1 Stredni pramyslova skola strojnicka

“&M Olomouc
\JP\’\J 17. listopadu 995/49, 779 00 Olomouc

% 585549 111, www.spssol.cz

Ukazkova hodina 3

Model Fischer Technik — 3D Robot 24 V

Obrazek 1: Model Fischer Technik — 3D Robot 24 V
Cile a zaméry:

1. Vytvofit u Zdka dovednost fesit zadany technologicky a automatizacni problém — fizeni modelu
robotického manipuldtoru 3D Robot 24 V (dale jen manipuldtor s motorickym uchopem).

2. Posilit schopnost samostatné prace zZaka v aplikaci TIA Portal.
Rozvinout dovednost zaka sestaveni algoritmu pro dany typ ulohy.

4. Podpofit dovednost spoluprace zakl pfi skupinové praci na zadaném problému.

Vstupni predpoklady:

1. Z&k ovlada hardwarovou konfiguraci PLC.
2. Z4ak zvlada zakladni kroky prace v aplikaci TIA Portal.
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Seznameni s konstrukci manipulatoru:
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Obrazek 2: Model Fischer Technik — 3D Robot 24 V Gchopem — popis jednotlivych os manipulatoru,
rozmisténi a oznaceni senzorl a akcnich ¢lenl robotu

Zadani:

A. Ruéni fizeni modelu v jedné ose /rotace manipulatoru/

1. Model robotického manipulatoru s motorickym udchopem je jiz propojen s PLC. Informaci
o propojovacim rozhrani nalezne$ v dokumentaci vyrobce ZDE. Respektovano je doporucené
zapojeni (pfiloha 2, obr. 6).

2. Zobrazku 2 zjisti, které vstupni prvky (senzory, koncovy spinac) a vystupni prvky (motor) jsou
vazdny na tuto osu a kde jsou na desce fidici elektroniky vyvedeny jejich piny pro ovladani
a méreni (viz pfiloha 1, obr. 4 a obr. 5).

3. Zjisti, jak je feSeno odmérovani polohy na modelu robotického manipuldtoru v rotacni ose.
PouZzij manual.


https://www.fischertechnik.de/en/products/industry-and-universities/training-models/511938-3d-robot-24v
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Proved konfiguraci PLC.

Popis konstrukéni feSeni rotacni osy manipulatoru.

Jaky typ motoru je pouzit? Pouzij manual.

Jak bude pohyb dané osy fizen?

Napis program v aplikaci TIA Portal pro fizeni pohybu dané osy prostfednictvim HMI panelu.
Vysledek konzultuj s vyucujicim.

Zapni napajeni.

Ovér funkci programu. Vypni napajeni.

Ruéni fizeni modelu ve druhé ose /pohyb vertikalni osy manipulatoru/

Popis konstrukéni feseni vertikalni osy.

Z obrdzku 2 zjisti, které vstupni prvky (senzory, koncovy spinac) a vystupni prvky (motor) jsou
vazany na vertikalni osu a kde jsou na desce fidici elektroniky vyvedeny jejich piny pro ovladani
a méreni (viz pfiloha 1, obr. 4 a obr. 5).

Zjisti, jak je reSeno odmérovani polohy na modelu robotického manipuldtoru na vertikalni ose.
Uvedeno v manudlu. PouZij manual.

Jaky typ motoru je pouzit? Pouzij manual.

Jak bude pohyb vertikalni osy fizen?

Napis program v aplikaci TIA Portal pro fizeni pohybu vertikalni osy prostfednictvim HMI panelu
(pljde o modifikaci programu pro osu rotacéni). Vysledek konzultuj s vyucujicim.

Zapni napajeni.

Ovér funkci programu. Vypni napajeni.

Ruéni fizeni modelu ve tieti ose /pohyb vysuvného ramene manipulatoru/

Popis konstrukéni feSeni vysuvné osy manipulatoru.

