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1. Uvod

Recikliranje je danas postalo jedno od glavnih gospodarskih grana. Kako bi se pokusala
maksimalno oCuvati atmosfera te prirodna dobra pokusava se recikliranjem starih sirovina
dobiti nove, te time smanjiti iskope i1 pritom ustedjeti energiju. Ono §to je nama uglavnom
blisko to je reciklaza stakla, plastike, papira... Materijal koji je zapravo prvi po recikliranju u
svijetu je cCelik, te potom idu aluminij, bakar, srebro, mesing te zlato. Za metale je
karakteristi¢no da oni ponovnim recikliranjem ne gube svoja svojstva, §to ga ¢ini materijalom

idealnim upravo za spomenuto.

Ciklus reciklaze ¢elika zapo€inje prikupljanjem i usitnjavanjem otpada te separacijom celika iz
prikupljenog otpada. Usitnjen i separiran otpadni celik ulazni je materijal za novi ciklus

proizvodnje celika.

Prikupljeni metalni otpad prvo se usitnjava u preshredder-u, te potom separira i obraduje dalje
u shredder-u, dok se ne dobiju ¢eli¢ni blokovi koji se onda prevoze do raznih tvornica kao

sirovina za proizvodnju raznih stvari.

Zadatak ovog diplomskog rada je upravljanje DC linkom, motorom i valjcima koji se nalazi u
shredder-u. Motor je upravljan pomo¢u invertera koji omoguéava da se i brzina motora i izlazna
snaga mogu kontrolirati. Na taj nacin se dobije efikasnije upravljanje, manja potrosnja snage, i
veca sigurnost procesa od ispada, te oCuvanje sustava u slucaju nezeljenih stanja. Motori su
podlozni preopterecenju, velikom rastu temperature navoja 1 kod vec¢ih snaga imaju jaku struju
ukljucenja. Inverteri rjeSavaju sve navedene probleme jer imaju senzoriku koja prati navedene

parametre i zaustavlja motor ako idu iznad definiranih iznosa.

Doprinos ovog rada je bio uzimanje koncepta jednog ogromnog, kompleksnog sustava
koristenog u ¢eli¢anama diljem svijeta i prikazati ga u pojednostavljenom svjetlu u cilju boljeg
razmijevanja Citatelja o glavnim problemima koje susre¢emo prilikom programiranja takvih
PLC-ova. lako su PLC-ovi glavi komunikacijski uredaji u ovom sistemu, tu imamo jos i DC-
linkove, motore, valjke i ostale sustave od kojih svaki predstavlja vlastiti problem upravljanja
te je potrebno dobro razumijevanje svakog od njih za uspje$no upogonjenje tako povezanog

sustava.



2. Shredder i komponente

2.1. Opéenito o shredder-u i nacinu rada

Shredder sluzi za drobljenje i separaciju metalnog otpada, odnosno njime se stari metalni
proizvodi (npr. Automobili) prvo drobe u preshredder-u na manje dijelove. Potom trakom
dobiveni produkt odlazi u shredder gdje se na pocetku jos otpad dodatno usitnjava te se potom
vr$i separacija na viSe dijelova (obojeni metali, Zeljezo, Zeljezne legure, celik, bakar,
aluminij....). Glavna podjela koja se time dobiva su crni i obojeni metali. Obojeni metali su
naziv da metale koji ne sadrze Zeljezo, odnosno nemagnetni metali, dok crni metali sadrze

zeljezo i zeljezne legure, i Spadaju u magnetne metale.
Recikliranje metala obavlja se po sljede¢im koracima:

1. Skupljanje
Skupljanje metala dosta je drugacije u odnosu na skupljanje drugih materijala iz
razloga §to metal ima vecu trziSnu vrijednost i zato je veca vjerojatnost da ¢e ga
ljudi prodati na otpad, nego samo odvesti na odlagaliste otpada. Jedan od
najvecih izvora metalnog otpada dobije se iz otpadnih vozila, potom idu velike
celicne konstrukcije, zeljeznicke pruge, brodovi, poljoprivredna oprema i otpad
potrosaca. Cak polovica opskrbe metalnog otpada dobiva se iz otpada koji

nastaje kao produkt proizvodnje novih proizvoda.

2. Primarna separacija
U ovaj korak spada separacija metala iz mijeSanog otpada (viSe materijala). Tu
se koriste magneti i senzori. Magneti sluze za privlacenje odredenog materijala,
dok senzori mogu sluziti za promatranje boje ili tezine pojedinog materijala.
Strugaci su zasluzni za poboljSanje vrijednosti materijala koje se radi odvajanje
Cisto metala od prljavog metala. Jedna od najvaznijih podjela koja se u ovom

koraku odvija je podjela na magnetne 1 nemagnetne materijale.

3. Usitnjavanje i sekundarna separacija
Potom se vrsi usitnjavanje metala kako bi se potaknuo proces taljena iz razloga
Sto usitnjeni 1 mali metali imaju veliki omjer povrSine i volumena pa je moguce

rastopiti metal koriste¢i puno manje energije. Najcesce se pri tome Celik mijenja



u celicne blokove. Poslije usitnjavanja vr$i se sekundarna separacija.

4. Topljenje
Sljede¢i korak je topljenje metala u peci. Svaki metal (vrsta) odvodi se u
odredenu, posebnu pe¢ koja se posebno dizajnira za taljenje tog materijala te se
pri tom koraku koristi veéa koli¢ina energije. lako se u ovom koraku Koristi
znatna koli¢ina energije, vazno je napomenuti da je ta koli¢ina energije i dalje
mnogo manje u odnosu na koli¢inu energije koja bi bila potrebna za proizvodnju
metala koriStenjem novih sirovina. Ovaj proces moze trajati od par minuta do

¢ak 1 nekoliko sati ovisno o materijalu koji se topi 1 vrsti peci.

5. Procis¢avanje
ProciS¢avanje se vrSi kako bi se poboljsala kvaliteta kona¢nog proizvoda.
Odnosno kako bi se dobio proizvod visoke kvalitete bez zagadivaca i

oneciS¢enja. Jedna od najkoristenijih metoda je prociscavanje elektrolizom.

6. Uclvrsc¢ivanje
Potom se otopljeni metali odvoze transportnom trakom kako bi se ohladili i pri
tome ucvrstili. Pri tome se formiraju u specificne oblike (Sipke, daske, blokove)

koji se mogu kasnije lako koristi za proizvodnju raznih metalnih proizvoda.

7. Transport metalnih ploca
Nakon navedenih koraka metali su spremni za daljnju upotrebu. U ovom
koraku oni se transportiraju u razne tvornice koje koriste metale kao sirovinu

kako bi se proizveli potpuno novi proizvodi.

Kako je ve¢ prije navedeno za metale je karakteristicno da recikliranjem ne gube svoja svojstva,
pa potom kad se proizvodi izradeni od obog materijala dodu do kraja svog Zivotnog vijeka

proces recikliranja se opet pokrece 1 tako u nedogled.
Svi ovi koraci (osim 1. i 7.) zbivaju se u shredder-u.

Elektro motorni pogon ¢ije se upravljanje vrsi u ovom diplomskom nalazi se u 3. tocki, odnosno

usitnjavanje i sekundarna separacija.



2.2. DClink

DC link predstavlja istosmjernu naponsku sabirnicu izmedu AC/DC ispravljata 1 DC/AC
invertera. Kako se za upravljanje motorima koriste frekventni regulatori, oni za rad zahtijevaju
DC napajanje visoke snage. Frekventni regulatori se sastoje od AC/DC ispravljaca koji pretvara
izmjeni¢ni napon (jednofazni ili trofazni, ovisi o potrebi) u istosmjerni. Dobiveni istosmjerni
napon se spaja na kondenzator (taj dio je poznat kao DC link) te potom on napaja inverter
(jednofazni ili trofazni) za upravljanje motorima regulacijom frekvencije. Navedena blok

shema je prikazana na slici 2.1..

DClink

\/

Slika 2.1. Blok shema za upravljanje motorima

[Izvor: https://blog.knowlescapacitors.com/blog/looking-closer-at-dc-link-capacitors-in-
electric-vehicles]

U postrojenjima velikih snaga se AC/DC ispravlja¢ realizira s velikim ispravljackim diodama
koje potom napajaju glavnu DC sabirnicu ormara. U praksi se ¢esto koristi jedna DC sabirnica
za viSe manji frekventnih regulatora, zauzimaju¢i tako manje mjesta i manje potrebnih
ispravljackih dioda. Kondenzatori u DC linku pomaZzu u redukciji induktivnog efekta
prouzrocenog od strane motora, takoder sluze kao filter koji Stite sustav od prenapona i

elektromagnetskih smetnji. Primjer specifikacija kondenzatora DC-linka:

e Visoki DC napon - 3300 V
e Vrlo veliki kapacitet - 200 - 1500 uF
e Niski unutarnji otpor - < 1,5 mQ

e Visoka mehanicka otpornost

Karakteristike kondenzatora uvelike ovise o snazi cijelog sustava i mogu uvelike varirati. Tako
velike vrijednosti kapaciteta je tesko posti¢i jednim kondenzatorom pa se oni Cesto dobije

serijskim i paralelnim spajanjem viSe manjih kondenzatora.



Punjenje kondenzatora odvija se po karakteristici prikazanoj na slici 2.2. U sklopu ovog

diplomskog rada izvedena je simulacije punjena po prikazanoj karakteristici.
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Slika 2.2. Karakteristika punjenja kondezatora

[Izvor: [3]]

2.3. Motor s inverterom

Glavni motor shredder-a upravlja se pomocu invertera, odnosno DC link napaja inverter koji

potom napaja i upravlja motorom.

Inverter je elektronski pretvarac C¢iji je zadatak da DC energiju pretvara u AC energiju. Drugi

naziv im je jo§ DC/AC konvektor. Prije razvoja poluvodickih sklopki koje su omogucile razvoj

frekvencijskog regulatora, motori su se upravljali preko relejnih ormara koji su mogli paliti i

gasiti motor ili promijeniti otpor rotora za upravljanjem brzinom. Razvojem invertera

omogucile su se vece ustede energije (u trenucima kada motor nije potreban za rad njegova

snaga se moZe samo smanjiti i drzati na stanju odrzavanja). Princip upravljanja je jednostavan,

promjenom frekvencije napajanja motora mozemo mijenjati brzinu, odnosno moment motora.

Za pretvorbu istosmjernog napona u izmjeni¢ni ne postoje pasivne komponente (kao



ispravljacke diode) vec se trebaju koristiti aktivne poluvodicke sklopke. To su u praksi ve¢inom
bipolarni tranzistori velike snage poznati kao IGBT-ovi (eng. Insulated Gate Bipolar

Transistor). Princip rada jednog takvog trofaznog invertera je prikazan naslici 2.3..
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Slika 2.3. Princip rada trofaznog invertora

[Izvor: http://www.vfds.org/three-phase-inverters-785604.htmi]

Preciznim tempiranjem ukljucivanja i iskljuc¢ivanja IGBT sklopki moZemo postici sinusoidu iz
istosmjernog napajanja. Vrijeme ukljucenosti pojedine sklopke odreduje srednji napon tog djela
sinusoide, dok je njen maksimum jednak naponu DC napajanja. Frekvencija paljenja i gaSenja

IGBT-ova odreduje period sinusoide.

Glavni motor zaduZen je za opskrbu valjaka mehani¢kom snagom kako bi se omogucilo
usitnjavanje sirovog otpada. Najcesce koristeni motor s frekvencijskim regulatorom je trofazni
indukcijski motor. Postoje izvedbe s jednofaznim ili sinkronim motorima koji su zbog svojih
karakteristika poZeljni u nekim situacijama, ali opc¢enito se preferiraju trofazni asinkroni motori
zbog cijene. Oni trebaju biti u moguénosti podnijeti viSe napone i harmonike koje emitiraju

frekvencijski regulatori.



