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1. UVOD

Danas u svijetu svjedo¢imo sve vecoj industrijalizaciji te urbanizaciji, CovjeCanstvo sve
viSe ovisi o proizvodnji, a povecana proizvodnja dovodi do povecane eksploatacije materijala i
povecanog stvaranja otpada. Reciklaza predstavlja rjeSenje problema povecanja eksploatacije
materijala i poveéanog stvaranja otpad. U ovom radu pro¢i ¢emo kroz proces izrade programske
aplikacije za upravljanje proizvodnom linijom za separaciju metalnog od nemetalnog otpada sto

je jedan od osnovnih koraka prilikom reciklaze .

Pogon za separaciju metalnog od nemetalnog materijala (u daljnjem tekstu: pogon) zasniva
se na magnetskoj privla¢nosti. Feromagnetske materijale privlaci magnetsko polje te ih na taj nacin
odvaja od nemagneti¢nih materijala, na sli¢an na¢in moguce je i separacija ne magnetnih metala
pomocu elektromagnetske indukcije princip rada takvih separatora nije pokriven u ovom radu.
Ovdje opisani pogon sastoji se od 4 pokretne trake, jednog magnetnog bubnja , jednog

prekopojasnog separatora, vibrirajuceg sita te vibrirajuc¢eg dodavaca.

Pogon radi na nacin da se usitnjeni otpadni materijal dovodi na vibracioni dodavac s kojeg
zatim otpad pada na prvu pokretnu traku gdje se vaze te se na taj nacin prati protok materijala u
pogonu (Slika 1.1). S prve pokretne trake materijal dalje nastavlja na vibraciono sito gdje manji
komadi propadaju na slijedecu pokretnu traku, tu pokretnu traku nazivamo pokretnom trakom za
fini odnosno sitni materijal, iznad te trake nalazi se prekopojani separator koji pomocu fiksnog
magnetnog polja odvaja magnetni materijal, dok ne magnetni materijal nastavlja svoj put do prvog
kontejnera. Magnetni materijal koji pokupi prekopojasni separator zatim pada na pokretnu traku
koju nazivamo pokretna traka za otpadni magnetni materijal te se odvodi do drugog kontejnera.
Materijal koji ne prode kroz vibrirajuée sito dolazi do magnetnog bubnja, koji pomocu podesivog
magnetnog polja sakuplja magnetni materijal te ga prebacuje u tre¢i kontejner, dok ne magnetni
materijal pada kroz prorez izmedu magnetnog bubnja i vibracionog sita te zavrSava na pokretnoj
traci koju nazivamo pokretna traka s ne magnetnim materijalom te na kraju trake pada u Cetvrti

kontejner.
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A- Vibrajuce sito

B- Vibrajuci dodavac

C- Magnetni bubanj

D- Prekopojani separator
PT1- Pokretna traka s vagom
PT2- Pokretna traka s finim
materijalom

PT3- Pokretna traka s ne
magnetnim materijalom
PT4- Pokretna traka s
otpadnim magnetnim
materijalom

K1,K2,K3 i K4 - Kontejneri

Slika 1.1 Protok materijala kroz pogon [Autor]



2. OPIS PROJEKTA

U uvodnom dijelu rada opisan je protok materijala kroz pogon, u ovom poglavlju
¢emo detaljnije opisati samo pogon, nacine upravljanja pogonom te opis pojedinih

komponenti pogona.

Ulaz u pogon je vibracioni dodavac (u daljnjem radu: dodavac) u koji kran ubacuje
unaprijed usitnjeni otpad, dodavac vibrira te na taj nacin otpad s njega ravnomjerno pada
na prvu pokretnu traku. Na prvoj pokretnoj traci nalaze vaga te se otpad vaze i na temelju
tezine proraCunava se protok materijala na traci. S prve pokretne trake otpad pada na
vibrirajuce sito (u daljnjem tekstu: sito) gdje manji komadi otpada propadaju kroz njega
dok veéi zbog vibracija zavr§avaju na rubu sita gdje magnetni bubanj (u daljnjem tekstu:
bubanj) s podesivim jakoS¢u magnetskog polja sakuplja magnetne materijale te ih
prebacuje u kontejner, ostatak materijala pada na pokretnu traku za ne magnetni materijal
na kraju koje se nalazi usmjerivac koji ravnomjerno rasporeduje ne magnetni materijal u
kontejner. Manji komadi otpada kroz sito padaju na pokretnu traku za fini materijal na
kraju koje se takoder nalazi usmjerivac¢ koji ravnomjerno rasporeduje fini ne magnetni
materijal u kontejner. Iznad trake za fini materijal nalazi se prekopojasni magnetni
separator (u daljnjem tekstu: separator) s fiksnim magnetnim poljem ¢ija je udaljenost od
pokretne trake podesiva pomocu lanaca s kojih visi. Fini magnetni materijal se pomoc¢u
separatora prebacuje na traku za fini otpadni magnetni materijal s koje zavrSava u

kontejneru [1].

Postrojenje moze biti u 2 nacina rada; automatski na¢in rada i nacin rada za odrzavanje.

2.1. Automatski nacin rada

Automatski nacin rada je rad u normalnom pogonu, pogon se pokrece automatski
po sekvenci. Sekvenca paljenja postrojenja odvija se na slijede¢i nacin: Najprije se
pokrece pokretna traka s vagom te se vaga za to vrijeme nulira, zatim se redom
pokrecu; pokretna traka za otpadni magnetni materijal, separator, bubanj, pokretna
traka za fini materijal te pokretna traka za ne magnetni materijal, sito i naposljetku kada
se pokrece dodavac. U automatskom nacinu rada dodavac se regulira PID regulatorom
kako bi odrzavao konstantan protok materijala. GaSenje pogona u automatskom nacinu

rada sukladno paljenju odvija se sekvencijski obrnutim redoslijedom, najprije se



iskljucuje dodavac nakon kojeg se gasi ostatak pogona koko bi se osiguralo da sav

materijal s pokretnih traka zavrsi u kontejnerima na kraju rada.

2.2. Nadin rada za odrZavanje

Nacin rada za odrzavanje (u daljnjem tekstu: manualni rad) moguée je pokrenuti
samo kada je pogon u potpunosti zaustavljen te je moguca zasebna kontrola pojedinog
segmenta postrojenja od strane operatera. U ovom modelu rada dodavac je moguce
kontrolirati referentnom brzinom vrtnje motora ili PID regulacijom. Manualna kontrola
i nadzor vrsi se s HMI sucelja s kojeg je takoder moguce zaustaviti pogon u slucaju

nuzde.

2.3. Sigurnosne mjere

Kad god se nalazimo u situaciji gdje su u neposrednom radu ukljuceni covjek i stroj
potrebno je voditi racuna o sigurnosti covjeka pa tako i u ovom postrojenju u kojem se
nalazi podosta pokretnih dijelova te se prenose velike mase potrebno je osigurati

mogucénost brzog zaustavljanja pogona kako bi se izbjegle katastrofalne posljedice.

Pogon je opremljen s 2 udarna tipkala za zaustavljanje u slucaju nuzde, 8 prekidaca
u slucaju nuzde aktiviranih potezanjem uzeta, te 2 senzora prisutnosti te tipka s HMI-a

za zaustavljanje u slucaju nuzde.

Prvo tipkalo se nalazi u operaterovom kontejneru gdje se takoder nalazi i HMI,
drugo tipkalo se nalazi u neposrednoj blizini pogonu, senzori pokreta smjesteni su na
samom pocetku pogona ispod dodavaca te ispod magnetnog bubnja, uzad za
zaustavljanje smjesStena su na pokretne trake, dva uZeta po traci, jedan na pocetku i

drugi na kraju trake.

2.4. Sastavni dijelovi pogona

Do sada smo promatrali pogon kao slozenu cjelinu za bolje razumijevanje
problematike izrade programskog koda za upravljanje potrebno je znati funkcioniranje

pojedinih segmenata te njihovih karakteristika.



2.4.1. Vibrirajuc¢i dodavac

Vibriraju¢i dodavac je mehanicki uredaj koji se sastoji od kontejnera koji je
montiran na opruge te je preko koljenastog vratila spojena na ekscentri¢ne mase
Cija rotacija uzrokuje vibracije (Slika 2.1). Pokrece ga trofazni asinkroni motor
nazivnih podataka: 45 KW, 72,2 A, 400 V. Motor je upravljan Semensovim Sinamic
S120 sustavom koji omogucuje razne naine upravljanja kao §to su linearno
upravljanje promjenom napona i frekvencije te vektorsko upravljanje. Takoder na
dodavacu je grijac protiv sakupljana kondenzata koji odrzava temperaturu kada je

motor ugasen.

Slika 2.1 Vibrirajuéi dodavac [1]

2.4.2. Vibrirajuce sito

Vibrirajuce sito (Slika 2.2) kao i dodavac sastoji se od od kontejnera za
materijal koji je montiran na opruge te je preko osovine spojen na motor koji rotira
dvije ekscentricne mase koje uzrokuju vibraciju, za razliku od dodavaca sito je je
Suplje odnosno dno sita ima proreze kako bi manji materijali mogli propasti kroz
njega. Kao i dodavac pokrece ga trofazni asinkroni motor, za razliku od dodavaca
motor kod sita se pokrece relejnim preklapanjem te nije moguca kontrola brzine

vrtnje. Nazivni podatci motora: 75 KW, 153,3 A, 400 V. Motor je spojen preko



elektromotorne zastite te takoder posjeduje grija¢ za sprjeCavanje pojave

kondenzata.

Slika 2.2 Vibrirajucée sito [1]

2.4.3. Magnetni bubanj

Magnetni bubanj (Slika 2.3) se sastoji od elektromagneta i trofaznog
asinkronog  elektromotora. Elektromagnet je spojen preko ispravljaéa koji
omogucuje podesivi izlazni napon te kontrolu jakosti magnetskog polja,
elektromotor je priklju¢en na Semensovim Sinamic G120 upravljacki sustav $to
omogucuje upravljanje brzinom vrtnje kako bi se podesila optimalna brzina
sakupljanja magnetnog materijala. Kontrola jacine magnetskog polja i brzine vrtnje
moguca je neovisno o nac¢inu rada pogona. Nazivni podatci motora su: 30 KW, 56
A, 400V. Motor na sebi ima ugraden PTC temperaturni senzor koji je spojen

direktno na prikljuc¢ke upravljackog sustava.



Slika 2.3 Magnetni bubanj [1]

2.4.4. Prekopojasni separator

Prekopojani separator (Slika 2.4) se sastoji od elektromagneta i trofaznog
asinkronog elektromotora. Za razliku od bubnja kod separatora nije moguca
kontrola magnetskog polja ili brzine vrtnje obje veli¢ine su fiksne. Za podeSavanje
mogucénosti sakupljanja magnetnih materijala separator je moguce pribliziti
odnosno odaljiti od pokretne trake mijenjanjem duljine lanca s kojeg visi. Takoder

separator je opremljen grijaCem za prevenciju sakupljanja kondenzata.



Slika 2.4 Prekopojasni separator [1]

2.4.5. Pokretne trake
Pokretne trake (Slika 2.5) pogone trofazni motori spojeni preko releja te se
vrte nepromjenjivom brzinom, na oba kraja pokretne trake smjestena su uzad za

aktivaciju sigurnosnih sklopki kao i grija¢ za spre¢avanje pojave kondenzata.

Nazivni podatci trofaznih asinkronih motora: 5,5 KW, 8,8 A, 400 V

Slika 2.5 Pokretna traka [1]

2.4.5.1.  Usmjerivaci
Usmjerivaci (Slika 2.6) su mehanicki elementi koji usmjeravaju

protok materijala, sacinjeni su u dva djela vanjski fiksni dio koji na vrhu
8



ima otvor za ulaz materijala te na dnu ima 2 izlaza. Unutar prvog dijela
nalazi se drugi pokretni dio nalik na kantu koji se moze ljuljati lijevo i
desno, te pomacima lijevo i desno odabiremo na koji od izlaza ¢e materijal
izlaziti, takoder mozemo ga centrirati tako da materijal pada na oba izlaza

ravnomjerno.

Slika 2.6 Usmjerivac [2]

Usmjerivac je moguce postaviti da se njise automatski lijevo desno
ili ga operater moze postaviti u fiksni polozaj. Promjena rada usmjerivaca
neovisna je o nacinu rada cijelog pogona. Pomicanje unutarnjeg dijela
ostvareno je pomocu trofaznog asinkronog motora nazivnih podataka: 0,5

KW, 1,6 A, 400 V.



3. UREDAJI I OPREMA

U dosadasnjem razmatranju opisali smo pogon te njegove osnovne dijelove u ovom
poglavlju opisat ¢emo upravljacke elemente kao $to su PLC (eng. programmable logic
controller) i HMI(eng. programmable logic controller) koji nam sluze kao osnova
automatizacije postrojenja te uredaji poput ispravljaca, frekvencijskih pretvaraca,

industrijskih ethernet sklopki i komunikatora.

3.1. PLC

Programibilni logicki kontroleri (Slika 3.1) su uredaji koju nam omogucuju
kontrolu, upravljanje te regulaciju procesa. PLC-ovi su poznati i pod nazivom
industrijska racunala sacinjeni su od ulaznih te izlaznih modula, memorije te centralne
procesorske jedinice. PLC uredaji su zamijenili kompleksne relejne ormare koji su se
koristili prije njih. Cijela logika upravljanja postrojenjem sacinjavala se od velikog
broja releja $to je zauzimalo puno prostora, stvaralo veliku buku te su promjene u logici
zahtijevale fizicku promjenu oziCenja stoga su adaptacije postrojenja i samo odrZavanje
zahtijevali velik napor dok je s druge strane PLC kompaktan uredaj malih dimenzija
koji ne stvara buku prilikom rada, potrosnja elektri¢ne energije je znatno manja te ono
najbitnije PLC je programibilan i modularan stoga su adaptacije i promjene znatno

jednostavnije.
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Slika 3.1 PLC [3]
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Modularnost PLC uredaja je jedna od najznacajnijih stavci, na PLC je moguce
prikljuciti veliki broj modula kao $to su moduli za analogni, digitalni ulaz i izlaz , broj
ulaza i izlaza ovisi isklju¢ivo o procesnoj mo¢i PLC uredaja osim ulazno izlaznih
modula na PLC mogu se prikljuciti i razni drugi moduli kao §to su eterneth kartice,

moduli za napajanje modul za komunikaciju ...

Programibilnost PLC-a nam omogucuje brzu i jednostavnu promjenu upravljanja
postrojenjem promjenom programskog koda bez potrebe za fizickim promjenama
oziCenja. Programiranje PLC-a najces¢e je u ljestvicastom dijagramu , osim

ljestvicastog dijagrama moguce je programiranje u SCL-u, STL-u i u dijagramu toka.

3.1.1. Sigurnosni PLC

Sigurnosni PLC (eng. Fail-safe PLC) (Slika 3.2) su posebne izvedbe PLC
uredaja sa dodatno ugradenim hardverskim i softverskim sigurnosnim razinama.
Osim samog sigurnosnog PLC-a potrebno je imati i posebne sigurnosne ulazno
izlazne module i komponente. Sva sigurnosna oprema hardverska i softverska
propisana je standardom (IEC standard 61508). Sigurnosne PLC-ove, sigurnosne
module pa tako i dijelove programa koje se odnose na sigurnosne procese mozemo

prepoznati po standardnoj zutoj boji.

Slika 3.2 Sigurnosni PLC [Autor]



Sigurnosnom PLC -u najveci prioritet pri izvrSavanju funkcija pridodaje
sigurnosnim funkcijama sve ostale funkcije se zanemaruju dok se sigurnosne
funkcije ne izvrSe, nad sigurnosnim ulazima i izlazima vrSe se sigurnosne provjere
te postoje 4 razine sigurnosne provjere odnosno SIL (eng. Safety Integrity Level)
razine. Cilj sigurnosnih komponenti je smanjenje mogucnosti nastajanja greske
(PofD eng. Probability of Failure on Demand) opasne za postrojenje ili operatera
(Tablica 3.1) [4].

Tablica 3.1 Faktori razine smanjenja rizika

Razina sigurnosnog - _ Faktor smanjenja rizika
. ) Vjerojatnost neuspjeha
Integriteta
SIL 4 10> PofD <10 100,000 do 10,000
SIL 3 10> PofD <1073 10,000 do 1,000
SIL 2 107> PofD < 1072 1,000 do 100
SIL 1 102> PofD < 10! 100 do 10

Sigurnosni ulazni moduli imaju mogucnost podesavanja nacina provjere
signala ulaznog signala. Ulazni prikljucci medusobno su povezani u parovima npr.
Kanal 0 je vezan za kanal 8 , kanal 1 na kanal 9 itd. stoga u postavkama modula
mozemo podesiti odnos dvaju povezanih kanala na naéin da odabiremo nacin
evaluacije signala. Osnovna evaluacija signala je 1ool u kojoj je svaki signal
provjeravan zasebno (npr, kanal 0 nevezano za kanal 8), druga odnosno treca
moguca evaluacija je 1002 gdje se kanali usporeduju medusobno te se testira dali
su signali isti odnosno razli€iti ovisno o konfiguraciji. Primjer 1002 evaluacije s
razli¢itim signalima bila bi sigurnosna vrata sa krajnjim senzorima polozaja vrata
gdje je jedan senzor normalno otvorena sklopka a drugi normalno zatvorena
sklopka te prilikom normalnog rada signali moraju biti suprotni (jedan na visokoj
drugi na niskoj logi¢noj razini) , u suprotnom za sluc¢aj da su oba signala ista znamo

da je jedan od senzora u kvaru [5].

PLC koristen u ovom projektu je Siemensov PLC SIMATIC S7-1500F,
CPU 1515F-2 PN osim po prepoznatljivoj zutoj boji sigurnosni PLC takoder

prepoznajemo po oznaci F u imenu.
12
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3.2. HMI

HMI (eng. Human Machine Interface) je sucelje izmedu operatera i PLC-a
odnosno postrojenja. Na HMI-u ocitavamo statuse masina, alarme, i ostale parametre.
Takoder s HMI-a S$aljemo komade ka PLC-u odnosno s HMI-a upravljamo

postrojenjem.

U ovom projektu koristen je Siemensov TP1500 Comfort (Slika 3.3).

Slika 3.2 Siemens SIMATIC TP1500 comfort [6]

TP1500 Comfort specifikacije [4]:
e 154 in¢ displej
e Rezolucija 1280x800 piksela
e Napon napajanja 24 V

o Tezina4,4 kg



3.3. Ulazno izlazne kartice

Za ovaj projekt potrebno nam je 7 ulazno izlaznih kartica od kojih su; dvije kartice
za digitalne ulaze, jedna kartica za digitalne izlaze, kartica za analogne izlaze, kartica za
analogne ulaze , kartica za sigurnosne digitalne ulaze i kartica za sigurnosne analogne

izlaze.

Digitalne kartice koristene u projektu su Siemensove kartice DI 32x24VDC HF
(Slika 3.4) i DI 16x24VDC HF, namijenjene su za naponsku razinu od 24 V istosmjerne
struje, ulazi su izolirani, s mogucénoséu vrSenja dijagnoze, detekcije prekida oZicenja.
Razlika u ovim kartica je u broju ulaza prva kartica ima 32 dok druga 16 digitalnih ulaza.
Osim dvije ulazne kartice koristena je i izlazna kartica DQ 32x24VDC/0.5A HF koja

posjeduje 32 digitalna izlaza naponske razine 24 V te jakoscu struje 0.5 A po izlazu [8].

Slika 3.3 Digitalna kartica DI 32x24VDC HF [8]

Analogne kartice koristene u projektu su: AQ 2xU/I ST i 4xU/I/RTD/TC ST. Prva
kartica je kartica s 2 analogna izlaza s moguénoscu strujnog ili naponskog ulaznog signala
16 bitne rezolucije, druga analogna kartica je kartica s 4 analogna ulaza 16 bitne rezolucije
s moguénos$éu mjerenja strujnog naponskog signala te kanili 0 i 2 takoder mogu biti

podesSeni za mjerenje otpadnickih signala s termometara ili termoparova [9] [10].
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Sigurnosne kartice koriStene u ovom projektu su: F-DQ 8x24VDC/2A PPM (Slika
3.5) 1 F-DI 16x24V DC. Prva kartica je sigurnosna kartica s 8 digitalnih izlaza povezanih
u 2 (Poglavlje 3.1.1 Sigurnosni PLC) s mogué¢nos¢u PM i PP prekidanja (PP- oba prekidaca
prekidaju pozitivnu izlaznu stezaljku, PM- jedan prekida¢ prekida pozitivnu dok drugi
negativnu stranu stezaljki),izlazni napon i struja su 24 V, 2 A. Duga sigurnosna kartica ima

16 izlaza odnosno 8 zavisno o SIL razini koju Zelimo posti¢i [11] [12].

Slika 3.4 Sigurnosna digitalna kartica [11]

3.4. Milltronics MUS

Milltonic MUS (Slika 3.6) je modul s dvije mjerne Celije koji se postavlja na
postoje¢u pokretnu traku te se u ovom projektu koristi kao vaga spojen preko
komunikatora Milltronic BW100. Mjerne ¢elije su sacinjene od niklovane slitine celika
priklju¢nog napona 10 do 15 V , izlaznog napona 2mV/V. Raspon radne temperature
je od -40 do 65°C. Celije je moguée preopteretiti od 150 do 200 % nazivnog
opterecenja. Kreiran je za brzine pokretne trake do 3 m/s te 5000 t/h [13].



Slika 3.5 Milltronic MUS [14]

3.4.1. Milltronics BW100

Milltronics BW100 (Slika 3.7) je uredaj na koji se spajaju mjerne celije te
on vrsi kalibraciju, preracunavanje tezine u protok na taj nacin PLC nije opterec¢en
konstantnom integracijom tezine ve¢ tu operaciju preuzima ovj modul samim time
uzorkovanje tezine je ucestalije i preciznije, na modul je takoder moguce prikljuciti
enkoder kako bi mogao to¢nije proracunavati protok. Enkoder nije potreban za
pokretne trake konstantne brzine, u tom slucaju brzina se unosi kao parametar, osim
brzine unosimo maksimalan protok odnosno tezinu kako bi na analognom izlazu
modula dobili korektno skaliranu vrijednost. Izlazni signal je strujni u rasponu od
4-20 mA. Analogni izlaz moze biti konfiguriran da na izlazu daje jednu od 3
veli¢ina. Prva veli¢ina je teZina, zatim protok te brzina s enkodera. U nasem slucaju
izlaz je podesen na protok t/h. Osim analognim izlazom modul na plc moze biti
priklju¢en i Profinet komunikacijom. Modul takoder ima relejni ulaz za

zapocinjanje nuliranja te relejni izlaz za signalizaciju pogreske [15].

16



17

Slika 3.6 Milltronics BW100 [15]

3.5. Scalance

Scalance (Slika 3.8) je uredaj za mreznu komunikaciju, koriste se u industrijskim
uvjetima. U ovom projektu Koristen je SCALANCE XC206 enternet razdjelnik s 6
izlaznih portova [16].

Slika 3.7 Scalance [16]



3.6. Kontroleri za motore

Preko izlaznih modula PLC-a nije moguce direktno kontrolirati asinkrone
trofazne motore (Motore opcenito nije moguce direktno kontrolirati) jer za njihovu
kontrolu potrebni su izlazi velikih strujnih i naponskih razina te mogucnost
modulacije napona odnosno frekvencije. U sluc¢aju da nije potrebna kontrola
brzine, momenta te je potrebna moguénost pokretanja odnosno zaustavljanja
motora dovoljno je koristiti releje. Za slucaj kad je potrebna kontrola pozicije,
brzine ili momenta neizbjezna je uporaba kontrolera odnosno frekvencijskih
izmjenjivaca. U ovom projektu koriStena su 2 kontrolera; SINAMICS G120
CU250S-2 i SINAMICS-S120-CU320-2 PN (Slike 3.8 1 3.9). Oba frekvencijska
pretvaraca nude slicne performanse razlika je u mogucnosti koriStenja drugacijih

komunikacijskih protokola odnosno telegrama.

&
¢
<
3
=
LT

Slika 3.8 SINAMIC G120 [17]
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Slika 3.9 SINEMATIC S120 [18]

3.6.1. Telegram

Telegram je vrta komunikacije odnosno specijalna komunikacijska poruka,
telegram omoguéuje razmjenu podataka izmedu PLC-a s frekvencijskim
pretvara¢em ili drugim uredajima. Telegrami su sacinjeni od statusnih i kontrolni
rijeci, rije¢ moze biti struktura bitova u kojem svaki bit upravlja odredenom
funkcijom ili prenosi status, rije¢ takoder moze biti i i tipa integer (hrv. cjelobrojna
veli¢ina) te na taj nacin prenosi referentnu veli¢inu kao na primjer referentnu brzinu

vrtnje takoder moze biti statusna rijeC te nam vracati podatak o trenutnoj brzini.

Postoje razne vrste telegrama razlikuju se po broju statusnih i kontrolnih
rije¢i te se koriste za specificne namijene. Neki od telegrama su; standardni
telegrami 1, standardni telegram 2, standardni telegram 20, standardni telegram
111, Siemens telegram 350, Siemens telegram 220, Siemens telegram 352, Siemens

telegram 371 [19] [20].

U ovom projektu koristi ¢emo standardni telegram 1 te Siemens telegram
220. Standardni telegram 1 razmjenjuje dvije rijeci s PLC-a preko telegrama

Saljemo prvu rije¢ s kontrolnim bitovima (Tablica 3.4) te drugu rijec s referentnom



brzinom (Tablica 3.5), s pretvaraca telegramom primamo dvije statusne rijeci, prva
rije¢ se sastoji od 16 statusnih bitova (Tablica 3.2) a druga rijec je brzina stvarna
vrtnje motora (Tablica 3.3) [21]. Standardi telegram 1 koristimo za kontrolu brzine.
Siemensov telegram 220 karakteristican je za primjene u metalopreradivacku
industriju kao i Siemensov telegram 371. Siemensov telegram 220 se takoder
koristi za kontrolu brzine, osim kontrole brzine moguca je kontrola polozaja,
momenta, servokontrola. Za primjer Kkontrola polozaja moguéa je s prije
spomenutim standardnim telegramom 111. Siemensov telegram 371 razmjenjuje
10 rijeci od kojih su 6 unaprijed definirano standardom dok su 4 rijec¢i potpuno
slobodne za specificne potrebe te ih korisnik definira. U ovom projektu taj se

telegram koristi zbog dodatne mogucnosti kontrole ko¢nice motora.