Z obrdzku 2 zjisti, které vstupni prvky (senzory, koncovy spinac) a vystupni prvky (motor) jsou
vazadny na horizontalni osu a kde jsou na desce fidici elektroniky vyvedeny jejich piny pro
ovladani a méfeni (viz pfiloha 1, obr. 4 a obr. 5).

Zjisti, jak je reSeno odmérovani polohy na modelu robotického manipulatoru na vysuvné ose.
Pouzij manual.

Jaky typ motoru je pouzit? Pouzij manual.

Jak bude pohyb vysuvné osy fizen?

Napis program v aplikaci TIA Portal pro fizeni pohybu vysuvné osy prostrednictvim HMI panelu
(ptjde o modifikaci programu pro osu vertikalni ¢i rotacni). Vysledek konzultuj s vyucujicim.
Zapni napajeni.

Ovér funkci programu. Vypni napajeni.
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Ovladani chodu chapadla manipulatoru

Popis konstrukéni reSeni uchopovace manipuldtoru.

Z obrdzku 2 zjisti, které vstupni prvky (senzory, koncovy spinac) a vystupni prvky (motor) jsou
vazany na pohyb uchopovace manipuldtoru a kde jsou na desce fidici elektroniky vyvedeny
jejich piny pro ovladani a méreni (viz ptiloha 1, obr. 4 a obr. 5).

Zjisti, jak je feSeno odmérovani polohy na modelu robotického manipuldtoru na uchopovaci
manipulatoru. Pouzij manual.

Jaky typ motoru je zde pouzit? Pouzij manual.

Jak bude pohyb uchopovace fizen?

Napiste program v aplikaci TIA Portal, ktery bude s pouzitim HMI panelu ovladat spinani chodu
DC motorku uchopovaci jednotky pomoci pfislusnych relé na desce ovladani manipulatoru.
Zapni napajeni.

Ovér funkci programu. Vypni napajeni.

Casovy ramec: 4 hodiny (minimalné&, pro body A a? D)

1.

Seznameni s Ukolem, vysvétleni, diskuse podminek. V Uvodni fazi je tfeba oSetfit koncovou
polohu, ktera je indikovdna jen v jedné krajni poloze ptislusné osy. Od této krajni polohy je
v nasem prfipadé odvozen pohyb s pouZitim ¢asového fizeni.

Navrh algoritmu, sestaveni programu, ovéreni funkce programu, upravy, modifikace.

Diskuse mozZnosti feSeni zadaného ukolu, diskuse vyhod a nevyhod navrhovanych feseni.
Diskuse problém, na které Zaci pti feseni narazili. Shrnuti vysledk(, zobecnéni.

Pomucky:

roboticky manipuldtor s motorickym uchopem Fischer Technik — 3D Robot 24 V,

kabely, propojovaci rozhrani,

sestava PLC Simatic $7-1200 (kdd pro HW konfiguraci produktu: 6ES7215-1AG40-0XB0),
panel HMI KTP 700 (kéd pro HW konfiguraci produktu: 6AV2123-2GB03-0AX0),

PC s aplikaci TIA Portal.



https://www.fischertechnik.de/en/products/industry-and-universities/training-models/511938-3d-robot-24v
https://mall.industry.siemens.com/mall/en/WW/Catalog/Product/6ES7215-1AG40-0XB0
https://mall.industry.siemens.com/mall/en/WW/Catalog/Product/6AV2123-2GB03-0AX0
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Vystupy z ¢tyfhodinovky:

e 74k proved! hardwarovou konfiguraci PLC.

e 74k provedl analyzu konstrukéniho fedeni jednotlivych os robotického manipulatoru.

e 74k s ohledem na pouzity DC motor a fidici elektroniku manipulatoru zvolil odpovidajici
zpusob Fizeni os (¢asové Fizeni s vyuZitim referen¢niho bodu osy).

e 74k v default tag table nadefinoval viechny tagy, které potfebuje k ovladani zvolené osy
modelu manipulatoru programem. Zak sestavil jednoduchy program, kterym dle stavu
vstupli PLC pfes vizualizaci na HMI panelu ovlada vystupy PLC, na kterych jsou pfipojeny
pfislusné porty manipulatoru.

e 73k uvedeny koncept fizeni jedné osy modifikoval a rozsifil na zbyvajici osy.
e 74k implementoval ovladani uchopovaée manipulatoru.