3. lzrada sustava za automatizaciju (softver)
3.1.PLC

Za upravljanje ranije opisanim sustavom koristit ¢e se PLC (eng. programmable logic
controller). PLC naziv je za racunalo koje se koristi za automatizaciju procesa, funkcija stroja
ili ¢ak i cijele proizvodne linije, a €iji je glavni zadatak je upravljati tehnickim procesima kao
Sto su prikupljanje i obrada podataka. Za potrebe ovog diplomskog rada koristen je Siemensov
PLC SIMATIC S7- 1500. On prima informacije od povezanih senzora ili ulaznih uredaja iz
polja, obraduje ih te Salje izlaze na temelju unaprijed programiranih parametara. PLC jo§ ima
mogucnosti 1 pratiti podatke o vremenu rada kao §to su produktivnost stroja, radna temperatura,

automatski pokretati i zaustavljati procese, generirati alarme ako stroj ne radi, itd. U principu
oni su prilagodljivi gotovo svakoj promjeni.

PLC se sastoji od:

e Centralne procesorske jedinice (CPU) — naziva se jo§ i mozgom PLC-a. Zadatak CPU-
a je procitati stanje svih ulaza, logicki ih obraditi te na temelju dobivenih rezultata
upravljati izlazima

e Ulaznol/izlaznih modula — digitalne ili analogne vrijednosti

e Mreznog modula za napajanje i komunikaciju

e Modula za proSirenje — dodati, posebni uredaji koji se mogu spojiti na PLC i koji imaju
dodatne ulazne ili izlazne module pomoc¢u kojeg se PLC moze prosiriti bez potrebe da

se mijenja za neki drugi PLC

Jedno od najbitnijih svojstva PLC je modularnost. To znaci da se PLC moze potpuno prilagoditi
procesu koji obavlja putem razli¢itih modula s razli¢itim karakteristika. U svakom trenutku
ukoliko se primijeti da je neki modul ,,preslab® moze se zamijeniti za neki drugi koji ¢e vise
odgovarati procesu. Prikaz jednog Siemens PLC uredaja s 3 dodatna modula nalazi se na slici

3.1..
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Slika 3.1. Primjer PLC-a prosirenog s 3 dodatna modula
[Izvor: https://www.quicktimeonline.com/6es7512-1ck01-0ab0]

PLC se uglavhom programira putem ljestvicastog dijagrama (eng. Ladder diagram).
Ljestvicasti dijagram radi na principu releja. Relej je naziv za elektronicku komponentnu ¢iji je
zadatak ili prekidati ili uspostavljati strujni krug pomocu elektromagneta koji vr$i zatvaranje ili

otvaranje strujnih kontakata. Glavna dva tipa kontakta koja se pojavljuju su:

e NO kontakt (eng. Normally Open Contact) — vrsta kontakta koji kada nije pod napon ne
provodi struju, odnosno prekida strujni krug, dok kada se stavi pod napon on pocinje
provoditi struju te onda zatvara strujni krug

e NC kontakt (eng. Normally Close Contact) — vrsta kontakta koji kada nije pod naponom
zatvara strujni krug, odnosno provodi struju, dok kad se stavi pod napon prestaje
provoditi struju te prekida strujni krug



PLC ima ciklicki nacin rada koji se sastoji od 4 dijela:

1. Citanje ulaznih stanja — provjera stanja svih spojenih senzora, prekidaca itd te se
prikupljeni podaci pohranjuju u memoriju CPU

2. Obradivanje programa — prema stanjima dobivenih sa senzora, prekidaca i na
temelju programa pohranjenog u PLC dobivaju se izlazi koji se pohranjuju u
izlaznu memoriju CPU-a

3. Slanje dobivenih izlaza u prethodnom koraku iz memorije na fizi¢ke izlaze na
temelju obradenog programa

4. Odradivanje operacija koje su nuzne kako bi operativni sustav PLC uredaja
funkcionirao te odradivanje komunikacije s udaljenim, odnosno vanjskim

jedinicama.

Shematski prikaz jednog ciklusa rada PLC nalazi se na slici 3.2. Nakon §to zavrsi jedan ciklus
PLC, pocinje novi i tako u nedogled. Za jedan ciklus PLC-u je uglavnom potrebno oko 1,5 ms,

ovisno o vrsti PLC-a, broju programskih naredbi, spojenih senzora, prekidaca itd...

Start
Procesorsko organizacijsko
vrjeme i komunikacija

X A~

Prijenos obradenog /
programa na izlaze | , |
[

\ \\ _/"/ /
/ Obrada programa

o~ Iy Obrada ulaznog signala

Slika 3.2. Shematski prikaz ciklusa rada PLC-a
[Izvor: [5]]
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3.2. Komunikacija izmedu invertera, motora, DC link-a, valjaka i PLC-a

Kako bi mogli upravljati inverterom, pa tako i motorom prvo je potrebno nac¢i odgovarajuci
DRIVE (centralnu upravljacku jedinicu) uredaja na koji se spajamo kako bi mogli vrsiti
upravljanje. Za svaki DRIVE postoje odredeni protokoli za njega. PLC i uredaj se mogu

povezati na dva nacina:

e Profibus (eng. Process Field Bus) — temelji se na RS-485 serijskom komunikacijskom
protokolu te funkcionira na principu master/slave. Master moze biti PLC, dok slave-ovi
mogu biti $iroki raspon uredaja, od motora i aktuatora do 10-portova i senzora. Brzina
izmjene podataka — 12 Mbit/s

e Profinet (eng. Process Field Net) — temelji se na standardnom ethernet-u. Mogu se
koristiti standardni ethernet kablovi, no zbog teskih tvornickih uvjeta kojim su podlozni
takvi kablovi, najcesce se koriste posebni PROFINET kablovi koji su robusnija verzija

ethernet-a. Brzina izmjene podataka — preko 100 Mbit/s

Za svaki DRIVE postoje to¢no i jasno definirani ulazi s uredaja na PLC i izlazi s PLC na uredaj,
odnosno broj rije¢i koji se moze primiti i poslati. Svaka rije¢ zauzima 2 bajta (eng. Byte),
odnosno 16 bitova. Za svaki odredenu rije€ ili bit (ovisno o informaciji koja se Salje ili prima
te o njenoj velicini) unaprijed je definirana pozicija na kojoj se nalazi. Za svaki odredeni DRIVE
postoji ve¢ unaprijed odredeni blok koji se koristi za preradivanje informacija. Osim $to je
bitno uzeti odgovarajuci blok potrebno je odgovarajuce varijable posloZiti na ulaze i izlaze kako
ne bi doslo do greSke u sustavu i velikog kvara na uredaju primjerice ako se zamijene
ulazi/izlazi za sklopku za hitan isklop (eng. Emergency stop) i Start. Prikaz podataka koji se u
svrhu ovog diplomskog rada $alju iz PLC u DRIVE (polje), odnosno komande se nalaze slici
3.3., dok se podaci koji se primaju iz polja u PLC, odnosno statusi nalaze na slici 3.4.. Po to¢no
definiranom rasporedu sa slika nuzno je slati komande i primati statuse i vrijednosti kako ne bi
doslo do greske 1 kvara u sustavu u slucaju da se zamijeni raspored dva bita, npr. START i

sklopke za hitan isklop sustava.
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PODACI iz PLC-a u DRIVE 5 2t
lrijeé 01 Komande Rijet 1

bit 00 {WDODG Warijabla za provjeru komunikacije X

bit 01 iFLT RES Reset alarma x

bit 02 Spare Prazno

bit 03 :Spare Prazno

bit 04 {MAGHN Komanda za magnetizaciju motora X

bit 05 :Spare Prazno

bit 06 iSpare Prazno

bit 07 :Spare Prazno

bit 06 iSpare Prazno

bit 09 :Spare Prazno

bit 10 iSpare Prazno

bit 11 iSpare Prazno

bit 12 iSpare Prazno

bit 13 :RAMB EMAB Komanda za start motora X

bit 14 (EMG Sklopka za hitan isklop X

bit 15 iSpare Prazno
rijgé 02 SP REF Referenca brzine X
rijg€ 03 Komande Rijet 2
rijeé 04 TRQ LIM Limit momenta X
rijeé 05 TRQ LIM REG Granica regenerativnog momenta X
rijgc 0B TRQ LIM REG 2 Granica regenerativhog momenta 2 x

Slika 3.3. Podaci koji se salju iz PLC u DRIVE motora

[Izvor: autor]
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i b
PODAC! iz DRIVE-a u PLC 2 = E
[rijec 01 Status Rijet 1
bit 00 fWDOG Varijabla za provjeru komunikacije x
bit 01 :SPD_LIM Limit brzine X
bit 02 iCUT Detekcija diskontinueteta X
bit 03 :COOL_FAN Ventilator za hladenje zaustavljen X
bit 04 1MW _ALM Alarm invertera X
bit 05 i IMY_FLT Greska na konvertoru x
bit 06 :5_FWD Kretanje unaprijed X
bit 07 :5_REV kretanje unazad x
bit 08 iFIELD_OM Magnetizacija motora postignuta X
bit 09 RN Motor radi X
bit 10 : CUR_LIM Limit struje X
bit 11 :RDY Motor spreman za rad X
bit 12 (MY _LW Elektricni uvjeti OK X
bit 13 (MY _LWVA Elektricni uvjeti OK X
bit 14 {INV_BLR Kriticna greska na inverteru X
bit 15:L0AD_RLY Relg] preopterecenja motora
rijed 02 SP_FEEDBACK Status brzine
rijec 03 Status Rijec 2
bit 00 Y WDOG arijabla za provjeru komunikacije X
bit 01 :SPD_LIM Limit brzine X
bit 02 :CUT Detekcija diskontinueteta X
bit 03 :COOL_FAN Ventilator za hladenje zaustavljen X
bit 04 (COMY_ALM Alarm invertera x
Dit 05 :COMY_FLT Greska na konvertoru X
bit06:i5_FWD Kretanje unaprijed X
bit 07 :5_REV Kretanje unazad X
bit 08 : COMY_FIELD _OM Magnetizacija motora postignuta X
bit 09 ;RN DC link radi X
bit 10 : CUR_LIM Limit struje X
bit 11 :RDY DC link spreman za rad X
bit 12 1COMNY_LY Elektricni uvjeti OK na konvektoru X
Dit 13 COMY_UWVA Elektricni uvjeti OK na konvelktoru X
hit 14 :COMNYV_BLR Kriticna greska na konvertoru X
bit 15 : Spare Prazno
rije 04 TRO_FEEDBACK Status momenta X
rijec 05 CUR_FEEDBACK Status struje X
rijec 06 Status Rijec 3
rije 07 DC_LINK_VOLTAGE DC link napon X
rijec 08 CUR_RMS_FEEDBACK :Status struje RMS X

Slika 3.4. Podaci koji se Salju iz DRIVE-a motora u PLC

[Izvor: autor]

U ovom slucaju s uredaja se prima 8 rije¢i na PLC te se s PLC $alje 6 rijeci na uredaj. Varijable
koje se $alju i primaju te njihov raspored uzeti su sa stvarnog projekta, za stvarni motor. U svrhu
ovog rada nisu koristeni svi ulazi i izlazi te je na desnoj strani tablice na slikama 3.3. 1 3.4. je

oznaceno koje dijelovi se koriste, a koji ne.
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3.3. Funkcioniranje sustava

Sustav ima dva nacina rada: automatski nacin rada i ru¢ni nacin rada. Ruc¢ni nacin rada se
uglavnom koristi samo pri odrzavanju i prvom pokretanju cijelog sustava, odnosno prvom
stavljanju sustava u rad, dok se prilikom normalnog rada uglavnom koristi automatski nacin
rada. U ruénom nacinu rada operator ima moguc¢nost upaliti te ugasiti svaki dio sustava kada to
zeli. Pri tome postoji uvjet jedino da se motor moze upaliti tek kada se upali DC link posto je
zadatak DC linka napajati motor, te se takoder valjci za drobljenje mogu upaliti tek kada je

upaljen motor posto ih motor pokrece.

