szkolenie

Szkolenie PLC cz. 8
Sterowanie serwonapedem TECO z wykorzystaniem

przekaznika programowalnego SG2

W kilku ostatnich odstonach cyklu szkolen dotyczgcych programowania sterownikéw PLC oraz przekaznikéw programo-
walnych SG2, przedstawione zostaly czesto wystepujace w przemysle zastosowania tych urzqdzen. Po regulacji z wyko-
rzystaniem popularnego algorytmu PLC, przyszedt czas na sterowanie serwonapedem za pomocg sygnatoéw cyfrowych.

>

Rysunek 1
Schemat blokowy
serwonapedu.

>
Rysunek 2
Serwo-silnik

Rysunek 3
Sterownik serwonapedu
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SERWONAPED TECO

Serwonapedem lub serwomechanizmem nazy-
wamy zamkniety uktad regulacji, w ktérym wielkos-
cig wyjsciowg moze by¢ m.in. potozenie, predkosé
lub przyspieszenie. Sama struktura konstrukcyjna
tego uktadu, jest dla naszego szkolenia nie specjal-
nie istotna, warto jednak zapoznac sie z podstawa-
mi dziatania tego typu urzadzeh. Serwomechanizm
sktada sie przewaznie z urzadzenia sterujacego
oraz silnika o specjalnej konstrukcji, umozliwiaja-
cego zaréwno bardzo doktadnie okreslony ruch, jak
i zablokowanie osi obrotu w okreslonej pozycji. Ma
to szczegblnie istotne zastosowanie w aplikacjach,
w ktorych konieczne jest zaawansowane sterowanie
predkoscig obrotu lub potozeniem katowym wirnika.
Na rysunku 1 przedstawiony zostat schemat ideowy
budowy uktadu regulacji.
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Regulacja predkosci lub potozenia odbywa sie po-
przez modyfikacje parametréw elektrycznych sygnatu
sterujacego, generowanego przez sterownik. Enkoder

sprzezony z silnikiem informuje zwrotnie o aktualnej
predkosci oraz potozeniu wirnika. Uchyb regulacji,
wyznaczany jako réznica pomiedzy wartoscig zadang
a sygnatem z enkodera, podawany jest na regulator
a nastepnie na uktad generacji sygnatu sterujacego.
Uktad ten w zaleznosci od rodzaju wartosci zadanej
(predkos¢ obrotowa, moment obrotowy, potozenie)
generuje tréjfazowy sygnat sterujgcy, modyfikujac
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czestotliwosé lub wartos¢ skuteczng pradu sterowa-
nia. Tak wyznaczony sygnat pradowy podawany jest
na uzwojenia serwo-silnika, ktory realizuje ruch zgod-
ny z zatozeniami. Na rysunkach 2 i 3, przedstawione
zostaty kolejno silnik oraz sterownik.

REGULACJA POtOZENIEM | PREDKOSCIA
OBROTOWA SILNIKA NA PRZYKtADZIE
RZECZYWISTE) APLIKAC]I

Przydatno$¢ opisywanych urzadzen w przemy-
Sle jest niekwestionowana, a rzeczywiste przyktady
zastosowan mogg utwierdzi¢ Czytelnikéw w powyz-
szej tezie. Dlatego na potrzeby niniejszego szkolenia
zdecydowatem sie na opisanie aplikacji wykonanej
przez nasza firme dla jednego z Klientow.

Zatozeniem projektu byto wykonanie systemu
sterowania kurtynami, ktére miaty symulowac zja-
wisko otwierania i zamykania drzwi w testowej in-
stalacji przeciwpozarowej i oddymiajacej. W zwigzku
z ciggle zmieniajagcymi sie normami produkcyjnymi
dla branzy przeciwpozarowej, owa firma zostata
zobligowana do zbudowania takiego stanowiska
i wykonywania przy jego pomocy pomiaréw kontrol-
nych produkowanych przez siebie urzadzeh. W ni-
niejszym szkoleniu przedstawiona zostanie czes¢
sterujgca serwonapedem, pominieta natomiast zo-
stanie kwestia pomiaréw kontrolnych, gdyz nie do-
tyczy aktualnego tematu.

Jak zostato juz zaznaczone, silnik napedzany jest
przy pomocy serwo-sterownika, ktéry modyfikujac
odpowiednio elektryczny sygnat pradowy, jest w sta-
nie wymusi¢ oczekiwany ruch wirnika. Zadaniem
projektanta i programisty byta taka parametryzacja
catego systemu, aby silnik realizowat sekwencje ko-
lejnych otwarc i zamknie¢ kurtyn (symulacja ciggtego
otwierania i zamykania drzwi). Realizacja tego zada-
nia wymagata uzycia dodatkowego sterownika PLC
lub przekaznika programowalnego, ktéry wyznaczat-
by te sekwencje. Sam serwo-zasilacz moze bowiem
sterowac ruchem silnika i przestawia¢ o$ wirnika
w konkretne potozenia, jednakze impuls wymuszaja-
cy przestawienie silnika powinien pochodzi¢ z urza-
dzenia zewnetrznego, bedacego w stanie realizowaé
odpowiednig sekwencje czasowg otwar¢ i zamkniec.
W tym celu wykorzystany zostat sterownik SG2.

INTEGRACJA SG2 Z SERWOMECHANIZMEM

Parametryzacja serwo-sterownika polegata na
wpisaniu do jego pamieci konkretnych pozycji osi
wirnika. Na rysunku 4 przedstawiony zostat ekran
konfiguracyjny dla tego zadania.

