
 

Střední průmyslová škola strojnická 
Olomouc 

17. listopadu 995/49, 779 00 Olomouc 

 585 549 111, www.spssol.cz 

  
 

1 
 

Pracovní list 3 

Model Fischer Technik – 3D Robot 24 V 

 

Obrázek 1:  Robotický manipulátor Fischer Technik – 3D Robot 24 V 
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Seznámení s konstrukcí manipulátoru: 

 

Obrázek 2:  Model Fischer Technik – 3D Robot 24 V úchopem – popis jednotlivých os manipulátoru, 

rozmístění a označení senzorů a akčních členů robotu 

Zadání: 

A. Ruční řízení modelu v jedné ose /rotace manipulátoru/ 

1. Model robotického manipulátoru 3D Robot 24 V je již propojen s PLC. Informaci 

o propojovacím rozhraní a další důležité informace o modelu nalezneš v dokumentaci 

výrobce ZDE. Doporučené zapojení (příloha 2, obr. 1). 

2. Z obrázku 2 zjistěte, které vstupní prvky (senzory, koncový spínač) a výstupní prvky (motor) jsou 

vázány na tuto osu a kde jsou na desce řídicí elektroniky vyvedeny jejich piny pro ovládání 

a měření (viz příloha 1, obr. 2 a obr. 3). 

1 

2 

4 

3 

https://www.fischertechnik.de/en/products/industry-and-universities/training-models/511938-3d-robot-24v
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3. Zjistěte, jak je řešeno odměřování polohy na modelu robotického manipulátoru 3D Robot 24 V 

na rotační ose. Uvedeno v manuálu. 

4. Proveďte konfiguraci PLC. 

5. Popište konstrukční řešení uvedené osy. 

6. Jaký typ motoru je použit? Použijte manuál. 

7. Jak bude pohyb dané osy řízen? 

8. Napište program v aplikaci TIA Portal pro řízení pohybu dané osy prostřednictvím HMI panelu. 

Výsledek konzultujte s vyučujícím. 

9. Zapněte napájení. 

10. Ověřte funkci programu. V případě potřeby opravte. Prezentujte řešení vyučujícímu. Vypněte 

napájení. 

 

B. Ruční řízení modelu ve druhé ose /pohyb vertikální osy manipulátoru/ 

1. Popište konstrukční řešení vertikální osy. 

2. Z obrázku 2 zjistěte, které vstupní prvky (senzory, koncový spínač) a výstupní prvky (motor) jsou 

vázány na vertikální osu a kde jsou na desce řídicí elektroniky vyvedeny jejich piny pro ovládání 

a měření (viz příloha 1, obr. 2 a obr. 3). 

3. Zjistěte, jak je řešeno odměřování polohy na modelu robotického manipulátoru 3D Robot 24 V 

na vertikální ose. Uvedeno v manuálu. 

4. Jaký typ motoru je použit? Použijte manuál. 

5. Jak bude pohyb vertikální osy řízen? 

6. Napište program v aplikaci TIA Portal pro řízení pohybu vertikální osy prostřednictvím HMI 

panelu (půjde o modifikaci programu pro osu rotační). Výsledek konzultujte s vyučujícím. 

7. Zapněte napájení. Ověřte funkci programu. V případě potřeby upravte. Prezentujte řešení 

vyučujícímu. Vypněte napájení. 

 

C. Ruční řízení modelu ve třetí ose /pohyb výsuvného ramene manipulátoru/ 

1. Popište konstrukční řešení výsuvné osy manipulátoru. 

2. Z obrázku 2 zjistěte, které vstupní prvky (senzory, koncový spínač) a výstupní prvky (motor) jsou 

vázány na vertikální osu a kde jsou na desce řídicí elektroniky vyvedeny jejich piny pro ovládání 

a měření (viz příloha 1, obr. 2 a obr. 3). 

3. Zjistěte, jak je řešeno odměřování polohy na modelu robotického manipulátoru 3D Robot 24 V 

na výsuvné ose. Použijte manuál. 