Korisnik takoder na raspolaganju ima i slobodni telegram kojem definira

koli¢inu i duljinu komunikacijske rijeci.
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Tablica 3.2 Telegram 1, statusna rije¢ 1

BIT OPIS PARAMETAR
0 Spreman za ukljucivanje r0899.0
1 Spreman za rad r0899.1
2 Omogucen rad r0899.2
3 Greska je aktivna 121393
4 Klizanje do zaustavljanja nije aktivno r0899.4
5 Brzo zaustavljanje je neaktivno 12139.5
6 Pokretanje je zabranjeno r0899.6
7 Alarm je aktivan 12139.7
8 Varijacija brzine je unutar dozvoljenog opsega 12197.7
9 Zahtjev za kontrolu r0899.9
10 | Brzina je jednaka ili ve¢a od maksimalne r2199.1
11 | Maksimalna struja ili moment su dosegnuti r1407.7
12 | Otvorena koc¢nica 10899.12
13 | Alarm pregrijavanja motora nije aktivan r2135.14
14 | Smjer vrtnje 121973
15 | Alarm pregrijavanja invertera nije aktivan r2135.15

Tablica 3.3 Telegram 1, statusna rije¢ 2

INT OPIS

1 Stvarna brzina motora




Tablica 3.4 Telegram 1, kontrolna rije¢ 1

BIT | OPIS PARAMETAR
0 Iskljuci/Ukljuci r2090.0
1 Usporavanje do zaustavljanja r2090.1
2 Brzo zaustavljanje 12090.2
3 Omoguci rad r2090.3
4 Omoguci rampu r2090.4
5 Kretanje po rampi do referentne brzine r2090.5
6 Omoguci postavljanje reference r2090.6
7 Potvrda greske 12090.7
8,9 | Rezervirano
10 Kontrola s PLC-a r2090.10
11 Promjena smjera vrtnje r2090.11
12 Rezervirano
13 Povecaj brzinu pomocu potenciometra r2090.13
14 Smanji brzinu pomoc¢u potenciometra r2090.14
15 Rezervirano
Tablica 3.5 Telegram 1, kontrolna rijec 2
INT OPIS
1 Referentna brzina
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4. TIA PORTAL

TIA (eng. Totally integrated automation ) portal odnosno portal s integriranim
komponentama potrebnim za potpunu automatizaciju procesa, TIA portal nam omogucuje
programiranje PLC-a, HMI-a, podesavanje parametara frekvencijskih pretvaraca sve u jednom
relativno jednostavnom korisnickom sucelju. Programiranje u TIA portalu zapocinje
dodavanjem PLC-a u mrezu iz hardverskog kataloga. Unutra hardverskog kataloga takoder se
nalaze ostali Siemensovi uredaji u slucaju da se u projektu koristi uredaj drugog proizvodaca
kao naprimjer ABB-ov frekvencijski pretvarac, najprije ga je potrebno dodati u katalog preko

GSD datoteke.

TIA portal je intuitivno jednostavan za koristenje, komponente je moguce iz
izbornika povucéi u prostor za programiranje, bazu podataka itd., (eng. drag and drop), s lijeve
strane nalazi se hijerarhijsko stablo u kojem se nalaze uredaji te mape s programima i bazama
podataka. Unutar TIA portal takoder definiramo medusobne poveznice medu uredajima u

ovom projektu svi uredaji su povezani preko PROFInet komunikacije.

PROFInet (eng. Process Field Network) je standardna industrijska komunikacija preko
etherneta, omoguc¢uje nam komunikaciju s uredajima na velikim udaljenostima te brzu i lako

ozicenje. Dizajniran je za brzu razmjenu podataka.

4.1. Programiranje u TIA portalu

TIA portal je strukturirana na blokove, blokovi mogu predstavljati baze podatak
i funkcije. Postoje 4 osnovna bloka; funkcijski blok, blok baze podataka, blok

funkcije 1 organizacijski blok.

Osnovni blok je organizacijski blok, program unutar njega odvija se ciklicki te
u njega postavljamo funkcijske blokove te blok funkcije. Blok funkcije je blok u
koji upisujemo kod u jednom od 4 programskih jezika unutar TIA portala, varijable
koje koristi blok funkcije mozemo upisati unutar samog bloka gdje ¢e biti
pohranjene privremeno za razliku od funkcijskog bloka gdje moZemo upisati
varijablu sa stalnom memorijskom adresom, kako bi varijable pohranili trajno te
globalno dostupno pohranjujemo ih u blok baze podataka. Programiranje unutar

blokova moguce je u ljestvicastom dijagramu, diagramu toka, SCL-u (eng.



Structured Control Language) i STL-u (eng. Statment List). STL jezik nalik je
asembleru te se koristi za kompleksnije manipulacije, dijagram toka se najcesSée

koristi za sekvence, u ovom projektu nisu koristeni te nece biti daljnje opisani.

Ljestvicasti dijagram (eng. Ladder diagram) je graficka reprezentacija
programskog koda odnosne elektricne sheme, kreiran je s ciljem laksSe tranzicije s
relejnih shema na programski kod. Osnovni elementi ljestvi¢astog dijagrama su;
otvoreni i zatvoreni kontakt, lampa (element za upis vrijednosti 0 ili 1 u boolevu
varijablu) , tajmeri s kasnjenjem uklapanja / isklapanja, vremenski pulsovi,
detektori padajuceg odnosno rastuc¢eg brida te lampica za postavljanje i resetiranje
izlaza. Osim osnovnih elemenata tu su matematicki elementi ka $to su; blokovi za
zbrajanje, oduzimanje, mnozenje i dijeljenje . Elementi za logi¢ku usporedbu
varijabli i bitova te sloZeniji blokovi za skaliranja, pretvorbu i opéenitu obradu

varijabli.

Ljestvicasti dijagram je zamisljen kao strujni krug te postavljanjem otvorenih i
zatvorenih kontakata blokiramo odnosno propustamo tok ,struje” odnosno
informacije. Program se izvrSava odozgo prema dolje te s lijeva na desno te
otvorenim 1 zatvorenim kontaktima blokiramo odnosno propustamo protok
informacije nalik na elektricni krug. Kod ljestvicastog dijagrama jedna od
najvaznijih preporuka odnosno pravila je da se na pocetku ocitavaju ulazi, na
sredini obraduju ocitani ulazi te se na kraju informacije $alju na izlaz te se izlaz

smije upisivati samo na jednom mjestu u programu.

Primjer jednostavnog programa koji uzima varijablu A i B te ako je varijabla A
na visokoj Logi¢noj razini, a varijabla B na niskoj logickoj razini ukljucuje se izlaz

C (Slika 4.1).
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Slika 4.1 Primjer jednostavnog programa [Autor]

SCL je jezik nalik c jeziku te je baziran na PASCAL-u koristimo ga za operacije
vece slozenosti, te je kompaktnije rjeSenje od ljestvi¢astog dijagrama, posjeduje
osnovne logicke funkcije te se se unutar njega takoder mogu iskoristi funkcije iz
ljestviCastog dijagrama programira nalik skripti te pruza moguénost slozenijeg

programa.



5. IZRADA PROGRAMA

Za pocetak sumirajmo zahtjeve projekta. U programu je potrebno imati 2 reZima rada,
automatski rezim rada te rezim rada za odrZavanje, postrojenje se pokrece i1 zaustavlja po
sekvenci i1 protok materijala je reguliran PID regulacijom. Program ¢emo razdijeliti na
osnovne komponente odnosno masine te pojedine komponente pozivamo unutar glavnog

programa.
3 osnovna koraka izrade programa:
1. Korak izrade hardverska konfiguracija.

Iz elektri¢nih shema potrebno je iscitati tip PLC i HMI- uredaja te koristene
module, frekvencijske pretvarace te komunikacijske uredaje ( Komponente opisane
u poglavlju 3. Uredaji i oprema)(Slika 5.1). Zatim uredaje povezujemo preko

profineta te im dodjeljujemo adrese.

|& Topology view [ Networkview [[¥ Device view |
& Mewwork | £F Connections [ i connecion [« B B W B @ =]
[A]
PLC_1-408A3 Switch_1 =
CPU 1515F-2 PN SCALANCE XC2...
- L
PLC_1-408A3
[PRE_2 ] ‘
HMI_1-506A3 :
TP1500 Comfort
Drive_1-201U0 SINAMICS-512...
G120 CU2505-2... SINAMICS S120f... e |
PLC_1-408A3
PLC_1-408A3
[»]
<] Il 100% 7 Wt rmrril, |

Slika 5.1 Hardverska konfiguracija [Autor]

2. Pisanje PLC programa

Pisanje programa zapocinje definiranjem podsustava programa u nasem
slucaju radi se o pojedinim masSinama te ¢emo kreirati mapu za svaku masinu u
kojoj ¢e se nalaziti funkcije i baze podataka (Slika 5.1), osim pojedinih masina

potrebno je kreirati mapu za globalno koriStene funkcije kao Sto su: skaliranje,
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3.

funkcija rampe, sekvenca pokretanja itd. te mapu za simulaciju kao i funkcije tako
definiramo i baze podataka kao S§to su globalna baza podataka za varijable koje ¢e
se javljati kroz viSe podsustava te baza podataka za varijable koje razmjenjujemo

sa HMI-om. Nakon definiranja osnovne strukture mozemo zapoceti s

programiranjem.
Project tree o 4
Devices |
~ (g PLC_140BA3[CPUTSISF2PN] i [a

Y Device configuration

% Online & diagnostics

@ safety Administration
] rgg Software units
~ |5 Program blocks
B¢ Add new block
4 Main [OBT]
@ DRIVER_DB_2 [DB21]
@ RaMPA_DB_1 [DB20]
X FOB_RTG1 [0B123]
£ Main_Safety RTG1 [FB3]
@ Main_Safety RTG1_DB [DB23]
[ H
[£2] Magnetni_bubanj
[E] MAIN

[:] Pokretne_trake

[£:] Prekopojasni_separator

[ simulacija

v T T or v ww

[:] vibracioni_dodavac
b [£] Vibraciono_sito

b ¢ System blocks

'_aﬁ Technology objects
External source files
Ea PLC tags

g PLC data types

:OL Watch and force tables
(& online backups

:ﬁ Traces

i:;ﬁ CPC UA communication
[@ web applications

Ei Device proxydata

v T T T OFT OFT YR WY T

—Wll Program info
[f PLC supervisions & alarms
\E] PLC alarm text lists
» [ Locsl modules
4 :'.l Distributed O
» 5] HMI_1-506A3 [TP1500 Comfort]
] '—£ Drive_1-201U0 [G120 CU2505-2 PN Vector]
» (il Switch_1 [SCALANCE XC206-2]
» % Ungrouped devices
i
A

o cegnicasing:

Slika 5.2 Definiranje podsustava [Autor]

Izrada HMI sucelja

Izrada HMI sucelja zapocinje povezivanjem varijabli s PLC-a s varijablama

HMI-a. Zatim mozemo definirati stalni prostor na ekranu, to je dio ekrana vidljiv



na svim definiranim stranicama odnosno zaslonima HMI-a. Nakon definiranog
stalnog prostora na ekranu mozemo izraditi pocetni ekran te ostale potrebne ekrane
odnosno stranice (Slika 5.2). U ovom slucaju osim pocetnog zaslona potrebno je
izraditi zaslone za svaku masinu te zaslon za simulaciju. HMI- uredaj takoder

omogucuje sko¢ne prozore.

~ [ HMI_1-506A3 [TP1500 Comfort] [~
[I'f Device configuration
%! Online & diagnostics
1 Runtime settings
o F_D Screens
ﬁ'b' Add new screen
[] MAGNETNI_BUBANI
F | Pocetni_ekran
[] PREKOPOIASMI_SEPARATOR
[] PT_FINI_MAGNE TNI_MATERLAL
] PT_NEMAGNETNI_ MATERIJAL
[] PT_OTPADMI MATERIJAL
[] PT_SIROVINA_VAGA
[] SIMULATION
[] VIERACIONI_DODAVAC
[] VIBRACIONG_SITO
~ [[§] Screen management
r [ Templates
A E Fop-up screens

[ ~dd new pop-up screen

Fl Pop-up_diverter_1

F Pop-up_diverter_2

[T Pop-up_magnetski bubanj_magnet
] Pop-up_magnetski bubanj_motor

[ Pop-up_vibracioni_dodoavac
- '_Ijl Slide-in screens
Slidedn screen bottom
[ slide-in screen left
[ slide-in screen right
[ slide-in screen top
57| Global screen
[T Permanent area
Eé Hil tags
BZG Connections
1 HMI alarms
= Recipes
ﬂ Historical data
[&l scripts
5] scheduled tasks
(18} Cycles
[5] rReparts =

15 Tort amd mranhic lices L=

-

-

-

Slika 5.3 Definirani ekrani [Autor]
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5.1. Pokretne trake s finim i ne magnetnim materijalom

Pokretne trake s finim i otpadnim materijalom su iste S$to se tice programskog
zahtijeva. Obije pokretne trake zahtijevaju automatsko i manualno paljenje, ukljucenje
grijaca za vrijeme kada je motor ugaSen. Na kraju njih nalaze se usmjerivaci koji
neovisno o nacinu rada pokretne trake mogu biti upravljani automatski odnosno
manualno. Obje trake je potrebno zaustaviti u slucaju da su jedno ili oba sigurnosna
uzeta aktivirana ili je aktivirano jedno od sigurnosnih tipkala. Komande za paljenje,
gasenje te nacin rada dolaze s HMI-a, a na HMI potrebno je prenijeti statuse motora,

grijaca te usmjerivaca. Svi navedeni elementi ukljucuju se preko digitalnih izlaza.
Program:

Na pocetku programa uzimamo komande ] HMlI-a
HMI_TO PLC_FNS_CON_MAN_STRT te ju zapisuyjemo u pomocénu varijablu
#MAN_START TMP koja pokrece nacin rada za odrzavanje. Zatim slijedi provjera
logickih uvjeta za pokretanje pokretne trake koji su redom; FLD_OUT_EM_RLY -> signal
sa sigurnosne sklopke, CUM_STP => signal za zaustavljanje zbog ispada masine koja
prethodi pokretnoj traci, FNS_TRANS CONV_PR1 EM STP i
FNS_TRANS CONV_PR2 EM STP —> signali sa sigurnosnih poteznih uZeta,
FNS_TRANS CONV_MOT_FLT - signal s elektromotorne zastite, AUTO _STRT =2 status o
pokrenutom automatskom upravljanju, ako je on ukljucen nacin rada za odrzavanje se
ne moze pokrenuti. Te ako su svi uvjeti zadovoljeni varijabla MAN_STRT se ukljucuje

(slika 5.4).



Network 1: MANUALNO POKRETANJE

%DB5.DBX10.0
"HMI_DB" HMI_
TO_PLC.HMI_FNS_
CON_MAN_STRT #MAN_START_TMP
¥ ( F—
%DB5.DBX10.0
"HMI_DB" HMI_

TO_PLCHMI_FNS_
CON_MAN_STRT

{R }—

Network 2:  MANUALNO PALIENJE

"PT_FM_DB"FLD.  "PT_FM_DB"FLD.

INFENS_TRANS_ INFNS_TRANS_  "PT_FM_DB"FLD.
"PT_FM_DB"WRK.  "MAIN_DB".FLD.  "PT_FM_DB"WRK.  CONV_PRI_EM_ CONV_PRZ_EM_ IN.FNS_TRANS_ "PT_FM_DB"WRK.  "PT_FM_DB".WRK.
#MAN_START_TMP MAN_START Out.EM_RLY CUM_STP sTP STP CONV_MOT_FLT AUTO_STRT MAN_START
I 1/} 1/} ] ] | 1/} 1/} {
11 i/t /1 1 1 it i/t /1 { —
"PT_FM_DB" WRK.
TR %DB5.DBX45.3
MAN_START ~ #MAN_START_TMP
T T "HMI_DB"PLC_TO_
| | s HMLFRAM_CONV_

MAN_ON

—

Slika 5.4 Manualno pokretanje [Autor]

Uvjeti za automatsko pokretanje su isti kao i uvjeti za pokretanje u nacinu rada za
odrzavanje. Razlika je u varijabli koja ga pokrec¢e naziva AUTO STRT i u tome S§to kod
automatskog starta paljenje se odgada 5 sec ukoliko je traka u stanju mirovanja, ako je
traka u pokretu za vrijeme prebacivanja na automatski nacin rada odgoda od 5 sec nije
aktivna. Odgoda pokretanja koristimo kod automatskog pokretanja kako bi osigurali da

je element koji slijedi prije ve¢ pokrenut, Sto je zahtjev sekvence paljenja (Slika 5.5).
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¥ Network 3: AUTOMATSKO|POKRETANJE

%DB32
*PT_FM_DB'FLD.  PT_FM_DB"FLD. MECTiler.0-pe..
IN.FNS_TRANS_ IN.FNS_TRANS_ "PT_FM_DB".FLD.
"PT_FM_DB"WRK.  "MAIN_DB"FLD.  "PT_FM_DB"WRK. ~ CONV_PR1_EM_  CONV_PR2_EM_ IN.FNS_TRANS _ TON
AUTO_STRT OUtEM_RLY CUM_STP STP SsTP CONV_MOT_FLT Time #s_tmp_1
]l L 1 /1 1/1 ] ] ]
1F 1/} Vi 4 /1 /1 IN Q { F—
T#55 —{E B
“PT_FM_DB".WRK.
MOT_RUN #s_tmp_2

—

¥ Network 4: AUTOMATSKI START

#s_tmp_1 #AUTO_START_TMP

11 { p—

Slika 5.5 Automatsko pokretanje [Autor]

Nakon §to je pokrenut jedan od nacina rada slijedi pokretanje motora.
Pomo¢na Varijabla MOT RUN zatim ukljucuje digitalni izlaz povezan na varijablu

FNS_TRANS CONV_MOT_CONT (Slika 5.6).

o Network 5: PALENE MOTORA

“PT_FM_DB"WRK.  “MAIN_DB".FLD. "PT_FM_DB" WRK.
MAN_START OUuLEM_RLY MOT_RUN
{ | /1 { }
#AUTO_START_TMP
i %DB5.DBX28.0
1 | “HMI_DB".PLC_TO_
HMLHMI_FNS_
CON_MOT_RUN
J 1
1 L

it Network 6: PALENIE MOTORA

“PT_FM_DE".FLD.
OUT.FNS_TRANS_

“PT_FM_DB".WRK.
CONV_MOT_CONT

MOT_RUN
i i

] L
LI | L |

Slika 5.6 Pokretanje motora [Autor]
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Nakon logike za pokretanje motora slijedi logika za pokretanje grijaca i
usmjerivaca. Grija¢ se pokrece u slucaju da nema aktivnih sigurnosnog signala
EM_RLY (signal EM RLY aktiviraju bilo koji od sigurnosnih sklopki unutar
postrojenja) te alarma s grijaa FNS_TRANS CONV_SPACE HTR ALM te signal za
pokretanje motora ne smije biti aktivan kako bi se ostvarilo paljenje grijaca kad je
motor ugasen. Zatim slijedi provjera automatskog pokretanja pokretne trake te ako
je automatski nacin ukljuen postavljamo usmjeriva¢ u automatski nacin rada
postavljanjem signala DVRTR_AUTO MODE u na visoku logicku razinu. Zatim slijedi
logika za upravljanje usmjerivacem u prvom dijelu koda provjeravamo dali je
pokretna traka pokrenuta te ako je provjeravamo dali postoji greSka na usmjerivacu
ulaznim digitalnim signalom naziva trans conv_drv_cho flt te provjeravamo
signale s HMI-a za  odredivanje nafina rada koji  glase:

HMI_FNS_CON_DVRTR_MAN_ONiHMI_FNS CON_DVRTR AUTO_ON (Slika 5.7).
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MNetwork 9: MACIN RADA USMIERIVACA

%DB5.DBX10.1 %D B5.DBX10.2
"PT_FM_DB" FLD. “HMI_DB" HMI_ “HMI_DB" HMI_
IN.FNS_TRANS TO_PLC.HMI_FNS_ TO_PLCHMI_FNS_
BT FM DE*MWRK.  CONV_DRV_CHO_  CON_DVRTR_MAN_ CON_DVRTR_
MAN_START FLT ON ALTO_ON STMPT
{ | i1 { | /1 { }
#AUTO_START_TMP
1 L
10T
%DB5.DBX10.2
"HMI_DB".HMI_
TO_PLCHMI_FNS_
CON_DVRTR_
AUTO_ON #TMP2
]l L l 1
LI | 1 7z
%DB5.DBX10.2
"HMI_DB".HMI_
TO_PLCHMI_FNS_
CON_DVRTR_
AUTO_ON
{R}
%DB5.DBX10.1
"PT_FM_DB".FLD. “HMI_DB" HMI_
*PT_FM_DB".WRK. IN.FNS_TRANS _ TO_PLCHMI_FNS_ “PT_FM_DEBE" WRK.
DVRTR_AUTO CONV_DRV_CHO_ CON_DVRTR_MAN_ DVRTR_AUTO
#AUTO_START_TMP MODE #TMP2 EEF ON MODE
1 | { | i/ /1 i/ { }
"PT_FM_DB".WRK. “PT_FM_DB".WRK.
i AT, S
11 £ MODE LI
11 s HMLHMI_FNS_
{ | /1 CON_DVRTR_
AUTO_MODE_ON
Network 10: PAJEMIE USMIERIVACA
"PT_FM_DB".FLD.
OUT.FNS_TRANS_
"MAIN_DB" FLD. CONV_DRV_
#TMP1 OutEM_RLY CHUTE_MOT_CONT
1 | /1 { }
"PETK;_"F"P-E-‘MB"T-\'C‘;RK- %DB5.DBX28.3
= - “HMI_DB" PLC_TO_
MODE HMLHMI_FNS_
|| CON_DVRTR_ON
] 1
1 I

Slika 5.7 Pokretanje usmjerivaca [Autor]



5.2. Pokretna traka s otpadnim materijalom i pokretna traka s vagom

Pokretna traka s otpadnim materijalom zahtjeva dva nacina rada, automatski i
nacin rada za odrzavanje, pokretna traka se ne moze pokrenuti ukoliko su aktivirani
signali s sigurnosnih elemenata te ukoliko je aktivna greska s motora. Kada je motor
ugasen grijac protiv sakupljanja kondenzata se mora ukljuéiti. Upravljanje trakom vrsi

se s HMI-a.

Pokretna traka s vagom razlikuje se od trake s otpadnim materijalom u tome $to na

sebi ima vagu te programski ne zahtjeva dodatne uvjete.

5.2.1. Vaga

Funkcija za vagu s analognog ulaza oc¢itava vrijednost od 0 do 27648 koju
je potrebno skalirati u vrijednost protoka od 0-4166 t/h te je potrebno
omogucéiti nuliranje vage (Slike 5.8 i 5.9). Nuliranje vage se automatski
pokrecée prilikom prvog paljenja vage ili naredbom s HMI-a, nuliranje se
vr$i podizanjem digitalnog izlaza na visoku logicku razinu. Gresku s vage

ocitavamo s digitalnog ulaza te ju Saljemo na HMI.

Protok s vage dobiven je prema maksimalnom protoku definiranom prema
maksimalnoj brzini kretanja pokretne trake skaliranim s postotkom brzine

vrtnje pokretne trake s vagom prema jednadzbi (5.1):
14 2,5
Q =0, o= 5000 = 4166,67 [t/h] (5.1)

Gdje su:

(- Skalirani protok [t/h],
Om- Maksimalni dozvoljeni protok,
Vm- Maksimalna dozvoljena brzina kretanja pokretne trake,

V- Stvarna brzina kretanja pokretne trake.
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¥  Network 1: CITAME VRUEDNOST PROTOKA SA VAGE

"Sim_db". %EC2
SIMULATION "SKALIRANJE" e
]
/1 EN ENO EN — —_—
276480 — MAX_IN OUT VALUE "PT_S_DB"WRK. "PT_S_DB" WRK. —_—
00 —Fi REAL — REAL_SC_FLW REAL_SC_FLW — py ik dt)
“PT_S_DB" FLDIN. OUT_VALUE INT — #TMP HMIHML SCALE
SC_FLW = IN_VALUE sk oun — VALUE
4167.0 — MAX_OUT
0.0 — min-ouT
0 — OuT_MODE
*Sim_db". HC
SIMULATION *SKALIRANJE" GV
— ——m ENO N  —
4200.0 — MAX_IN OUTVALUE_  "FT_S_DB"WRK. “PT_S_DB" WRK. «
0.0 — MIN_IN REAI REAL_SC_FLW REAL_SC_FLW __y Ifjﬁgsp& -
“PT_S_DB" FLDIN. OUT_VALUE_INT — #TMP HMIHML SCALE
SC_FLW —pIN_vALUE 35 OUT1 — VALUE
42000 MAX_OUT
0.0 — min-ouT
0 — OUT_MODE
Slika 5.8 Skaliranje vrijednosti dobivene s vage [Autor]
*  Network2: nuliranje vage
%DB28
"|EC_Timer_0_DB_
"PT_S_DB".WRK. "PT_S_DB".WRK. ™ "PT_S_DB".FLD.
MOT_RUN FRST_STRT PTRIG Time OUTSC_ZERO
| | ak Q — N Q —{
"PT_S_DB" WRK. T#205 — pT T —TH
ONS[0]
%DB5.DBX47.0
b sl oy
T —— "HMIL_DB" HML i
“HMI_DB" HMIL TO_PLCSCALE_
TO_PLCSCALE ZERO ( ’
ZERO Y | Y W—
: : "PT_S_DB".WRK.
N_TRIG FRST_STRT
L Q——{s)—
"PT_S_DB".WRK.
ONs[1]

Slika 5.9 Postupak nuliranja vage [Autor]




5.3. Prekopojasni separator

Separatoru je potrebno omoguciti 2 nacina rad automatski te nacin rada za
odrzavanje, potrebno je kontrola ukljucenja motora , elektromagneta i grijaca. Uvjet
za pokretanje motora je da nema aktivnih sigurnosnih signala te greSke na motoru ili
magnetu, isti zahtjevi vrijede i za elektromagnet, kao i kod pokretnih traka grija¢ mora
biti aktiviran kada je motor iskljucen. Svi navedeni elementi ukljucuju se preko

digitalnih izlaza.

Program se razlikuje od programa pokretnih traka samo u zahtjevu za pokretanje
elektro magneta (slika 5.10), zahtjevi za pokretanje motora i grijaca su isti. Kod
pokretanja elektromagneta najprije pokrecemo ispravlja podizanjem signala
OVRBND MAG _RECT EQ MAG te kad se pokrene ispravlja¢ tada Saljemo signal
OVRBND_ MAG_RECT EQ MAG_ON za preklapanje releja koji zatim zatvara strujni krug

izmedu ispravljaca i elektromagneta.

Bt Network 6: PALIENJE MAGNETA

*PS_DB".FLD.OUT.

*P5._DB" WWRK. *MAIN_DB".FLD. OWREMND_MAG_
MOT_RUN Cut.EM_RLY RRECT_EQ_MAG
[ | [
1T |/= { :
%DB5DBX37.3
“Hii_DE".PLC_TO_
HMLHM_OWE_
MAG_MAG_ON
{

L

"P5_DB".FLD.OUT.

