIEE000 19505000 7 0 0 0000
=4 Control Interface
o Digital 110 5 RO TS05000 1505000 a 0 0 0000 lgnoe
¢ Analogue IJO 7 A X !, | ghone
b ) I il 777000 79505000 78505 000 a 0 0 0.0a0 |
P 30g Mode
Position Set Table

Obrazek 3.43: Vytvorené polohové zaznamové profily - zdlozka Position
Profiles

Vysledkem téchto nastavenych hodnot je graf prubehu testovaciho cyklu obr. [3.43]

Ve Workstation otevieme zdlozku Trace Configuration a nastavime dle obr. 3.44]

Frojects |2 servomotors *+

= - Project: ulcha_& Trace Channel 1 Trigger Contral
= Components

= m CMMS-AS: servomobord " Mumeric: Data: Welocity Actual Value - " Mumeric Data:
{ﬁ Configuration . . —
" Digital Data: (+ Digital Data: Paositioning stated  »
fam) Application Diata \glattata igital Data 0

@ Motaor . —
R Trigger Edge: Rizing -
-1 P s Trace Channel 2
40 Haming Threshold:

ﬁ Measure &+ Mumeric Data: Welocity Setpaint -
—- 4% Controller - Tri Mod
" Digital Data: figger Mode
b Closed Loop e

=4 Control Interface " Cyclic + Single
& Digital /0 Trace Control
. Analogue Ii0 . Display Mode
PY 30g Mode Time Baze: o0
Position Set Table Sl T |0 s Paint curves to: Actual page -
3[E Error Management &0 e old
% W Trace Configuration Delay: 000 s wenamite old curves
X Trace Data " Paint over old curves

Obréazek 3.44: Nastaveni zaznamniku méfenych dat

e Ulozte projekt a nastavte komunikaci mezi PC a ovladacem.

e Ujistéte se, ze vSechna zakladni nastaveni jsou spravna a nahrajte projekt do
ovladace.

e Aktivujte kontrolu zatizeni FCT k tomu, aby fidila ovlada¢ uzitim FCT.

e Zkontrolujte ru¢né hardware viz 1loha ¢.2

e Stop a Start jsou v poloze OFF.
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Signalové prepinace Limit0 a Limitl jsou v poloze OFF.

Potenciometr Ain0 je v poloze 0.

Record Selection je v poloze 0.

Analogue/Digital je v poloze Digital.

Internal /External je v poloze Internal.

Power Enable a Controller Enable je v poloze ON.

V ramecku Operate zkontrolujte zatrzeni polozek FCT a Enable.

Provedte nastaveni referenéniho bodu Homing viz tloha ¢.4

Nakonfigurujte testovaci cyklus a proved'te méfeni:
e Prepnéte spinace Limit0, Limitl a Stop do polohy ON.

e V okné Operate oteviete zdlozku Manual Move a okénku Test Cycle vyberte
prvni polohu a stisknéte Run Sequence. Nezapomente spustit zdznam polohy
Start Trace.

‘ — [1]: ¥elocity Actual Yalue {filtered)
[1]: Welocity Setpoint

2000,0000

1000,0000 4

0,0000

Velocity [Rpm]

-1000,0000 +

-2000,0000 +

i
T
Time [ms]  }|—— f f f f f
: -0 5000 10000 15000 20000 25000 30000 35000

Obrazek 3.45: Odezva systému servopohonu na testovaci cyklus pii fizeni
FCT
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Kontrola poradi (sekvenéni fizeni)a méfeni

e Piepina¢ Limit0, Limit1l a Stop je v poloze ON.

Ptepnéte na rezim MEM kliknutim na tlacitko FCT viz obr. [3.40]

Kliknéte na Start Trace pro spusténi zaznamu poloh.

Vyberte polohovy zaznam ¢. 1 viz obr. [3.460] a kliknéte na Run To Position pro

spusténi polohovaci procedury a méreni

Jakmile probéhne méteni kliknéte na Stop Trace pro ukonceni zdznamu dat.

Projects [+£2 servomotor *

W ace
= - Project: uloha_& Position List | Position Profiles |
= Components

= ngl\ls"qf: sert\.t'omotorﬁ MEM | Mo | Mode F’niiﬁinn Frofile | Command | Dest Input Camment
anfiguration
(&) Application Data OB 50,000 0 TIM 2
i g ower 2 |a 150,000 1 TIM 3
2 Homing 3 |A 250,000 2 TIM 4
2= Measure 4 A 300,000 1 TIM 5
= Cé”tm"ef 5 A 150,000 3 TIM B
Closed Loop
=+ Control Interface B4 0.000 2|END
¥ Digital /O 7oA
+HF Analogue IjO g |A
P 30g Mode 9 4
Position Set Table 10 4
s[EE Errar Management
& Trace Configuration 1A
X Trace Data 12 A

Obrazek 3.46: Prepnuti na rezim MEM
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‘ — [1]: Yelocity Actual Yalue {filtered)
[1]: Velocity Setpoint

2000,0000 +

A000,0000 1

0,0000

Velocity [Rpmi]

-1000,0000 +

-2000,0000 +

Time[ms] }——0 o ¢ v v v 4 b b b e b
: -0 5000 10000 45000 20000 25000 30000 35000

W

Obrazek 3.47: Odezva systému servopohonu na testovaci cyklus pfi fizeni

MEM

e Provedeme ukonceni komunikace a bezpecné vypnuti piistroje viz tloha ¢.2.