Kod automatskog nac¢ina rada postoje dvije komande ,,START* i ,,STOP* koje pokrecu cijeli
sustav. Pritiskom na tipku ,,START* prvo se pali DC link ukoliko ima zadovoljenje sve uvjete

za rad i pokretanje. Uvjeti koji pri tome moraju biti zadovoljeni su da:

e Sklopka za hitan isklop (NC kontakt) - Sklopka za hitan isklop sluzi da u slucaju
opasnosti operator moZze hitno iskljuiti sve dijelove sustave, ona je izvedena na nacin
da dok nije pritisnuta ona provodi struju, te pritiskom na nju prestaje provoditi struju te
prekida strujni krug

e Temperatura na izlazu iz izmjenjivaca ne smije biti visoka

e Glavno napajanje DC linka mora biti spojeno i u radu

e DC link mora biti spreman za rad. Odnosno ovo je status koji uredaj Salje s polja,

odnosno direktno iz DC linka

Ukoliko su svi iznad navedeni uvjeti zadovoljeni Salje se komanda koja dopusta pokretanje DC
linka. Ono $to je bitno jo$ napomenuti je da se DC link ne smije ugasiti dokle god se motor vrti,
odnosno dok mu je brzina vrtnje razliCita od 0. Nacin na koju je izvedeno pokretanje i

odrzavanje radnog stanja DC linka, odnosno ranije opisano funkcioniranje nalazi se na slici

3.5..
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Metwrork 7: Dozvole za rad

Comment
"DC_Link".
Temp_na_
"Opcenite”. o lelazu_iz_ "DC_Link".
Ermergency_ izrmjen|vaca_l. Glavno_ "DC_Link". "DC_Link".
sklopka H napajan)e Status_Spreman Domvale_za_rad
] 1 | ] 1 ] |
1T l/l 1T 11 { l_'

Metwork 8: CDozvola za pokretanje

Comment
"DC_Link".
"DC_Link". Pokretanje_
Domvole_za_rad dozvoljeno
] | { 1
1 I 1 T
Network 9: Fokretanje
Comment
"DC_Link".
"D Link".5TA_ "DC_Link".5TP_ Pokretanje_
DC_link DC_link dozvaljeno "OC_Link" RUN
| /1 | { —
"DC_Link".RUM .
- Iml "DiC_Link".
1 I Brzina_rmotora_
weca_0
] 1
1 I

Slika 3.5. Izvedba dozvola za rad, pokretanja i odrzavanja radnog stanja DC
linka

[Izvor: autor]

Nakon $to su svi uvjeti zadovoljenti, te je stisnuta komanda za pokretanje sustava, a nije stisnuta
komanda za zaustavljanje sustava DC link se pocinje puniti, shodno tome napon u DC linku

raste ve¢ ranije prikazanoj karakteristici na slici 3.2..

Nakon §to se DC link napuni, odnosno dok ne dosegne napon potreban za rad i pokretanje
motora koji u ovom slucaju iznosi 3300 V (podatak iz specifikacija koriStenog motora),
ukljucuje se motor ukoliko ima zadovoljene sve uvjete za rad. Kod motora imamo dvije vrste

uvjeta: uvjeti za pokretanje motora i uvjete za rad motora.
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Uvjeti za pokretanje motora su da:

e Temperatura lezaja motora ne smije biti visoka

e Temperatura namota motora ne smije biti visoka

e Temperatura pretinca za prstene ne smije biti visoka

e Sklopka rastavljata ventilatora motora mora poprimati vrijednost 1, odnosno mora

spajati strujni krug
Uvjeti za rad motora su da:

e Temperatura lezaja motora ne smije biti previsoka

e Temperatura namota motora ne smije biti previsoka

e Temperatura pretinca za prstene ne smije biti previsoka

e Temperatura na izlazu iz izmjenjivaca ne smije biti previsoka

e Sklopka za hitan isklop (NC kontakt) mora zatvarati strujni krug

e Sustav za podmazivanje mora raditi

e DC link mora raditi

e Motor mora biti spreman za rad. Status koje se Salje iz polja u PLC, te ozna¢ava sam

status motora

Pri pokretanju motora svi uvjeti, i oni za pokretanje i oni za rad motora, moraju biti zadovoljeni,
dok u slucaju kada motor radi, neki uvjeti koji su bili bitni prije pokretanja motora, vise ne
moraju biti zadovoljeni, odnosno potrebno je da su samo zadovoljeni uvjeti za rad motora. Ako
je navedeno zadovoljeno Salje se signal da je rad motora dozvoljen. Ukoliko je pritisnuta
komanda za ,,START*“ motora, te komanda za ,,STOP* sustava nije pritisnuta, i svi gore
navedeni uvjeti zadovoljeni sa strane PLC odobren je rad motora. Sve navedeno prikazano je

na slici 3.6..
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MNetwork 17: Dowvola_za_pokretanjeipermisivi)

Cormment
"Motor”
Sklopka_
"Motar”, "Motor” "Motar”, rasta_vljaéa_ "Motor”.
Ternperatura_ Tetnperatura_ Ternperatura_ wentilatora_ "Dowvola_za_
lezaja_motora_ namota_ pretinca_za_ motara_ pokretanjel
1.H motora_1.H prstene_1.H ratvorena pertmisivi)”
] ] ] ] | i }
|/= |/= |/= 11 L
Network 18: Dozvola_za_rad(permisivi)
Cormrment
"DC_Link".
"Maotor". "Motor" Temp_na_ "Motor".
"Opoenite”. "Motor".Sustav_ Temperatura_ Ternperatura_ lzlazu_iz_ Ternperatura_ "Motor" 5T_ "Motor".
Ernergency_ za_ lezaja_motara_ harmota_ izmjenjivaca_l pretinca_za_ DRy_IM.SW1 . "Dozvola_za_
sklopka podmazivanje 1.HH motara_1.HH HH prstene_1.HH "DC_Link". AUN RDY rad{permisivi)"
] | ] | ] ] ] ] ] L ] | i }
11 11 |/= |/= |/= |/= 1 T 11 1T
Metwork 19: Dozvoljen start
Comment
"Motor”
"Dozvola_za_ "Motor"
pokretanje( "Domvola_za_ "Motar”.Mator_
permisiviy" rad{permisivi)" run_enahle
] L ] L {
1T 1T { ——
"Motor" Motor_run
] L
1T
Network 20: Fokreni motor
Comment
"Motor". STA_ "Motor STP_ "Motor”.Motor_
rnotar rotar run_enahle "Motor” Motor_run
] L ] ] L {
1T i/ 1T { ——
"Motor” Motor_run | "valjci"."Brzina=0"
] L ] L
1T 1T

Slika 3.6. Izvedba dozvola za rad, pokretanja i odrzavanja
radnog stanja motora sa strane PLC-a

[Izvor: autor]

Status da je motor pokrenut sa strane PLC se potom Salje u blok za komunikaciju putem kojeg
se komunicira s uredajem iz polja te unutar kojeg se odvijaju jos neke provjere prije konacnog
slanja komande u sustav, te takoder i preratunavanje vrijednosti koje se primaju iz polja u nama
razumljive vrijednosti, te i obrnuto, odnosno s PLC u sustav se $alju DRIVE-u razumljive
vrijednosti. Prikaz izradenog bloka za komunikaciju s pripadajué¢im ulazima i izlazima prikazan

naslici 3.6..
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"0 poenite”.
Ernengency_
sklopla

"Mlotor” . Motar_run

"Opoznite”. RST_
alarmi

"Motor” . Tanget_
speend

0.0

"Motor . Zeljeni_
marment_
oo

"hdotort.
"Zeljena snaga
u %

“Motar” . Brina_
M spon

"Motar”,
Marment_m@spon

"Mlotor”. Struja_
m@Epan

"Motor”.Snaga_
m@Epan

"hloto ™ Mapon_
M spon

u]

"Cormunication_

drive_DE"

"Cormrmunication_drive"

EM

IH_
EMERGEMCY_
STOP

= [M_Run

— In_ALM_RST

IM_Speed_

referenoe

IW_DOroop_
factar

Ih_Tanque_
reference

Ih_PYR_Tanget

Il_5%PO_Range

IW_TRQ_FRange

IW_CUR_Fange

IW_P¥FR_Range

IN_VOLT_Range
IW_DORY_
Address

"Rt D _ready m—|0_ROY

EMD

OUT_Run_

"hotor” . hlotar_

Confirm —g > _RUH

OUT_Speed_

Enab —

OUT_Speed_

MIOT_ZEM0

"Motor”.
DOazwvoljena_
wioenje_motorm

"Motor” hdotar_
S_brina_nije_

"Motor” hdotar_

OUT_Fault —>_fault

"hlotar™ . hotar_

OUT Warning 5 vmIning

M_LOST _,

"Motor”.Brina_
OUT_Speed — MOR
"hdotar”.
OUT_Targue Mornent_rmotors
"Motor”. Struja_
OUT_Current maotera
"Motor”.Snaga_
OUT_Fower — Mot
"botor”. Pulssi_
OUT_Engoder ) nkeder
ouT_Doc "OC_Link".
LIMK_Pdy —,5tatus_Spreman
OuT DE_ DG _Link".
LIIME_Alm —y5tatus_Alarm
ouT_Doc "OC_Link™.
LIME_Fit ——y5tatus_Greska
ouT_oc_ "OC_Link™.
LIIME_Run —y>tatus_Run
ouT_Oc_ "OC_Link™.
LINK_¥oltage  STtus_Mapon
ouT_ "0 poenite”.
COMMUMICATIO  Greska_s_

karmunikacijom

Slika 3.7. Izradeni blok za komunikaciju PLC-a s DRIVE-om

motora

[Izvor: autor]

Ukoliko je na ulazu u blok za komunikacije dosao signal da je sa strane programa odobreno

pokretanje i rad motora, Salje se direktna komanda za magnetizaciju motora. Nakon $to se motor

magnetizirao (o0 stanju magnetizacija dobiva se status iz polja koji je u ovom radu odsimuliran)
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dopusta se direktna komanda za pokretanje motora koja se Salje direktno u motor da se izvrsi

pokretanje motora. Sve opisano nalazi se na slici 3.8..