4. Jaký typ motoru je použit? Použijte manuál. 

5. Jak bude pohyb výsuvné osy řízen? 

6. Napište program v aplikaci TIA Portal pro řízení pohybu výsuvné osy prostřednictvím HMI 

panelu (půjde o modifikaci programu pro osu vertikální). Výsledek konzultujte s vyučujícím. 

7. Zapněte napájení. Ověřte funkci programu. V případě potřeby upravte. Prezentujte řešení 

vyučujícímu. Vypněte napájení. 
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D. Ovládání chodu uchopovací jednotky manipulátoru 

1. Popište konstrukční řešení uchopovače manipulátoru. 

2. Z obrázku 2 zjistěte, které vstupní prvky (senzory, koncový spínač) a výstupní prvky (motor) jsou 

vázány na pohyb uchopovače manipulátoru a kde jsou na desce řídicí elektroniky vyvedeny 

jejich piny pro ovládání a měření (viz příloha 1, obr. 2 a obr. 3). 

3. Zjistěte, jak je řešeno odměřování polohy na modelu robotického manipulátoru 3D Robot 24 V 

na uchopovači manipulátoru. Použijte manuál. 

4. Jaký typ motoru je zde použit? Použijte manuál. 

5. Jak bude pohyb uchopovače řízen? 

6. Napište program v aplikaci TIA Portal, který bude s použitím HMI panelu ovládat spínání chodu 

DC motorku uchopovací jednotky pomocí příslušných relé na desce ovládání manipulátoru. 

7. Zapněte napájení. 

8. Ověřte funkci programu. Vypněte napájení. 

 

Diskuse: 

1. Co bylo pro Vaši dvojici obtížné? Jak jste svůj problém vyřešili? 

2. Co jste se naučili nového? 

3. Jak by se dala modifikovat funkčnost řízení modelu robotického manipulátoru? Je něco, co 

nás při takové modifikaci limituje? 
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Řešení pracovního listu 

 

Obrázek 3:  Celkový pohled na pracoviště – Model Fischer Technik – 3D Robot 24 V připojený 

k sestavě PLC Siemens S7-1215DC/DC/DC 

 

A) Ruční řízení modelu v rotační ose manipulátoru 

B) Ruční řízení modelu ve vertikální ose manipulátoru 

C) Ruční řízení modelu v ose pohybu výsuvného ramene manipulátoru 

D) Ovládání chodu uchopovací jednotky manipulátoru 

Poznámka: Následující text prezentuje výsledek řešení všech tří úkolů v jednom celku. Tuto variantu 

jsme zvolili proto, aby žáci mohli hledat pomoc v manuálu, ale aby řešení jako celek neopsali. 

Dále se snažíme v řešeních aplikovat jednotný vizuální styl použitých vizualizací, i když není možné 

jednu vizualizaci pár klepnutími přenést mezi dvěma projekty. Chceme, aby si žáci postupně zvykali 

také na požadavek vyladěnosti estetické stránky projektu.  

  



 

Střední průmyslová škola strojnická 
Olomouc 

17. listopadu 995/49, 779 00 Olomouc 

 585 549 111, www.spssol.cz 

  
 

6 
 

Hardwarová konfigurace PLC – conections: 

 

Obrázek 4:  TIA Portal – hardwarová konfigurace PLC – conections 

Hardwarová konfigurace PLC – topology: 

 

Obrázek 5:  TIA Portal – hardwarová konfigurace PLC – topology 
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Hardwarová konfigurace PLC - přehled zařízení: 

 

Obrázek 6:  TIA Portal – hardwarová konfigurace PLC /popis zařízení/ 

Hardwarová konfigurace PLC – menu Device overview: 

 

Obrázek 7:  TIA Portal – hardwarová konfigurace PLC – Device overview /specifikace portů/ 
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Menu Project tree: 

 