3.6 Uloha ¢. 6:Polohovy program s navazujicim

zZaznamem

Popis tlohy :

Oblast méteni by méla byt tizena pomoci polohového programu s navazujicim po-
lohovym zaznamem. Pracovni fezim Linked position records je nutny pro fizeni profilu
otacek motoru s ruznymi otackami. Rezim pomalého najizdéni Jog Mode dovoluje polo-

hovat pohon rucneé.

Zadani ulohy :
Metodou manudlniho zauc¢ovéani (Teach — in) ulozte do ovladace vice poloh. Nésledné

vytvoite polohovy program s navazujicim pozi¢nim zaznamem.

Zménte na: V prvni ¢ésti zadani tykajici se teach-in programovani servoovladace je
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nezbytné pouziti vstupné-vystupniho simula¢niho boxu a jeho nasledné propojeni se ser-
voovlada¢em pomoci kabelu SysLink (zdsuvka XMG1). V soucasnosti skola COP nedis-
ponuje vhodnym propojovacim kabelem SysLink, a proto byla fesena pouze druha cast

zadani s polohovym programem a navazujicim pozi¢nim zaznamem.

Prvnim krokem v feseni druhé ¢asti tkolu je vytvoreni polohového zdznamového listu.
Polohovy zaznamovy list jiz byl fesen v ptedeslych tulohéach, takze se predpokladd, ze

uzivatel je s timto listem seznamen.

Ve sloupci Workspace kliknutim mysi otevieme zalozku Position Set Table, ktera
je vyznacena na obr. [3.48 modrym obdélnikem. Zde otevieme zalozku Position List

a vyplnime jednotlivé polohy viz tab. B.7.

Project  Component  Miew Extra Help

F 5 @ S| 5 ZW Online- cOMN

Workspace % Projects |27 Sestauloha*
E- Project: Sest Pasition List‘ Paosition Profiles |
E@ Components »
&-J CMMS-AS: Sesta uloha ﬂ Mo, | Mode P;}"’" Profile | Command ‘ Dest Input
¢4 Configuration
g Application Data @ L LELLL U LI E NEXT
@ Motor 2 200,000 0 NRS 3 NEXTZ
- Axis 3 300,000 0 MC 4
) Heming 4 0,000 0 END
g2 Measure 5
[—]#* Controller B

Iﬁ Closed Loop

EI [ Control Interface
i -E Digital VO
& Analogue /O
; og Mode 10
i
Error Management 12
& Trace Configuration 13
-l Trace Data 14

o
= B B IR I E LR R LI I I

Obrazek 3.48: Polohovy zaznamovy list vytvoreny v zalozce Position Set
Table

Tabulka 3.7: Position List

Position | Profile | Command | Destination | Input
150.000 0 NRS 2 NEXT1
200.000 0 NRS 3 NEXT?2
300.000 0 MC 4 -
0.000 0 END - -

Pokud byl tento krok splnén pteklikneme na zélozku Position profiles viz obr. [3.49
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a vyplnime dle tab.

Project  Component  View Extra  Help
P& @ S| ® W= online-cOMT
Workspace ki | Projects |47 Sesta uloha * l
El-- Project: Sest Position List  Position Profiles |
E@ Components
H _ac. Vel Accel. Decel. Smooth Time Start D. Fin.\el.
- Cvms AS: Sesta uloha No. | om) [roms] [roms] = [ma] sl i Startcond.
48§ Configuration
) Application Data 0 1500.000 1500.000 1500.000 a ] 1000 1500.000 Ignore
1 100,000 500,000 500,000 a ] 0 100,000 Ignore
2 000,000 000,000 000,000 a o 0 1000.000 Ignore
3 3000.000 3000.000 3000.000 a ] 2000 0,000 Ignore