OVREMD_MAG_
*PS_DB" WRK. *MAIN_DB".FLD. RRECT_ECQ_MAG_
MAN_STRT Out.EM_RLY ON
[ | ]
1T |/= : :

#AUTO_START_TMP

*PS_DB" WIRK.
AUTO_STRT

Slika 5.10 Pokretanje magneta [Autor]
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5.4. Magnetni bubanj

Bubanj je uvjetno slican separatoru no razlikuje se u moguénosti kontrole brzine
vrtnje 1 jakosti magnetskog polja. Brzina okretanja motora modulira se prema rampi
kako bi se smanjila potezna struja motora, kontrola brzine vrsi se preko frekvencijskog
pretvaraca koriStenjem standardnog telegrama 1 (Slika 5.12). Ja¢inu magnetnog polja
kontroliramo pomocu analognog izlaza naponskim signalom od 0 do 10 volti te je
zeljenu jakost magnetskog u postotku potrebno skalirati u vrijednost izmedu 0 i 27648
(Slika 5.11). Komade te referentne vrijednosti Saljemo s HMI-a, referentne vrijednosti

moguce je podesavati neovisno o nac¢inu rada bubnja.

i Network 7: SLAMJE REFERENTME JAKOST MAGNETSKOG POLIA NA MAGNET

“omment

*MAG_BUB_DE". *Sim_db". W2
WRICMAG_OM SIMULATION S KALIRAMJE®
{ | 1/ EN T ——
0.0 MAX 1IN OUT_VALUE_
e = REAL — #TMP
0.0 — MIN_IN A
OUT_VALUE_INT — #TMP2
%DB5.DBD2
*HIMI_ DB HMI_

TO_PLCHMI_DRM_
MAG_FLD_ST IN VALUE
27648.0 MAX_OUT
o0 MIN-OUT

— OUT_MODE

*IMAG_BUB_DE".

WRICMAG_ON MOVE

| | EN — ENO——
#TMP2 1N

“MAG_BUE_DEB".
FLD.OUTDRM_
MAG_RECT_EQ_

& QuUT] — MAG_FLD_REG

MOVE
L—| NOT }———en — —_—
0 1N
“MAG_BUB_DEB".
FLD.OUT.DRAM_
MAG_RECT_EQ_

st QUT1 — MAG_FLD_REG

Slika 5.11 Slanje referente vrijednosti elektromagnetu [Autor]



DIVIETND — 41 STVINI MM

©.80 8ng oW,
AN — N 1HViS — I MOTS M ¥
gt Pk AlTa33dsE
1147 LonDw L =REL B dniLE
~.aa and oW, Q3348 LIS il 03345 #
—ON3 N3

HINEATOVIN WNNYA
[45E

DIVETIN — i

“.8078ng 9w,
ALY E P— NN JHVLS — N LOn
*.807anNg oL
.80 ENg DV, a33457135 0 g aa3dsE
——— ON3 N3
MINNTOVINTWNEG

[48E 3

oo
lPay
—{ ) [Fe
22 A URTERS dLTQ335E
SN TNINYCT I
TOId 80 W,
- T9rX90Sam,
300M7LNC —
LNONW — g
LNO XWA — 018291 Q3345 — WNO 2 X — 000
= = IMWAN — gpli" 033452 TNEGIH FIH I — o7
INTINTVATLNO ~ar- -
NN — Gl E T
TV L YTAEa SHE, ) N
“IMVATING NIXW — oot NI — 4033454 dMLT033d5# — VY LR ELECEL ]
ona I'H — n3 ona N3 1/}
_AMNVEIVIS. 0w NN LOW A
o *,8078NE 9V,
WINVTIAVLSMYZ 00 YHOLOW IINVAWIOESN S| JHoMIaN
XMW — oo
300N LNO = NI — o7
ANONIN — oo NI — e
N0 — oepzn Q334s — WNO 4 VONFII — g4 on v
= = = INTYA NI — g gaadss _ TNNEOTIH A TAMOTINH DT OL
LT 033ds# —EINTANVA 100 i, . QL7374 .80 K. K .80 WH.
diLE — TV = % ¥ZOTSEE, _ _ 9a8a'SH®,
“INTVATLIO NIXSW — g'00 NI — Jpima3345# dNITa33d5 s — VeV
e} N3 — N3 oN3 Nl ———— |——
ANVEITYAS, non VAN, N LON HHW
s e .8078ng W,
& 80 Vv,
YEA,

MECLOIN 35N3Y3438 NS 101 dOMIBN

-

oferente brzine [Autor]

ije re

Slika 5.12 Slan
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54.1.

Frekvencijski pretvara¢ upravljan Standardnim telegramom 1

Za frekvencijski pretvarac SINAMICS G120 CU250S-2 potrebno je

napravit funkciju za komunikaciju.

Program zapocinje uzimanjem podataka s frekvencijskog pretvaraca
funkcijom DPRD DAT (Slika 5.13) s kojom u strukturu drv_in koja se sastoji
od obje prije opisane statusne rijeci (Poglavlje 3)(Tablice 3.2 1 3.3).

v Network 1: CITANIE PODATAKAS DRIVERA
“Sim_db”.
SIMULATION DPRD_DAT
{1 EN ENO
272 RET_VAL #TMP
Oinie.| *\M&G_BUE_DE"
201UG~PROFINET_ e el it
e RECORD — DRIVERDRV_IN
Standard_
telegram_ LADDR
-

Network 2: UPRAVLIANIE 5 PLC_OM —=1

*MAG_BUBE_DB".
DRIVER.DRV_OUT.
STWI.CW_B10

1

i
L |

"MAG_BUB_DB™.
DRIVER.DRV_OUT.
ZEM_EBRAKE STWIT.OW_B1
] | I

I LI |

Slika 5.13 Komunikacija frekvencijski pretvara¢ = PLC [Autor]

Zatim slijedi obrada statusa odnosno provjera logike za pokretanje motora
te omogucavanje reference. Varijable su dobivene iz tablica kontrolnih te

statusnih rijeci Standardnog telegrama 1.



¥  Network 3: STARTISTOP

*MAG_BUB_DB".
DRIVER.DRV_IN.
#START ZSW1.SW_BO
] L ] L

*MAG_BUB_DB".
DRIVER DRV_OUT.
STW1.CW_BO
l \

L

*MAG_BUB_DB".  "MAG_BUB_DB".  "MAG_BUB_DB".
DRIVERDRV_IN.  DRIVER.DRV_OUT.  DRIVER.DRV_OUT.
ZSW1.5W_B1 STW1.CW_B2 STW1.CW_B3
] L | 1 | 1
1 A} I 1 7
¥  Network 4: AKCELERACIA PO RAMPI->1
"MAG_BUB_DB".  "MAG_BUB_DB".  "MAG_BUB_DB".  "MAG_BUB_DB".  "MAG_BUB_DB".
DRIVER.DRV_IN. DRIVER.DRV_IN. DRIVER.DRV_IN. DRIVERDRV_IN.  DRIVER.DRV_OUT.
#START ZSW1.5W_B3 ZSW1.5W_B11 ZSW1.5W_B13 ZSW1.SW_B15 STW1.CW_B6
| | i/ i/ | | { | { }
#RDY_TO_
OPERATE

Slika 5.14 Provjera uvjeta za pokretanje motora preko frekvencijskog pretvaraca [Autor]

Nakon obrade statusnih bitova te aktivacija potrebnih kontrolnih bitova i

postavljanja reference strukturu s obje statusne rijeci (Tablice 3.4 i 3.5)

Saljemo na frekvencijski pretvara¢ pomocu funkcije DPWR_DAT (Slika

5.15).

v Network 10: PRUENOS PODATAKA NA DRIVER

“Sim_db".
SIMULATION DPWR_DAT

I/ EN ENO
272 RET_VAL FTMP
“Drive_1-
201UO~PROFINET_
interface~
Standard_
telegram_1" LADDR

*MAG_BUB_DB".
DRIVERDRV_OUT — RECORD

Slika 5.15 Komunikacija PLC =2 frekvencijski pretvarac [Autor]
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5.5. Vibrirajuce sito

Sito je programski najjednostavnija komponenta budué¢i da od elektri¢nih
komponenti posjeduje motor i grijac, kao i ostale komponente posjeduje 2 nacina
rada, automatski i nacin rada za odrzavanje. Motor se pali preko releja te njegovo
pokretanje upravljamo digitalnim izlazom kao i grijac te greSku s motora ocitavamo
digitalnim izlazom koji je spojen na elektromotornu zastitu. Uvjet za pokretanje
motora je nepostojanje aktivnih sigurnosnih signala te neaktivni signal s
elektromotorne zastite. Grija¢ je ukljuen kad je motor iskljucen. Program za
pokretanje grijaca i motora isti je kao i kod pokretanja motora i grijaa pokretnih

traka.

5.6. Vibrirajuci dodava¢

Dodavac je za razliku od sita najkompliciraniji Sto se tiCe programa. Motor
posjeduje elektromehanicku kocnicu te je moguca kontrola brzine vrtnje preko
frekvencijskog pretvaraca koriste¢i Siemens telegram 220. Motor je potrebno
upravljati preko funkcije rampe te potrebno omoguditi vrijeme otvaranja te
zatvaranja elektromehanicke kocnice. Kao i ostale komponente pogona dodavaé
posjeduje 2 nacina rada, automatski nacin rada i nacin rada za odrzavanje. U
automatskom nacinu rada brzina vrtnje motora regulirana je PID regulatorom
prema protoku materijala dok je u na¢inu rada za odrzavanje moguce prebacivanje
izmedu PID regulacije i kontrole referentnom brzinom vrtnje. Uvjeti za pokretanje
motora su nepostojanje aktivnih sigurnosnih signala te nepostojanje greSaka na
motoru, frekvencijskom pretvaracu ili kocnici. Grijac je upaljen ako je motor

ugasen.

Osnova programa dodavaca je ista kao i kod sita no razlikuju se u kontroli
motora te u dodatnim nadinima upravljanja kod nacina rada za odrzavanje.
Varijabla MAN_STRT odnosi se na nacin upravljanja konstantnom brzinom vrtnje
dok varijabla PID_STRT odnosi na manualno pokretanje PID regulacije unutar nacina
rada za odrzavanje. U PID nacinu referentu brzinu odreduje regulator dok u drugom
nacinu referentnom brzinom upravlja operater (Slika 5.16). Varijabla PID_ON

uklju¢uje PID funkciju unutar programa (vise u poglavlju 5.7.5).



Network 8: SETIRANJE PID UPRAVLIANJA

*VD_DB" WRK.PID_ *MAIN_DB".PID_
STRT ON
] L {
L} \ !
#AUTO_START_TMP
11 %DB5.DBX46 3
L *HMI_DB".PLC_TO_
HMIVIE_FEDR_
PID_ON
| 1
\ 7
»  Network 9: PALENJE GRUACA
¥  Network 10: SLANJE ZAHTJEVA NA DRIVER MANULANO
*VD_DB"WRKVIB_  "VD_DB" WRK. *MAIN_DB" PID_
FEDR_MOT_RUN MAN_STRT ON MOVE
{ | { | i/ EN — ENO —
%DB5.DBD12 “MAIN_DB".
"HMI_DB" HMI_ REFERENTNA_
TO_PLC.HMI_VIB_ 3¢ ouT1 — BRZINA
FEDR_SET_SPD — |y

Slika 5.16 Nacin rada vibrirajuceg dodavaca [Autor]

5.6.1. Frekvencijski pretvara¢ upravljan Standardnim telegramom 220

Za frekvencijski pretvarac SINAMICS-S120-CU320-2 PN. potrebno je
napravit funkcijski blok. Program je slican kao i za frekvencijski pretvarac¢
SINAMICS G120 CU250S-2 razlika je u kontrolnim i statusnim bitovima popis

bitova je dobiven iz tehnoloske dokumentacije projekta [1].

5.6.2. Starter

Za motor dodavaca potrebno je izraditi funkciju za pokretanje odnosno
zaustavljanje te kontrolu otvaranja i zatvaranja elektromehanic¢ke. S ulaza u
funkciju ocitavamo zahtjev za startanje motora (Slika 5.17) te provjeravamo dali je
kocnica otvorena te istovremeno Saljemo zahtjev za otvaranje kocnice. Kada se
kocnica pocne otvarati potrebno je pricekati 150 milisekundi prije omogucavanja

slanja referentne brzine i pokretanja motora (Slike 5.18 1 5.21) [1].
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REF_VALUE
ZERO_SPEED_STATUS
BRAKE_RELEASE_TIME
MAX_MOT_SFEED
AC_TIME

DC_TIME

* Qutput

-

OUT REAL
OUT_INT

RUN
BRAKE_RELEASE
FLT
DRIVER_START
REF_ENE

InOut

ERAKE_RELEASE_STATUS

> Temp

» START_TMP

REF_ENAELE
REF_TEMP
STOP_TEMP
OUT_REAL_TEMP
VP

brk_tmp

| Eool [:

Add news

Slika 5.18 Ulazi, izlazi i pomocne varijable Starter funkcije [Autor]

Data type Default value
Bool
Real
Bool
Time
Real
Real

Real

Real
Int

Bool
Bool
Bool
Bool

Bool
Bool

Array{0..1] of Bool
Bool
Real
Arrayi0_4] of Bool
Real

Real

Comment

KOMANDA ZA START

REFEREMTMNA BRZINA VRTMNIE

STATUS SA PRETVARACA

ABB VRUEME OTPUSTANIA KOCNICE

NAZIVMNA BRZINA MOTORA
WRIJEME ZALETA
VRIJEME DECELERACIIE

ERZINA 5A RAMPE
BRZINA SA RAMPE
STATUS MOTORA

KOMANDA MNA IKOCNICU (1 KOCNICA OTVORENA , O KOCNICA ZATVORENA)

STATUS MOTORA

MNAREDBA ZA POKRETANIE MOTORA

STATUS KOCNICE 5A PRETVARACA
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Slika 5.20 Rampiranje i slanje referentne vrijednosti brzine vrtnje
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Slika 5.21 Graficki prikaz djelovanja funkcije Starter [Autor]

Na grafickom prikazu (Slika 5.21) mozemo vidjeti 3 grafa. Prvi crveni graf
prikazuje postotnu brzinu vrtnje motora u odnosu na nazivnu brzinu. Drugi plavi
graf predstavlja komadu za otvaranje elektromehanicke kocnice i posljednji zeleni

graf prikazuje komandu za pokretanje odnosno zaustavljanje motora.

5.7. Ostale funkcije

Uz funkcije upravljanja pojedinih masina program zahtjeva i dodatne funkcije
koje ¢e se pozivati unutar funkcija upravljanja. To su funkcije: generatora rampe, PID

upravljanja, sekvenca pokretanja, sekvenca gasenja u slucaju greske i skaliranje.

5.7.1. Skaliranje

Funkcija skaliranja napisana je u SCL-u (Slika 5.23) te na je moguce postaviti
na dva nacina rad. Prvi nacin rada je skaliranje cjelobrojne veli¢ine u decimalnu
veli¢inu kako bi smo analogne ulaze predocili u covjeku razumljivu informaciju te
nacin rada skaliranja decimalne veli¢ine u cjelobrojnu kako bi omoguc¢ili kontrolu

analognog izlaza. Nacin rada kontrolira se ulaznom varijablom OUT MODE
(Slika 5.22).



IF...

SKALIRANIE
Name Data type Default value Cormrment
1 440 * |nput
2 4qnm AN Real = MAKSIMALNA ULAZNA VRUEDNOT
3 ans MAN_IN Real MIMNIMALNA ULAZNA VRUEDNOST
4 4= IN_VALUE Real ULAZNAVELICINA
5 qm= MAX_OUT Real MAKSIMALNA IZLAZNA VRUEDNOST
6 4l = MIN-OUT Real MIMNIMALNA [ZLAZ NA VRUEDNOST
7o e OUT_MODE Bool 0-=INTIREAL TO REAL , T-=REALIINT TO INT
8 g T Output
g ql = OUT_WVALUE_REAL Real IZLAZNA VELICINA U REAL FORMATU
10 gy = OUT_VALUE_INT Int ILAZMA VELICINA U INT FORMATU
11 < ™ InOut
12 = <Add new
13 <@ ™ Temp
T4 = Add
15 4 > Constant
16 » Add ne
17 4l > Return
18 4] = SKALIRANIE Void
Slika 5.22 Popis ulaznih i izlaznih varijabli funkcije Skaliranje [Autor]
CASE... FOR...

#01
#01

END_IF;

WHILE..
OF... TODO.. DO...

(*...*) REGION

#MIN_IN)) * (#IN_VALUE - #MIN_IN) + #"MIN-OUI";

Slika 5.23 Funkcija skaliranja [Autor]

5.7.2. Funkcija rampe

Funkcija rampe je napisana unutar funkcijskog bloka zbog potrebe
pamcenja prijasnje vrijednosti brzine vrtnje. Prvi dio programa pomocu funkcije
RT_INFO ocitava podatak o trajanju 1 ciklusa programa u tu svrhu se takoder moze
iskoristiti funkcija TIME TICK (Slika 5.25). Vrijeme trajanja ciklusa potrebno je
pretvoriti u decimalnu veli¢inu te pretvoriti u sekunde iz nanosekundi. Nakon
dobivanja vremena jednog ciklusa koje nam je potrebno kako bi znali koliko dugo
se motor rotirao te prema tome koliko se pomaknuo unutar tog vremena testiramo
trebamo 1i usporavati ili ubrzavati (Slika 5.26). Nakon odluke o ubrzavanju
odnosno usporavanu program izracunava potrebnu brzinu prema jednadzbi pravca,
prije dobiveno vrijeme je dovoljno malo da ga mozemo smatrati derivacijom po

vremenu te nam ono sluzi kao koeficijent nagiba pravca (Slika 5.27).
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RAMPA

Name Data type Default value Retain Accessible f... Writa... Visiblein ... Setpoint pervisi C
< v Input
- REFERENCA Real Non-ret... [+] =) ™ ™ REFERENTNA BRZINA
= AC_TIME Real Non-retain ™ ™ ™ VRUEME AKCELERACLE
= DC_TIME Real Non-retain =) ™ ~ VRUEME DECELERACLIE
= MAX Real Non-retain =) ™ ™ MAKSIMANA BRZINA VRTNJE
<@ v Output
= RAMPA Real 0.0 Non-retain =) ™ ™ IZLAZNA VELICINA
< ¥ InOut
" A
€ v Static
a-= C_TIME LTime Non-retain =) =) ™ B
4= T_VALUE Real Non-retain m m m m
Slika 5.24 Varijable Rampa funkcije [Autor]
¥  Network 1: TRAJAME CIKLUSA PROGRAMA U SEUNDAMA
T_CONV
RT INFO LTime TO Dint
EN ENO EN ENQ ——
MODE Ret_Val®— #TEMP #C_TIME — iy QuTl— #TEMP_2
1
“0OB_Main® OB
FC_TIME INFO
CONV DIV
Dint to Real Auto (Real)
EN EN —— ENQ =i
HFTEMP_2 M ouT — FTEMP_3 H#TEMP_3 1M1 ouT — #T_TIME
1.0E+09 N2
= MNetwork 2: PROVIERA ACCIDCC
—omment
#R?FEREND‘. o
E 2 =
| Real | S
i
#T VALUE FAC_TIME — N 3 QUT1 — #TIME
#REFEREMNCA
| | MOVE
- 2
| Real | EN e ———
4, i
T VALUE #DC_TME — |N 3¢ QUT1 — #TIME
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Slika 5.25 Izracun trajanja jednog ciklusa programa [Autor]



Network 3: [ZRACUN ACCIDCC
Com
D MUL
Real Real
EN — EN — -_—
#MAX M1 out #DIV_TEMP #DIV_TEMP 1M1 ouTt #MUL_TEMP
#TIME INZ FT_TIME N2 &
Network 4: PROVIERA GRANICA VRUEDNOST
ADD
Auto (Real) #REFERENCA #ACC_ON
- | : I I 1
£ | Real | 17
E#MUL_TEMP 1M1 ouT — FACC #ACC
#T_VALUE — N2 3
SUB %
Auto (Real) #REFERENCA #DCC_ON
S— | o I I 1
_ tN - | Real | L
#T_WVALUE 1M1 QuTt #DCC #DCC
#MUL_TEMP — |N2
Slika 5.26 Odluka o ubrzanju odnosno usporenju [Autor]
Network 5: SLAMJE VRUEDNOST NA |ZLAZ

Metwork 6:

FACC OM MOVE
| EN —
FACC IN % OUTT FRAMPA
#DCC ON MOVE
| | EN — —
#DCC IN 4 Ooum FRAMPA
#ACC_ON &#DCC_ON MOVE
/1 /1 EN — ENg—
#REFERENCA, IN 3 OUTT HFRAMPA

#RAMPA

MOVE

SPREMANIE TREMUTME VRUEDNOST ZA SLIEDEC] CIKLUS

EN —
N 4 OUT1

2T VALUE

Slika 5.27 Slanje rampirane vrijednosti na izlaz funkcije [Autor]
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5.7.3. Sekvenca pokretanja

Sekvenca pokretanja (Slika 5.29) najprije pokrece pokretnu traku s vagom
kako bi se za vrijeme pokretanja ostalih elemenata vaga postavila na nulu. Zatim
se pokrecu redom: pokretna traka s otpadnim materijalom, separator, bubanj,
pokretna traka s finim materijalom, pokretna traka s ne magnetnim materijalom,
sito te na posljetku dodava¢. Na taj nacin kada materijal krene s dodavaca svi
dijelovi pogona su u pokretu te nema zastoja. GaSenje postrojenja odvija se
obrnutim redoslijedom s iznimkom pokretne trake s vagom koja se pokrece prva
ali se gasi druga po redu odmah nakon dodavaca (Slika 5.28). Svaka masina se gasi
s odgodom nakon zaustavljanja prethodne kako bi sav materijal siSao sa trke. U

programu to je vrijeme postavljeno na 10 sekundi zbog simulacije.

Network 6: SEKVENCA AUTOMATSKOG GASENJA POSTROJENIA

*MAIN_DE" AS_
OFF #OFF_TEMP[0]
] L I 1
11 1 !
"\VID_DB" VIRK.
CUR_RUM #OFF_TEMP[1]
(]
1/t { }
“PT_5_DB" WRK.
MOT_RUN #0OFF_TEMP[2]
/1 { }
“WS_DB" WRI.
MOT_RUM #OFF_TEMP[3]
1/ { }
“MAG_BUB_DB".
VIRICMOT_CU_
RUN #OFF_TEMP[5]
1/ { }
“PT_FM_DB"WRI.  “PT_NMM_DB".
MOT_RUN WRK.MOT_RUN #0OFF_TEMP[4]
1/t 1/} { }
“PS_DB" WRK.
MOT RUN #OFF_TEMP[S]
1/t { }
“FT_OMM_DE".
WRICMOT_RUN “VD_DB" VIRK.OFF
1/} { }

Slika 5.28 Automatska sekvenca zaustavijanja [Autor]



Network 7: SEKVENCA AUTOMATSKOG PALIENIA POSTROJEMIA

"MAIN_DB" A5_ON

FEM

WDB18
"IEC_Timer_0_DBE_
5
TOF DE" VRK
#OFF_TEMP[1] Time AUTO_STRT
]
i/t IN q—— r—
05 PT ET T#0ms
WDB17
"IEC_Timer_0_DE_
Pt
*PT_S_DB" WRK. TOF *PT_ONMKM _DB".
#OFF_TEMF[6] MOT_RUN Time WRK_AUTO_STRT
] 11
i/t 1T IN q———— }+—
TH105 PT ET T#0ms
#OFF_TEMP[1]
11
LI |
WDB25
*IEC_Timer 0_DB_
&
*PT_ONMM_DB". TOF *PS_DE" VRK.
#0OFF_TEMP[5] WRK.MOT_RUN Time AUTO_STRT
/1 { | N o—
T#105 — pT ET— T#0ms
WDB12
"IEC_Timer_0_DB"
"PS_DE" WWRI. TOF "MAG_BUB_DB".
#OFF_TEMP[4] MOT_RUN Time WRI_AUTO_STRT
/1 i | N Qq—
T#105 PT ET T 5
%DB13
*IEC_Timer_0_DB_
3
"MAG_BUB_DB".
WRE.MOT_CUN_ TOF “PT_MMM_DB™. "PT_FM_DB" WRI.
£OFF_TEMP[3] RUIN Time WRICAUTO_STRT AUTO_STRT
] I
4 { | N Q { } { }
T#105 PT ET
%DB27
*IEC_Timer_0_DB_
g
*FT_NMM_DE". *FT_FM_DE" WRK. TOF *VS_DBE" WRIC
#OFF_TEMP[2] WRICMOT_RUMN MOT_RUM Time AUTO_STRT
] 11 1
i/t 11 11 IN q———
T#105 PT ET—T¢ =
"WS5_DB" WRI "WD_DE"WRK.
#OFF_TEMP[0] MOT_RUN AUTO_STRT
] 11
i1 1T { }

Slika 5.29 Sekvenca automatskog pokretanja [Autor]
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5.7.4. PID kontrola

PID kontrola ostvarena je pomocu ugradenog funkcijskog bloka

PID Compact (slika 5.30) kako bi se PID Compact funkcionirao ispravno

potrebno ga je definirati u zasebnom organizacijskom bloku te je u postavkama

bloka potrebno postaviti vrijeme ciklickog pokretanja bloka na 100 milisekundi. To

nam prije svega omogucuje pravilnije uzorkovanje veli¢ine o kojoj regulacija

zavisi to jest veli¢ine u povratnoj vezi.

MNetwork 2:

*MAIN_DB”.PID_
ON

%NES.DBD16
"HMI_DE" HIl_
TO_PLCHMI_VIE_
FEDR_SET_FLW

“FT_5_DE".FLD.IN.
SC_FLW

TP — Reset

*MAIN_DB".
REFEREMTNA_
BRZINA

WB19
"PID_Compact_1"
PID_Compact
4
EM ENO
Setpoint Output
Output_PER :
Input DOutput PWM — = lce
Input_PER &
—iia
—_ G
—iz
State U
Error —EI15E
ErrorBits

Slika 5.30 PID compact [Autor]

Parametre PID regulatora moguce je podesiti pritiskom na ikonu s kutijom

za alat u gornjem desnom kutu PID Compact bloka (Slika 5.30). Pritiskom na

ikonu otvara se prozor za podesavanje parametara (Slika .5.31)



& Functional view || Parameter view

T
w Basic settings
Controller type

Input/ output parameters

w Process value settings
Process value limits
Process value scaling

w Advanced settings

Process value monitoring

PW lirnits
Output value limits
FID Parameters

G00IIIVIIVVS

Controller type

Fo DTG
[ Invert control logic

[¥) Activate Mode after CPU restart

Set Mode to: | Automatic mode |7|

Slika 2.31 Prozor za podeSavanje PID parametara

Unutar prozora za podesavanje PID parametara nalaze se izbornici s postavkama:

IL.

I11.

Basic settings (hrv. osnovne postavke) unutar osnovnih postavki
odredujemo tip regulirane vrijednosti pod stavkom controller type
(hrv. Vrsta upravljanja) u nasem slucaju reguliramo protok. Unutra
odjeljka input / output parameters (hrv. ulazno /izlazni parametri)

nije potrebno mijenjati unaprijed postavljene vrijednosti.