Obrázek 8:  TIA Portal – Project tree 
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Main: 

 

Obrázek 9:  TIA Portal – Main [OB1] 
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Network 1: 

 

Obrázek 10:  TIA Portal – Main_Network 1 
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Network 2: 

 

Obrázek 11:  TIA Portal – Main_Network 2 
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Network 3: 

 

Obrázek 12:  TIA Portal – Main_Network 3 
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Network 4: 

 

Obrázek 13:  TIA Portal – Main_Network 4 
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Network 5: 

 

Obrázek 14:  TIA Portal – Main_Network 5 
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Funkční blok: FB_Detecting_Home_Position_Block 

 

Obrázek 15:  TIA Portal – FB_Detecting_Home_Position_Block /proměnné/ 

Textová část bloku: 

 

Obrázek 16:  TIA Portal – FB_Detecting_Home_Position_Block /textový zápis programu bloku/ 
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Funkční blok: FB_ON_OFF_Blocking 

 

Obrázek 17:  TIA Portal – FB_ON_OFF_Blocking /proměnné/ 

Textová část bloku: 

 

Obrázek 18:  TIA Portal – FB_ON_OFF_Blocking /textový zápis programu bloku/ 
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Funkční blok: FB_Unblock_ON_OFF_Block 

 

Obrázek 19:  TIA Portal – FB_Unblock_ON_OFF_Block /proměnné/ 

Textová část bloku: 

 

Obrázek 20:  TIA Portal – FB_Unblock_ON_OFF_Block /textový zápis programu bloku/ 
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Default tag table: 

 

Obrázek 21:  TIA Portal – Default tag table /PLC tagy/ 
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Vizualizace – úvodní obrazovka: 

 

Obrázek 22:  TIA Portal – Vizualizace – úvodní obrazovka na HMI panelu 
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Vizualizace – popis technologie I: 

 

Obrázek 23:  TIA Portal – Vizualizace – popis technologie I 
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Vizualizace – popis technologie II: 

 

Obrázek 24:  TIA Portal – Vizualizace – popis technologie II 
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Vizualizace – testování digitálních vstupů DI a digitálních výstupů DQ: 

 

Obrázek 25:  TIA Portal – Vizualizace – testování digitálních vstupů DI a digitálních výstupů DQ 
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Vizualizace na HMI panelu – Rozšiřující úloha 1: 

 

Obrázek 26:  TIA Portal – Vizualizace – Rozšiřující úloha 1 

  



 

Střední průmyslová škola strojnická 
Olomouc 

17. listopadu 995/49, 779 00 Olomouc 

 585 549 111, www.spssol.cz 

  
 

24 
 

Vizualizace na HMI panelu – Rozšiřující úloha 2: 

 

Obrázek 26:  TIA Portal – Vizualizace – rozšiřující úloha 2 
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Tagy použité pro vizualizaci – HMI tags: 

 

Obrázek 28:  TIA Portal – HMI tags 
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Další náměty: 

• Nabízí se možnost realizace automatického homingu (najetí do výchozí pozice) s využitím 

indikace koncových bodů v jednotlivých osách. 

• Dále by šlo rozpracovat určité automatizované řízení robotu – najíždění do předem 

definovaných poloh po stisku tlačítka na HMI panelu.  

Jde však již o rozsáhlejší úlohy, které by se mohly v budoucnu stát předmětem dalších maturitních 

prací našich žáků. 
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Příloha č. 1: Popis modelu robotického manipulátoru 3D Robot 24 V 

 

Obrázek 1:  Rozmístění a označení senzorů a akčních členů robotu 
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Obrázek 2:  Rozmístění pinů na připojovacím rozhraní /část 1/ 
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Obrázek 3:  Rozmístění pinů na připojovacím rozhraní /část 2/ 
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Příloha č. 2: Důležitá technická data modelu robotického manipulátoru 

 

Obrázek 1:  Připojení vstupů a výstupů modelu robotického manipulátoru k PLC 