Obréazek 3.49: Definice polohovych profila v zalozce Position Profiles

Tabulka 3.8: Position Profiles

Vel. Accel. Decel.] | Smooth | Time | Start D. | Fin. Vel. | Startcond.
1500.000 | 1500.000 | 1500.000 0 0 1000 1500.000 Ignore
100.000 100.000 | 100.000 0 0 0 100.000 Ignore
1000.000 | 1000.000 | 1000.000 0 0 0 1000.000 Ignore
3000.000 | 3000.000 | 3000.000 0 0 2000 0 Ignore
Nastavime digitalni vstupy a vystupy dle obr. 3.50
Project  Component  Mew Extra  Help
J 5§ 5|8 EM= Orline- cOMI
Workspace . | projects |2 Sestauloha*
E|-- Project: Sest Common|
E@ Components —Mode Selection over DINS and DIN12
=M CMMS-AS: Sesta uloha
{ﬁ Configuration WV active Lctive Mode: Single position set
% :,Ip;t'!:ation . it o - Digital Outputs
[_]& Az DIND: Record Select 0 DINE: Start Positicning DouTo: ]Controller ready for operation
% ;””i”g DINT: Record Select 1 DING: Mode Select Bit 1 DOUTT:  [Motion Complete -]
[_]__#"gnt’:?rre DINZ: Record Select 2 DIN10: Record Select 4 DOUT2  [Adknowiedgs Siat =]
-k Closed Loop DIN3: Record Select 3 DINTT: Record Select 5 DouUT3: |Error :J

- Trace Configuration
----- X Trace Data

¥ Control Interface DINé: Enable Power

DING: Enable Control
DIME: Limit Switch O
DINT: Limit Switch 1

DIN12: Mode Select Bit 0
DIN13: Stop

—Offline View of the mode dependent /0 Configuration

Offline Mode: |

Obrazek 3.50: Nastaveni digitalnich vstuptu a vystuptu v zdlozce Digital

1/0
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Pokud jsou nastaveny digitalni vstupy a vystupy provedeme nastaveni pro zdznam

polohovych prubéhu viz obr. B.511

Project
AF@E | £ === Online- COM11

2| Projects |2 Sesta uloha*

Component  View Extra

Help

E1-ES Project: Sest

-5 Components

&l CMMS-AS: Sesta uloha
48§ Configuration
- fmm Application Data

= Measure

[.]# Controller

..... L Closed Loop

EI ¥ Control Interface

; HZ Digital VO

HE Analogue /O

2 Jog Mode

osition Set Table
Error Management

----- 2% Trace Data

—Trace Channel 1 1 1~ Trigger Control
% Numeric Data: !Veloc'rty Actual Value | 'I " Numeric Data: I 'I
™ Digital Data; I "I % Digital Data; IF‘os‘rtioning started 'I
Trigger Edge: IHjsing - I
—Trace Channel 2
Threshold; l
& Numeric Data: IVeloc'rty Setpoirt vl
 Digital Dats: [ -] | [ Trigger Mode
" Cydlic & Single
— Trace Contrel 1
—Display Mode
Time Base: 1100
e 1—5‘515 2 Paint curves to; INew page VI
€ Paint

Obrazek 3.51: Nastaveni snimanych veli¢in a ¢asové zakladny zaznamniku

dat

Zavéretnym krokem této ulohy je spusténi testovaciho rezimu. Pro spusténi testo-

vaciho rezimu je nezbytné pridat jednotlivé polozky z Position List do Test Mode.

Provedeme nastaveni prepinacu fidici jednotky :

e Ulozte projekt a nastavte komunikaci mezi PC a ovladacem.

Zkontrolujte rucne hardware viz tloha ¢.2

Signalové prepinace Limit0 a Limit1l, Stop jsou v poloze ON.

Potenciometr Ain0 je v poloze 0.

Record Selection je v poloze 0.

Analogue/Digital je v poloze Digital.

Internal /External je v poloze Internal.

Power Enable a Controller Enable je v poloze ON.

Nyni otevieme zalozku Manual Move v rdamecku Test Mode a stiskem tlacitka +

pridame jednotlivé polohy z Position Listu obr. B.52
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Manual Move

r— Device Status Data

° Enable Operation Mode: IF‘mﬁIe Positioning Mode Increment: I 1.000 r

@ stop Device State:  [3437 Velocity: [ 100000 rpm
O Reaty

O e Current position: 0.000 r
O B I Apply as Position 1 |
O o I —Manual Control

B ——— Single Step: < | > | @ |
W FCT ¥ Enable Acknowledge Error Jog: <« | » |

r cyclic

rTestMode ——————————— 1]
Delay time: I 000 s
+ |[Nr.11000s|
Nr.21000s]|

B Outputl Operate [ Manual Move Opll'ml'zel Memory Card

Obrazek 3.52: Zalozka s parametry ru¢niho polohovani - Manual Move

ovladace.

Vysledkem méreni je graf obr. B.53

Stiskem tlacitka Run Sequence spustime testovaci rezim.

V ramecku Operate zkontrolujte zatrzeni polozek FCT a Enable.