Process value settings (hrv. Postavke procesnih varijabli) potrebno
je postaviti process value limits (hrv. limiti procesne vrijednosti) kao
minimum postavljamo vrijednost o dok kao maksimum postavljamo
vrijednost 4200 dobivenu zaokruzivanjem vrijednosti iz jednadzbe
(5.1). Parametar process value scaling (hrv. skaliranje procesne

varijable) nije potrebno mjenjati.

Advanced settings (hrv. Naprednije postavke) unutar ovih postavci
dovoljno odnosno nuzno je promijeniti PID parameters (hrv. PID

parametri) (Slika 5.32)
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PID Parameters

El Enable manual entry

Proporticnal gain: |5.420387E-2
—

Integral action time: |3_'SEEEI_2_J: 5

Derivative action time: !6-3_!55_54_@-; g |

|
Derivative delay coefficient: iD_E |

’ ) B~ E—
Proporticnal action weighting: | 0.8 |

Derivative action weighting: iD_IEHT

Sampling tirme of PID algorithm: :0_2 ;|
Tuning rule
Controller structure: | PID ,_v;
Slika 5. 32 PID parametri [Autor]
5.7.5. Sigurnosne funkcije

Osnovna sigurnosna funkcija upravlja odnosno nadzire signale s
sigurnosnih elemenata kao Sto su sigurnosna tipkala, potezna uzad te
senzori prisutnosti. Osnovna sigurnosna funkcija se nalazi unutar
sigurnosnog bloka dostupnog iskljucivo za sigurnosne PLC-ove te unutar
tog funkcijskog bloka mozemo koristiti specijalne sigurnosne funkcije kao

Sto su: ESTOP1, TWO_H_EN, SFDOOR, ACK_GLOB.

ESTOPI funkcija (Slika 5.33) koristi se za sigurnosne sklopke te
unutar funkcije odredujemo ulazni signal E_STOP , signal za potvrdu o
uklonjenoj gresci ACK , vrijeme ogode TIME DEL, te ulaz ACK_NEC s kojim
odredujemo trebamo li potvditi gresku ili ne (logicka nula = greska ne treba
potvrdu, logicka jedinica = potvrda je potrebna) . Izlazi iz funkcije su:
Izlazni signal Q , izlazni signal Q nakon pojave greske ne propusta signal
dok se greska ne ukloni te potvrdi. Slijede¢i izlaz je Q DELAY , to je izlaz s
odgodom zaustavljanja iz razloga jer se odredeni procesi ne smiju odmah
zaustavit ve¢ nakon zaustavljanja procesa o kojem zavisi. Primjer takvih
procesa su postrojenja za lijevanje i obradu metala u teku¢em stanju, prije
zaustavljanja potrebno je rastaljeni materijal dovesti do dijela pogona gdje

nema opasnosti od oSte¢enja pogona zbog skrucenja rastaljenog metala.



Ostali izlazi su ACK_REQ koji nam signalizira da je potrebna potvrda te DIAG
izlas s kojega mozemo iscitati kod pogreske. Funkcija TWO H EN sluzi
za provjeru sigurnosnih tipkala koja su postavljena u paru po jedno za obije
ruke kod upravljana uredajima kod kojih moramo osigurati da operaterova
ruka ne zavr$i u pokretnom dijelu stroja. Funkcija SFDOOR koristi se za
sigurnosna vrata te funkcija ACK _GLOB sluzi za potvrdu greSaka na svim

sigurnosnim funkcijama od jednom.

v [[§ PLC_1-408A3 [CPU 1515F-2 PN]
[IY Device configuration
%/ Online & diagnostics ¥ Network 1:
@ Safety Administration

L}

» g8 Software units

~ | gl Program blocks %WDB35
B° Add new block *ESTOP1_DB_1"
& Main [0B1] : ESTOP1
@ DRIVER_DB_2 [DB21] —————EN ENO
@ RAMPA_DB_1 [DB20] %20.0 *MAIN_DB".EM_
2 FOB_RTG1 [0B123] “em_1" — E_STOP Q—iPB_1
<L+ Main_Safety RTG1 [FB3] true = ACK_NEC Q_DELAY —°
@ Main_Safety RTG1_DB [DB23] *MAIN_DB".CUM_ ACK_REQ —i'
~ [&] HM FLT_AGN — Ack DIAG — E#16%
@ HMm_DB [DBS] TIME_DEL

v (%] Magnetni_bubanj
4 DRUM_MAG_DRIVER [FC12]
& MAG_BUB [FC9)
@ MAG_BUB_DB [DB11] ¥ Network 2:
@ RAMPA_DB_2 [DB24] G t
v (&) MAIN
% PID [OB30] Y%DB35
& CUMULATIVE_FLT [FC22] "ESTOP1_DB_1"
& EM_SHDWN [FC11] ESTOP1
& SEKVENCA [FC7) EN ENO
4 SKALIRANJE [FC2] %201 “MAIN_DB".EM_
& STARTER [FC3] “em_2" —E_STOP Qp—PB_2
4 DRIVER [FB2] true —ACK_NEC Q_DELAY [—ifalse
3 RAMPA [FB1] “MAIN_DB".CUM_ ACK_REQ[—tialze
@ DRIVER_DE [DBS] FLT_AGN — AcK DIAG|— B#16%
@ MAIN_DB [DB9] TIME_DEL
@ RAMPA_DB [DB15]
» [tz MAPIRANJE_ULAZA_|_IZLAZA

v [iz] Pokretne_trake
e = ¥ Network 3:

= R BT Bt o b aTia

Slika 5.33 Sigurnosna funkcija ESTOP1 [Autor]

Osim osnovne sigurnosne funkcije u kojoj svaki sigurnosni element nadziremo
preko ESTOP1 funkcije unutar programa potrebno je mapirati greske, alarme i
signale s sigurnosnih uredaja u varijable cjelobrojnog tipa kako bi se mogle obraditi
te prikazati na HMI-u. Funkcija je ostvarena tako Sto se definira struktura (Slika
5.34) sa svim alarmima i greSkama te se pojedini bitovi iz strukture pridjeljuju
jednoznaéne greske, cjelobrojna varijabla zauzima 16 bitova stoga veli¢ina
strukture takoder mora biti 16 bitova kako bi pomocu funkcije BLKMOV
premjestili ¢itavu strukturu u cjelobrojnu varijablu (Slika 5.35). Kako bi funkcija
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fappappetebeLapel

BLOKMOV radila ispravno u postavkama baze podataka s definiranim

strukturama potrebno je doznaciti stavku ,,optimizirani pristup bloku“ (eng.

Optimized block access).

> FET

ERR_B
ERR_9
ERF_10
ERF_11
ERR_12
ERR_13
ERR_14
ERR_15
ERR_D
ERA_1
ERR_2
ERF_3
ERR_4
ERR_S
ERF_G
ERR_7

Struct
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

64.0
64.0
64.1
64.2
64.3
a4.4
64.5
64.6
64.7
65.0
651
652
65.3
65.4
65.5
65.6
65.7

MAG BUE MOTOR STRUSA IZMAD DOZVOLIEME
MAG BUE MOTOR PREGRIAVARIE

W5 MOTOR

WD MOTOR PREGRIIAVARIE

VD MOTOR

WD KOCHICA

VD MOTOR RASHLADMI VENTILATOR

MAG BUE MOTOR
MAG BUE MAGMET
FTFM MOT

FT M MOT

FT Ol MOTOR

FT5 MOTOR

PREKCO P.SEP MOTOR
FREKO PSEP MAGMET

5.34 Primjer strukture s greckama [Autor]



Network 8: MAPIRANIE ALARMA

BLKMOV
Variant
EN ENO
PHDBS DBX62.0 RET_VAL
"HKAI_DB™ Alarrmi.
Alarm — sREBLK
DSTBLK
Network 9: MAPIRANIE GRESAKA
BLKMOV
Variant
EMN ENO
PADBS5.DBX64.0 RET_WAL
"HMI_DB" Alarmi.
FLT— SRCBLK
DSTELK

Network 10: MAPIRAMIE SIGURNOSMIH SKLOPKI

Comment

BLKMOV
Variant
EN ENO
PHBS DBX66.0 RET_WAL
"HMI_DE™ Alarmi.
EMS — gRERLK
DSTBLK

FTP

%DB5.DBWF2

"HMI_DB".Alarmi.

ALARM_INT

e

“DB5 DEWEE

"HMI_DB" Alarmi.

FLT_INT

TP

“DB5.DBWIO

"HMI_DB".Alarmi.

ERLINT

Slika 5.35 Mapiranje gresaka
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6. HMI SUCELJE

Izrada HMI sucelja zapocinje definiranjem HMI tagova, u odjeljku HMI tags (hrv.
oznake) definiramo novu tag listu te iz baze podataka za HMI kopiramo varijable te ih
zalijepimo u HMI tag listu. HMI variabile ¢e se automatski definirati te povezati s PLC
variabilama. Zatim mozemo definirati stalni dio zaslona. Stalni dio zaslona vidljiv je sa
svih definiranih zaslona te najceScée sluzi za navigaciju. Stalni dio zaslona definira se u

odjeljku ,,Permanent area“

4 12/31/2000 10:59:39 AM

Slika 6.1 Stalni dio zaslona [Autor]

U stalnom dijelu zaslona (Slika 6.1) lijevo definirane su 4 tipke. Prva tipka sluzi
za gasenje ekrana, druga tipka nas odvodi na pocetni zaslon, treca tipka otvara zaslon s popisom
alarma te posljednja tipka otvara ekran s parametrima za simuliranje greSaka. U sredini se nalazi
naslov koji je definiran unutar symbolic I/O field (hrv. simboli¢ko ulazno / izlazno polje) funkcije
koja nam omogucéuje dinamicko mijenjanje teksta, tekst koji se mijenja definiran je unutar odjeljka
tekstualna 1 graficka lista te se naslov mijenja prema trenutno upaljenom prikazu (Slika 6.2). Na

samom kraju nalazi se prikaz aktivne greske te datum i vrijeme.
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Text lists

— |Name a Selection Comment
1| AUTO_START BUTTON walue/Range
] modz Bit (0. 1)
13 MoDpE Bit (0, 1}
k| SCREEAN_NAMES Value/Range ~]
ﬁ SIMULATION_ON Walue/Range
1-| sTART STOP Bit(o, 1)
1| sTART 5TOP_2 Bit (0. 1}
1] veca Bit (0, 1}
<Add new>

Ll s WO i

Text list entries

... Default Value a Text
] @& o Pocetni ekran
= &8 o Magnetni bubanj
] & = Prekopojasni separator
H @ 3 Pokretna traka s ffinim materijalom
M 8 A Pokretna traka s fletpadnim materijalom
i @& s Pokretna traka s qinemagnetnim materijalom
H '@ & Pokretna traka s vagom
= 8 7 Vibrirajuci dodavat
] & = Vibrirajuce sito
H & =4 SIMULACIIA
Slika 6.2 Tekstualna i graficka lista [Autor]
Naslov se prikazuje tako da aktivacija ekrana upisuje broj ekrana u varijablu prema
kojoj simboli¢ko polje odabire naslov iz tekstualne liste. Tipke za navigaciju rade
na nacin da se pritiskom na tipku aktivira komanda za otvaranje novog ekrana
(Slika 6.3).
| Properties || Animations " Events || Texts |
LT BHE X
Click
i m * ActivateScreen
Release SCreen name SIMULATION
Activate Object number ]
Deactivate <Add function:
Change

Slika 6.3 Aktiviranje ekrana pomocu tipke [Autor]

Nakon postavljanja stalnog dijela ekrana mozemo poceti sa izradom ostalih ekrana.
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6.1. Pocetni ekran

Na pocetnom ekranu se nalazi popis svih masina te dijagram toka materijala kroz
pogon. Na pocetnom zaslonu moguce je vidjeti statuse pojedinih masina. S pocetnog
ekrana moguce je pokrenuti cijelu tvornicu u automatskom nacinu te ju isto tako i zaustaviti
pritiskom na tipku AUTO START. U gornjem desnom kutu pocetnog ekrana nalazi se tipka
za sigurnosno zaustavljanje cijelog pogona te u donjem lijevom kutu mozemo vidjeti tipku
koja pokrece zaslon s grafickim prikazom protoka materijala. S pocetnog ekrana prelazimo
na ekrane pojedinih maSina pritiskom na naziv maSine, graficki prikaz maSine te

otvaranjem navigacijske trake na desnoj strani zaslona (Slika 6.4).

12/31/2000 10:59:39 AM

e e o

g AUTO START

GRESKA

GRESKA

GRESKA ' GRESKA

GRESKA

START SIMULATION

Slika 6.4 Pocetni ekran [Autor]

6.2. Ekran magnetnog bubnja

Ekran magnetnog bubnja sadrzi sliku bubnja, popis elektricnih dijelova bubnja te
njihove statuse. U gornjem desnom kutu nalazi se tipka za pokretanje bubnja u nacinu rada
za odrZavanje to jest kada automatski nacin nije ukljuc¢en. Pritiskom na bubanj otvara se

sko¢ni prozor u kojem je moguce postaviti referentnu vrijednost jakosti magnetskog polja,
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a pritiskom na motor otvara se sko¢ni prozor za postavljanje referentne brzine vrtnje bubnja

isto vrijedi i za pritiske na naslove komponenti (Slike 6.5 i1 6.6).

12/31/2000 10:59:39 AM
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Slika 6.5 Ekran magnetnog bubnja [Autor]

Slika 6.6 Skocni prozori magnetnog bubnja [Autor]
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6.3. Ekran prekopojasnog separatora

Ekran prekopojasnog separatora saCinjen je od slike prekopojasnog separatora te

popisa elektrickih dijelova separatora te njihovih statusa i tipku za manualno pokretanje

u nacinu rada za odrzavanje (Slika 6.7).

6.7 Ekran prekopojasnog separatora [Autor]

6.4. Ekran pokretnih traka s finim i ne magnetnim materijalom

Ekrani pokretne trake s finim materijalom i pokretne trake ne magnetnim
materijalom potpuno su isti (Slika 6.8). Na ekranu moZemo vidjeti elektricne
komponente pokretnih traka te njihove statuse. U gornjem lijevom kutu nalazi se gumb
za pokretanje trake u na¢inu za odrzavanje, pritiskom na naslov ,,USMJERIVAC*
otvara se iskoCi prozor s grafickim prikazom usmjerivaca te simulacijom poloZaja
(Slika 6.9). Gumbi u odjeljku usmjerivaca sluze za automatsko odnosno manualno

upravljanje usmjerivacem.
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Slika 6.8 Ekran pokretne trake s ne magnetnim materijalom [Autor]

Slika 6.9 Prikaz neaktivnog i aktivnog skocnog prozora s usmjerivacem [Autor]
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6.5. Ekran pokretne trake s otpadnim materijalom

Na ekranu pokretne trake s otpadnim materijalom nalazi se slika pokretne trake te
statusi pojedinih eklekti¢nih elemenata. U gornjem lijevom kutu nalazi se gumb za

pokretanje pokretne trake u nacinu rada za odrzavanje (Slika 6.10).

12/31/2000 10:59:39 AM
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]
]
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]
]
]
]
]
]
7
7
;
;
g
i
;
g
|

START

i

Slika 6.10 Ekran pokretne trake s otpadnim materijalom [Autor]

6.6. Ekran pokretne trake s otpadnim materijalom

Ekran pokretne trake s vagom na sebi sadrzi statuse elektrickih komponenti,
ocitanje protoka s vage, iznos referentnog protoka te gumb za manualno pokretanje
nuliranja vage. U gornjem lijevom kutu nalazi se gumb za pokretanje pokretne trake u
nacinu rada za odrzavanje a u donjem desnom kutu nalazi se gumb za aktiviranje ekrana

s grafom protoka (Slika 6.11).
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Slika 6.11 Ekran pokretne trake s vagom [Autor]

6.7. Ekran vibrirajuceg dodavaca

Na ekranu dodavaca nalazi se slika vibriraju¢eg dodavaca, statusi elektricnih
elemenata, brzina vrtnje motora, referentna vrijednost protoka i referentna vrijednost
brzine vrtnje (Slika 6.12). S ekrana je moguce pokrenuti dodava¢ u nacinu rada za
odrzavanje. Kada je dodavac¢ u nacinu rada za odrzavanje preko tipke s dva stabilna
stanja odredujemo vrstu regulacije. Pritiskom na sliku dodavaca mozemo podesiti
referentne vrijednosti (Slika 6.13). U donjem desnom kutu nalazi se tipka za aktivaciju

ekrana s grafom protoka (Slika 6.14).
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Slika 6.12 Ekran vibrirajuceg dodavaca [Autor]

M[t!h] (0-4100 [t/h)

Slika 6.13 skocni ekran vibrirajuéeg dodavaca [Autor]

65



Protok materijala [t/h]

Slika 6.14 Ekran s grafom protoka [Autor]

6.8. Ekran vibrirajuceg sita

Posljednji ekran je ekran vibrirajuéeg sita na kojem se nalaze statusi pojedinih

elektricnih komponenti te gumb za pokretanje u nacinu rada za odrZavanje (Slika 6.15).

1273112000 10:59:39 At |

Slika 6.15 Ekran vibrirajuceg sita [Autor]
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6.9. Ostali ekrani

Preostali ekrani su: ekran navigacijske trake (Slika 6.16), simulacijski ekran
(Slika 6.17), ekran s alarmnom listom (Slika 6.18) te globalni ekran. Navigacijska
traka sadrzi popis svih maSina za lakSu navigaciju kroz pojedine ekrane.
Simulacijski ekran moguce je ukljuciti samo kada je i sama simulacija ukljucena, s
njega mozemo izazvati nasumicne greske u sustavu. Ekran s listom alarma otvara
se s lijeve strane ekrana te s njega mozemo ocitati aktivne greske, globalni ekran
sadrzi sko¢ne elemente za alarmiranje prvi element je sliCica trokuta s brojem

alarma dok je drugi element lista s aktivnim alarmom.
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Slika 6.16 Navigacijska traka [Autor]
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Slika 6.17 Simulacijski ekran [Autor]

__. .-J
: e
T E
)
B o
=
S ©
=
g
2
&
&
8
:
m. o
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, L

Slika 6.18 Alarmni ekran [Autor]
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7. ZAKLJUCAK

Postrojenje za separaciju magnetnih od ne magnetnih materijala jedno je od
osnovnih postojanja unutar svijeta reciklaze, ona moraju biti robusna kako bi izdrzala
konstantne vibracije i udare otpada koji pada na same dijelove pogona tokom obrade. Vrlo
vazna je sigurnost prilikom rada velikih otvorenih postrojenja stoga je bitno osiguranje
brzog zaustavljanja pogona. Ovakvi pogoni su predvideni za stalni te dugotrajni rad. Pogon
je po potrebi potrebno zaustaviti te provesti odrzavanje stoga je bitna moguénost
upravljanja tokom odrzavanja, cijeli pogon je moguce nadzirati i upravljati sa sigurne

udaljenosti putem HMI- uredaja.
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SAZETAK

Ovaj rad opisuje pogon za separaciju magnetnih materijala i osnovne dijelove pogona.
Pogon je upravljan Siemensovim PLC-om, upravljanje i nadzor postrojenja vrsi se preko
Siemensovog HMI panela. Pogon se pokrece te zaustavlja sekvencijski s kraja pogona prema
pocetku odnosno s pocetka prema kraju, upravljan je PID regulatorom. Pojedini programi,

vizualizacijski ekrani kao i osnovne sigurnosne i komunikacijske znacajke opisani su u radu.

Klju¢ne rijeci: reciklaza, Siemens, PIC, HMI, upravljanje, magnetni materijali

73



SUMMARY

This paper describes the plant for the separation of magnetic materials and main system
parts of the plant. The plant is controlled by a Siemens PLC, control and monitoring of the plant
is done via a Siemens HMI panel. Machines are started and stopped sequentially from the end of
the plant to the beginning and vice versa, it is controlled by a PID regulatory. Individual programs
as well as visualization screens are described in the paper as well as basic security and

communication features.

Keywords: recycling, Siemens, PLC, HMI, management, magnetic materials
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DODATAK A

Programski kod:

Main [OB1]
Main | Language
‘Automatic
"Main Program Sweep (Cy- | Author Comment
cle)
User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
w Input
Initial_Call Bool :Initial call of this OB
Remanence Bool =True, if remanent data are available
w Temp |
tmp Real
Constant
Network 1: MAPIRANJE ULAZA
*Sirm_db". NFCI8
SIMULATION *Sim_jo_in"
—t
_WFC19
Network 2: SEKVENCA PALJENJA | SIMULACIJA
N
rRandom — #1mp
L en ENO —
MAINSIMT
T p—
Network 3: EM
wFC1T NFC22
TEM_SHOWN CCUMULATIVE_FLT*
—eN ENO—EN B —
Network 4: VIBRACIONI ELEMENTI
s SFCE
= EN
Network 5: POKRETNE TRAKE
—EN  ENO——EN  ENO—EN  ENO—EN  ENO —
Network 6: MAGNETNI ELEMENTI
TMAG_BUE" s
—EN
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Network 7: STARTANJE | UPRTAVLIANJE VIBRACIONOG DODAVACA

«DB21
“DRIVER DB _2*

wC3
"STARTER" "DRIVER"
EN ENO EN ENO —
“VD_DE".WRKME “MAN_DB"REF REFERENCA
T g - - %D85.08040
FEDRMOT_RUN — gragt OUT_REAL — REAL MAN_DE" REF_ *HMLDE" PLE_TO_
“MAIN_DB® *MAIN_DE"REF_ ENE — REF_ENB HAMLAMI VIB_FOR_
~ery ; . MOT_SPEED
REFERENTNA_ OUT_INT — INT MAIN_OB" RUN — sy BRZINA — MOT
BRZNA _ per VALUE RUN = "MAN_DB" RUN “Wae N2V =4 MAN_DE". 255
ZERO, . “DRIVER(1)" — ADRESA .
f - “MAN_DE" STATUS_  “MAN_DE".
MAIN_DE" 255 == STATUS oTPUSTANDE. 100.0 — MAX_SPEED KOONICE —STATUS_KOCNICE
£15005 — RELEASE_TIME RELEASE —yKOCNICE “MAIN_DB"FLT — EM_STOP “MAIN_DE".VD_
T FLT = "MAN_DB"FLT MAN_DE PRE_ LY —aMOT_ALT
b 79‘;’;‘ “MAIN_DB" PRE_ SET— pRE_SET
10— T
. tm DRIVER_START =€ MAIN_DS"
' “MAN_DE"REF_ OTPUSTANE _
"MAIN_DB'.  REl REF_ENE —ENE KONICE — praxe_opn
STATUS_KOCNICE = STATUS
Network 8: EM
®FC11
“EM_SHOWN"
EN ENO
Network 9: MAPIRANJE IZLAZA
*Sim_db" WFC21
SIMULATION “Sim_io_out_map®
EN ENO
*FC20
0_OUT_MAP*
NOT fp———gN ENO —
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Main_Safety_RTG1 [FB3]
Name Main_Safety RTG1
Numbering Manual
Title [ Author Comment Family
Version 0.1 :User-deﬁned D
Name Datatype  Default value Retain ‘Accessible Writ- Visible in Setpoint Supervi- ment
from able HMI engi- sion
HMI/OPC  from neering
UAWeb  HMU
APl oPC
UA/
Web
Input
Output
InOut
Static
Temp
Constant
Network 1:
%0835
“ESTOPY_DB_1"
ESTOPY
Y ENO
%i20.0 “MAIN_DB" EM_
em_1" = E_STOP Q=FEl
1110 = ACK_NEC Q_DELAY =4 s/oe
“MAIN_DB" CUM_ ACK_REQ —4'3/%¢
FLT_AGN — aCK DIAG — B¢ 16000
O TiME_DEL
Network 2:
%DB3S
“ESTOP1_DB_1"
ESTOPY
o ENO
%20.1 “MAIN_DB"EM_
‘em_2" — E_STOP Q—Pe2
1100 — ACK_NEC Q_DELAY =250
MAIN_DB".CUM_ ACK REQ —al
FLT_AGN — pcx DIAG — 8216200
O TE_DEL
Network 3:
*DB3S
“ESTOP1_DB_1*
ESTOPY
o™
%120.2 “MAIN_DB" PROX
“prox 1" —g_STOP Q—SENS
110 = ACK_NEC Q_DELAY =4 0/oe
“MAIN_DE".CUM_ ACK_REQ =2/
FLT_AGN e ACK DIAG — 8216800
O TIME_DEL
Network 4:
%0835
“ESTOPY_DB_1"
ESTOPY
o ENO
%203 “MAIN_DE"PROX_
“prox 2" — E_STOP Q—iseNs.2
1100 ACK_NEC QDELAY =4 350
“MAIN_DB".CUM_ ACK REQ —'0/o0
FLT_AGN — ACK. DIAG — 216800
0 TIME_DEL



SKALIRANJE [FC2]

Name SKALIRANJE
Numbering Automatic

Title | Author Comment | Family
Version 0.1 | [Uscv—dﬂined D |
Name Data type Default value  Comment
w Input
[ MAX_IN Real MAKSIMALNA ULAZNA VRUEDNOT
MIN_IN Real [ MINIMALNA ULAZNA VRUEDNOST
IN_VALUE Real | ULAZNA VELICINA
MAX_OUT Real | MAKSIMALNA IZLAZNA VRUEDNOST
MIN-OUT Real | MINIMALNA IZLAZNA VRUEDNOST
[ OUT_MODE Bool | 0->INTIREAL TO REAL , 1->REALIINT TO INT
w Output
[ OUT_VALUE_REAL Real IZLAZNA VELICINA U REAL FORMATU
OUT_VALUE_INT Int ILAZNA VELICINA U INT FORMATU
InOut
Temp |
| Constant |
w Return
SKALIRANJE Void |
0001 #OUT_VALUE_REAL := ((#MAX_OUT - ¥"MIN-OUT") / (#MAX_IN - #MIN_IN)) * (¥IN_VALUE - #MIN_IN) + #"MIN-OUT";

0002 #OUT_VALUE_INT := 0;

0003 IF #OUT_MODE THEN

0004  #OUT_VALUE_INT := REAL_TO_INT ($OUT_VALUE_REAL);
0005  #OUT_VALUE_REAL := 0;