Zhodnoceni vyukové jednotky — mira naplnéni stanovenych cili, zpétna vazba od studentd,
zkuSenosti:

Cil €. 1: Vytvorit u zdka dovednost fesit zadany technologicky a automatizacni problém — fizeni modelu
manipuldtoru s motorickym tchopem.

Dovednost feSeni zvoleného technologického problému spociva v analyze zadani a jeho rozloZeni na
dil¢i podproblémy, které je Zak nasledné schopen vyfesit. Jedna se o komplexni dovednost, ktera se
vytvafi postupné a dlouhodobé. Ukazuje se, Ze pokud maji Zaci zadany ukol v pracovnim listu
dostatecné strukturovan a pokud k Ukolu, ktery nedovedou vyfesit obdrZi vhodnou ndpovédu, jsou
schopni v feseni problému pokrocit. Vétsina zaku s pripadnou napovédou jak v pracovnim listu, tak pfi
dotazu na vyucujiciho problém vyfresit zvladla.

Cil €. 2: Posilit schopnost samostatné prace v aplikaci TIA Portal.

Samostatnd prdce Zaka v aplikaci TIA Portal je ndplni celého bloku hodin pfedchazejicich této ukazkové
hodiné. Zakladni dovednosti orientace v programu (vytvoreni projektu, hardwarova konfigurace PLC,
zapis tagl do Default tag table, vyhledavani nastrojd /programovych blokd/ v menu nastrojd) jiz Zaci
obstojné zvladaji. Samostatnou praci se tato dovednost dale prohlubuje. Zaroveri mize kazdy zak
pracovat alespori ve dvojici Iépe svym vlastnim tempem. Zaci tuto dovednost postupné zvladaji lépe,
dle jejich vlastniho vyjadreni se v uvedenych dovednostech postupné zlepsuiji.

Cil ¢. 3: Rozvinout dovednost sestaveni algoritmu pro dany typ ulohy

Dovednost vytvoreni algoritmu pro dany typ ulohy souvisi s cilem ¢. 1. Jde o prohloubeni analyzy
podstaty problému, formulace dil¢ich podproblém. DlleZité je zde stanoveni podminek pro dalsi krok
feseni. Ve se dle nasi zkusenosti Iépe rozviji v diskusi resitelské dvojice. Chceme po Zacich, aby si zvykli
kreslit si vyvojové diagramy. Tato dovednost dle vyjadreni zakil nékomu jde Iépe a nékomu nikoliv. Z&ci
vSak pripoustéji, Ze i tuto Cinnost Ize postupné (alespon do urité miry) natrénovat. Vétsina zaka
uvedeny cil (néktefi s dopomoci vyucujiciho) zvladla. DulezZitou roli hraje podrobné zpracovana
napovéda v pracovnim listu pro Zaka.
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Nékteri Zaci uprednostiuji rozebirat definovany problém vlastnim tempem, v klidu, proto se ndm

osvédcila zadat vytvoreni pozadovaného vyvojového diagramu jako ukol zakim predem.

Cil €. 4: Podporit dovednost spoluprace Zaka pfi skupinové praci na zadaném problému.

S ohledem na vySe uvedenou praci ve dvojicich je podporfena schopnost spoluprdce, vzajemné

komunikace, formulace problému a dalsi souvisejici mékké dovednosti.

Zavéry:

1.

Zaci jsou motivovani k fedeni Uloh praktického charakteru, které jsou blizké realité. Zvolena
ucebni Cinnost je efektivnéjsi nez Cisté teoreticka vyuka.