*  Network4: START MOTORA- Kormanda za magnetizaciju

Carnment
#IN_ "Motar” 5T_ "Motor” 5T_
EMERGEMCY _ DRW IR SWH . DR _OUT. Ci]
STOF RO #IM_Fun #IO_RDY MAGHN
] | ] | ] | ] | I 1
I 1 | 1)

"Motor”. 5T
HOUT_Speed_ DRYV_IN. SW.
naot_zera RLIM
1 1 1 1
1 I 1 1
- Metwork 5: Komanda za START
Comment
#In_ "totor” 5T "Motor.5T_ "motor”. 5T “hotor”. 5T
EMERGEMCY _ DRy _OUT .0 . DRS_IM. 5w DRI 50 . DRy COUT.C0A .
STOF M AGH RN FIELD_OR RAME_EMAB

]l | ]l | ] | ]l | I 1
LI} LI} 1 LI} L

Slika 3.8. Pokretanje motora unutar bloka za komunikaciju, nakon uspjesne
magnetizacije

[Izvor: autor]

Kada se motor u stvarnosti upali dobiva se status motora da je u radu. Ukoliko se u kodu dobije
komanda za pokretanje i rad motora, a pri tome motor kroz odredeno vrijeme ne upali zbog
nekog dijela koji se odvija unutar bloka za komunikaciju (npr. neuspjesne magnetizacije), ili
zbog neke greske unutar motora javlja se alarm da je isteklo vrijeme za pokretanje sustava jer

se motor nije u zadanom vremenu pokrenuo. Navedeni dio se nalazi na slici 3.9..
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- Network 26: Timeout

camiment
WOET2
"ToM_4"
"Motor".5T_ -
DRI ST, TOM
"Motor” . Mator_run RUM Time "Motor” RUM_TOUT
1 1 1 [
1| |/= IM Q 1
THZs FT ET T#OMS
"Motor".5T_
DRy _OUT. S0,
"Maotar” RUN_TOUT FLT_RES
1 1 1
11 |/=

Slika 3.9. Dio za provjeru je li se pokretanje motora izvrsilo u dopustenom
vremenu

[Izvor: autor]

Kada je dobiven i status da se motor pokrenuo, rotoru motora se brzina vrtnje pocinje linearno
povecavati, odnosno povecava se po zadanoj rampi, dok ne dode do neke svoje nominalne
vrijednosti, te se onda nastavlja okretati konstantom brzinom. Usporedno s brzinom vrtnje
rotora motora, povecava se i brzina vrtnje osovine motora. Osovina motora sluzi kako bi se
omogucila vrtnja valjaka za drobljenje. Kada i osovina motora dosegne nominalnu brzinu

ukljucuju se valjci za drobljenje takoder ako su svi uvjeti zadovoljeni.
Uvijeti koji moraju biti zadovoljeni za pokretanje i rad motora su:

e Sklopka za hitan isklop (NC kontakt) mora zatvarati strujni krug
e Valjci moraju biti spremni rad. Status dobiven iz polja

e Na valjcima ne smije postajati nikakva greSka

e Motor ne smije biti preopterecen

e Motor mora raditi

Pokretanje i rad motora te pripadni uvjeti nalaze se naslici 3.10..
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5 Network 4:

Comment

"Opcenite”. "Motar”.

Ernergency_ "Waljci" Maljci_ "waljci" Maljci_ Preopterecenjermn "Motor” Motor_ "waljci".

sklopka Spremni Greska otora 5_RUM RUMEMAELE

{ | { | /1 /1 { | { }
¥  Nebwork 5:
Comment
"aljci".
"aljci" Waljoi_STA RUMEMNAEBLE "waljci" valjci_STP "aljci" 5top2 "aljci" Waljci_RUN
{ | { | 1/t /1 { }

"waljoi" Maljoi_RUM

"waljci" Run_
zaustavljanje

Slika 3.10. Dozvole za pokretanja, te pokretanje i odrzavanje rada valjaka

[Izvor: autor]

Valjci rade dok se motor vrti nominalnom brzinom te dok se ne desi preopterecenje motora. U
slu¢aju da se dogodi preoptere¢enje motora valjci se zaustavljaju sve dok optere¢enje motora
ne padne ispod zadane razine te se potom opet ukljucuju u rad. Brzina kojom se pokrec¢u valjci
takoder raste po rampi, dok ne dosegnu svoju nominalnu vrijednost. Kada se sustav zaustavlja
dogada se obrnuti proces, odnosno brzine se takoder smanjuju po rampi, te i napon
kondenzatora opada po spomenutoj karakteristici. Ono §to je bitno da se i zaustavljanje sustava
vr$i po nekim zadacima odnosno dok se valjci ne zaustave ne moZe se zaustaviti ni motor, te
dok motor ne zaustavi ne moze se ugasiti ni DC link ne ugasi. Postoje dva nacina zaustavljanja:
klasi¢no zaustavljanje koje Salje operator pritiskom na tipku STOP sustava, te iskljuCenje
sustava ukoliko se pritisne tipka za hitan isklop ili se dogodi neka druga greska zbog koje je
potrebno zaustaviti pojedini ureda;j ili cijeli sustav. U slucaju tipke za hitan isklop vazno je da
se sustav Sto hitnije zaustavi, pa stoga u tom slu¢aju brzine i iznos napona se smanjuju u $to
kra¢em vremenskom periodu. Na slici 3.11. je prikazano kako se mijenja vrijednost koeficijenta
rampe po kojoj se brzina vrtnje smanjuje u ovisnosti uzroka zaustavljanja sustava. U slucaju

sklopke za hitan isklop ili neke druge greske motor se duplo brze zaustavlja.
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Metwork 6: FKoeficijent rampe

Carmrment

"Cpcenite”.
Emergency_
Sklﬂpka rACOYE
/1 EN ——

20— 3 auTl "Motor".Rampa

"motor” . Motar_
run_enable

/1

"DC_Link".
Pokretanje_
dozvaljeno

/1

"Motar” STP_
rmotar MAOWE

{ | EN — —

1.0 I 3 QUTT "Motor".Rarmpa

"Motor” Motar_
run_enable

"DC_Link".
Pokretanje_
dozealjeno

"Cpcenite”.
Emergency_
sklopka

I N —
e

Slika 3.11. Izvedba promjene koeficjenta rampe u slucaju razlicitih razloga
zaustavljanja motora

[Izvor: autor]

Dio koji je joS$ bitan za funkcioniranje sustava je provjera komunikacije izmedu PLC i DRIVE.
Ona nam je bitna jer u slucaju da se dogodi npr. presjek kabela ili neki kvar da se sustav brzo
zaustavi kako ne bi doslo do vecih kvarova i problema. Za potrebe ovog rada provjera
komunikacije je izvedena na nacin da se s PLC-a Salje kombinacija brojeva u DRIVE, koji
potom ako je sve u redu treba identicnu primljenu kombinaciju. Potom se u softveru provjera
je li primljena kombinacija identi¢na i u slucaju da je komunikacija je u redu. Kako se ne bi

aktiviralo zaustavljanje zbog kratkih ispada komunikacije napravljeno je da komunikacija moze
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biti prekinuta na maksimalno 2 s nakon toga se javlja alarm za gresku i komunikaciju te se

sustav zaustavlja. Prikaz kako je izvedena provjera komunikacije nalazi se na slici 3.12.

wDE3
"Motar 5T_ "TOM_1"
DR _IML ST TO
oG

HOUT_
COMMURMICATION_
Time LOST

I[f{:l In Q { }

"Motar ST TH25 FT ET T&#0ms

DRY_CUT. i,
WDOG

"Motor" ST_
DRY_IM. ST
WhioG

| ==
|Int |
"Wotor” S5T_

DRy _OUT. Ol
WG

#OUT_ "Motor” ST_
COMMUMICATION_ DR _ LT . Cli]
LOsT FLT_RES

| /1

Slika 3.12. Dio za provjeru komunikacije izmedu PLC-a i DRIVE-a motora

[Izvor: autor]

Vazno je takoder znati da sustav ne ¢ita direktno vrijednosti u voltima, amperima, stupnjevima,
i sl. ve¢ ¢Cita iznos od 0 do 27648 koji je potom potrebno skalirati na nama ¢itljivu vrijednost u
varijabli koja je potrebna za rad. Npr. iznos napona DC linka iz polja ¢ita se kao vrijednost od
0 do 27648 koja se potom salje na PLC. Na temelju znanja koji senzor temperature je koriSten
te koliki je njegov raspon Citanja napona, odnosno razlika minimalnog i maksimalnog napona

vrsi se pretvorba u vrijednost napona u voltima po jednadzbi 3.1..

vrijednost ocitanja iz polja (od 0 do27648)
27648

T(V) = min.napon (V) + * raspon napona  (3.1.)

Sva skaliranja za Citanje vrijednosti dobivena iz polja izvedena su na ovoj nacin te samo ovise
0 tipu varijable koja se Cita te tipu senzora koji se pri tome koristi. U ovoj jednadzbi prikazan
je jo$ 1 minimalni napon koji je za ovu svrhu 0 te se taj dio izostavlja, no za mjerenja nekih

drugih vrijednosti on se ne smije izostaviti.
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Kako je izvedeno u kodu skaliranje napona DC linka nalazi se na slici XY. Koristeni DC link
moze poprimiti najvisSe vrijednost od 3300 V, te je taj iznos spremljen u varijablu
#IN_VOLT RANGE. Radi preglednosti i jednostavnosti izmjene u slu¢aju promjene DC linka
te 1 njegovog maksimalnog napona ta vrijednost pohranjena je u zamjensku varijablu €iji iznos
se Cita na ulazu u blok za komunikaciju. Izracunata vrijednost brzine Salje se kao izlaz iz bloka

za komunikaciju. Izvedeni proracun za pretvorbu napona u volte nalazi se na slici 3.13..

D kUL
Auto {Int) Auto (Real)
EM —— EM —— —_—
#Fom3 #Form3
Wotor 5T ouT om arm 1M1 HOUT D¢
DRY_IM.DC | #IM_wOLT_Range N2 2k oUT — LIME_ Woltage
LINE_VOLTAGE — 1
27644 1]

Slika 3.12. Izvedeni dio za proracunog dobivenog napona DC linka iz polja u
napon u voltima

[Izvor: autor]

Sto se tie slanja vrijednosti iz PLC-a u sustav koristi se obrnuti proces odnosno skalira se po

jednadzbi 3.2..

vrijednost (RPM) — min. brzina (RPM)

27648 3.2.
raspon brzine ! (32

v (od 0 do 27648) =

Kao obrnuti proces imamo primjer za brzinu vrtnje rotora motora, odnosno za referencu brzine
vrtnje koja se Salje u DRIVE motora te je navedeno prikazano na slici 3.14.. I u ovom slucaju

raspon brzine je pohranjen u pomo¢nu varijablu radi jednostavnosti izmjene u slu¢aju potrebe.

Dol kALIL
Auto (Real) Auto (Real)
EM —— EM —— —
#'N_SPEEd_ QuT #FPorml #Faorm 1M "MDtDr".ST_
reference — 27648.0 — IN2 ¥ DRY_OUT.SP_
#IM_SPD_Range M2 ouT REF

Slika 3.14. Pretvorba brzine u iznos brzine razumljiv DRIVE-u

[Izvor: autor]
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4. HMI
4.1. Opéenito

Human Machine Interface ili HMI je naziv za sucelje koje omogucava komunikaciju izmedu
covjeka 1 stroja. Njime se korisniku omogucava da ima uvid u stanje procesa, te u slucaju
potrebe da mozZe 1 odredene komande poslati stroju. Tu se javljaju dvije vrste komunikacije:

Covjek-stroj i stroj-¢ovjek. Za ovaj diplomski rad HMI je izraden u Tia Portalu 15.1.

4.2. Ekran za prijavu korisnika

Ekran koji se pojavljuje pri pokretanju sustava se nalazi na slici 4.1. Na gornjoj polovici ekrana
nalazi se logo firme koji je izraden samo za ovaj diplomski rad. Kako bi korisnik mogao
promatrati sustav, vrijednosti te slati komande prvo je potrebno upisati ime korisnika i pripadnu
lozinku. Za potrebe ovog diplomskog rada izradena su dva korisnika: Admin i Operater. Admin
ima ,,pravo” slati sve komande i upravljati svim vrijednostima u sustavu, dok operater ima
smanjena ,,prava‘, odnosno njemu su neke komande i prozori blokirani. Unosom postojeceg

imena korisnika, odgovarajuce lozinke te pritiskom na gumb ,,Prijavi se* ulazi se u sustav.