Pierwsze dwie wartosci w kazdym wierszu (do-
tyczacym jednej pozycji wewnetrznej) okreslajg ilos¢
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obrotéw jaka serwo-silnik ma wykonaé w odniesie-
niu do potozenia bazowego. Pozycje ze znakiem plus
realizuja ruch zgodnie z kierunkiem ruchu wskazé-
wek zegara, natomiast pozycje ze znakiem minus
przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara. Trzecia
wartos¢ okresla predkoS¢ ruchu przy przejsciu na
danga pozycje, wyrazong w obrotach na minute (RPM
— ang. revolutions per minute). Przyktadowo wpisa-
nie kolejno wartosci ,-2”, ,0”, ,60” oznacza dwa
obroty wykonane przeciwnie do ruchu wskazéwek
zegara, z predkoscia szesédziesieciu obrotéw na mi-
nute. Ustalenie wewnetrznych pozycji serwo-silnika
umozliwia wykorzystanie zewnetrznego urzadzenia
wykonujgcego operacje logiczne do inicjalizacji tych
pozycji. W opisywanej aplikacji wykorzystane zostaty
trzy bity sterujace, wyznacza-
jace numer aktualnej pozycji
zgodnie z kodem binarnym.
Odpowiednie ustawienie .
wyjs¢ cyfrowych sterownika eieciaie purresi i
SG2, powoduje aktywacje ons

powigzanych wejs¢é w serwo- wer
sterowniku, co skutkuje usta- oos [T
wieniem konkretnej pozycji
wewnetrznej. s

Czwarty bit sterujacy re-
alizowat aktywacje ruchu na
wczesniej wyznaczong po-
zycje. Sygnatem zwrotnym
z serwo-sterownika jest in-
formacja o ustawieniu silni-
ka w odpowiedniej, zadanej
pozycji. Na rysunkach nr 5, 6,
7, 8 i 9 przedstawiony i opi-
sany zostat kod zrédtowy re- s1e
alizujacy logike aplikacji.

Po aktywacji wejscia cy- o1
frowego 101, ustawiany jest
marker MO1. Marker ten 612
oznacza ze serwo realizuje
ruch na pozycje nr 1, dlatego
tez aktywowane sg bity QO01,
Q02, oraz Q03 w sposéb
1-0-0 (kod binarny wartosci
caikowitej ,,1”). 020
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Analogicznie marker M2 realizuje aktywacje
wyjs¢ cyfrowych w sposéb 0-1-0 (kod binarny war-
tosci catkowitej ,,2”) i ruch na pozycje nr 2. Dodat-
kowo , kazdy z markeréw inicjalizuje odrebny licznik
czasu, ktérego funkcja zostanie
przedstawiona ponize;j.

W momencie odliczenia za-
danego czasu, oba liczniki row-
nolegle aktywuja wyjscie QO04,

s Womplatps

ktére jest odpowiedzialne za oe
impulsowe wymuszenie ruchu
serwonapedu na wczesniej za- ot

dana pozycje. Ponadto inkre-
mentowany jest licznik operacji, o1
potrzebny do zakonczenia cyklu
w momencie zrealizowania zadanej liczby ruchow.
Gdy silnik zajmie zadang wczesniej pozycje, ser-
wo-sterownik wystawia na wyjsciu cyfrowym odpo-
wiedni bit, informujacy o tym
fakcie. Aktywowane wiec zo-
staje wejscie 12 (na jeden cykl,

enL

gdyz zastosowana zostata cew- -
ka wykrycia zbocza narastaja-
cego). Program analizuje czy 023

poprzedni ruch serwonapedu
odbywat sie na pozycje nr 1 lub 024
pozycje nr 2 i w zaleznosci od

tego, aktywuje pozycje prze- a5
ciwna.

Po odliczeniu zadanej licz- ok
by krokéw, program konczy
cykl pracy, zerujac wszystkie
wyjscia oraz markery wykorzy-
stywane w kodzie. Kasowany
jest takze licznik obrotéw. Stan
programu jest taki jak sprzed rozpoczecia cyklu.

SYMULACJA OTWIERANIA
| ZAMYKANIA DRZWI

Przedstawiony wyzej
projekt z powodzeniem zo-
stat wdrozony i uruchomiony

it u Klienta naszej firmy. Wy-
korzystanie sterownika SG2
0 firmy TECO, umozliwito reali-
W zacje sekwencji kolejnych ot-
o waré i zamknie¢ zestawu kur-

tyn symulujacych rzeczywiste
drzwi, przy minimalnych kosz-
tach urzadzenia realizujgcego
logike sterowania. Istotna jest
takze prostota i przejrzystosc
kodu drabinkowego, przy sto-
sunkowo  zaawansowanym
problemie programistycz-
_ nym, jakim z pewnoscia jest
o integracja serwomechanizmu
i sterownika PLC. Nalezy jed-
nak zauwazy¢, iz zostato to
' osiggniete dzieki zastoso-
waniu urzadzen tego same-
go producenta, ktére juz na
etapie projektowania zostaty
pomyslane w taki sposdb,
aby ich integracja przebiegata
mozliwie najtatwiej.
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Rysunek 4.

Ekran konfiguracyjny
pozycji wewnetrznych

A

Rysunek 8.
Przetqczenie pomiedzy
pozycjami

A
Rysunek 9.
Zakoriczenie cyklu
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Rysunek 5.
Inicjalizacja cyklu
oraz ustawienie
pierwszej pozycji

A

Rysunek 6.
Ustawienie drugiej
pozycji.

A

Rysunek 7.
Aktywacja ruchu na
okreslong pozycje
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