Ujistéte se, ze vvsSechna zakladni nastaveni jsou spravna a nahrajte projekt do

Aktivujte kontrolu zatizeni FCT k tomu, aby fidila ovlada¢ uzitim FCT.

—— [1] Velooty Aclual Value (itered) 1] Velocily Setpoint
1500,0000
1000,0000
00,0000
E
2 00000
S \
g
s
S
-500,0000
-1000,0000
-1500,0000
Time (ms] . + ; ; } ;
T - 10000 20000 30000 20000 50000
Y -
v2 -4 ] E &% —ms

Obrazek 3.53: Graf testovaciho rezimu

e Provedeme

ukonceni komunikace a bezpe¢né vypnuti pristroje viz uloha ¢.2.




Kapitola 4
Zaver

V préaci byly vyteseny vsechny zadané tikoly. Pti tvorbé této prace bylo ¢erpano z do-
porucené literatury. Prvnim tkolem prace byla dokumentace servopohonu FESTO CMMS
— AS vcetné ovladace FESTO EMMS — AS a ridiciho softwaru FESTO Configuration
Tool.

Servopohon FESTO CMMS — AS a ovladac FESTO EMMS — AS byly zdokumen-
tovany fogograficky. Ke kazdé komponenté servopohonové soustavy je prifazena fotka
pro lepsi orientaci na realném modelu spoleéné s bezpecnostnimi pokyny pro zapojeni.
Ridici software byl rovnéz zdokumentovan pomoci fotografii. Na zakladé tohoto kroku
byl vytvofen struény navod pro ucebni ucely.

Hlavnim tématem prace je zpracovani Sesti zakladnich tloh. Jsou zde vysvétleny
jednotlivé kroky spolecné s technickymi parametry pouzitych komponent. Ve zpraco-
vanych tulohach je popsano, jak propojit celou soustavu se snimaci polohy, servomotorem,
rotac¢ni jednotkou, ovladacem a zdrojem. Nezavislou osobou byl proveden kompletni test
celého uc¢ebniho materidlu, kterym se tato prace zabyva. Test byl vyhodnocen s kladnym
vysledkem.

Préce se dale zabyva tizenim otacek systému, nastavenim referenéniho bodu a jeho po-
lohovanim, rezimem polohovani, sekvenénim fizenim. Postup pro feSeni téchto nastaveni
je uveden ve vyse zminénych tlohéach.

Dalsim postupem jak navazat na tuto praci je vyuziti linedarni osy na misto rotacni
jednotky. Postupem této prace by bylo ptripojeni linearni osy s montazi snimacu polohy
a uvedeni do provozu. Dale by bylo nezbytné rekonfigurovat nastaveni referenéniho bodu

a polohovani, fizeni rychlosti posuvu, rezim polohovani a sekvencni fizeni.
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Priloha A

Obsah prilozeného CD/DVD

K této praci je prilozeno CD/DVD s néasledujici adresafovou strukturou.

Absolventska prace v EX2e

Fotodokumentace

Manualy: FESTO CMMS - AS, FESTO EMMS - AS

UZebni dlohy:

— Sestaveni systému servopohonu

— Nastaveni systému servopohonu a uvedeni do provozu

— Rizeni otatek systému servopohonu

— Nastaveni referenZniho bodu a polohovani systému servopohonu
— ReZim polohovani a sekvenZni Fizeni

— Polohovy program s navazujicim z&znamem

e Koldcsiter_AP_2015.pdf — absolventska préace ve formatu PDF



II

PRILOHA A. OBSAH PRILOZENEHO CD/DVD



Priloha B
Pouzity software

WinEdt 8.1 Shareware (http://www.winedt.com/)
QCAD [(http://www.stahuj.centrum.cz/)

Microsoft Office: Word (http://www.microsoft.com/)
Festo Configuration Tool (http://www.festo.com/)

MiKTeX (http://www.miktex.org/)

Software z vyse uvedeného seznamu je bud volné dostupny, nebo je toho ¢asu jeho
vlastnikem Vyssi odborna skola, Stredni skola, Centrum odborné ptipravy, Sezimovo Usti,

Budéjovicka 421, kde autor téhoz ¢asu studoval a vytvoril tuto absolventskou praci.
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IV

PRILOHA B. POUZITY SOFTWARE



Priloha C

Casovy plian absolventské prace

Cinnost Casova Termin Splnéno

narocnost | ukonceni
Tvorba tloh 2 mésice | 19.01.2015 | 03.02.2015
Fotodokumentace 1 tydny | 08.02.2015 | 07.02.2015
AP: kapitola Uvod 3 tydny | 01.03.2015 | 20.04.2015
AP: kompletni text 15.04.2015 | 01.05.2015
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PRILOHA C. CASOVY PLAN ABSOLVENTSKE PRACE