0006 END_IF;
0007

- (R
#"MIN-OUT" Real MINIMALNA IZLAZNA VRUEDNOST
#IN_VALUE , Real ULAZNA VELICINA
#MAX_IN | Real MAKSIMALNA ULAZNA VRUEDNOT
#MAX_OUT . Real MAKSIMALNA IZLAZNA VRUEDNOST
EMIN_IN [ Real MINIMALNA ULAZNA VRUEDNOST
#OUT_MODE [ Bool 0->INT/REAL TO REAL , 1->REALINT TO INT
#OUT_VALUE_INT Int ILAZNA VELICINA U INT FORMATU
#OUT_VALUE_REAL [ Real IZLAZNA VELICINA U REAL FORMATU
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RAMPA [FB1]
Name RAMPA Number 1 Type ] | Language LAD
Numbering Automatic
tle Author | Comment | Family
:Version 0.1 User-defined ID
Name Data type Default value Retain mglbh Writ- Visible in Setpoint Supervi- Comment
able HMI engi- sion
MI/OPC  from neering
e
OPC
UA/
Web
‘ .M +
w Input
REFERENCA Real 0.0 ‘Non-retain True True True False "REFERENTNA BRZINA
AC_TIME ‘Real 0.0 _Non-retain True True True False 'VRIJEME AKCELERACLE
DC_TIME Real 0.0 Non-retain True True True False VRUEME DECELERACLE
MAX Real 0.0 Non-retain True True True False MAKSIMANA BRZINA VRTNJE
w Output
RAMPA Real 0.0 ‘Non-retain True True True False IZLAZNA VELICINA
InOut |
w Static
C_TIME LTime LT#0ns ‘Non-retain True True True False
T_VALUE Real 0.0 Non-retain True True True False
w Temp
TEMP Real
TEMP_2 Dint
TEMP_3 .Real
T_TIME .Real |
TIME Real
DIV_TEMP Real
MUL_TEMP Real
ACC Real
DCC 'Real
ACC_ON Bool
DCC_ON Bool
Constant
Network 1: TRAJANJE CIKLUSA PROGRAMA U SEUNDAMA
T.CONV
RTINFO LTime TO Dint
Y] ENO N ENO ——t
25— MODE Ret_Val"— $TEMP ¥C_TIME — IN OUT — ATEMP_2
1
08 Main" — g
¥C_TIME — INFO
o
Auto (Real)
EN ENO EN — ENO——
¥TEMP 2 — IN OUT — $TEMP_3 YTEMP 3 — NI OUT —eT.TIME
1.0E409 — 2
Network 2: PROVJERA ACC/DCC
mu:mu MOVE
Real [ EN — ENO
2T_VALUE YAC_TIME — IN & OUTT1 — ATIME
YREFERENCA MOVE
TrpySEE—— .
STvAWE SOC_TIME—IN €3 OUT1 — ATIME
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ov MUL
Real Real
EN ENO EN — ENO —
AMAX — INY our 2DIV_TEMP ADIV_TEMP — IN1 OUT — #MUL_TEMP
ATIME — 12 T _TIME — N2 &
Network 4: PROVJERA GRANICA VRIJEDNOSTI
ADD
Auto (Real) AREFERENCA AACC_ON
EN — ENO H':“} { }—
SMUL_TEMP — IN1 OUT - #ACC SACC
£T_VALUE — IN2 @
SuB
Auto (Real) AREFERENCA #DCC_ON
EN o :R:aIF { }
AT_VALUE — 1Ny our — ¢0CC ADCC
SMUL_TEMP IN2
Network 5: SLANJE VRIJEDNOSTI NA IZLAZ
AACC_ON MOVE
—vy |———n — N0
AMCC— N &3 OUTY — PRAMPA
#DCC_ON
—— ——y — 0 —
¥OCC— IN €3 OUTY — SRAMPA
AACC_ON £DCC_ON MOVE
EN ENO —¢
AREFERENCA — N S oum ARAMPA

Network 6: SPREMANJE TRENUTNE VRIJEDNOSTI ZA SLJEDECI CIKLUS

MOVE
EN — ENO
SRAMPA — |N &8 OUTY — #T_VALUE




PID [0B30]

Numberin Automatic

81

w Input
[ Initial_Call | Initial call of this OB
Event_Count Events discarded
w Temp
o T™e |
e
Network 1:
“MAIN_DE".P1D_
ON . ORTRIG oTMP
—ax Q { }—t
“MAIN_DE".
ONS[1]
Network 2:
“MAIN_DB".P1ID_
ON
— ENO
“0BS.0BD16 gt — 0.0
HII_DE" HAI_ “MAIN_DB".
TO_PLCHMIL VIS REFERENTNA_
FEOR_SET_FLW — goqogint Output — BRZNA
*PT_S_DE"FLO.IN. Output PER
SCFLW —glinput Output PWM —3/:c
U Input_PER SetpointLimit_
0.0 —iD% = H —l‘.al'.r
S it L =—tfalse
u‘u _ lnwfw.m'r\gj —‘::I'.r
false =R InputWaming L =sfalse
#TMP — Reset .0 .
'-ll'::—undm ":;::' s
—Mode A




RNG [FC4]

RNG

Numberin Automatic
Title | “Author  Comment | Family
Version 0.1 ' User-defined ID
Name Data type Default value
[ Input
w Output
[ rRandom Real |
. InOut
w Temp

diTime Dint

rTime Real

timeTck ime

rAbs Real

Constant

w Return
| RNG Void
Network 1:

0001 #timeTck := TIME_TCK();

0002 #diTime := TIME_TO_DINT (#timeTck);
0003 #rTime := DINT_TO_REAL(#diTime);
0004 #rRandom = SIN(#rTime);

0005

0006

82



CONV_SCALE [FC10]
CONV_SCALE
g tomatic
Author |
User-defined ID |
Data type ult value ‘Comment
Input
Output |
InOut
w Temp
™P Int
Constant
W Return
CONV_SCALE Void
Network 1: CITANJE VRIJEDNOSTI PROTOKA SA VAGE
*Sim_db'.
MULATION  move
N ENO — mo
276480 — MAXIN OUTVALUE_  “PT_S_DR"WRK. PT_S_DE".WRK.
00— MINN REAL — REAL_SC_FLW REALSC_FLW ::‘t::z!im_
*PT_S_DB"FLD.IN. OUT_VALUE_INT — 8TMP HMLAMI_SCALE
SCF @ oury — VALUE
. _
N =
SA000 — MAXIN OUTVALUE_  “P1_S_DB"WRK. “PT_S_DE"WRK. TS
00— MIN_IN REAL — REAL_SCFLW REAL SC_FLW — 1N “HALDE"$LC_TO,
*PT_S_D8"FLD.IN. OUT_VALUE_INT — #TM? HMLHMI_SCALE
SC_FLW 1 IN_VALUE @ oury — VALUE
42000~ MAX_OUT
00— MIN-OUT
0 = OUT_MODE
Network 2: nuliranje vage
%DB28
‘IEL'in:.ﬂ.O_DI.
Bt p— e (i
L 1/ b {
, Vt Q Q { —
*PT_S_DE" WRX. 12205 —pp £T— T40ms
ONS[0]
%DBS.DBXA47.0
«DBS.DBX20.3 “HMI_DB".PLC_TO_
4DBS.08X20.3 "»:n,nrum_ HMLSCALE 2500,
To-FCSALE zm0 " ro
260 ————————{(R}—
— | 5 D"VIRK.
FRST_STRT
ax  Qe—{s}—
*PT_S_DB".WRK.
ons[1]
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“PT_S_DBFLD.IN.
SC_FLN
> | o MOVE
ot [ EN — ENO EN — ENQ —t
27648 0.0—1N “PT_S_DB".WRK. PT_S_DE"WRK.
Ty - %DBS.DBD32
e I FLW R FLW —
< oun EAL_SC_FLW EAL_SC_FL! N “HMI_DEPLC_TO_
HMLHMI_SCALE
“PT_S_DB"FLD.IN. *PT_S_DB" WRX. & oury — YALUE
SC_FLY SCIN_FLY
— | —
%D85.0BX36.0
“HMI_DE"PLC TO_
HMLHMI_SCALE
FLT
{ }—
%085.08X36.1
“HMI_DB".PLC_TO_
HMILHMI_SCALE
oN
{ }—
Network 4: SLANJE GRESAKA
%DBS.DBX36.2
*HMI_DE" PLC_TO_
*PT_S_DB".FLDIN. HMIHMI_SCALE
SCFLT ERR
—T { F—
“DBS.DEX36.3
“HMI_DE" PLC_TO,
LA S HAMLHMI_SCALE_
l > |
Int [ { p—t
27648
%085.0BX62.5
“HMI_DB" Alarmi.
AlsrmAL_13
{ F—
Network 5: HMI REFERENTNI PROTOK
“MAIN_DEPID_ CONV
ON Real to Int
it EN ENO
%085.08D16 %DBS.0BW48
“HMI_DE" HMI_ “HMI_DE" PLC_TO_
TO_PLCHAMI VIB_ OUT — HMIREF
FEDRSET_FLW __ o0
MUL
Auto (Real)
NOT e N (00 et
%DE5.0BD12 %DBS.DBWAS
“HMI_DB" HMI *HMI_DB".PLC_TO_
TO_PLCHMIVIE_ OUTE- HMIREF
FEDR_SET_SPD __ e
40— N2 &
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STARTER [FC3]

Author |
User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
w Input
START Bool 'KOMANDA ZA START
REF_VALUE Real REFERENTNA BRZINA VRTNJE
ZERO_SPEED_STATUS Bool STATUS SA PRETVARACA
BRAKE_RELEASE_TIME Time /ABB VRUEME OTPUSTANJA KOCNICE
MAX_MOT_SPEED Real NAZIVNA BRZINA MOTORA
AC_TIME Real VRIJEME ZALETA
DC_TIME Real 'VRUEME DECELERACUE
w Output
OUT_REAL Real 'BRZINA SA RAMPE
OUT_INT Int BRZINA SA RAMPE
RUN Bool STATUS MOTORA
BRAKE_RELEASE Bool KOMANDA NA KOCNICU (1 KOCNICA OTVORENA , 0 KOCNICA ZATVORE-
NA)
FLT Bool STATUS MOTORA
DRIVER_START Bool NAREDBA ZA POKRETANJE MOTORA
REF_ENB Bool
w InOut
BRAKE_RELEASE_STATUS Bool 'STATUS KOCNICE SA PRETVARACA
Network 1: START
SBRAKE_
SSTART RELEASE_STATUS ASTART_TMP{O]
- i b o
SORIVER_START SREF_ENE Abrk_tmp
{s} {s} { F—
Network 2: KUMULATIVNI START / OTVARANJE KOCNICA / OMOGUCAVANJE REFERENCE
%0814
“IEC_Timer_0_DB_
"
. TON
ASTART_TMH{0) , Time SREF_ENABLE
_' : N Q : )—‘
12150ms — T EY — T20ms
2STOP_TEMP(3] “MAIN_DB" Brk_rel
— {S p—t
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AREF_ENABLE

} — EN
AREF_VALUE — Iy & OUT:

SREF_TEMP
AREF_ENABLE MOVE
EN — ENQ ——t
IN £ OUTY — SREF_TEMP
Network 4: SKALIRANJE | SLANJE REFERENCE NA DRIVER
%0815
“RAMPA_DE"
wFB1 w2
RAMPA" MOVE “SKALIRANJE
EN ENO EN ENO EN ENO =t
SREF_TEMP — REFERENCA RAMPA — YOUT_REAL TEMP  4OUT_REAL_TEMP — IN @ OUT1 — $OUT_REAL ANMAX MOT our.)
OAC_TIME — AC_TINE "SPEED — pa aTup
¥OC_TIME — DC_TIME 0.0 MINJN OUT_VALUE_INT — #OUTINT
SMAX_MOT SOUT_REAL TEMP — IN_VALUE
SPEED — pMAX 163840 — MAX_OUT
| = OUT_MODE
Network 5: ZAUSTAVUNJE
#START SREF_ENABLE '°”'I»“‘N~i"“" #STOP_TEMP|0)
/t 4 I":'l { F—
Network 6: ZAUSTAVLANJE | PALJENJE KOCNICA
AZERO_SPEED _
4STOP_TEMP(0) STATUS 4STOP_TEMP[1]
k 4 { —
¥STOP_TEMP{3] “MAIN_DEB" Brk_rel
) mm— L ]
Network 7: KOMANDA NA KOCNICU (1 KOCNICA OTVORENA , 0 KOCNICA ZATVORENA)
“MAIN_DE".Brk_rel YBRAKE_RELEASE
k { F—
abek_tmp |
Network 8: GASENJE
%DB16
*IEC_Timer_0_DB_
>
TOF
¥STOP_TEMP(1] Time NTRIG SDRIVER_START 9REF_ENB
, w Q ax QR p——riR}—
T2150ms — pr. P MAIN_DE".

ONS[0)

Network 9: SLANJE STATUSA

AOUT_REAL_TEMP

ARUN

> |
Real [

0.0
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AOUT_REAL_TEMP

_I

< |

¥FLT

{

\

Real |

AOUT_REAL TEMP e\ (hSE STATUS
> 1
Real [ 4

_|

0.0

\



I0_IN_MAP [FC19]

Author
Useﬁdeﬁnedln
Data type ult value ‘Comment
Input
Output |
InOut
Temp !
Constant
w Return
10_IN_MAP Void |
Network 2:

0001 //magnetni bubanj

0002 "MAG_BUB_DB".FLD.IN.DRUM MAG_SPCE_HIT_ALM := "E0_3";

0003 ”MAG BUB_DB".FLD.IN.DRUM | MAG RECT | _EQ | MAG NF := "ED q";
0004 "MAG BUB DB".FLD.IN. DRUM MAG RECT_EQ | MAG SWON := "50 5%
0005 //BT M

0006 "PT_FM DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_MOT_ FLT := "El_4";

0007 "PT FM_DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_ SPACE HTR_ALM := "E1_5";
0008 ”PT EH DB" .FLD.IN.FNS TRANS conv DRV_ CHO FLT := "E1_6";
0009 "PT_FM _DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_PRl_EM STP := "E1_7";
0010 "PT FM_DB".FLD.IN. FNS_TRANS_CONV_PRZ_EM_STP = "E2_0";
0011 //BT NMM

0012 "PT_NMM DB".FLD.IN.NON_FER_CONV_MOT_ ALM := "E2_5";

0013 "PT_NMM_DB".FLD.IN. NON FER_{ CONV SPACE HIT_ALM := "E2_6";
0014 "PT_NMM DB".FLD.IN. NON FER CONV DRV CH MOT ALM := "52 ™;
0015 "PT_NMM DB".FLD.IN. NON_FER_CONV_PRI_EM_STP := "E3_0";
0016 "PT_NMM DB".FLD.IN.NON_FER_CONV_PR2_EM STP := "E3_1";
0017 //PT OMM

0018 "PT_OMM DB".FLD.IN.TRMP_FER CONV_MOT ALM := "E3_2";

0019 "PT_OMM DB".FLD.IN.TRMP_FER CONV_SPACE HIT ALM := "E3_3";
0020 "PT _OMM_DB".FLD.IN.TRMP_FER conv PR1 EM STP := "E3_4";

0021 "PT OMM DB".FLD.IN.TRMP_ E‘ER CONV PR2 _EM_ STP := "E3_5";
0022 //PT S VAGOM

0023 "PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_MOT_ALM := “E4_1";

0024 "PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_. SPACE HIT_ALM := “E4_2";

0025 "PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_PR1_EM STP := "E4_3";
0026 "PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_PR2_EM _STP := "E4_4";
0027 "PT_S_DB".FLD.IN.SC_FLT := "E4_0";

0028 "PT_S_DB".FLD.IN.SC_FLW := "PIW100";

0029 //PREKOPOJASNI SEPARATOR

0030 "PS_DB".FLD.IN.OVRBND_MAG_MOT_ALM := "E2_1";

0031 "PS_DB".FLD.IN.OVRBND MAG_SPACE_HIT ALM := "E2 2";
0032 "PS_DB".FLD.IN.OVRBND MAG_RECT EQ MAG_NFLT := "E2_3";
0033 "PS_DB".FLD.IN.OVRBND_MAG_RECT EQ MAG ON := "E2_4";
0034 //VIBRACIONI DODAVAC

0035 "VD_DB".FLD.IN.VIB_FEDR_SPACE_HTR ALM := "El_0";
0036 //VIBRACIONO SITO

0037 "vS_DB".FLD.IN.VIB_SCRN_MOT_ALM := "El1 _2";

0038 "vS_DB".FLD.IN.VIB SCRN SPACE HIT_ALM := "E1_3";
0039

0040
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10_OUT_MAP [FC20]

10_OUT_MAP

Numberin Automatic

Title

Version :0.1 User-defined ID

uthor

Name
Input
Output

InOut

Temp
[ Constant
w Return

10_OUT_MAP Void

Network 2: DRUM MAGNET SPACE HEATER CONTACTOR

89

//MAGNETNI BUBANJ

"AQO_O" :="MAG_BUB_DB".FLD.OUT.DRM MAG_SPACE_HIT_CNTRL;
"AO 1" o= "M.AG BUB DB".FLD.OUT. DRM MAG RECT | _EQ_MAG;
"AQ 2" :="MAG_| BUB DB".FLD.OUT.DRM MAG RECT _EQ MAG_ON;

"A2 4" := "MAG_BUB_DB".FLD.OUT.DRUM MAG_RECT EQ FED CONT;
"PAWL00" '-"MAG_BUB_DB" FLD.OUT.DRM_MAG RECT EQ MAG_FLD REG;
//PT FM

“AQ_7" :="PT_FM DB".FLD.OUT.FNS_TRANS_CONV_MOT_CONT;

“Al Q" :="PT_FM DB".FLD.OUT.FNS_TRANS_CONV_SPACE HIT_ CONT;
“Al_1" :="PT_FM DB".FLD.OUT.FNS_TRANS_CONV_DRV_CHUTE_MOT CONT;
//PT NMM

"Al_6":= "PT_NMM_DB".FLD.OUT.NON_FER_CONV_MAG_CONT;

“Al_7" "PT NMM_DB".FLD.OUT.NON_FER _CONV_SPACE_HIT_CONT;

"A2 O"""PT NMM DB".FLD.OUT. NON_ FERE CONV DIVE.RT CHUE_MOT_CONT;
//PT OMM

“A2_1" :="PT_OMM_DB".FLD.OUT.TRMP_FER_CONV_MOT_CONT;

"A2 2" 1="pT | OMM DB".FLD.OUT. TRMP FER CONV SPACE_HIT_CONT;
//PT s vagom

“"A2_6" :="PT_S_DB".FLD.OUT.RAW_CONV_MOT_CONT;

"A2 7" = "PT s DB".FLD.OUT. RAN CONV SPACE_HIT_CONT;

“A3 0" = "PT s DB".FLD.OUT.SC ZERC.

/ /PREKOPOJASNI SEPARATOR

“Al 2" :="PS_DB".FLD.OUT.OVRBND_MAG_MOT_CONT;

“Al 3" =“PS DB".FLD.OUT. OVRBAND MAG SPACE HTR_CONT;

“Al 4" := “PS DB".FLD.OUT. OVRBND MAG RRECT | _EQ | MAG;

“Al 5" :="PS_| DB".FLD.OUT. OVRBND_MAG RRECT _EQ MAG_ON;
//VIBRACIONI DODAVAC

“AQ_4" := "VD DB".FLD.OUT.VIB_FEDR SPACE_HIT_CONT;
//VIBRACIONO sITO

“AQ_S5" :="VS_DB".FLD.OUT.VIB_SCRN_MOT_CONT;

"AO_6" :="VS_DB".FLD.OUT.VIB_SCRN_SPACE_HIT_CONT;
//EMG

“A40_0" := "MAIN_DB".FLD.Out.EM RLY;




EM_SHDWN [FC11]

EM_SHDWN
Numberin Automatic
Title | ' Author  Comment | Family
Version 0.1 User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
| w OFF_TEMP Array[0..6] of Bool
OFF_TEMP(0] Bool
OFF_TEMP([1] Bool
OFF_TEMP(2] Bool
OFF_TEMP(3] Bool
OFF_TEMP(4] Bool
OFF_TEMP(S] Bool
OFF_TEMP(6] Bool |
| Constant |
w Return
[ EM_SHDWN oid |

Network 1: SELEKTIVNO ZAUSTAVLJANJE POGONA

“PT_OMM_DE". “PT_OMM_DE".
WRK.CUM_FLT WRK.CUACSTP
Vi A/
“PS_DB".WRK. “PS_DB".WRK.
Cum ALY e sTe
—t {
PT_FM_DB".WRK.  "PT_NMM_DB".  “PT_FM_DB"WRK.  “PT_NMM_DB".
CUM_FLT WRK.CUM_FLT e _sre WRK.CUM_STP
1 4 {1 L/
“VS_DB".WRK. “VS_DB"WRK.
um_AT cum_sTp

“MAG_BUB_DE". “PT_S_DB".WRK. “MAG_BUB_DB". “PT_S_DB".WRX.
WRK.CUM_FLT CUM_FLT WRK.CUM_STP Cum_sTp

N A { {
i 4 {/} (N

“VD_DE"WRK. “VD_DB".WRK.
CUM_FALT CuM_STP

- —
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CUMULATIVE_FLT [FC22]

Author |
User-defined ID |
e Data type ult value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
em_tmp Bool
hmi_em_tmp Bool
T™P Int
C
W Return
CUMULATIVE_FLT Void
Network 1: POTVRDA GRESKE
4DBS.DBX20.0
“HMI_DE"HMI_
TO_PLEHM_ERR_ MAIN_DB".CUM_
AG FLT_AGN
— | { —
%DBS.DBX20.0
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_ERR_
AGN
{R}—
Network 2: HMI EM STOP
%DB85.08X20.2
“HMI_DE"HMI_
TO_PLCEM_STP #hmi_em_tmp
k { —
%D85.08x20.2
THMI_DE" HMI_
TO_PLCEM_STP
{R}—
Network 3: POTVRDA GRESKE
SMAIN_DB*HMI_  “MAIN_DE".CUM_ “MAIN_DB* HMI_
EALSTP FLT_AGN EALSTP
— i { —
ehmi_em_tmp
] —
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%DBS.DBX67.0

“MAIN_DB"EM_ “Sim_db°. “HMI_DB"™ Alarmi
1 SIMULATION EMS.EM_O fem_tmp
—t Vt { } { F—
%DBS.DBX67.1
“MAIN_DB"EM_ “Sim_db". “HMI_DB" Alarmi
P82 SIMULATION EMS.EM_Y
—t Vi { F—
%DBS.DBX67.2
“MAIN_DB".PROX_ “Sim_db*. “HMI_DB" Alarmi
SENS SIMULATION EMS.EM 2
— | Vi { —
%DBS.DBX67.3
“MAIN_DB".PROX_ “Sim_db". “HMI_DB" Alarmi.
SENS 2 SIMULATION EMS.EM_ 3
— | Vi { —
“Sim_db" “Sim_db".EM_PE_
SIMULATION 1
— | it
*Sim_db" *Sim_db".EM_PB_
SIMULATION 2
— | it
“Sim_db" *Sim_db" PROX_
SIMULATION SENS
— | it
%DBS.DBX67.4
“MAIN_DB* HMI_ “HMI_DE" Alarmi.
EAM_STP EMS.EM_ 4
— — { }
Network 5: PALJENJE SIGURNOSNOG RELEJA
*MAIN_DB"FLD.
fem_tmp Out.EM_RLY
— | { —
Network 6: KUMULATIVNE GRESKE SA MOTORA
%DBS.DBX46.4
“MAG_BUB_DE" "HMI_DE" PLC_TO_
WRK.CUM_FLT HMILCUM_FLT
— | { F—
*PT_FM_DB"WRK. | "MAIN_DE".CUM_ “MAIN_DB® CUM_
CUN_FLT FLT_AGN FL
— b—1—W { F—
“PT_NMM_DB".
WRK.CUM_FLT
“PT_OMM _DB".
WRK.CUM_FLT
- —
PT_S_DE" WRK.
CUM_FLT
“PS_DE"VIRK
CUN_FLT
_' '—
“VD_DB".WRK.
CUM_FLT
11
1t
“WS_DE".WRK.
CUN_FLT
“MAIN_DB®.CuM_
FLY
_‘ ’_
fem_tmp
_‘ ’_
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Network 8: MAPIRANJE ALARMA
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“MAG_BUB_DE".

FLDIN.DRUM._ %DBS.DAX63.0 %DB5.DBX46.5
MAG_SPCE_HIT_  *Hpyi_DE" Alarmi. "HMI_DE" PLC_TO_
AL Alarm.AL_O HMLCUM_ALM
d
— { } { F—
MAG_BUB_DE".
FLD.IN.DRUM_ %DBS.DBXE3.1
MAG_RECT_EQ.  *Hnyi_DE" Alarmi.
MAG_NF AlarmAL_1

i —

*PT_FM_DE" FLD.
INFNS_TRANS_  %0BS.08X63.2
CONV_DRV.CHO_  *HmI_DE" Alarmi.

FLT Alarm.AL_2

]

*PT_FM_DE" FLD.
INFNSTRANS.  %DBS.DBX63.3
CONV_SPACE_  *HaI_DB" Alarmi.

HIR_ALM Alarm.AL_3

——

“PT_NMM_DB"

FLD.IN.NON_FER_ %DBS.DBX63.4

CONV_SPACE HIT_  *yayi_DE" Alarmi.
ALM Alarm.AL &

—

“PT_NMM_DB".
FLDINNON_FER_  %DBS.DBX63.5
CONV_DRV.CH_  *HI_DE" Alarmi.
MOT_ALM Alarm.AL_S

] o —

“PT_OMM_DE".
FLOIN.TRMP FER_  %DBS.DBX63.6
CONV_SPACE_HIT_  *Hayi_DE" Alarmi.

ALM Alarm.AL_6

—

*PT_S_DE"FLD.IN. %DBS.DBX63.7
RAW_CONV_ “HMI_DE" Alarmi.
SPACE_HIT_ALM Alarm.AL_7

—

%DBS.08X62.0
“PT_S_DE"FLDIN.  "HMI_DE" Alarmi.
SCALT AarmAL_8
PI_S_D& WRK.
CON_FLT

e

“PS_DB".FLD.IN. %0DBS.D8X62.1
OVREND_MAG.  "HMI_DE" Alarmi.
SPACE_HIT_ALM Alarm.AL 9

e

“PS_DB"FLD.IN.

OVREND_MAG.  %DBS.DBX622

RECTEQ MAG.  *Hmi_DE" Alarmi.
NFLT AlarmAL_10

——

FLD.IN. ‘%DBS.DBX62.3
_SPACE_  "HMI_DE" Alarmi.
HIR_ALM AlarmAL_11

A

“VS_DB"FLDIN. %DBS.DBX62.4
VIB_SCRN_SPACE_  *HMI_DE" Alarmi.
HIT_ALM AlarmAL_12

— ]

PEDBS.0BX62.0

“HMI_DB" Alarme.
Alarm . gpegLK

BLKMOV
Variant

eNO
RETVAL — 4TMP

%DBS.DBW72

“HMI_DB" Alarmi.