SIEMENS = e
SIMATIC HMI DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic

MATEA

AUTOMATION

PRIJAVA U SUSTAV

Korisnik: |

Lozinka: |

6/15/2022 2:17 PM

Slika 4.1. Pocetni ekran, odnosno ekran za prijavu korisnika

[Izvor: autor]
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4.3. Predlozak stranica

Osim ranije prikazanog ekrana za prijavu korisnika, ostale stranice HMI-a su izradene pomoc¢u
izradenog predloska prikazanog na slici 4.2.. Odnosno, sve stranice imaju neke zajednicke

karakteristike.

SIEMENS S
SIMATIC HMI DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic

MATEA IME TRENUTNO OTVORENE KARTICE SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Motor valjci Trendovi Alarmi Korisnik: :

6/13/2022 1:23 PM B skiopka za hitno iskljugivanje sustava Poturdi alarme

Slika 4.2. Izradeni predlozak za sustav

[Izvor: autor]

Na vrhu prozora nalazi se traka na kojoj se s lijeve strane prikazuje ime firme koja je vrsila
automatizaciju sustava, u sredini se nalazi ime trenutno otvorene Kkartice, dok se s desne strane

pojavljuje ime firme za koju je automatizacija vrSena, odnosno u kojoj je pogon postavljen.

Ispod te trake s lijeve strane nalaze se kartice, odnosno prozori sustava, dok se s desne strane
nalazi ime trenutno logiranog korisnika, te takoder i gumb koji omogucava odjavu korisnika te

pritiskom na nju vraca se na pocetni ekran za prijavu korisnika.
U sredini ekrana, na tamnoj sivoj podlozi nalazi se sadrzaj aktualne kartice.

Na samom dnu prozora nalazi se traka s alarmima. Iznad nje s desne strane nalazi se gumb
pomocu kojih je moguce potvrditi alarme. Pored gumba za potvrdivanje alarma, u sredini,
nalazi se sklopka za hitan isklop kako bi se s bilo koje stranice u slu¢aju opasnosti moglo hitno

iskljuciti cijeli sustav. S lijeve, donje strane nalazi se trenutno datum i vrijeme.
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4.4. Kartica ,,Pregled“

Prva kartica koja se otvara prilikom uspjesne prijava korisnika u sustav je kartica ,,Pregled*. Na
njoj se nalazi opceniti uvid u sustav, odnosno moze se vidjeti u kojem nacinu rada je sustav,
automatski ili ruéni nacin rada, te se takoder nacin rada moze i promijeniti. Ispod nacina rada
nalaze se komande koje omoguéuju START (hrv. Pokreni) i STOP (hrv. Zaustavi) cijelog
sustava. Osim navedenog na ekranu nalazi se i vizualizacija DC linka, invertera, motora i
valjaka, te pored svakog uredaja je pripadna lampica ovisno o stanju uredaja, odnosno je li
uredaj ukljucen ili iskljucen. Slika kartice ,,Pregled* kada su svi uredaju iskljuceni te je sustav

u automatskom nacinu rada nalazi se na slici 4.3..

SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA PREGLED SHREDDER
AUTOMATION

Pregled D¢ link Trendovi Alarmi Korisnik:

DIPLOMSKI RAD Matea Vudetic

Automatski na&in rada:

Rugni nadin rada:

Promjena nacina rada

START STOP

6/13/2022 1:24 PM - Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 4.3. Kartica ,, Pregled “ kada su svi dijelovi sustava iskljuceni te je sustav u
automatskom nacinu rada

[Izvor: autor]

Izgled Kkartice ,,Pregled* kada je sustav u ru¢nom nacinu rada, a svi uredaji su ukljuceni nalazi

se na slici 4.4..
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA

AUTOMATION

DIPLOMSKI RAD
PREGLED

Pregled DC link Trendovi

Automatski nacin rada:
Ruéni naéin rada:

Promjena nacina rada

START STOP

6/13/2022 1:25 PM

Alarmi

- Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Matea Vuceti¢
SHREDDER

Potvrdi alarme

Slika 4.4. Kartica ,, Pregled “ kada su svi dijelovi ukljuceni te je sustav u rucnom

nacinu rada

[1zvor: autor]
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4.5. Kartica ,,DC Link*

Klikom na Kkarticu ,,DC link* otvara se stranica ,,DC link*. 1zgled navedene stranice nalazi se

naslici 4.5..

o DIPLOMSKI RAD Matea Vudetié

MATEA DC LINK SHREDDER
AUTOMATION

DC link Valijci Trendovi Alarmi Korisnik:

Opcenito Vrijednosti Simulacija

Status: _ Napon: v Glavno napajanje: ISKDIUCI
Temperatura na izlazu . Elektriéni uvjeti 1 zadovoljeni: [EBULUAI S0
Dozvole za rad: ( iz izmjenjivaca: M 1
Elektriéni uvjeti 2 zadovoljeni: [REERIUAI S0
Komande Simulacija temperature -
Greska na inverteru:

START STOP Temperatura na izlazu ” y -
- i i rE e ¢ 60.0 Kritiéna greska: KRITICNA G.

NAPON DC LINK

T T T
1:40:11 PM 1:40:36 PM 1:41:01 PM 1:41:26 PM 1:41:51 PM
6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022

6/13/2022 1:41 PM B skiopka za hitno iskljuivanie sustava Potvrdi alarme

I EEEEE———————————————————————————————
Slika 4.5. Kartica ,,DC link “

[Izvor: autor]

Gornja polovica ekrana je podijeljena u tri kolone. U lijevoj koloni na vrhu nalazi se status DC
linka. DC link, a i motor i valjci mogu poprimiti 3 statusa: spreman za rad, radi i greska. Status
spreman za rad koji ovdje dobije oznacCava status uredaja, odnosno to je status koji se dobiva

direktno iz polja. Prikaz kako se pojedini status rada prikazuje na HMI prikazan je naslici 4.6..

Status:

Status:

Status:

Slika 4.6. Prikaz razlicitih statusa koje DC link, motor i valjci mogu poprimiti

[Izvor: autor]
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Ispod statusa uredaja nalaze se dozvole za rad. Ovisno je li uredaj ima sve potrebno dozvole za

rad prikazana je kvacica ili ,,X* koji su prikazani na slici 4.7..

Dozvole za rad: f

Dozvole za rad:

Slika 4.7. Prikaz kada postoje sve potrebne dozvole za rad, te potom prikaz kada
uredaj nema sve potrebne dozvole za rad

[Izvor: autor]

Klikom na kvacicu ili ,,X* otvara se sko¢ni prozor sa svim dozvolama za rad koje su potrebno
kako bi DC link se i pokrenuo te radio. Zadatak njega je da korisniku omoguci jednostavan i
brz uvid u kojem je to¢no dijelu greska ako sustav nema sve potrebne dozvole za rad. Sko¢ni
ekran prikazan je na slici 4.8.. S lijeve sko¢nog prozora nalaze se kvacice ili ,,X“-evi ovisno je
li pripadni uvjet koji je naveden s desne strane ispunjen ili nije. Klikom na ,,X* u gornjem

desnom kutu izlazi se iz sko¢nog ekrana i vrac¢a na prethodnu stranicu.

DOZVOLA ZA RAD DC LINKA

i Tk \ |
| f—[ Sklopka za hitan isklop
L. A ) l:-
' -y '\
(—[ Temperatura na izlazu iz izmjenjivaca nije visoka '
. - JJ
' -y '\ |
1 f—[ Glavno napajanje |
—q <
f—[ DC link spreman za rad
J A

Slika 4.8. Prikaz skocnog prozora s dozvolama za rad DC linka

[Izvor: autor]

Ispod dozvola za rad na kartici ,,DC link* nalaze se komande za START i STOP sustava. Bitno

je napomenuti da su te komande omogucene samo za ru¢ni nacin rada.
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Nadalje u srednjoj koloni kartice nalazi se dio s vrijednostima relevantnim za DC link. U ovom
djelu moze se pratiti promjena napona DC linka te iznos temperature koja se dobije na izlazu
iz izmjenjivaca temperature. Kako ovaj sustav nije spojen na stvarni proces omogucena je
simulacija pojedinih dijelova, pa stoga ispod vrijednosti sustava nalazi se dio za simulaciju
vrijednosti te se ovdje moZe promijeniti iznos temperature na izlazu iz izmjenjivaca. U desnoj
koloni nalaze se simulacije stanja. U njoj se uglavhom mijenjaju statusi stanja koje su
relevantne za dozvole za rad, a samim time i za rad uredaja. Ukoliko je simuliran neki kvar ili
ispad sustava, gumb postane crvene boje, ako se ovog dijela nije simuliran nikakav kvar gumb

je sive boje.

U donjem dijelu ekrana nalazi se graf koji prikazuje napon DC linka. Tu se moZze pratiti

promjena karakteristike napona DC linka.

U desnoj koloni nalaze se gumbi za simulaciju stanja kako bi se moglo pratiti kako sustav
reagira u slucaju da mu neka temperatura prede iznad dopustenih vrijednosti, ili ukoliko se upali
neki alarm. Slika 4.9. prikazuje kako izgleda kad je inicirano da je glavno napajanje iskljuceno,
te kada nije inicirano da elektricki uvjeti nisu zadovoljeni, odnosno elektricki uvjeti su

zadovoljeni.

Glavno napajanje: ISKLJUCI

Elektricni uvjeti 1 zadovoljeni: LA S}

Slika 4.9. Prikaz kada je u dijelu simulacije simulirana greska, te prikaz kada nije
simulirana greska

[Izvor: autor]
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4.6. Kartica ,,Motor«

Izgled kartice ,,Motor* prikazan je na slici 4.10..

SIEMENS e
SIMATIC HMI DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic
MATEA MOTOR SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Valjci Trendovi Alarmi Korisnik: m

Opcenito Vrijednosti Simulacija

. . i Sklopka rastavljaca -
Status: _ Bizina motora: %| +0.00 ventilatora zatvorena: SKLOPKA

. RYETTEE SUSTAV
Dozvole za rad: E Zeljena brzina motora: % +85.00 Sustav za podmazivanje -

Motor spreman za rad: m
Brzina osovine: rpm| +0.000 . .
Radni sati: E Greska na inverteru: m
Zeliena brzina osovine: rpm| +500.000 Kriti¢na greska: KRITICNA G.
Komande Temp. leZaja motora: o +50.0 Elektriéni uvjeti 1 zadovoljeni: [ERLLA S0
Elektri¢ni uvjeti 2 zadovoljeni: [RERLLA S0
START STOP Temp. namota motora: °C +50.0
Magnetiziranje motora: oK
RESET RADNIH SATI Temp. pretinca - +50.0

za prstenove: Simulacija temperature

Temperatura na izlazu @ +60.0 Temp. lezaja motora: °C

. - e iz izmjenjivaca:
Prikaz promjene Temp. namota motora:
brzine motora i )
osovine motora: Temp. pretinca

za prstenove:

Temperatura na izlazu
iz izmjenjivaca:

6/15/2022 2:41 PM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 4.10. Izgled kartice ,, Motor

[Izvor: autor]

Stranica ,,Motor* podijeljena je u 3 kolone. U lijevoj koloni se takoder kao i u slu¢aju DC linka
nalazi status motora: spreman za rad, radi ili greska. I u ovom sluc¢aju status spreman za rad
odnosi se na signal dobiven iz uredaja, te kod njega u obzir nisu uzete neke druge dozvole koje
se provjeravaju u PLC prije paljenja i rada motora. Ispod ,,Status* nalaze se dozvole za rad. 1z
razloga Sto kod motora imamo dvije vrste dozvola za rad, odnosno imamo dozvole za
pokretanje prilikom koje je potrebno da su sve dozvole odobrene i postoji dozvola za rad kod
koje neke dozvole iz dozvola koje su bitne samo za pokretanje nije bitno da su zadovoljene. U
ovom slucaju u ovisnost radi li motor ili ne prikazuju se pripadne dozvole, odnosno ako uredaj
ne radi onda sve dozvole moraju biti odobrene da bi se prikazivala kvacica, dok ukoliko uredaj
radi kvacica stoji ako su zadovoljene samo dozvole bitne za rad sustava kako se ne bi dogodilo
da uredaj radi, a neka dozvola bitna samo za pokretanje sustava nije odobrena pa je oznaceno
kao da uredaj nema dozvolu za rad, a on i dalje radi. Klikom na kvacicu ili ,,X* pokazuje se

sko¢ni ekran prikazan na slici 4.11..