Také pokud Zzaci ve cviceni prakticky uplatiiuji znalosti ziskané v teoretické vyuce, jsou vice
ochotni vénovat se prezentované teorii, diskutuji podminky a moznosti uplatnéni prezentované
teorie.

Prakticky zamérena vyuka Zaky dle jejich vyjadreni vice bavi a pfipada jim smysluplnéjsi. Sami
jsou vétsinou schopni modifikovat zadani a posouvat svoje feseni.

Ukazuje se, ze prakticky realizovana vyuka je naro¢néjsi jak na pripravu ucitele, tak na vedeni
Zakl samotnych. Je to vsak zvladnutelné.

Ve cviéenich je vhodné zadavat tlohy jednoduché a postupné zvyovat naroénost. Zaci nadani
jsou schopni sami modifikovat zadani ulohy (vymyslet varianty, vylepseni) zda se, Ze je to i bavi
a motivuje k dalsi praci.

Ulohy komplexniho razu se ndm osvédcilo zadavat napf. jako Ulohy k procviéeni (na doma).
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Pfiloha €. 1: Popis modelu robotického manipuldtoru 3D Robot 24 V

15

Obrazek 3: Rozmisténi a oznaceni senzord a akénich ¢lent robotu
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Klemme Nr. Funktion Eingang/Ausgang
Terminal no. Function Input/Output

4 Stromversorgung (+) Aktoren 24V DC
power supply (+) actuators

5 Stromversorgung (+) Sensoren 24V DC
power supply (+) sensors

3 Stromversorgung (-) oV
power supply (-)

4 Stromversorgung (-) oV
power supply (-)

6 Referenztaster Greifer 11
reference switch claw

8 Impulstaster Greifer 12
pulse counter gripper

. Referenztaster Greifarm I3
reference switch grip arm

. Impulstaster Greifarm 14
pulse counter grip arm

9 Referenztaster Vertikalachse 15
reference switch vertical axis

10 Referenztaster Drehkranz 16
reference switch turmntable

11 Encoder Vertikalachse Impuls 1 B1
encoder vertical axis impuls 1

15 Encoder Vertikalachse Impuls 2 B2
encoder vertical axis impuls 2

13 Encoder Drehkranz Impuls 1 B3
encoder turntable impuls 1

14 Encoder Drehkranz Impuls 2 B4
encoder turntable impuls 2

15 Motor Greifer &ffnen Q1 (M1)
motor gripper open

16 Motor Greifer schliefen Q2 (M1)
motor gripper close

17 Motor Greifarm vor Q3 (M2)
motor grip arm befor

Obrazek 4: Rozmisténi pin( na pfipojovacim rozhrani /¢ast 1/
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18 Motor Greifarm zuriick Q4 (M2)
motor grip arm back

19 Motor Vertikalachse abwérts Q5 (M3)
motor vertical axis down
Motor Vertikalachse aufwarts Q6 (M3)

20 . .
motor vertical axis up

21 Motor Drehkranz rechts Q7 (M4)
motor turntable right

22 Motor Drehkranz links Q8 (M4)
motor turntable left

26pol. Steckerleiste

+24V (Aktoren / actuators) 1 2 +24V (Sensoren / sensors)
0V (GND) 3 4 0V (GND)

11 5 6 12
13 7 8 14
15 9 10 16

B1 11 12 B2

B3 13 [ 14 B4

Q1 15 16 Q2

Q3 17 18 Q4

Qs 19 20 Q6

Q7 21 22 Q8

23 24
GND 25 26 GND

Obrazek 5: Rozmisténi pind na pripojovacim rozhrani /¢ast 2/
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Priloha €. 2: DUlezZita technicka data modelu robotického manipulatoru

PLC input and output configuration

Inputs Outputs
Type sinking input sourcing output
24VDC . 24VDC
Switch ~
Switching _'>|_ﬁjz ’<l_ )
. GND L_— Load
GND

Obrazek 6: Pripojeni vstupl a vystupl modelu robotického manipuldtoru k PLC

10