DSTBUK — ALARM_NT



ENO
PADBS.DBX64.0 RELVAL — ATMP
“HMI_DB" Alarm. «DRS.DIWES
FLT - sReBLK “HMI_DB" Alarmi.
DSTBLK — FLTINT

Network 10: MAPIRANJE SIGURNOSNIH SKLOPKI

ENO
PADBS.DBX66.0 RETVAL — 40P
“HMI_DB" Alarms. A B
EMS — SRCBLK “HMI_DE" Alarmi.
DSTRLK — EM_INT

SEKVENCA [FC7]

Author |
User-defined ID | |
me Data type Default value ‘Comment
Input
Output
InOut |
w Temp
AUTO_START Bool
AUTO_STOP Bool |
w OFF_TEMP Array[0..6) of Bool
OFF_TEMP(0] Bool
OFF_TEMP(1] Bool |
OFF_TEMP(2) Bool
OFF_TEMP(3] Bool |
OFF_TEMP(4) Bool
OFF_TEMP(S) inool |
OFF_TEMP(6) Bool
EM 'Bool
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Network 1: AUTO START

%0DBS.08X0.0
HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_
CUMULATIVE.
AUTO_STRT SAUTO_START
— | { F—
%DBS.DBX0.0
*HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI
CUMULATIVE.
AUTO_STRT
{R}—
Network 2: AUTO STOP
%0BS.08XD.1
HAMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_
CUMULATIVE
AUTO_STOP YAUTO_STOP
{ | { F—
%0BS.DBXO0.1
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_
CUMULATIVE.
AUTO_STO®
{R st
Network 3: GASENJE AUTOMATSKOG NACINA RADA
“MAIN_DE"AS_
SALTO_STOP #AUTO_START  "VD_DR" WRK.OFF OFF
i} Vi V1 { F—
"MAIN_DE"AS_ %DBS.DBX44.1
OFF "HMI_DB" #LC_TO_
_— HMIAUTO_OFF
—_—— 0 —




SAUTO_START

L —

"MAIN_DB*.AS_ON

“MAIN_DB*FLD.

_—

Network 5: VRIJEME CEKANJA NAKON POTVRDE GRSESK

VO_DB" . WRK.OFF OutEM_RLY “MAIN_DB*.AS_ON
%DB85.08X44.0

“HMI_DE" ALC TO_
HMIAUTO_ON

E

*DB26
“1C_Timer 0 _D8_
2

"MAIN_DB".CUM_ TOF
FLY Time AEM
} IN Q { b—
2155 — T B
Network 6: SEKVENCA AUTOMATSKOG GASENJA POSTROJENJA
“MAIN_DE"AS_
OFF AOFF_TEMH0)
“VD_D8"WIRK
CUM_RUN #OFF_TEMP[1)
e { F—
P1_S_DB"WRK
MOT_RUN AOFF_TEMP|2)
s { —
“VS_DB".WRK.
MOT_RUN AOFF_TEMP|3]
Y { F—
“MAG_BUB_DB".
WRK.MOT_CUM_
RUN AOFF_TEM#S)
Y { —
“PT_FM_DB"WRK.  “PT_NMA_DE"
MOT_RUN WRKMOT_RUN AOFF_TEMP|4)
S Yt { —
“PS_DB".WRK
MOT_RUN AOFF_TEMH6)
1 { —
*PT_OMM_DE"
WRKMOT_RUN “VD_DB".WRK.OFF
—V1 { —
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1:(_!--;_«_0_0:_
- ToF “PT_S_DB"WRX.
“MAIN_DB*AS_ON AEM YOFF_TEMP[1] Time AUTO_STRT
— — Q—{ }—
4105 —pT. EY — T20ms
«0B17
*IEC_Timer_0_DB_
P
“PT_S_DB".WRK. - TOF  p1_omm DR
SOFF_TEMP|6) MOT_RUN Time WRKAUTO_STRT
Vi 1 F N q— —
12105 — pY ET — T¥0ms
YOFF_TEMP(1]
1L
LI
%0825

“IEC_Yimer_0_DB_
6

“PT_OMM_DE". TOF “PS_DE"WRK.
SOFF_TEMP[S]  WRKAOT_RUN Time AUTO_STRT

——A— o——— —

14105 —pY EY/— T¥0ms

%0812
“EC_Timer_0_D8"

“PS_DB".WRK. I TOF “MAG_BUB_DE".
YOFF_TEMP[4) MOT_RUN  Time WRKAUTO_STRT
— ] q——o{ }—
T210S —PY EY— T¥Oms

%0813
“IEC_Timer_0_DB_
3

“MAG_BUB_DB".
WRKMOT_CuM_ l TOF CPI_NMM_DE".  “PT_FM_DB".WRK.
YOFF_TEMP[3] RUN ~ Time WRKAUTO_STRT AUTO_STRT
—— Q—{ —{ }—
12105 — 97 Y — T¥Oms
%0827
*IEC_Timer_0_DB_
&
PT_NMM DB PIEM OEWRK | TOF “VS_DB".WRK.
YOFF_TEMP[2]  WRKAMOT_RUN MOT_RUN Time AUTO_STRT
Y ———— ——n Q—{ }—
T2105 —py ET— T¥0m:
“VS_DE" WRK. “VO_DB".WRK.
$OFF_TEMP[O) MOT_RUN AUTO_STRT
— ik { —
Network 8: HMI STATUS
"MAG_BUB_DB". %DBS.DBXS0.0
VO_DBWRK.  "PT_S_DEWIRK. VS DBWRK.  WRKMOT CUM_  “PT_fM_DE"WRK.  "PT_NMM_DE". *PS_DEWRK. PT_OMM_DE'.  “HMIDB"PLC TO_
CUM_RUN MOT_RUN MOT_RUN RUN MOT_RUN WRK.MOT_RUN MOT_RUN WIRK.MOT_RUN HMICUM_RUN
L 1L 1L ' 1L 1L ] L ]l L d
1k 1t 1t 1t 1t 1t { —

DRIVER [FB2]

Author |
User-defined ID |
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Network 1: UZIMANJE ADRESE DRIVERA

*Sim_db"
SIMULATION 102MO0D

ASTATUS
REY_VAL — KOMUNKACLE

LADDR —— #IN_ADRESA

Network 2: CITANJE PODATAKA S DRIVERA

*Sim_db".
SIMULATION DPRD_DAT
ENO
@IN_ADRESA — LADDR RET_VAL — #DATA_IN_TMP

RECORD — AST_DRV_IN

Network 3: PREBACIVANJE BRZINE IZ INT U REAL

Get driver data

0001 L #ST_DRV_IN.SP_FEEDBACK
0002 ITD

0003 DTR

0004 T #SPEED_RAW

Network 4: SKALIRANJE BRZINE

*Sim_db" “FQ
SIMULATION “SKALIRANJE®
—V/—— ENO
163840 o MAXUN OUT_VALUE_
REAL —— ABRZINA
0.0 MINJN

SPEED_RAW — IN_VALUE OUT_VALUEJNT — #TMP

AMAX_SPEED - pAX_OUT

0.0~ MIN-OUT
U == OUT_MODE
*Sim_db"
SIMULATION MOVE
— | EN — ENO
“MAIN_DB" REF_ &) OUTY — #BRANA
REAL |y

Network 5: SLANJE KOMANDE ZA POKRETANJE DRIVERA

*Sim_db".ST_DRV_ AST_DRv_OUT
OUT.CW1810_ C1.B10_CTRL
CTRL_REQ REQ
*Sim_db".ST_DRV_
OUT.CW1.801_ AST_DRv_OUT.
OFF2 CW1.801_OFF2
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Network 6: DRIVE EM STOP

2EM_STOP

AST_DRV_OUT

CW1.802 EMG_

ST

{ F—

A
v

*Sim_db" ST_DRV_

OUT.CW1.802_
EMG_STP

{ F—

Network 7: OTVARANJE KOCNICE
UVJETI?

2ST_DRV_IN.SW1. AST_DRV_OUT.
OBRAKE_OPN BO9_M_MAGN CW1.804_BK_OPN
b it { —
“Sim_db".ST_DRV_ *Sim_db".ST_DRV._
INSWI 809 M OUT.CW1.804_BK_
MAGN OPN
[ { —

Network 8: DRIVE ZAHTJEV ZA SETIRANJE VRIJEDNOSTI

AST_DRV_OUT
O1.800_PSET

{ —

Network 9: SLANJE ZAHTJEVA ZA START

¥ST_DRV_IN.SW1
2EM_STOP APRE_SET BOI MR _FLY
L 1/1
¥ v
“Sim_db".ST_DRV_ S
INSW1.BO3 AUR_
Fu
Iy T S V—

'Sim_db" ST_DRV,_
OUT.CW1.800_
PSET

AST_DRV_OUT
CW1.803_Start

¥ST_ORV_IN.SWI.  #ST_DRV_IN.SW1
1EM_STOP *RUN 801_PSET 803 MIR_FLT
“Sim_db".STORV.. | ~Gim _gb®.ST_DRV. | *Sim_db" ST_DRV.
INSW1.B01PSET | 1y sy 803 MR | OUT.CW1.803_
Y Start

Network 10: OTVARANJE KOCNICE

2ST_DRV_IN.SW1.
2EM_STOP BO9_M_MAGN
i

AST_DRV_OUT
CW1.804_BK_OPN

*Sim_db" ST_DRV_
INSWIB09 M
MAGN

*Sim_db" ST_DRV_
OUT CW1.804_8K_

{ —

Network 11: KOCNICA OTVORENA

AST_DRV_INSW3.
BO9_M_BK_OPN
I
r

2STATUS_
KOCNKE

{ F—

*$im_db".ST_DRV._
INSWIBOO M
BK_OPN

— t

%0830
“IEC_Timer_0_DB_
10
*Sim_db* ST_DRV_
*Sim_db". INSW1 809 M_ TON
SIMULATION MAGN Time
i 1
—t 1t N Q
RS pr Tt
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Network 12: STATUS BRZINE VECE OD 0

AST_DRV_INSW.
B10_SPNZ NZV
S— { F—
*Sim_db" ST_DRV._
INSW1.810_SPNZ
— —
*Sim_db".
SIMULATION SBRZINA
>
I— '_| "“'I_
Qo0
Network 13: OMOGUCAVANJE REFERENCE
#ST_DRV_OUT
2ST_DRV_IN.SW1. CW1.BO6_REF_
AREF_ENB BO9_M_MAGN ENAB
— | it { —
*Sim_db* ST_DRV_ *Sim_db".ST_DRV_
INSWIB09 M OUT.CW1.806_
MAGN REF_ENAB
it { —

Network 14: SLANJE REFERENCE

MOVE
EN = ENO
SREFERENCA — IN #ST_DRV_OUT.SP_
& ouT1 — REF
Network 15: SLANJE PODATAKA NA DRIVER
“Sim_db"
SIMULATION DPWR_DAY
ENO

SIN_ADRESA — LADDR #ST_DATA_RET_

#ST_DRV_OUT - RECORD RET_VAL — TMP
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AST_DRV_INSW. %DBS.DBX64.3
BI3_TRAFO_TP_  *HMI_DE" Alarmi.
ALM FLTERR_11 YFLT
L { ) {
—' I 1\ T \ 7
AST_DRV_INSW3.
B11_OV_TP ALM
_| }
f
%DBS.DBX64.4
AST_DRV_INSYN. “HMI_DB" Alarmi.
BO3_MIR_FLT FLTERR 12
AST_DRV_INSW.
BO7_MIN_FLY
_| }
I
%DBS.DBXS3.7
"HMI_D8".
*Sim_db". Simulation. SIM_
SIMULATION VIB_FOR_MOTFLT
11 11
17 17
%DBS.DBX64S
AST_DRV_INSW3.  “HMI_DB" Alarmi.
B08_BX_FLY FLT.ERR 13
1 1 \
_l f 1\ r
AST_DRV_INSW3.
BOG_BRX_UNIT_
FLY
—| }
I
%DBS.DBX64.6
AST_DRV_INSW3.  "HMI_DE" Alarmi.
BOS_INV_FN_FLY FLT.ERR 14
1 {1\
_| I L
AST_DRV_INSW3.
BO7_MOT_FN_FLT
_| }
f
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MAG_BUB [FC9]

tle Author | Comment
‘ersion User-defined ID |
Name Data type ult value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
MAN_START_TMP Bool
AUTO_START_TMP Bool
T™P Real
TMP2 Int
SPEED_TMP Real
FLT_TMP Bool
RUN_TMP Bool
s_tmp_1 Bool
s_tmp_2 Bool
Network 1: MANUALNO POKRETANJE
%DBS.08X0.2
“HMI_DE" HMI_
T0_PLCHMI_
DRUM_MAG_MAN_
STRT SMAN_START_TMP
1} { b—
%DBS.DBX02
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI
DRUM_MAG_MAN_
STRT
{ R p—t
Network 2: MANUALNO PALJENJE
"MAG_BUB_DE".
FLDIN.DRUM_
MAG_BUB_D8".  "MAG_BUBDE'.  "MAIN_DB'FLD.  MAGRECTEQ.  *MmaG_sue D& MAG_BUE_DB".
FMAN_START_TMP  WRKMAN STRT  WRK.CUM_STP OutEM_RLY MAG_NF WRKAUTO STRT  WRK.MAN_STRT
— VT Yt i V—
“MAG_BUB_DE".
WRKMAN_STRT 8 MAN_START_TMP -::;&?:f?i;
— HMIDRUM_MAG_
MAN_ON
—{
Network 3: AUTOMATSKI POKRETANJE
%0831
“MAG_BUB_DY". 'IEC_Y-T::_O_M_
FLDIN.ORUM_
MAG_BUB_DB".  "MAIN DEFLD.  "MAG_BUB DB MAG_RECT_EQ_ TON
WIRK.ALTO_STRT Out.EM_RLY WRK LU _STP MAG_NF Time 05 tmp_1
— F Vit /t i W Q { —
Ta5S —py ET —T¥0ms
"MAG_BUB_DE".
WRKCMOT_RUN os_tmp_2
i b { —
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¥AUTO_START_TmP
{

{ b—

Network 5: PALJENJE OPREME

¥AUTO_START_TMP|

103

“MAG_BUB_DF"
FLO.OUT.ORM_
“MAG_BUE_DE" MAG_RECT_EQ_
WRK.MAN_STRT MAG
—— } { —
YAUTO_START_TMP|
MAG_BUE_DE".
— — FLO.OUT.DRM_
MAG_RECT_EQ_
“MAG_BUE_DE" MAG_oN
WRKALTO_STRT { —
— —
“MAG_BUB_DE"
FLD.OUT.DRUM_
MAG_RECT_EQ_
FED_CONT
{ F—
Network 6: PALJENJE MAGNETA
MAG_BUB_DE".  "MAIN_DB"FLD. “MAG_BUE_DF"
WRKMAN_STRT Out.EM_RLY WRKMAG_ON
t /1 { F—
YAUTO_START_TMP|
%D85.DBX22.1
HMI_DE" L TO_
HMLEMI_DRUM
MAG_MAG_ON
{ F—
Network 7: SLANJE REFERENTNE JAKOSTI MAGNETSKOG POLJA NA MAGNET
“MAG_BUB_DF" ~Sim_db". wa
WRKMAG_ON SIMULATION *SKALIRANJE®
— ————--i}———en - P —
100.0 — MAXUN _VALUE_
L‘J] : = REAL — aTMP
o - OUT_VALUE_INT — ATP2
“DBS.DBD2
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_DRM_
MAG_FLD.ST iy vaLUE
276480 — MAX_OUT
0.0 MIN-OUT
| = OUT_MOOE
“MAG_BUB_DE".
WRKMAG_ON MOVE
— N — eno—t
STMP2 — IN
“MAG_BUB_DE"
FLD.OUT.ORM_
MAG_RECT_EQ._
&0UT1 — MAG_FLO_REG
MOVE
NOT N (i =t
0—IN
“MAG_BUB_DE"
FLD.OUT.DRM_
MAG_RECT_EQ_
8 .0UT1 — MAG_FLD_REG
Network 8: PALJENJE MOTORA
*MAG_BUB_DR".
FLD.IN.ORUM_
MAG_BUB_DE".  MAGRECTEQ.  “\(AIN_DR"FLD. “MAG_BUB_DS".
WRKMAN_STRT MAG_SWON OutEALRLY WRK.MOT_RUN
L i} Yt { —



Network 10: SLANJE REFERENCE MOTORU

*MAG_BUE_DE". *MAG_8UB_DF"

FLO.IN.ORUM_ FLO.OUT.DRM_

"MAG_BUB_DE" MAG_SPCE HIT_  “\MAIN_DB"FLD. MAG_SPACE_HIT_
WRKMOT_RUN ALM OuLEM_RLY ONTRL

i Vt { }—

%D85.08X23.0

*HMI_DE"LC TO_

HMLHMI_DRUM_

SPC_HIR_ON

—_—

%0824
“RAMPA_DB_2"
“MAG_BUB_DE". wFe1 wFC2
WRKMOT_RUN RAMPA" MOVE e
") S—— NO N 0 Y o ———— 7>
RAMPA —— #SPEED_TMP ASPEED_TMP — N 1000~ MAXN OUT_\
%DBS.DED6 %DBS.08024 ais TP
“HMI_DB" HMI_ “HMI_DE" PLC_TO_ i ASPEED_TMP
TO_PLCHMI_DRM_ HMLHMI_DRUM ¥SPEED_TMP — N VALUE OUL WL -
MAG_MOT_SPEED —— REFERENCA 2 our 163540~ MAX.OUT
T ACTIME 0.0 MIN-OUT
— DCTME | = OUT_MODE
MAX
wrc2
"DRUM_MAG_DRIVER"
EN N ————————
ASPEED_TMP 7 SET_SPEED “MAG_BUB_DB".
"MAG_BUB_DE". ALY —WRKMOT_FLY
WRKMOT_RUN — START RUN =4 #RUN_TAtP
“"MAG_BUB_DE"
WRK CUM_STP = £34_BRAKE
Network 11: USPORAVANJE MOTORA DO ZAUSTAVLIANJA
%0824
“RAMPA_DB_2*
wFe1
SRAMPA™ MOVE
EN ENO = >
0.0~ REFERE RAMPA — #SPEED_TMP ASPEED_TMP —
ek - - L “DBS.08D24
2.0 ACTIME “HMI_DE"PLC_TO_
DC_TIME HMLHMI_DRUM
100.0 — MAX & out — SPEED
“DBS.DBX46.2
“"HMI_DI PLC_TO_
HMLDRUM _MAG_
ASPEED_TMP SLWDWN
> |
Real [ i —
0.0
w2 wrc12
“SKALIRANJE" DRUM_MAG_DRIVER"
D e ENO N N ——
1000 — MAX_IN OUT_VALUE_ ASPEED_TMP —~1ISET_SPEED “MAG_BUB_DB".
REAL — oTMP ! .
MBLIN kDT “MAG_BUB_DE". LT = WRK.MOT_FLT
ASPEED_TMP — IN_VALUE OUT_VALUE_INT = - WRK STOW_DWN — gyagT RUN —4¥RUN_TMP
162840 — MAX_OUT "MAG_BUB_DE".
0.0 MIN-OUT WRK.CUM_STP — g3 BRAKE
1 = OUT_MODE

Network 12: KUMULATIVNI STATUS

—

“MAG_BUB_DE"
WRKAOT_CUM_
SRUN_TMP "T‘""I'" o
N { —s
I T reat [ )
00
“MAG_BUB_DE". %085.08x22.0
RCMOT_RI v
VIRKMOT_RUN *HMI_DE"PLC_TO_
_‘ HMLHM_DRUM
MAG_MOT_RUN
YAUTO_START_TMP) { —
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MAG_BUB_DS". %DBS.DBX22.2
FLD.IN.DRUM _ "HMI_DE" PLC_TO_
MAG_SPCE_HIT_ HAMLHMI_DRUM

ALM MAG_SPC_HIT_FLT
— | { }—
MAG_BUB_DE". %085.08X22.3
FLD.IN.DRUM _ *HMI_DE" PLC_TO_
MAG_RECT_EQ_ HMUHMI_DRUM
MAG_NF MAG_MAG_FLT
— { —
MAG_BUB_DE". %085.08X22.4
FLD.IN.DRUM_ "HMI_DE" PLC_TO_
MAG_RECT_EQ.  “pAG_Bue_DB". HMLHEMI_DRUM
MAG_NF WRKMAG_ON MAG_MAG_RDY
— | 4 { F—
‘MAG_BUB_DE".  "MAG_BUE DE". %0B5.DBX22.5
FLO.GUT.ORM_ FLD.IN.DRUM_ "HMI_DE" PLC_TO_
MAG_SPACE_HIT_  MAG_SPCE_HIT_ HAMLHMI_DRUM
CNTRL ALM SPC_HIT_ROY
—/t Y/ { —
%085.08X22.7
"HMI_DE" PLC_TO_
MAG_BUB_DE". HAMILHMI_DRUM
WRKMOT_FLT MAG_MOT_FLT
%085.08X22.6
*HMI_DE" PLC_TO_
‘MAG_BUB_DE".  “MAG_BUB_DB". HALHMI_DRUM
WRKMOT_FLT WRKMOT_RUN ARUN_TMP MAG_MOT_RDY
—1 4 Vi { F—
Network 14: KUMULATIVNA POGRESKA
*MAG_BUB_DE". "MAG_BUB_DE".
WRKAMOT_FLT WRK.CUM_FLT
1 } { b—
“MAG_BUE_DE".  %D85.08X44.2
FLD.IN.DRUM_ %0DBS.DBX6S.1 HMI_DE" LC_TO_
MAG_RECT_EQ_  *ypyi DB Alarmi. HMIMAG_BUB_FLT
MAG_NF FLT.ERR_Y { J—
——{ —

DRUM_MAG_DRIVER [FC12]

| Language

| Author | Comment
| User-defined ID
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Network 1: CITANJE PODATAKA S DRIVERA

“Sim_db".
SIMULATION DPRD_DAT
_V‘_m ENO
272 RET_VAL — #TMP
201L0 I'Rtlj:l\:fk‘ "MAG_RUR DB
o RECORD — DRIVER DRV_IN
telegram_1° _ LADDR
Network 2: UPRAVLJANJE S PLC_OM -->1
“MAG_BUB_D&"
DRIVER DRV_OUT.
STW1.Cw_B10
{ J—t
“MAG_BUB_D#".
DRIVER.DRV_OUT.
AEM_BRAKE STW.Cw_B1
— | { F—
Network 3: START/STOP
“MAG_BUB_DB". “MAG_BUB_D#".
DRIVER.DRV_IN. DRIVER DRV_OUT.
SSTART ZSW1.5W_BO STW1.Cw_80
— | i} { F—
“MAG_BUB_DB". “MAG_BUB_DB". “MAG_BUB_D#".
DRIVER.DRV_IN.  DRIVERDRV_OUT. DRIVER.DRV_OUT.
25W1.sw g1 STW1.Cw_82 ST .Cw_B3
i} { } { F—
Network 4: AKCELERACIJA PO RAMPI-->1
"MAG_BUB_DE". “MAG_BUB_DE". “MAG_BUB_D8". "MAG_BUS_DB". “MAG_BUB_DB".
DRIVER.DRV_IN. DRIVERDRV_IN. DRIVER DRV_IN. DRIVER.DRV_IN.  DRIVER.DRV_OUT.
ASTART 25W1 SW_B3 2SW1Sv B ZSW1.Sw 813 ZSW1.SW_B15 STW1.0w_B6
it Vb i | — i} { F—
2ROY_TO_
OPERATE
—
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Network 6: BRZINA RAZLICITA OD NULE

eRDY_TO_
OPERATE MOVE

— | EN — ENO

ASET_SPEED — IN

“MAG_BUB_DE".
DRIVER DRV_OUT

& OUT] — NSOLLA

MOVE
NOT f——gN — (10—t
- “MAG_BUB_DE"
DRIVER DRV_OUT

20Ut — NSOLLA

107

*Sim_db" ABS
SIMULATION Int nlmrl_z ki
>
—{/} EN ENO T { )—
“MAG_BUB_DE" OuT — eTEMP 2 0
DRIVER.DRV_IN.
NSTA 1y
*Sim_db" ABS
SIMULATION Int "IWPIJ AN
>
{} EN — ENO Time [ { )—
ASET_SPEED — IN ouT — 8TEMP 2 0
Network 7: START/STOP2 INSTANTO KOCENJE-->0
AEM_BRAKE MOVE
EN — ENO
= “MAG_BUB_DE".
DRIVER DRV_OUT
& OUTY — NSOLLA
Network 8: MAG BUB MOTOR
*MAG_BUB_DE" %DBS.DBXE5.0
DRIVER DRV_IN. *HMI_DB" Alsrmi
25W1.5W_B2 FLTERR O ¥RLT
{ } { F—
%DBS.DBX61.S Soesom2.y
“HMI_DE". HAI_DE PLC_TO_
Simulation. S HAMLHMI_DRUM
*Sim_db" MAG_BUB_MOT_ MAG_MOT_FLT
SIMULATION AL — T ]
%DBS.DBX46.7
“HMI_DB"PLC_TO_
MAG_BUB_D&".  HMLHMI_DRUM_  %0BS.DBX64.0
DRIVER DRV_IN. MAG_MOT_ “HMI_DB" Alarmi
2501 .SW_B11 OWRCRNT FLT.ERR 8
] L { L { L
1 i} i}
%DBS5.0BX46.6
*MAG_BUB_DS" %DBS.DBX64.1  "HMI_DE".PLC_TO_
DRIVER DRV_IN. “Sim_db". "HMI_DE" Alarmi.  HMLHMI_DRUM
SN SW_813 SIMULATION FLTERR 9 MAG_MOT_OVR...
—Vt Vi { } { —
“MAG_BUB_DS"
DRIVER DRV_IN.
Z5¥i1.SW_B14
—
Network 9: GRESKA 0-->1
%DBS.08X20.0
“HAMI_DE"HMI_ “MAG_BUB_D¥".
TO_PLCHMI_ERR_ DRIVER DRV_OUT.
AGN STY1.CW_87
{ —




“Sim_db".
SIMULATION

———
272
“Drive_1-
201U0~PROFINEY
interface~
Standard
telegram_1° _

“MAG_BUB_DE".
DRIVER.DRV_OUT ..

- bewropAT
EN ENO <
RET_VAL — ATMP

P_S [FC8]

Data type Default value ‘Comment
Input
Output
InOut [
w Temp
MAN_START_TMP Bool
AUTO_START_TMP Bool '
s_tmp_1 Bool
s_tmp_2 Bool
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Network 1: MANUALNO POKRETANJE

“DBS.08x11.0
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMIOWE._
MAG_MAN_STRT SMAN_START_TMP
— { }—
“DBS.0BX11.0
"HAMI_DE" MM
TO_PLCHMI_OWE_
MAG_MAN_STRT
{R}—
Network 2: MANUALNO PALJENJE
“PS_DE"FLOIN.
*PS_DE".FLD.IN. OVREND_MAG_
“PS_DB".WRK “MAN_DE".FLD *PS_DB"WIRK. OVREND_MAG_ “PS_DB".WRK. RECT_EQ_MAG_ *PS_DB".WIRK.
AMAN_START_TMP  MAN_STRT OutEM_RLY cum_sTe MOT_ALM AUTO_STRT NFLT MAN_STRT
— | /1 4 V- 1 i} { F—
“PS_DE".WRK.
MANSTRT  $MAN_START_TMP “HML D PLE TO
— HMILOWBMAG_
MAN_ON
— —
Network 3: AUTOMATSKO POKRETANJE
%0836
*PS_DB" FLOIN. G Timer.0.00.
*PS_DE"FLDIN.  OVREND_MAG_
“PS_DE"WRK. “MAIN_DB"FLD. *PS_DE" WRK. OVREND_MAG_  RECT_EQ_MAG_ TON
AUTO_STRT OutEM_RLY cum_sTP MOT_ALM NELT Time ¥s_tmp_1
— | i/t /1 4 i} N Q { F—
T¥SS — P ;g — 11
*PS_DE" WRK.
MOT_RUN £3_tmp_2
e —
Network 4: AUTOMATSKI START
#s_tmp_1 ¥AUTO_START_TMP
i} { F—
¢s_tmp_2
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“PS_DE"FLDUN.