‘ DOZVOLA ZA RAD MOTORA X ‘

.r \
— Temperatura lezaja motora nije visoka [
\ J
4 ! |
— Temperatura namota motora nije visoka

\ J

-

= Temperatura pretinca za prstene nije visoka

= Sklopka rastavljaca ventilatora motora zatvorena |

-

-

=— Sklopka za hitan isklop

-

= Sustav za podmazivanje

-

Temperatura lezaja motora nije previsoka

=— Temperatura namota motora nije previsoka I

=— Temperatura pretinca za prstene nije previsoka

I — s e '

= Temperatura na izlazu iz izmjenjivaca nije previsoka ]

= DC link radi

= Motor je spreman za rad

-

. .
't 'S Y 'S Y 'n It 'S ' ‘s 't 'S Y 'S ~ 4T
IJ'
L .

—— 1 11
R

Slika 4.11. Izgled skocnog prozora s dozvolama za rad motora

[Izvor: autor]

Kako je ranije ve¢ napomenuto kod motora imamo dvije vrste dozvola za rad, pa stoga bijela
isprekidana crta oznaCava prijelazak iz jednih dozvola u druge, odnosno kako bi se motor
pokrenuo bitno je da sve dozvole imaju kvacicu, a kada uredaj radi, sve dozvole koje se nalaze
iznad isprekidane bijele crte vise se ne promatraju, odnosno vise ne moraju biti dozvoljene, a

motor smije nesmetano raditi.

Potom ispod dozvola za rad na kartici ,,Motor* nalazi se broj radnih sati motora. Ispod broja
radnih sati je dio koji omogucuje da se u ru¢nom nacinu rada motor ukljuci i iskljuci, dok je
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kod automatskog nacina rada ova funkcija onemogucena. Ispod ,,START* i ,,STOP* nalazi se
gumb za resetiranje broja radnih sati.

Ispod svega navedenog nalazi se gumb koji otvara skocni prozor s grafovima koji prate

promjene brzine motora i njegove osovine. Sko¢ni prozor se nalazi na slici 4.12..

TRENDOVI BRZINE ) 4
(120 120 |
100 100 |
80 80 |
60 60

il 40 40 |

I 20 20 |

' OI ' ' ' ' ' ' I ' ' ' ' ' L ' ' ' ' ' ' I-CI |

11:12:43 AM 11:13:16 AM 11:13:50 AM 11:14:23 AM
| 6/10/2022 6/10/2022 6/10/2022 6/10/2022
: i

il 500 -500 E

| g

| :

‘ 400 ~a00 |
300 300 ||
200 =200 |,
100 ~100

OI ' ' ' ' ' ' L ' i i ' ' L ' i ' ' ' ' IéD I
11:12:43 AM 11:13:16 AM 11:13:49 AM 11:14:23 AM |
6/10/2022 6/10/2022 6/10/2022 6/10/2022

Slika 4.12. Skoc¢ni prozor s prikazom trendova brzine

[Izvor: autor]

U srednjoj koloni na Kkartici ,,Motor nalaze se vrijednosti relevantne za motor. U ovom dijelu

osim §to se moZe promatrati bitne vrijednosti za rad, omoguceno je joS da korisnik moze sam

34



motoru zadati Zeljenu brzinu vrtnje. Omoguceno je odabrati Zeljenu brzinu rotora motora koja
u izrazena u %, odnosno 100% oznacava maksimalnu brzinu vrtnju, dok 0% oznacava
mirovanje rotora, te takoder korisnik moze odabrati i zeljenu brzinu vrtnje osovine koja je

izrazena u RPM (mjerna jedinica koja oznacava broj okretaja po minuti).

U desnoj koloni nalazi se dio za simulaciju statusa pojedinih dijelova, te takoder simulaciju
temperatura bitnih za rad motora. I u ovom slucaju, isto kao 1 kod DC linka, ako je neki status
iniciran putem HMI gumb koji je aktivan, odnosno pogreska koja je aktivna poprima crvenu

boju.

4.7. Kartica ,,Valjci“

Potom je na redu Kkartica ,,Valjci* koja se nalazi na slici 4.13..

o DIPLOMSKI RAD Matea Vugetic

MATEA VALICI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link valici iemits Alarmi Korisnik: [ Admin |

Opéenito Vrijednosti

Status: _ Brzina valjaka: % +0.00

Dozvole za rad: E Zeljena brzina valjaka: % | +70.000

Simulacija

Komande

Greska na valjcima:

START STOP )
Preopterecenje motora: PREOPTERETI

BRZINA VALJAKA [ %]

T T T
1:41:03 PM 1:41:28 PM 1:41:53 PM 1:42:18 PM 1:42:43 PM
6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022

6/13/2022 1:42 PM B skiopka za hitno iskljuéivanie sustava Potvrdi alarme

Slika 4.13. lzgled kartice ,, Valjci

[Izvor: autor]

Kod nje je gornji dio ekrana podijeljen u dva stupca. U lijevom stupcu nalazi se status valjaka:
spreman za rad, radi i greska. Te ispod statusa se nalaze dozvole za rad. Skoc¢ni prozor za

dozvole nalazi se na slici 4.14..
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Slika 4.14. Izgled skocnog prozora dozvola za rad valjaka

[Izvor: autor]

Kako je vec¢ i ranije reCeno ukoliko su dozvole zadovoljene s lijeve strane se nalazi zelena

kvacica, te u sluc¢aju da nije neka dozvola dozvoljena nalazi se ,,X*.

U desnom stupcu kartice ,,Valjci*“ nalaze se vrijednosti, te u ovom slucaju prati se samo brzina
valjaka, te se takoder kao u slucaju motora moze namjestiti i zeljena brzina valjaka. Ispod
vrijednosti nalazi se dio za simulaciju statusa relevantnih za dozvolu za rad valjaka koji takoder

pocrvene kad su inicirani.

U donjem dijelu ekrana nalazi se graf koji prati promjenu brzine vrtnje valjaka u stvarno

vremenu.
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4.8. Kartica ,, Trendovi“

Sljedeca kartica je kartica ,, Trendovi‘ koja je prikazana na ekranu 4.15..

SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA

AUTOMATION

DIPLOMSKI RAD
TRENDOVI

Pregled

DC link

Valjci Trendovi Korisnik:

NAPON DC LINK [V] BRZINA MOTORA [%]

Matea Vucetic

SHREDDER

1:41:35 PM
6,/13/2022

T
1:42:08 PM
6/13/2022

T T T
1:42:42 PM 1:43:15PM 1:41:35PM  1:42:08 PM 1:42:42 PM
6,/13/2022 6/13/2022 6/13/2022  6/13/2022 6/13/2022

1:43:15 PM
6/13/2022

1:41:35PM
6/13/2022

T
1:42:08 PM
6/13/2022

T T T
1:42:41PM - 1:43:15PM 1:41:35PM  1:42:08 PM 1:42:42 PM
6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022 6/13/2022

1:43:15 PM
6/13/2022

6/13/2022 1:43 PM

. Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Potvrdi alarme

Slika 4.15. lIzgled kartice ,, Trendovi

[Izvor: autor]

U Kkartici ,,Trendovi*“ moguce je pratiti kako se mijenjaju pojedine varijable po grafu.

Za potrebe ovog diplomskog mogucée je pratiti 4 trenda: Napon DC linka, brzinu motora, brzinu

vrtnje osovine motora (mjerena pomocu inkrementalnog enkodera), te brzinu valjaka za

drobljenje.
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4.9. Kartica ,,Alarmi*

Te posljednja kartica je kartica ,,Alarmi* koja je prikazana na slici 4.16..

o DIPLOMSKI RAD Matea Vugetic
MATEA ALARMI SHREDDER
AUTOMATION

Redni... Vrijeme D ELT Tekst

6/13/2022 1:43 PM B swopka za hitno iskliuéivanie sustava Potvrdi alarme

Slika 4.16. lzgled kartice ,, Alarmi

[Izvor: autor]

U ovoj kartici moguce je pratiti alarme sustava redom kako se javljaju. Sadrzi redni broj alarma,
vrijeme i datum u koje se alarm javio, te pripadni tekst (opis) alarma. Prikaz kartice ,,Alarmi

kada su neki alarmi aktivni prikazan je na slici 4.17..
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA ALARMI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled Valjci Trendowi Korisnik:

i... Vrijeme Datum Tekst

DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic

1:44:19PM  6/13/2022 DC Link Alarm

1:44:19PM  6/13/2022 DC link: Greska na inverteru
1:44:17PM  6/13/2022 Sustav za podmazivanje ne radi
1:44:16 PM  6/13/2022 Greska na motoru

1:44:16 PM  6/13/2022 Motor nije spreman za rad

1:44:16 PM  6/13/2022 Motor: kriticna greSka na inverteru
1:44:16 PM  6/13/2022 Motor: elekiricni uvjeti nisu zadovoljeni
1:44:14PM  6/13/2022  Valjci: Gre$ka

1:44:13PM  6/13/2022 Motor je preopterecen

6/13/2022 1:44 PM B skiopka za hitno iskljuéivanje sustava Potwrdi alarme
1 Glavno napajanje iskljuceno

Slika 4.17. 1zgled kartice ,, Alarmi ““ kada su aktivni neki alarmi

[Izvor: autor]

Takoder alarmi s ove stranice ne nestaju dok ih operater ne potvrdi, odnosno dok operater ne
potvrdi da je svjestan da se odredena greska javila i da sustav moze nastaviti dalje normalno s

radom.
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5. Simulacija

Kako program nije spojen na stvarni proces, te kako bi se uvidjeli kako on stvarno funkcionira
potrebno je napraviti simulaciju procesa. Zadatak simulacijskog dijela je da simulira stvarno
stanje u pogonu. To najceS¢e nije idealno i1 pri spajanju softvera na stvarne uredaje pa
automaticari ¢esto imaju puno ruke posla oko doradivanja, no svakako je velika pomo¢ jer se
ovime mogu uvidjeti velike greske i sustavu i ispraviti prije postavljanja programa u stvarni
sustav. Za simulaciju sustava izraduje se posebna funkcija koja se naziva FAT simulacija. U
njoj se simuliraju vrijednosti i statusi koji bi se u stvarnosti dobivali iz polja. Primjerice kako
bi se motor pokrenuo bitno je da se prije toga magnetizira. Status magnetizacije bi se u
stvarnosti dobivao iz uredaja, no kako ovaj softver nije spojen na stvarni proces to nije moguce,
pa je izvedeno da se neki statusi i vrijednosti simuliraju odnosno da se simulira kao da je sustav
poslao potvrdan odgovor na npr. magnetizaciju sustava. Vrijednosti se simuliraju na temelju
grafova stvarnih uredaja kako bi u stvarnosti povecavale i smanjivale iznosi promatranih

vrijednosti uredaja u polju.

Pri pokretanju ekrana prvo se pojavljuje ekran za prijavu korisnika koji je prikazan naslici 5.1..
Ovdje je potrebno upisati ime korisnika te pripadaju¢u sliku. Kako bi se imao uvid u sustav
potrebno je upisati ime korisnika 1 pripadajucu lozinku. Samo s ispravnom kombinacije imena
korisnika i lozinke moZe se u¢i u sustav. Takoder, ukoliko nema aktivnosti korisnika dulje od

5 min, sustav se automatski odjavljuje te se vraca na ekran za prijavu korisnika.
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SIMATIC HMI

1) DIPLOMSKI RAD Matea Vugeti¢

MATEA

AUTOMATION

PRIJAVA U SUSTAV

Korisnik: |

Lozinka: |

6/15/2022 11:37 AM

Slika 5.1. Pocetni ekran

[Izvor: autor]

Kada korisnik upiSe odgovaraju¢e ime i lozinku ulazi u sustav. Ekran koji se prikazuje pri

uspjesnoj prijavi u sustav nalazi se na slici 5.2.. Ime trenutno prijavljenog korisnika moze

S¢€

vidjeti u gornjem, desnom dijelu ekrana. Trenutno je u sustav ulogirano kao korisnik Admin pa

stoga u gornjem desnom dijelu pise korisnik ,,Admin®,
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e o o DIPLOMSKI RAD Matea Vugetic

MATEA
AUTOMATION PREGLED SHREDDER

Pregled DC link Valjci Trendovi Alarmi Korisnik:

Automatski nacin rada:
Ruéni nacin rada:

Promjena nacina rada

s > ]

6/15/2022 11:38 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 5.2. Prikaz kartice ,, Pregled* koja se pojavljuje nakon uspjesne prijave u
sustav

[Izvor: autor]

Pojasnjenje izradene simulacije biti ¢e napravljeno na automatskom nacinu rada posto je on
nesto kompleksniji od ruénog nacina rada, te se takoder automatski nacin rada koristi pri
normalnom radu sustava, odnosno ¢esce je u upotrebi. Kako je ve¢ ranije re¢eno u automatskom
nacinu rada se uredaji pale automatski jedan poslije drugog, odnosno prvo se pali DC link,
potom se pale inverter i motor te na posljetku valjci za drobljenje otpada. Na pocetku cijeli je

sustav ugasen, odnosno svi uredaji su ugaseni te je takvo stanje vidljivo na slici 5.2..

Pritiskom na tipku ,,START na kartici ,,Pregled* pokrece se sustav. Kako bi se uredaji upalili
potrebno je da imaju status iz polja da je uredaj spreman za rad, te trebaju imati sve potrebne
dozvole za rad. Prvi uredaj koji se mora upaliti je DC link te na slici 5.3. moze se vidjeti kako

ima sve potrebne dozvole za rad.
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N DIPLOMSKI RAD b

SIMATIC HMI

MATEA DC LINK SHREDDER |
AUTOMATION

DC link r Motor ][ Valici 1[ Trendovi H Alarmi ] Korisnik: Odjavi se
DOZVOLA ZA RAD DC LINKA X
Opcenito Simulacija

Creries - @—( Sklopka za hitan isklop ] e
[ Temperatura na izlazu iz izmjenjivaca nije visoka ) ti 1 zadovoljeni:

@—( Glavno napajanje
K d
ANAnde [ZJ—( DC link spreman za rad ) erteru:

Dozvole za rad:

:ti 2 zadovoljeni:

START L Frov— ~ pEeve v o
- iz izmjenjivaca: Kriticna greska:

NAPON DC LINK

3500
2800
2100+

1400+

700+

6/15/2022 11:38 AM - Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Slika 5.3. Prikaz dobivenih dozvola za rad DC linka

[1zvor: autor]

Stoga pritiskom na gumb START se sustav pokrenuo, odnosno DC link pocinje raditi i po ranije
opisanoj karakteristici povecavati napon. Izgled kartice ,,Pregled” nakon $to se DC link upali
nalazi se na slici 5.4.. Trenutno samo svijetli zelena lampica pored DC linka koja oznacava da
je DC link u radu, dok su lampice pored invertera, motora 1 valjaka crvene $to oznacava da ti

uredaji trenutno ne rade.
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA PREGLED SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Trendovi Alarmi Korisnik:

DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic

Automatski nacin rada:
Rucni nacin rada:

Promjena nacina rada

s |

lli

6/15/2022 11:38 AM B skiopka za hitno iskljugivanje sustava

Slika 5.4. 1zgled kartice ,, Pregled “ kada je samo DC link u radu

[Izvor: autor]

Nakon sto DC link dosegne napon potreban za rad motora izgled kartice ,,DC link* prikazan je
na slici 5.5.. Tu je vidljivo da je status uredaja u radu, iznos trenutnog napona je 3300 V te na
donjem dijelu ekrana primjetno je da je izgled karakteristike napona jednak izgledu

karakteristike napona stvarnog uredaja pri punjenju.
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o DIPLOMSKI RAD Matea Vugeti¢

MATEA DC LINK SHREDDER

AUTOMATION
DC link Trendovi Alarmi Korisnik: m

Opcenito Vrijednosti Simulacija

Status: _ Napon: v | +3300.00 Glavno napajanje:

Temperatura na izlazu . _ & e EL. UVJETI
Dozvole za rad: tr tengienjivaca: C m Elektricni uvjeti 1 zadovoljeni:

Elektricni uvjeti 2 zadovoljeni: JIEBLEA S}

Komande Simulacija temperature » .
Greska na inverteru:
iz izmjenjivaca: Kriticna greska: m

NAPON DC LINK

2800

2100+

1400

6/15/2022 11:39 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Slika 5.5. Izgled kartice ,,DC link“ nakon sto dosegne zadani napon

[Izvor: autor]

Nakon DC linka na redu je da se upali motor. Motor se moze takoder upaliti samo ako ima sve
potrebne dozvole za rad, te ako se uspjesno izvr$i magnetizacija unutar njega. Posto je vidljivo

na slici 5.6. da motor trenutno ima sve potrebne dozvole za rad, po¢inje paljenje motora.
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e DIPLOMSKI RAD Matea Vuetic

MATEA DOZVOLA ZA RAD MOTORA X P—
AUTOMATION
DC link W Temperatura leZzaja motora nije visoka ik:
. @—( Temperatura namota motora nije visoka
Opcenito Simulacija

Temperatura pretinca za prstene nije visoka
1

Sklopka rastavljaca ventilatora motora zatvorena
Dozvole za rad:

e l_ Sklopka za hitan isklop

Sustav za podmazivanje

W Temperatura lezaja motora nije previsoka

l VH Temperatura namota motora nije previsoka

RESET RADNIH $=—=
@—( Temperatura pretinca za prstene nije previsoka

Prikaz promjene i Temperatura na izlazu iz izmjenjivaca nije previsoka

Pregled

vljaca
tvorena:
Imazivanje: SUSTAV

n za rad:

erteru:

TPeH EL. UVIETI

EL. UVIETI

imulacija temperature

°C | +50.0 I

Komande

3
=]
-
o
-1
@

- D G D D S S - S S =
w &
[y
N
.

3 )
brzine motora i
osovine motora: DC link radi 8 °C 0.0
na izlazu
Motor je spreman za rad a:
6/15/2022 11:39 AM . = - Potvrdi alarme

Slika 5.6. Prikaz dobivenih dozvola za rad motora

[Izvor: autor]

Izgled Kkartice ,,Pregled kada se inverter i motor upale prikazan je na slici 5.7.. Trenutno na
simulaciji je upaljen DC link, inverter i motor te je stoga pored njih zelena lampica, dok valjci

jos uvijek nisu pokrenuti pa je pored njih crvena lampica.
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SIEMENS e
sn:u'::c HMI DIPLOMSKI RAD Matea Vucetié

MATEA PREGLED SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Valjci Trendovi Korisnik:

Automatski nacin rada:
Rucni nacin rada:

Promjena nacina rada

st v |

6/15/202211:39 AM B skiopka za hitno iskljuéivanje sustava

Slika 5.7. Izgled kartice ,, Pregled *“ nakon sto se upale DC link, inverter i motor

[Izvor: autor]

Izgled kartice ,,Motor* nakon $to motor dosegne Zeljenu brzinu vrtnje rotora prikazan je na slici
5.8.. Vidljivo je da je status uredaja u radu, broje se radni sati motora, te se motor vrti zadanom,

odnosno Zeljenom brzinom vrtnje.
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA

AUTOMATION

p.eg‘\:’d DC link

Opcenito

Status:

Dozvole za rad:

Radni sati:

Komande

STOP
RESET RADNIH SATI

START

Prikaz promjene
brzine motora i
osovine motora:

6/15/2022 11:40 AM

DIPLOMSKI RAD
MOTOR

Matea Vucetic¢

SHREDDER

Trendovi Alarmi

Vrijednosti

Brzina motora: %| +70.00

Zeljena brzina motora: % +70.00

+410.156

Brzina osovine: rpm

Zeljena brzina osovine: rpm +0.000

Temp. lezaja motora: °C +50.0

Temp. namota motora: -C +50.0

Temp. pretinca

za prstenove: & +50.0

Sklopka rastavljaca
ventilatora zatvorena:

Simulacija
SKLOPKA
SUSTAV
Elektricni uvjeti 1 zadovoljeni: =SR2 88

Elektricni uvjeti 2 zadovoljeni: [RESLELA S B8

OK

Sustav za podmazivanje:
Motor spreman za rad:
Greska na inverteru:

Kriticna greska:

Magnetiziranje motora:

Simulacija temperature

Temperatura na izlazu

= o +60.
iz izmjenjivaca: < 50.0

Cialamamag

. Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Temp. lezaja motora: DC| +50.0 I
o]
<|_+s00 ]

Temp. namota motora:
Temp. pretinca
za prstenove:

Temperatura na izlazu
iz izmjenjivaca:

Slika 5.8. Izgled kartice ,, Motor “ nakon sto motor dosegne zadanu brzinu vrtnje

[Izvor: autor]

Izgled trendova brzine motora prikazan je na slici 5.9.. Vidljivo je da se brzina rotora motora te

brzina osovine povecava po linearnoj karakteristici.
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SIEMENS
SIMATIC HMI

DIPLOMSKI RAD

DC link

Pregled

Status:

Dozvole za rad:

Radni sati:

100

MATEA TRENDOVI BRZINE X
AUTOMATION [%: :

Matea Vucetic

SHREDDER

START

Prikaz promjene
brzine motora i

osovine motora:

6/15/2022 11:39 AM

Opcenito 80 30
I | sKLoPkA
40 SUSTAV
‘ 20
0
11:38:19 AM 11:38:53 AM 2 11:39:59 AM
6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022
dovoljeni: LSBTV
sT 500+ 900 | dovoljeni: [EEMNA 351
10( ~-100 | ora:
RESET RADNIH SATI
300 {500 |2 temperature
£ a: °C +50.0
200+ £200
wa: og +50.0
100+ +100
£ °c +50.0
0 : f0 |zu
11:38:19 AM 11:38:53 AM 11:39:26 AM 11:39:59 AM
6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022
e roee Lo 2 Potvrdi alarme
— - — —

Slika 5.9. Prikaz skocnog prozora trendova brzine motora kada motor dosegne

zadanu brzinu vrtnje

[Izvor: autor]

Nakon §to je motor dosegnuo zadanu brzinu vrtnje na redu je da se pokrenu valjci. Valjci se

takoder mogu pokrenuti samo ako su svi uvjeti zadovoljeni. Na slici 5.10. vidljivo je da su svi

uvjeti zadovoljeni te zapoc€inje njihovo pokretanje.