OVREND_MAG_

PS_DE"WIRK. RECTEQ MAG.  “MAIN_DB"FLD. "PS_DETWIRK.
MAN_STRT NFLT OutEM_RLY MOT_RUN
— | il /1 { F—

*PS_DE" FLDN. %DBS.0BX37.2
OVREND_MAG._ *HMI_DE" #LC_TO_
RECT_£Q_MAG_ HMLHMI_OVIE_
YAUTO_START_TMP NFLT MAG_MOT_RUN
Network 6: PALJENJE MAGNETA
*PS_DE" FLD.OUT
“PS_DEWRK. *MAIN_DE" FLD. OVREND_MAG_
MOT_RUN Out.EM_RLY RRECT_EQ_MAG
it Vi { F—
“DBS.DBX37.3
*HMI_DE" PLC_TO_
HMLHMI_OWE_
MAG_MAG_ON
{ F—
*PS_DE" FLD.OUT.
PSOEVIRK.  "MAIN_DE"FLD. RRECT_EQ_MAG._
MAN_STRT Out.EM_RLY ON
— | Vi { F—
YAUTO_START_TMP|
“PS_DE"WRK.
AUTO_STRT
—
Network 7: PALJENJE MOTORA
*PS_DE" FLDIN.
OVREND_MAG._ *PS_DE" FLD.OUT.
“PS_DE"WRK. RECT_EQ_MAG_ OVREND_MAG._
MOT_RUN ON MOT_CONT
b i | { F—
Network 8: PALJENJE GRUACA
*PS_DE" FLDIN *PS_DE" FLD.OUT.
“PS_DE"WIRK. MAIN_DB"FLD.  OVREND_MAG_ OVREAND_MAG_
MOT_RUN Out.EM_RLY SPACE_HIT_ALM SPACE_HTR_CONT
— % 1 { —
%DBS.0BX37.4
*HMI_DE" PLC_TO._
HMLHMI_OWE_
MAG_HIT_ON
—{ }——
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%DB5.08X37.5

“PS_DB".FLD.IN. "HMI_DE" PLC_TO_
OVREND_MAG_ HMLHMI_OWE_
MOT_ALM MAG_MOT_FLT

| L { \

I A) r

%DBS.DBX37.6
“PS_DB".FLD.IN. "HMI_DE" PLC_TO_
OVREND_MAG_ PS_DE".WRK. HMLHMI_OWE_
MOT_ALM MOT_RUN MAG_MOT_RDY
_V‘ 1/} 1 \
I LAl 7
“DBS.0BX38.1
*PS_DB".FLD.IN. "HMI_DE" PLC_TO_
OVREND_MAG_ HMLHMI_OWE_
SPACE_HIT_ALM MAG_HIT_FLT
— | { —
%DBS.0BX38.2
*PS_DB'FLDIN.  “PS_DE" FLD.OUT. "HMI_DE" PLC_TO_
OVRBND_MAG_  OVRBAND_MAG_ HMLHMI_OWE_
SPACE_HIT_ALM  SPACE_HTR_CONT MAG_HIT_ROY
—/t Y/ { —
“PS_DB".FLD.IN. %DBS.0BX37.7
OVREND_MAG_ "HMI_DE" PLC_TO_
RECT_EQ_MAG_ HMLHMI_OWE_
NFLY MAG_MAG_FLT
lﬁ ] \

I A
“PS_DE".FLD.IN. “DBS.0BX38.0
OVREND_MAG_.  *PS_D&" FLD.OUT. "HMI_DE" PLC_TO_
RECT_EQ_MAG_ OVREBND_MAG_ HMLHMI_OWE_

NFLT MOT_CONT MAG_MAG_RDY
|} Y} { }—
Network 10: KUMULATIVNA GRESKA
“PS_DB".FLD.IN. %DBS.DBX6S5.6
OVREND_MAG_ *HMI_DB" Alarmi. “PS_DE" WIRK.
MOT_ALM FLTERR_ 6 CUM_FLY
' L d \ i 1

Ll Al I Al ’
“PS_DB".FLD.IN. %DBS.0BX44.7
OVREND_MAG_ %DBS.DBX65.7 "HMI_DE" PLC_TO_
RECT_EQ_MAG, *HMI_DB" Alarmi. HMLOWE_MAG_

NFLT FLT.ERR 7 FLT
—t { } { F—
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PT_NMM [FC13]

Author |
User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
MAN_START_TMP Bool
AUTO_START_TMP Bool
T™P1 Bool
TMP2 Bool
s_tmp_1 Bool
s_tmp_2 Bool
Network 1: MANUALNO POKRETANJE
%DBS.08X10.3
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_NF_
CON_MAN_STRT SMAN_START_TMP
S— { F—
“DBS.DEX10.3
“HAMI_DE" HMI
TO_PLCHMINF_
CON_MAN_STRT
{r}——
Network 2: MANUALNO PALJENJE
PINMMDB.  *PT_NMM_DE".
PINMAM_DE".  FLDIN.NON_FER_  FLD.IN.NON FER_
“PT_NMM_DB". *MAIN_D8"FLD. PI_NMM_DB".  FLDINNON_FER_  CONV_PRIEM_  CONV_PR2 EM_ “PT_NMM_DE". “PT_NMAM_DE".
FMAN_START_TMP  WRK.MAN_STRT Out.EM_RLY WRK.CUM_STP  CONV_MOT_ALM st sTP WRKAUTO_STRT  WRKMAN_STRT
— | Vi 4 i/t it 4 t i/t { —
“PT oF".
v:ntf‘u.:::snl SMAN_START_TMP 1::;5?':&‘0
— —1— HMLNF_CONY.
MAN_ON
—
Network 3: AUTOMATSKO POKRETANJE
%0833
PT_NMALDE". T NMM _DE". T Tiemes 0,00,
PI_NMM_DE.  FLD.INNON_FER_  FLD.IN.NON_FER_
“PT_NMAM_DE". “MAN_DB" FLD. PT_NMM_DB*.  FLDUN.NON_FER_  CONV_PRI_EM_ CONV_PR2_EM_ TON
WIRCAUTO_STRT Out EM_RLY WRKCUM_STP  CONV_MOT_ALM st Time ‘ 2s_tmp_1
— | 2 %z i/t b % N Q { —
T25S — pT BT — TeOms
“PT_NMM_DE".
WRK.MOT_RUN #3_tmp 2

Network 4: AUTOMATSKI START

¥AUTO_START_TMP

{ —

112



Network 5: PALJENJE MOTORA

PT_NMM_DB'.  “MAIN_DE"FLD.
WRK MAN_STRT Out.EM_RLY

“PT_NMM_DB".

YAUTO_START_TMP|

WRR.MOT_RUN
, Vi { F—
%085.08X29.2

“HMIL_DE" ALC TO
HMLHMINF_CON_
MOT_RUN

{ b—

Network 6: PALJENJE MOTORA

“PT_NMM_DB".
WRKMOT_RUN

— |

“PT_NMM_OR".
FLO.OUTNON_
FER_CONV_MAG_
CONT

Network 7: PALJENJE GRUACA

{ —

“PT_NAMM_DE".
FLDN.NON_FER_

WRK.MOT_RUN AM OutEM

“PT_NMM_DB".
FLD.OUT NON_

PI_NMIA_OR'.  CONV_SPACE HIT.  “MAIN_DB" FLD. FER_CONV.

ALY SPACE_HIT_CONT

Network 8: SETIRANJE AUTOMATSKOG NACINA RADA USMJERIVACA

—V— Yt { b—

%D85.08X29.3
“HMI_DE" AL TO_
HAMLHMI_NF_CON_

HIT_RUN

—_—
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“PT_NMM_DB".
WRK.OVRTR_AUTO_
FAUTO_START_TMP P_TRIG
b—oax {sh—
“PT_NAM_DE".
VIRK.ONS0]
Network 9: NACIN RADA USMJERIVACA
%DES.DEX104  %DBS.DBX10.5
“PT_NMM_DE" CHMIDE MM "HAMI_DE" HMI_
FLOINNON FER.  TO_PLCHMINF_  TO_PLCHMINF_
PINMAM_DE'.  CONV_DRV_CH_  CON_DVRTR MAN_.  CON_OWRTR_
WRKMAN_STRT MOT_ALM ON AUTO_ON TP
— i} Z { —
AAUTO_START_ThP|
l—
%DBS.DEX10.5
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMINF_
CON_DVRIR
AUTO_ON TMP2
l— } { F—
%DBS.DBX10.5
“HMI_DB® HMI_
TO_PLCHMINF_
CON_DVRTR
AUTO_ON
{ R }—t
%DBS.DBX10.4
PLNMM_DE.  “HMI_DE"HMI_
“PT_NMM_DE" FLDIN.NON_FER.  TO PLCHMINF_  *PT_NMAM_DY"
WRKOVRTR AUTO_ CONV_DRV_CH_ CON_DVRTR_MAN_ WRX.GVRTR AUTO._
#AUTO_START_TMP Moo oTMP2 MOTALM oN
—
“PT_NMAM_DE" »T N :
WRKMAN_STRT WRK bvkv:"‘?uvo, %DRS.DBX29.5
) HMLDB".PLC TO_
— IMP2 HMILHMI_NF_CON
—in— DVRTR_AUTO_
M0D_ON
e




Network 10: PALUUENJE USMJERIVACA

“PT_NMM_DB".
FLD.OUT NON_
FERE_CONV_
. . DIVERT_CHUE
MAIN_DB" FLD. 7 -
2T Out.EM_RLY MOT_CONY
Vi { )—
“PT_NMM_DB". %0D85.08X29.4
WRK.DVRTR_AUTO_ “HMI_DE" PLC_TO.
Moo HAMLHMI_NF_CON_
OVRTR_RUN
{ —
Network 11: SLANJE STATUSA NA HMI
%DBS.DBX29.6
“PT_NMM_DB". *HMI_DE" PLC_TO_
FLD.IN.NON_FER_ HAMLHMI_NF_CON_
CONV_MOT_ALM MOT_FLT
i | { y—t
%DBS.DBX30.1
“PT_NMM_DB". *HAMI_DE" PLC_TO_
FLDIN.NON_FER_  "PT_NMM_DB". HAMLHMI_NF_CON_
CONV_MOT_ALM  WRKMOT_RUN MOT_ROY
E— A { —
“PT_NMM_DB". %DBS.DEX30.0
FLD.IN.NON_FER_ “HMI_DE" PLC_TO_
CONV_SPACE_HIT_ HAMLHMI_NF_CON_
ALM SPC_HIT_FLT
— } { }—
“PT_NMI_DB". “PT_NMM_DE". “DBS.DBX30.3
FLDIN.NON_FER_  FLD.OUT.NON_ "HMI_DE" PLC_TO_
CONV_SPACE_HIT.  FER_CONV._ HALHMI_NF_CON_
ALM SPACE_HIT_CONT HIT_RDY
—/} VI { }—
“PT_NMM_DB". %085.DBX29.7
FLD.IN.NON_FER_ "HMI_DE" PLC_TO_
CONV_DRV_CH_ HAMLHMI_NF_CON_
MOT_ALM DVRTR_FLT
—— } { }—
*PT_NAMM_DE".
*PT_NMM_DB". FLD.OUT.NON_ %DB5.08X30.2
FLD.IN.NON_FER_ FERE_CONV_ “HMI_DE".PLC_TO_
CONV_DRV_CH_ DIVERT_CHUE_ HAMLHMI_NF_CON_
MOT_ALM MOT_CONT DVRTR_ROY
S i { —
Network 12: KUMULATIVNA POGRESKA
PI_NMM_DB".  %DBS.DBX65.3
FLD.IN.NON_FER_  *HMI_DE" Alarmi. “PT_NMM_DB".
CONV_MOT_ALM FLT.ERR_3 WRK CUM_FLY
it { } { —
“PT_NMM_DB". %DBS5.0BX44.4
FLDIN.NON_FER_  %DBS.DBX67.6 “HMILDE"ALC TO.
CONV_PRIEM_  *HnAL_DE" Alarmi, HMLNF_CONV_FLT
ste EMS.EM_6 { }—
— | { }
I 7
“PT_NMM_DB".
FLD.IN.NON_FER _
CONV_PR2 EM_
STP
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PT_OMM [FC14]

Author
Usev-daﬂned lD

Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output |
InOut
w Temp
MAN_START_TMP Bool }
AUTO_START_TMP Bool
s_tmp_1 Bool |
s_tmp_2 Bool
- T
Network 1: MANUALNO POKRETANJE
“DBS.08X10.6
“HMI_DE" HMIL
TO_PLCHMITF_
CON_MAN_STRT SMAN_START_TMP
— | {
“DBS.0BX10.6
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMITF_
CON_MAN_STRT
{R}—
Network 2: MANUALNO PALJENJE
PT_OMM_OE™.  “PT_OMM_DE".
PT_OMM DB FLDIN.TRMP_FER_  FLOIN.TRMP FER_
“PT_OMM_DB". *MAIN_D8"FLD. PT_OMM_DB".  FLDIN.TRMP FER_  CONV_ m EM_ CONV_PR2 EM_ “PT_OMM_DE". “PT_OMM_DE".
¥MAN_START_TMP  WRKMAN_STRT Out EM_RLY WRK.CUM_STP  CONV_MOT_ALM st wleu!o STRT  WRKMAN_STRT
— | 4 t 1t /b "‘7 b 4 { b—
“PT_OMM_D&".
WRKAMAN STRT  gA(AN_START_TMP g
MI_DB"PLC_TO_
— HMLTF_CON_
MAN_ON
{ F—
Network 3: AUTOMATSKO POKRETANJE
%0834
“PT_OMM_DE". .“‘"",':f'o'o"
PT_OMM_DE". O um_m FLDIN.TRMP_FER_
PT_OMM DE.  “MAN DE'FLD.  "PT_OMM_DE". rm INTRMP_FER_ CONV_ m EM_ CONV_PR2 EM_
WRCAUTO_STRT Out EM_RLY WRK.CUM_STP  CONV_MOT_ALM s1e
— F t i it '71 4
1455 —pT ET— Te0ms
“PT_OMM_DE".
WRK.MOT_RUN A3 tmp 2
Network 4: AUTOMATSKI START
#s_tmp_1 YAUTO_START_TMP
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“PT_OMM_D".

FLOUN.TRMP_FER_

CONV_PR2_EM_
P

S

PT_OMM_DB'.  "MAIN_DB"FLD. “PT_OMM_OB".
WRKMAN_STRT Out.EM_RLY WRKMOT_RUN
k Vi { —
YAUTO_START_TMP
“DBS.DEX30.4
*HAMI_DE"PLC_TO_
HMLFAMI_TF_CON_
MOT_RUN
{ —
Network 6: PALJENJE MOTORA
“PT_OMM_OB".
FLD.OUT.TRMP_
“PT_OMM _DE". FER_CONV_MOT_
WIRKMOT_RUN ONT
I { J—t
Network 7: PALJENJE GRIJACA
“PT_OMM_DE". “PT_OMM_DB".
FLOIN.TRMP_FER_ FLD.OUT.TRMP_
“PT_OMM_OE".  CONV_SPACE HIT_  “\AIN_DE"FLD. FER_CONV._
WIRK.MOT_RUN ALM Out.EM_RLY SPACE_HIT_CONT
—— Wi Vi { —
%DBS.DBX30.5
"HMI_DE" PLC_TO_
HMLHMI_TF CON_
HIT_ON
Network 8: SLANJE GRESAKA NA HMI
“DBS.DBX30.6
“PT_OMM_DB". *HMI_DE"PLC_TO_
FLOIN.TRMP_FER_ HMLEAMI_TF_CON_
CONV_MOT_ALM MOT_FLT
S—' { —
%DBS.DBX31.0
“PT_OMM_DE". "HMI_DE" LC_TO_
FLOIN.TRMP_FER_  *PT_OMM_DB". HMLEMI_TF_CON_
CONV_MOT_ALM  WREMOT_RUN MOT_ROY
—— Vi { F—
“PT_OMM_DB". “DBS.DBX30.7
FLOIN.TRMP_FER_ “HAMI_DE"PLC_TO_
CONV_SPACE_HIT_ HMLHMI_TF_CON_
AL HIT_FLT
— | { }—
PT_OMM_DB".  “PT_OMM_DE". %DBS.DEX31.1
FLOUN.TRMP FER_  FLD.OUT.TRMP_ *HAMI_DE" PLC_TO_
CONV_SPACE_HIT_ FER_CONV_ HMLHMI_TF_CON_
AL SPACE_HIT_CONT HIT_RDY
——t i { —
Network 9: KUMULATIVNA POGRESKA
PT_OMM_DE'.  %DBS.DBX65.4
FLOUN.TRMP FER_  *HMI_DE" Alarmi. “PT_OMM_OR".
CONV_MOT_ALM FLT.ERR & WRKCUM_FLT
— F { } { F—
“PT_OMM_DE". %DB5.DBX44.5
FLOUN.TRMP_FER_  %DBS.DBX67.7 HMI_DE"PLCTO_
CONV_PRY_EM. *HaAI_DR" Alarmi. HMLTF_CONV_FLT
ste EMS.EM 7 { }—
SEEE) —
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PT_FM [FC1]

AL J‘ P

PT_FM
g Automatic

tle

Author

Comment

ersion User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output |
InOut
w Temp
MAN_START_TMP Bool [
AUTO_START_TMP Bool
TMP1 Bool
TMP2 Bool
T™P3 Bool
s_tmp_1 Bool
s_tmp_2 Bool
Network 1: MANUALNO POKRETANJE
“DBS.08X10.0
“HMI_DE" HMI_
TO_PLOCHMI_FNS
ON_MAN_STRT SMAN_START_TMP
— | { F—
“DBS.08X10.0
“HMI_DE" MM
TO_PLCHMIFNS
CON_MAN_STRT
{R}—
Network 2: MANUALNO PALENJE
“PT_FM_DE"FLD.  “PT_FM_DB"FLD.
INFNS_TRANS INFNS_TRANS “PT_FM_DB" FLD.
PLEM_DEWRK  'MAIN_DE'FLD.  PT_FM_DE"WRK. CONV_PRI_EM_  CONV_PRZ EM_  INFNSTRANS_  "PT_FM_DE"WRK. “PT_FA(_DE"WRK.
FMAN_START_TMP MAN_START Out EM_RLY CUM_STP 4 st CONV_MOT_FLT AUTO_STRT MAN_START
— | 4 4t i/t 4 4 it /4 { —
“PT_FM_DE"WRK.
MAN_START EMAN_START_TMP m‘::;m!ﬂ‘)
L HIALFMM_CONV_
MAN_ON
—
Network 3: AUTOMATSKO POKRETANJE
i_Dl!I
PTAMDEEID.  PT_FM_OR'FLD. WO Timer 008,
INFNS_TRANS INLFNS_TRANS *PT_FM_DB"FLD.
PLEMDEWRK  MAN DEFLD.  'PT_FM DE'WRK  CONVPRIEAC  CONVLPR2EM_  INFNS_TRANS_
AUTO_STRT Out EM_RLY um_sTP ST STe CONV_MOT_FLT | #3_tmp 1
— | t i 4t 4 4 N Q { b—
T45S —py. ET— Te0ms
“PT_FM_DE".WRK.
MOT_RUN as_tmp 2
A

Network 4: AUTOMATSKI START
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Network 5: PALJENJE MOTORA

PT_FM_DB"WRK.  "MAIN_DB"FLD.
MAN_START Out.EM_RLY

PT_FM_DB" WRK.
MOT_RUN

I 1V}
r Vi

FAUTO_START_TmP|

{ F—

%D8S.08X28.0
“HMI_DE" AL TO_
HMLHMI_FNS
CON_MOT_RUN

{ —

Network 6: PALJENJE MOTORA

“PT_FM_DE" FLD.

*PT_FM_DR" WRK OUT.FNS_TRANS_
MOT_RUN CONV_MOT_CONT
} { }—
Network 7: PALJENJE GRUUACA
“PT_FM_DR" LD, “PT_FM_DB"FLD.
INFNS_TRANS OUT.FNS_TRANS
"PT_FM_DB"WRK.  "MAIN_DE"FLD. CONV_SPACE_ CONV_SPACE_HIT
MOT_RUN Out.EM_RLY HTR_ALM CONT
L a— /4 { —
%085.08X28.1
“HMI_DE" PLC_TO_
HMLHAMI_FNS
CON_HIT_ON
Network 8: SETIRANJE AUTOMATSKOG MODA ZA USMJERIVAC
“PT_FM_DE" WRK.
DVRTR_AUTO_
YAUTO_START_TMP P_TRIG
— | Q {S p—rt
“PT_FM_DB" WRK.
ONS|0]
Network 9: NACIN RADA USMJERIVACA
%DBS.0BX10.1  %DBS.DEX10.2
“PT_FM_DE"FLD. “HMI_DE" HMI_ “HMI_DE" HMI_
NS TRANS.  TO_PLCHMIFNS  TO_PLCHMILFNS_
PI_FALDE" WRK. CONV_DRV_CHO_ CON_DVRTR MAN_  CON_DVRTR_
MAN_START L N AUTO_ON *TMPY
— b i} t { —
AAUTO_START_TMP|
—
%DB5.08X10.2
“HM_DB" HMI_
TO_PLCHMIFNS_
ON_DVRTR_
AUTO_ON 2TMP2
— I { —
%DBS.DBX10.2
HMI_OB" HMI_
TO_PLCHMIFNS
ON_DVRTR
AUTO_ON
{R}—
%DBS.DBX10.1
PLAMDEFID.  "HMI_DB"HMI_
“PT_FA_D8"WIRK. INFNS_TRANS_  TO_PLCHMLFNS_  “PT_FA(_DE"WIRK.
OVRTR_AUTO_ CONV_DRV_CHO_ CON_DVRTR_MAN_  DVRTR_AUTO_
AAUTO_START_TMP MODE oTMP2 ALY oN MODE
— | b Wi Wi Vi { —
PT_FM_DE" WRK.
VAAN_START %DBS.08X28.2
HML D" PLC_TO_
S — HMLHMI_FNS
CON_DVRTR
AUTO_MODE_ON

j —
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Network 10: PAJENJE USMJERIVACA

*PT_FM_DE".FLD.
OUT.FNS_TRANS
“MAIN_DE" FLD. CONV_DRV_
TP Out.EM_RLY CHUTE_MOT_CONT
L ]
B i { F—
“PT_FM_DB".WRK %DBS.08X28.3
DVRTR_AUTO_ *HMI_DE"PLC_TO_
HMLHMI_FNS_
— CON_DVRTR_ON
{ }—
Network 11: SLANJE STATUSA NA HMI
%DBS.0BX28.4
*PT_FM_DE" FLD. *HMI_DE" PLC_TO_
INFNS_TRANS HMLHAMI_FNS_
CONV_MOT_FLT CON_MOT_FLT
“PT_FM_DE" FLD. %DBS.0BX28.6
INFNS_TRANS *HMI_DE" PLC_TO_
CONV_SPACE _ HMLHMI_FNS_
HIR_ALM CON_SPC_HIT_FLT
1 |} { F—
*PT_FM_DE" FLD %DBS.DBX29.0
INFNS_TRANS *HMI_DE"PLC_TO_
CONV_DRV_CHO_ HMLHAMI_FNS_
FLT CON_OVRTR_FLT
fb— | { F—
%DBS.0BX28.5
PTFM_DEFLD.  “PT_FM_DE"FLD. *HMI_DE" PLC_TO_
INFNS_TRANS_  OUT_FNS_TRANS_ HMLHAMI_FNS_
CONV_MOT_FLT  CONV_MOT_CONT CON_MOT_RDY
—Vt Vi { F—
PT_FM_DEFLD.  “PT_FM_DE"FLD. %DBS.08X28.7
INFNS_TRANS_  OUTFNS_TRANS_ *HMI_DE" PLC_TO_
CONV_SPACE_  CONV_SPACE_HIT_ HMLHAMI_FNS_
HIR_ALM CONT CON_SPC_HIT_RDY
1} Vi { }—
PTFM_DEFLD.  “PT_FM_DE"FLD %DBS.08X29.1
INFNS_TRANS_  OUTFNS_TRANS_ "HMI_DE" PLC_TO_
CONV_DRV_CHO_ CONV_DRV._ HMLHAI_FNS
ALY CHUTE_MOT_CONT CON_DVRTR_RDY
——t A { F—
Network 12: KUMULATIVNA POGRESKA
PIFM_DEFLD.  %DBS.DBX65.2
INFNS_TRANS_  "HMI_DE" Alarmi. “PT_FM_DE" WRK.
CONV_MOT_FLT FLT.ERR 2 CUM_FLY
— | { } { }—
*PT_FM_DE" FLD %DBS.0BX44.3
INFNS_TRANS.  %DBS.DBX67.5 *HMI_DE" PLC_TO_
CONV_PRI_EM.  “Hpti_DE" Alarmi. HMLFMM_CONV_
st EMS.EM_S FLT
— | { } { F—
*PT_FM_DE" FLD
INFNS_TRANS
CONV_PR2_EM_
{3
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PT_S [FC15]

Author |
User-defined ID |
Data type Default value ‘Comment
Input
Output |
InOut
w Temp
MAN_START_TMP Bool
AUTO_START_TMP Bool
s_tmp_1 Bool
s_tmp_2 Bool
- T
Network 1: MANUALNO POKRETANJE
%DBS.08X10.7
HMI_DE" HMI
TO_PLCHMI_RW._
CON_MAN_STRT EMAN_START_TMP
—— | { —
“DBS.DEX10.7
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_RW._
CON_MAN_STRT
{R}—

Network 2: MANUALNO PALJENJE

'n_sgx‘}w.m. “PT_S_OBFLDIN. “PT_S_DB"FLDIN.
PIS_DEWRK.  "MAIN_DE'SLD.  PTSOB"WRK  RAVI_CONV_MOT_  RAW_CONV PR1_  RAW_CONV PR2.  “PT_S DE"WRK.  °PT_S_DE".WRK.
¥MAN_START_TMp MAN_STRT Out EM_RLY CuM_STP AM EM_STP EM_STP AUTO_STRT AN_STRT
— | 4 t Vt Vt 4 Vt Vt { —
*PT_S_DB".WRK.
MAN_STRT  gMAN_START_TMP %DRS.O8XASS
“HMILDB*PLC TO_
_| '—V'— HMIRAW_CON_
MAN_ON

Network 3: AUTO START

PT_S_DB"FLDIN. 'PT_S_DE"FLOMN. "PT_S_DE"FLOIN.
PTS DBWRK.  "MAIN_DB'FLD.  'PTS_DE"WRK.  °PT_S D& WRK  RAW_CONV_MOT_ RAW_CONV_PRI.  RAV_CONV PR2_

AUTO_STRT OutEM_RLY AUTO_STRT um_stp ALM En_sTP KM_SY; SAUTO_START_TMP
1 N 11 Iy, 1 N N {
r 14 1F Vi v v v 1

Network 4: PALJENJE MOTORA

PT_S_DE"WRK. “MAIN_DB".FLD. “PT_S_DE"WIRK.
MAN_STRT Out.EM_RLY MOT_RUN
— | Vb { —

YAUTO_START_TMP)
l I %DBS.0BX36.4
"HMI_DE" PLC TO_
HALHM_RW_
CON_MOT_RUN
{ )—
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“PT_S_DB*.FLD.

PI_S_DE" WRK. OUTRAW_CONV_
MOT_RUN MOT_CONT
L ] \
L A I
Network 6: PALJENJE GRUUACA
*PT_S_DE" FLD.N. “PT_S_DB"FLD.
PT_S_DE" WRK. RAV/_CONV_ "MAIN_DB" FLD. OUT.RAW_CONV._
MOT_RUN SPACE_HIT_ALM OutEM_RLY SPACE_HIT_CONT
_V‘ 1/} 1/} { )
L LAl LAl AJ ’
%DBS.DBX36.5
"HMI_DB" PLC_TO_
HALHM_RW,_
CON_HIT_ON
Network 7: SLJANJE STATUSA NA HMI
%DBS.DBX36.6
“PT_S_DB".FLD.IN. *HMI_DE" PLC_TO_
RAW_CONV_MOT_ HAMIHM_RW_
ALM CON_MOT_FLT
I L i 2
L] A I
“DBS.DBX37.0
“PT_S_DB".FLD.IN. *HMI_DE" PLC_TO_
RAW_CONV_MOT_  *PT_S DE" WRK HAMLHMRW._
ALM MOT_RUN CON_MOT_RDY
—/} Vi { }—
%DBS.DBX36.7
“PT_S_DB" FLD.IN. *HMI_DE" PLC_TO_
RAW_CONV_ HMLHM_RW_
SPACE_HIT_ALM CON_HIT_FLT
i} { }—t
“DBS.DBX37.1
*PY_S_DB'FLDIN.  “PT_S_DE"FLD. *HMI_DE" PLC_TO_
RAW_CONV_ OUT.RAW_CONV_ HAMIHM_RW._
SPACE_HIT_ALM  SPACE_HIT_CONT CON_HIT_RDY
]
B " { —
Network 8: PTS MOTOR
*PT_S_DB'FLDIN.  %DBS.DBX6S.S
RAW_CONV_MOT_  *HMI_DE" Alarmi. PT_S_DE" WIRK.
ALM FLTERR S CUM_FLT
' L Jd \ d )\

T . W Al ’
“PT_S_DE"FLDIN.  %DBS.DBX66.0 %DBS.DBX44.6
RAW_CONV_PR1_  *HMI_DE" Alarmi. *HMI_DE" PLC_TO,

EALSTP EMS.EM_8 HMIRAW_CONV_
— —{ — LT
{ J—
*PT_S_DB".FLD.IN.
RAW_CONV_PR2_
EM_STP
] L
L
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VS [FC6]

Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output |
InOut
w Temp
MAN_START_TMP Bool |
AUTO_START_TMP Bool
s_tmp_1 Bool |
s_tmp_2 Bool
Network 1: MANUALNO POKRETANJE
%D85.08X20.1
THMI_DE"HMIL_
TO_PLCHMIVIE_
SCRN_MAN_STRT SMAN_START_TMP
— {
%D85.08X20.1
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHMI_VIE_
SCRN_MAN_STRT
{rR}—
Network 2: MANUALNO PALJENJE
“VS_DB" FLD.IN.
VS OB'WRK.  'MAINDE'FLO.  VSDEWRK.  VIBSCRNMOT. VS DE"WRK. “VS_DE".WRK.
YMAN_START_TMP  MAN_STRT Out EM_RLY cum_sTe A AUTO_STRT MAN_STRT
— F Vi 4 Yt 4 Vt — —
“VS_DE"WR
w'w_sm‘ SMAN_START_TMP uﬁ.%‘o
— b—— HMLVIB_FOR_
MAN_ON
F—
Network 3: AUTOMATSKO POKRETANJE
%0838
IEC_Timer_0_DB_
“VS_D&" FLDIN o
VS DEFWRK.  MAIN DEUFLD. VS DBWRK.  VIBSCRN_MOT_ . ToN
AUTO_STRT Out.EM_RLY CUM_STP A  Time o3 tmp_1
— F Vi Vi s N o— r—
TA5S — py BT —T¥0ms
VS_DE"WIRK.
MOT_RUN s _tmp 2
A

Network 4: AUTOMATSKI START

YAUTO_START_TMP
"

1
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“VS_D&" FLD.OUT

“VS_DB"WRK. "MAIN_DE" FLD. VIE_SCRN_MOT_
MAN_STRT Out.EM_RLY CONT
- —— C
YAUTO_START_TMP| “vS_DB" WRK.
i} MOT_RUN
{ —
%DB5.08X39.2
"HMI_DE" PLC_TO_
HMLHMI_VIB_SCR_
MOT_RUN
{ —
Network 6: PALJENE MOTORA | GRIJACA
VS_DE"FLDIN VS_D&" FLD.OUT
“VS_DB".WRK. VIB_SCRN_SPACE.  “MAIN_DE'.FLD. VIB_SCRN_SPACE
MOT_RUN HIT_ALM Out.EM_RLY HIT_CONT
1 7 7 { —
“DBS.0BX39.3
"HMI_DE".#LC_TO_
HMLHA_VIB_SCR
HIT_ON
Network 7: SLJANJE GRESAKA NA HMI
%DBS.08X39.4
“VS_DB".FLDIN. "HMI_DE".PLC_TO_
VIB_SCRN_MOT_ HMLAMI_VIB_SCR
ALM MOT_FLT
— | { F—
%DB5.08X39.5
“VS_DE"FLDIN.  "VS_DE".FLD.OUT. *HMI_DE".PLC_TO_
VIB_SCRN_MOT_  VIB_SCRN_MOT_ HMLHAMI_VIB_SCR_
ALM CONT MOT_ROY
—V { F—
%DBS.0BX39.6
“VS_DB".FLDIN. "HMI_DE".PLC_TO_
VIB_SCRN_SPACE_ HMLAMI_VIE_SCR_
HIT_ALM HIT_FLT
it { F—
%DBS.08X39.7
“VS_DE"FLDIN.  "VS_DB".FLD.OUT. "HMI_DE".PLC_TO_
VIB_SCRN_SPACE_  VIB_SCRN_SPACE_ HMLHA_VIB_SCR
HIT_ALM HIT_CONT HIT_RDY
—t i {
Network 8: KUMULATIVNA POGRESKA
“VS_DB".FLDIN. %D85.DBX64.2
VIB_SCRN_MOT_ “VS_DB".WRK “HMI_DB" Alarmi.
ALM CUM_FLT FLTERR_10
i} { — { b—
%DBS.0BX4S.1
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VD [FC5]

User-defined ID |
me Data type ult value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
START_TEMP Bool
PID_MODE_TEMP Bool |
PID_START_TEMP Bool
START_MAN_TEMP Bool
AUTO_START_TMP Bool
s_tmp_1 Bool
s_tmp_2 Bool

Network 1: MANUALNO POKRETANJE

“DBS.08X11.1
HMI_DE™ HMI
TO_PLCHMIVIB_
FERDR_MAN_STRT ASTART_TEMP
—— t { —
“DBS.0BX11.1
“HMI_DE" HMI_
TO_PLCHM VIE_
FERDR_MAN_STRT
{r)—
Network 2: AUTOMATSKI NACIN RADA / PID KONTROLA
%D85.08X11.2
“HMI_DE"HMI_
TO_PLCHMIVIE
FEDR_PID ¥PID_MODE_TEMP
b C
Network 3: POKRETANJE MANUALNO
WRK. “MAIN_DB".FLD. “VD_DB".WRK. “MAIN_DB*VD_ “VD_DE".WRK. “VD_DE"WRX.
ASTART_TEMP MAN_STRT Out.EM_RLY Cum_sTe MOT_FLT AUTO_STRT MAN_STRT
—— } i i Z Z i { —
“VD_DB".WRK.
. STRT ASTART_TEMP
—— ————y——

Network 4: POKRETANJE MANUALNO

“MAIN_DE"FLD. “VD_DB" WRK. “VD_DB".WRK. “MAIN_DB".VO_ “VD_DE".WRK. “VD_DB".WRKAID_
2PID_MODE_TEMP Out.EM_RLY MAN_STRT cum_sTe MOT_FLT AUTO_STRT STRT
1 N 11 1/} N N
L v 17 v v
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Network 7: VIBRACIONI DODAVAC JE U RADU / SLANJE STATUSA NA HMI

«DB37
“IEC_Timer_0_DB_
7
“VD_DB" WRK. *MAIN_DE"FLD. “VD_D&" WRK. "MAIN_DB"VD_ TON
AUTO_STRT Out. EM_RLY CuM_STP MOT_FLT Time #s_tmp_1
— F Vt /t /t N Q { F—
1455 — 7 ET
“VO_DE".WRK.
CUM_RUN os_tmp 2
Network 6: AUTOMATSKI START
os_tmp_1 YAUTO_START_TMP
— | {
os_tmp_2

“VD_DE".WRK. PT_S_DB".WRK. “VD_DE*.WRKVIB_
MAN_STRT SCOIN_FLT FEDR_MOT_RUN
i} Vi { —
“VD_DB" WRKPIO_
STRT
_—
FAUTO_START_Tmp
Network 8: SETIRANJE PID UPRAVLJANJA
“VD_DB" WRK.PID_ “MAN_DE" PO
STRT ON
YAUTO_START_TMP
%DB5.08X46.3
"HMI_DE" PLC TO_
HMIMEB_FEDR_
PID_ON
o
Network 9: PALJENJE GRUJACA
“vD_DB"FLD.IN. “vD_DE".FLD.OUT.
"VO_DB"WRKMIE_  VIB_FEDR SPACE.  "MAIN_DB".FLD. VIB_FEDR_SPACE_
FEDR_MOT_RUN HIR_ALM OutEM_RLY HIT_CONT
—t Vi Vi { —
«DBS.0BX384
*HMI_DE" PLC_TO_
HALLHMI_VIB_
FEDR_HIT_ON
b }——

Network 10: SLANJE ZAHTJEVA NA DRIVER MANULANO

VO _DEWRKMVIE.  VD_DE'WRK  "MAIN_DB"PID_
FEDR_MOT_RUN MAN_STRT on MOVE
1k it 4 ™ — 0
%085.08012 "‘:\':ED?’
“HMI_DB" HMI_ il
TO_PLCHMI_VIE_ @ oury — BRZINA

FEDR SET_SPD __ o
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“VO_DB*.WRKVIB_
FEDR_MOT_RUN

MOVE
EN — ENO

00— IN

“MAIN_DE".
REFERENTNA_
< oury — BRINA

Network 12: SLANJE STATUSA MOTORA

“VD_DE".WRK.
“MAIN_DB".25S CUM_RUN
S { b—
“DBS.0BX38.7
"HMIDE".ALC TO
HMIHM_VIB_
FEDER_MOT_RUN
{ —
Network 13: SLJANJE GRESAKA NA HMI
“DBS.08X38.5
“HMI_DE" AL TO_
“MAIN_DB".VD_ HAMIHM VIB_
MOT_FLT FEDER_MOT_FLT
— } R —
“DBS.08X39.0
“VD_DB".FLD.IN "HMI_DE" ALC TO_
WVIB_FEDR_SPACE_ HAMILHM_VIE_
HIR_ALM FEDER_HIT_FLT
—_— { F—
“DBS.0BX38.6
“HMI_DE" ALC TO_
"MAN_DE".VD_ “VD_D8" WRK. HAMIHM_VIB
MOT_FLT CUM_RUN FEDER_MOT_RDY
—Vt Yt { —
“DBS.0BX39.1
“VD_DB"FLO.IN “VD_D&".FL0.0uT. "HMI_DE" . ALC TO_
WIB_FEDR _SPACE_  VIB_FEDR SPACE_ HAMIHM_VIB_
HIR_ALM HIT_CONT FEDER_HIT_RDY
—t Y/ { b—
Network 14: KUMULATIVNA POGRESKA
"MAIN_DE".VD_ “VD_DB".WRK.
MOT_FLY CUun_FLY
I { F—
%DB5.08X45.0
“HMI_DE".ALC TO_
HMIVIB_FEDR FLT
{ F—
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MAIN_SIM [FC17]

| Language

tle ‘ Author | ' Comment | | Family
\Version 0.1 User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
™P Bool
OFF Bool
Constant
w Return
MAIN_SIM Void

Network 1: POKRETANJE SIMULACUE

%085.08X52.0
HANL_DE".
Simulation.
SAIULATION_ON e
— | { —
%0B5.0BX52.0
HMI_DE"
Simuation.
SIMULATION_ON
{R}—
Network 2: SLANJE STATUSA SIMULACIJE
*Sim_db".
SIMULATION e 0FF
, it { F—
%085.08X52.1
“HMI_DE".
Simuation.
SIMULATION_STAT
i =
Network 3: SIMULACIJA JE UPALJENA
“Sim_db".
aTap 206F SIMULATION
L, Vi { F—
*Simm_db".
SIMULATION
Network 4: POKRETANJE SIMULACIJE VAGE
*Sim_db". WEC16
SIMULATION 'Vaga_sim"
Network 5: SIMULACIJA STAUSA KOCNICE
*Sim_db". o.vrusfnmé_ “MAIN_DE".
SIMULATION KOCNICE STATUS_KOCNICE
I it { b
*Sim_db" ST_ORV._
IN.SW1.805_M_
MAGN
{s}—
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Network 6: BRZINA !=0

*Sim_db" AR e *Sim_db* ST_ORV_
SIMULATION | L| INSY/1.810_SPNZ
L > d
F | Reat | { =
0.0
Network 7: SIMULIRANJE POLOZAJA USMJERIVACA 1
*PT_FM_DB" FLD.
OUT.FNS_TRANS_ . .
*Sim_db". “Sim_db".UP_ CONV_DRV. ADD Sim_db"Ovrtr_ “Sim_db".ue_
SAMULATION DWKIO] CHUTE_MOT_CONT  Auto (Real) IWUI — OWN[O]
L Wi it EN — ENO |u:.|| EN — ENO {s}—
2N “Sim_db".Ovrtr_ 100.0 00.0—IN “Sim_db".Ovrtr_
*Sim_db" Owrtr_ our — poz.1 & our — poz.1
POzl —IN2
Network 8: SIMULIRANJE POLOZAJA USMJERIVACA 2
“PT_NMM_DE".
FLD.OUT.NON_
FERE_CONV._ i X
*Sim_db". “Sim_db".UP_ OIVERT_CHUE_ ADD Sim_db’ l)wru_ “Sim_db".ue_
SIMULATION DWNI1] MOT_CONT Auto (Real) IWL 0 MOVE OWN[1]
>
F 4 { 1 Real | EN — ENO {s}——
“Sim_db".Durtr_ 100.0 100.0— N “Sim_db".Ovrtr_
*Sim_db* Ovrtr_ our - poz.2 Q oum —poz.2
Por2— N2 &
Network 9: SIMULIRANJE POLOZAJA USMJERIVACA 1
“PT_FM_DB"FLD.
OUT.FNS_TRANS i i
*Sim_db". “Sim_db".UP_ ONV_DRV. ADD Sim_db” Ovrtr_ “Sim_db".UP_
SAMULATION DWN[O] CHUTE_MOT_CONT  Auto (Real) IP°‘-‘I MOVE OWN[O]
<
' i} i} no s} ™ — Eno (Rt
*Sim_db" Owrtr_ “Sim_db*.Dvrtr_ 0.0 0.0—1i% “Sim_db".Ovrtr_
POzl IN1  OUT —poz) <& oyt —poz.?
002 N2 &
Network 10: SIMULIRANJE POLOZAJA USMJERIVACA 2
“PT_NMM_DE".
FLD.OUT.NON_
FERE_CONV._ . i
“Sim_db". ~Sim_db* UP_ ONVERT_CHUE_ ADD Sim_db” Ovrtr_ “Sim_db" L.
SIMULATION DWNI1] MOT_CONT Auto (Real) poz.2 MOVE OWN[1]
I i | { p———¢n ENO Iu‘n: N ENO (R}
“Sim_db" Owrtr_ “Sim_db".Durtr_ 0.0 DO—IN “Sim_db*.Owrtr_
Poz.2 — IN1 our — poz.2 £ ourt - poz.2
002 IN2 &
Network 11: SLANJE POLOZAJA USMJERIVACA NA HMI
*Sim_db". CONV
SIMULATION Real to Int
—r ——— ENO
*Sim_db" Owrts
- = %DBS.DBWSE
pozt —M “HMI_DB".
Simulation.SIM_
ouT — DVR_POZ_1
*Sim_db". CONV
SIMULATION Real to Int
b——] ———n ) —
*Sim_db" Dnrt
S ~ %DBS.DBWSS
poz2 —Ml “HMI_DE".
Simulation. SIM_
ouT — DVR_POZ_2
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Vaga_sim [FC16]

Author |
User-defined ID |
Name Data type Default value ‘Comment
Input
Output
InOut
w Temp
TWOPRERR Real
SC_ERR_1 Bool
SC_ERR_2 Bool
Network 2: SIMULIRANJE SUMA U TEZINI
“Sim_db". %05 L wM1LO
SIMULATION “Clock_1HZ" PTRIG | - Auto (LReal) “sum® . MOVE
— —ax Q—EN ENO N o ——o | N EN
“Sim_db" ONS[0] Sim_db® ANG_ “MAIN_DB" REF_ “Sim_db" RNG_ 0.0—N “Sim_db".ANG_
rRandom - MAT_FLW REAL-ZINT  OUT — MAT_FLW @ OUTY — MAT_FLW
*Sim_db" ANG_
MAT_FLY oy
“MAN_DE" REF_ 0.00027 —IN3
e owove o001 —ne @
et [ EN — ENO
20 0.0—1IN “Sim_db".RNG_
Qoun — MAT_FLW

Network 3: IZRACUN MASE NA VAGI UNUTAR MILISEKUNDE

T—N2 @

*Sim_db'. oML A0
SMULATION  Auto (Real) Auto (LReal)
—— — o0 —
“MAIN_DB" REF_ *Sim_db" Yezine_ “Sim_db"RNG_ “Sim_db* Tezine._ . ORT—mMour “Sim_db" Vrijeme
REAL — 1Ny are{"Sim_db". MATFLW — 1Ny are["Sim_db". “Sim_db" Vjeme — IN2 &
0001wz oyre-Inéell *Sim_db" Tezine_ e
00113895 —IN3 @ are["Sim_db".
Indeks) 2 &
Network 4: PROMJENA POLOZAJA NA TRACI
*Sim_db". - ADD - -
SIMULATION  Auto(nt) s-m_lua Indeks p——
EN — ENO I.}} [
“Sim_db*Indeks — N1 OUT — *Sim_db" Indeks 2000 0 IN 4 OUT1 — "Sim_éb" Indeks

0001
0002
0003
0004
0005
0006
0007
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FOR

END_|
"Sim

"Sim:db" .tezina :

Network 5: SUMIRANJE TEZINA

"Sim_db".Brojac :=
"Sim_db".tezina :

0 TO 2000 DO

FOR;
db" . FLW_OUT

.5*"Sim_db".tezina*60*60;

"Sim_db".tezina + "Sim_db".Tezine_arr(["Sim_db".Brojac]



Network 6: SETIRANJE TEZINE NA NULU

*Sim_db" PT_S_DB" WRK
SIMULATION MGT_RUN MOVE
| —d .
G0N “Sim_db".FLW_
&our —our
Network 7: PRETVARANJE TEZINE IZ LREAL-A U INT
“Sim_db". CONV
SIMULATION LReal to Int
: : EN ENO
“Sim_db" FLW_ “PT_S_DB*FLD.IN.
ouT N our — SCAW

Network 8: NULIRANJE VAGE SIM

“Sim_db". Prsorao.  TI-SDERON
SIMULATION OUT SC_ZERO ol ASC_ERR1
>
it i} 0, { F—
100
P1_5_0B" FLDIN
SC_FLW
e MOVE
Int EN — ENO —t
“Sim.db"SC.  PTSDEFLDIN “Sim_dib* SC_
NUL_TMP_ 1 SCAW .y & ouTy — NULTMP
Network 9: SIMULIRANJE POGRERSAKA
*PT_S_DB"FLD *Sim_db" MUL SmdbuSC. pr g pgrwRK *Sim_db".SC.
OUT SC_ZERO NTRIG SIMULATION Real "T—é"‘:—‘ FRST_STRT ”";L?"f‘ $SC_ERR 2
b } ax Q i} EN — ENO | eat [ Vi | Real | )
*Sim_db" ONS[5] “Sim_db" SC_ OUT — 8 TWOPRERR STWOMERR o
NUL_TMP_Z iy
102 —Jypia
MOVE
EN EN) —t
“Sim_db* SC_ *Sim_db" SC_
NULTMP_T Iy & OUT1 — NUL_TMP 2
Network 10: VRIJEME TRAJANJA GRESKE
%0839
“1EC_Timer_0_DB_
“DBS.DBX61.0 rs
“HAILDE"
Simulation. SIM_ ™® *PT_S_DB" FLD.IN.
Time SC_FLY
it N Q { —
T¥SS — P Y — 1t
#SC_ERR_1
#SC_ERR 2
L —
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Sim_|

io_in [FC18]

User-defined ID |

Data type ult value ‘Comment

Input
Output
InOut

Temp

Constant
W Return

Sim_io_in Void

131

Network 2:

//Magnetski bubanj

"MAG_BUB_DB".FLD.IN.DRUM MAG_SPCE_HIT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM MAG_BUB_HIT FLT;
"MAG_BUB_DB".FLD.IN.DRUM_MAG_RECT EQ MAG_NF := NOT ("HMI_DB".Simulation.SIM MAG_BUB_MAG_NF);
"MAG_BUB_DB".FLD.IN.DRUM_MAG_RECT EQ MAG_SWON := "Sim_db".DRM_MAG_EQ_ON;

//Pokretna traka fini materijal

"PT_FM DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_MOT_FLT := "HMI_DB".Simulation.SIM FNS_TRNS_MTFLT;
"PT_FM _DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_SPACE_HTR_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM FNS_CONV_HIT_FLT;
"PT_FM_DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_DRV_CHO FLT := "HMI_DB".Simulation.SIM_FNS_DVRTR FLT;
"PT_FM_DB".FLD.IN.FNS_TRANS CONV_PR1_EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM_ENS_TRNS_PR_1;
"PT_FM_DB".FLD.IN.FNS_TRANS_CONV_PR2 EM _STP := "HMI_DB".Simulation.SIM FNS_TRNS_PR 2;
//Pokretna traka nemagnetni materijal

"PT_NMM_DB".FLD.IN.NON_FER CONV_MOT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM NF_TRNS_MTFLT;

"PT_NMM DB".FLD.IN.NON_FER CONV_SPACE_HIT ALM := "HMI DB".Simulation.SIM NF CONV_HIT_FLT;
"PT_NMM_DB".FLD.IN.NON_FER_CONV_DRV_CH_MOT ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM_NF_CONV_DVRTR_FLT;
"PT_NMM_DB".FLD.IN.NON_FER CONV_PR1_EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM NF_TRNS PR _1;
"PT_NMM_DB".FLD.IN.NON_FER_CONV_PR2_EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM_NF_TRNS_PR_2;
//Pokretna traka otpadni materijal

"PT_OMM_DB".FLD.IN.TRMP_FER_CONV_MOT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM TRMP_TRANS_MOTFLT;
"PT_OMM_DB".FLD.IN.TRMP_FER CONV_SPACE HIT ALM := "HMI DB".Simulation.SIM TF CONV_HIT_FLT;
"PT_OMM _DB".FLD.IN.TRMP_FER CONV_PR1 _EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM TRMP_TRANS PR 1;
"PT_OMM_DB".FLD.IN.TRMP_FER_CONV_PR2_EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM TRMP_TRANS_PR 2;
//Pokretna traka sa sirovinom

"PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_MOT_ALM := "HMI_ DB".Simulation.SIM RW_TRNS_MTFLT;
"PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_SPACE_HIT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM RW_CONV_HIT_ FLT;
"PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_PR1_EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM RW_TRNS_PR_1;
"PT_S_DB".FLD.IN.RAW_CONV_PR2_EM STP := "HMI_DB".Simulation.SIM RW_TRNS PR 2;
//Prekopojasni separator

"PS_DB".FLD.IN.OVRBND MAG_MOT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM_ OWBMAG_MOTFLT;
"PS_DB".FLD.IN.OVREND MAG_SPACE_HIT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM_OWBMAG_HIT FLT;
"PS_DB".FLD.IN.OVREND MAG_RECT EQ MAG NFLT := NOT("HMI_DB".Simulation.SIM_OWBMAG_MAG_NF);
"PS_DB".FLD.IN.OVRBND MAG_RECT EQ MAG ON := "Sim_db".OVREND MAG_RRECT EQ MAG_ON;
//vibracioni dodavac

"VD_DB".FLD.IN.VIB_FEDR_SPACE_HTR_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM VD_HIT_FLT;

//Vibraciono sito

"VS_DB".FLD.IN.VIB_SCRN_MOT_ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM VIB_SCRN_MTFLT;
"VS_DB".FLD.IN.VIB_SCRN_SPACE_HIT ALM := "HMI_DB".Simulation.SIM VS_HIT_FLT;




Sim_io_out_map [FC21]

Sim_io_out_map
Numberin Automatic |

Title | Author  Comment | Family
Version 0.1 ' User-defined ID

Input
Output
InOut
Temp
Constant
'w Return

Sim_io_out_map Void

Network 2:

0001 //Magnetni bubanj

0002 "Sim db".DRM MAG EQ ON := "MAG_BUB_DB".FLD.OUT.DRUM MAG_RECT EQ FED_CONT;

0003 "Sim db".DRM MAG_MAG ON := "MAG_BUB_DB".FLD.OUT.DRM MAG_RECT EQ MAG_ON;

0004 //PREKOPOJASNI SEPARATOR

0005 "Sim_db".OVRBND MAG RRECT_EQ MAG := "PS_DB".FLD.OUT.OVREND MAG_RRECT EQ MAG;

0006 "Sim db".OVRBND_MAG_RRECT EQ MAG_ON := "PS_DB".FLD.OUT.OVREND MAG_RRECT EQ MAG_ON;
0007
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