49



e DIPLOMSKI RAD Pxkic Vaieiid

MATEA VALICI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Tr Motor 1“( Trendovi }[ Alarmi 1 Korisnik:
DOZVOLA ZA RAD VALJAKA

o Sklopka za hitan isklop
atus:

Valjci spremni za rad
Dozvole za
Greska na valjcima

Motor nije preopterecen

m Motor radi

6/15/202211:39 AM B skiopka za hitno iskljutivanje sustava

Slika 5.10. Dobivene dozvole za rad valjaka

[Izvor: autor]

Izgled kartice ,,Pregled* nakon S$to su se pokrenuli i valjci prikazan je na slici 5.11.. Sada pored

svih dijelova svijetli zelena lampica jer svi uredaji rade.
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA PREGLED SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Trendovi Alarmi Korisnik:

DIPLOMSKI RAD Matea Vuceti¢

Automatski nacin rada:

Ruéni nacin rada:

Promjena nacina rada

ot o]

6/15/2022 11:40 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 5.11. Izgled kartice ,, Pregled “ nakon sto su se upalili i DC link, inverter,
motor i valjci

[Izvor: autor]

Izgled kartice ,,Valjci“ nakon $to valjci dosegnu zadanu brzinu nalazi se na slici 5.12.. Primjetno
je da je status valjaka u radu, da se oni vrte Zeljenom brzinom od 70% maksimalne brzine, te
na donjem dijelu ekrana moze se vidjeti graf promjene brzine vrtnje valjaka koja je i u ovom

slu¢aju linearnog izgleda.
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA

AUTOMATION

DIPLOMSKI RAD
VALIGI

Pregled

DC link

Opcenito

Trendovi

Vrijednosti

Matea Vucetic
SHREDDER
Korisnik: [ Admin |

Status:

Dozvole za rad:

Brzina valjaka:

Zeljena brzina valjaka:

Simulacija

% +70.00
% | +70.000

Komande

Greska na valjcima:

Preopterecenje motora:

BRZINA VALJAKA [%]

PREOPTERETI

- Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

[Izvor: autor]

Potvrdi alarme

6/15/2022 11:40 AM

Slika 5.12. Izgled kartice ,, Valjci ““ nakon sto dosegnu zadanu brzinu vrtnje

Izgled kartice ,,Trendovi‘ nakon $to se svi uredaji sustava upale prikazan je na slici 5.13.
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SIEMENS DIPLOMSKI RAD Matea Vuceti¢

SIMATIC HMI

MATEA TRENDOVI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled Valjci Trendovi Korisnik: m

NAPON DC LINK [V] BRZINA MOTORA [9%]

11:40:34 AM
6/15/2022

6/15/202

6/15/2022 11:40 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 5.13. Izgled kartice ,, Trendovi “ nakon sto su svi dijelovi sustava u radu

[Izvor: autor]

Zadatak valjaka je raditi dokle god radi i motor, uz uvjet da u sluc¢aju da se javi preopterecenje
motora da se oni trebaju zaustaviti. Na slici 5.14. vidljivo je stanje kad je odsimulirano
preoptere¢enje motora (gumb kod preopterecenja motora postane crvene boje) , te se valjci
gase, brzina im se takoder po linearnoj karakteristici smanjuje dok se ne zaustave, te su valjci
ostali bez dozvole za rad pa je stoga prikazan ,,.X*“ kod dozvola za rad. Osim navedenog

primjetno je da na traci za alarme se pojavljuje poruka da je motor preopterecen.
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AT DIPLOMSKI RAD Matea Vuceti¢

SIMATIC HMI

MATEA VALICI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Trendovi Alarmi Korisnik:

Opcenito Vrijednosti

status: | SPREMAN ZA RAD | Brzina valjaka: 0
Pozvelezarad: Zeljena brzina valjaka: % | +70.000

Simulacija

Komande
Greska na valjcima: m
m Preopterecenje motora: PREOPTERETI

BRZINA VALJAKA [%]

11:40:06 AM 11:40:31 AM 11:41:21 AM

6/15/2022 6/15/2022 S5/2022 6/15/2022
6/15/2022 11:41 AM B skiopka za hitno iskljugivanje sustava Potvrdi alarme
24 Motor je preopterecen

Slika 5.14. Prikaz kartice ,, Valjci “ kada je simulirano preopterecenje motora

[Izvor: autor]

Klikom na Karticu ,,Alarmi‘ takoder vidljivo je da se pojavio alarm za preoptereéenja motora

uz vrijeme kada je problem nastao. Prikaz toga vidljiv je na slici 5.15..
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o i DIPLOMSKI RAD Matea Vugetic

MATEA ALARMI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Valjci Trendovi Korisnik:

Redni... Vrijeme Datum Tekst

6/15/202211:41 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme
24 Motor je preopterecen

Slika 5.15. Prikaz kartice ,, Alarmi ““ kada se pojavio alarm za preoptereéenje
motora

[Izvor: autor]

Nakon §to se ukloni preoptere¢enje motora, valjci se opet pokrecu po linearnoj karakteristici do

zeljene brzine vrtnje te je takvo stanje prikazano na slici 5.16..
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s DIPLOMSKI RAD Matea Vuceti¢

MATEA VALICI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Trendovi Alarmi Korisnik: m m

Opcenito Vrijednosti

Status: _ Brzina valjaka: %
Dozvole ra'tad: Zeljena bizina valjaka: %| +70.000

Simulacija

Greska na valjcima: m
m m Preopterecenje motora: PREOPTERETI

BRZINA VALJAKA [%]

Komande

8]
11:40:02 AM :40:27 AN 2 AN 7 AN 11:41:42 AM
6/15/2022 6/15 2 2022 6/15/2022

6/15/2022 11:41 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Slika 5.16. Prikaz kartice ,, Valjci ““ nakon Sto se prepterecenje motora ugasilo

[Izvor: autor]

Kako je ve¢ ranije spominjano valjci, a i motor, se vrte po zadanoj, odnosno Zeljenoj brzini
vrtnje. Nju odreduje korisnik. Na slici 5.17. moze se vidjeti kako se promjenom Zeljene brzine
sa 70% maksimalne brzina na 50%, te potom na 90% maksimalne brzine mijenja i brzina

valjaka po linearnoj karakteristici.
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T DIPLOMSKI RAD Matea VaSetié

SIMATIC HMI

MATEA VALICI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Trendovi Alarmi Korisnik: m

Vrijednosti

.
Dozvole za rad: Zeljena brzina valjaka: ag m

Simulacija

Status: Brzina valjaka:

Greska na valjcima: m
Preopterecenje motora: PREOPTERETI

BRZINA VALJAKA [%]

11:41:43 AM 11:42:08 AM
6/15/2022 6/15/2022

6/15/202211:42 AM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Slika 5.17. Prikaz kartice ,, Valjci “ kada se zeljena brzina promijenila sa 70% na
50%, pa potom na 90%

[Izvor: autor]

Jednako se dogada i kod motora, jedino se u ovom slucaju moze upravljati brzinom rotora
motorate i brzinom osovine motora. Naslici 5.18. prikazana je promjena dvije navedene brzine
za kada se prvo promjeni brzina rotora motora sa 70% na 50% maksimalne brzine, te kada se
potom brzina osovine zada da bude 500 rpm. Promjene se unose nakon §to motor prvo dosegne

zadanu brzinu kako bi se jasno vidjela promjena brzina.
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pomsinei DIPLOMSKI RAD e i

MATEA TRENDOVI BRZINE X SHREDDER
AUTOMATION » OTORA [%
| - Admin l m

nulacija
SKLOPKA
X

11:41:40 AM 11:42:14 AM 11:42:47 AM 11:43:20 AM
6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 ]
d A EL. UVIETI
EL LT EL. UVOETI

ora:

Pregled DC link

Opcenito

Status: a:

10+ 10 [ranje:
Dozvole za rad:

d
\

Radni sati:

1

500
o B
RESET RADNIH SATI

:ija temperature

°c| +50.0 I
.
:
11:41:40 AM 11:42:14 AM 11:42:47 AM 11:43:20 AM

6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022

6/15/202211:43 AM - = = Potvrdi alarme

Prikaz promjene | ] ra:
brzine motora i .

osovine motora:

Slika 5.18. Prikaz promjene trendova brzine kada se Zeljen abrzina rotora motora
prvo promjeni sa 70% na 50%, te se potom Zeljena brzina osovine postavi na 500
rpm

[Izvor: autor]

Zaustavljanje sustava se izvrSava na obrnuti nacin. Pritiskom na komandu ,,STOP* na Kartici
,Pregled“ zadaje se zaustavljanje sustava. Prvo se zaustavljaju valjci, te je izgled Kkartice

,,valjci“ nakon $to se valjci zaustavi prikazana na slici 5.19..
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA

AUTOMATION

DIPLOMSKI RAD
VALICI

Pregled

Trendovi

Opcenito Vrijednosti

Status:

Dozvole za rad:

[ SPREMAN ZA RAD | Brzina valjaka:

Zeljena bizina valjaka:

Simulacija

%
%

+90.000

Greska na valjcima:
Preopterecenje motora:

BRZINA VALJAKA [%]

PREOPTERETI

Matea Vucetic¢

SHREDDER

6/15/2022 11:44 AM

. Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Potvrdi alarme

Slika 5.19. Prikaz kartice ,, Valjci “ nakon sto se zada komanda za zasutavljanje

Izgled kartice ,,Motor nakon §to se motor zaustavi je na slici 5.20.

sustava te se valjci zaustave

[Izvor: autor]

59



SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA MOTOR SHREDDER
AUTOMATION |

Pregled DC link Valjci Trendovi Alarmi Korisnik:

Opcenito Vrijednosti Simulacija

. . ) Sklopka rastavljaca
Status: _ Brzina motora: 6 +0.00 ventilatora zatvorena: el
E Zeljena brzina motora: %| +85.00 SUstaVZS nodmazivaric. gl

DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic

Dozvole za rad:
Motor spreman za rad:

Zeljena brzina osovine: rpm| +500.000 Kriticna greska:

Brzina osovine: rpm +0.000 .
Radni sati: Greska na inverteru:

Temp. lezaja motora: oC +50.0 Elektricni uvjeti 1 zadovoljeni: JRLEERELA 35

Elektricni uvjeti 2 zadovoljeni: [EELELS 32
°C +50.0

Magnetiziranje motora: oK

RESET RADNIH SATI Temp. pretinca o0 +50.0
. Simulacija temperature

za prstenove:
Temperatura na izlazu 5 +60.0 Temp. lezaja motora: l +50.0 I
50

°c
iz izmjenjivaca:
Prikaz promjene A% Temp. namota motora: o¢
brzine motora i <
\ -
°C

Temp. namota motora:

Diejakalaae

osovine motora: Temp. pretinca
za prstenove:

Temperatura na izlazu
iz izmjenjivaca:
6/15/2022 11:45 AM B skiopka za hitno iskljuéivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 5.20. Izgled kartice ,, Motor *“ nakon sto se zada komanda za zasutavljanje
sustava te se | motor zaustavio

[Izvor: autor]

Te pripadni zaslon s trendovima brzine motora je na slici 5.21.
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o cmmaes DIPLOMSKI RAD Matea Vugetié

MATEA TRENDOVI BRZINE X SHREDDER
AUTOMATION
Pregled DC link =3 2 Admin I

Opcenito
601 160 SKLOPKA
40+ . SUSTAV

: N e

Status:

Dozvole za rad:

<

Radni sati:

T
11:43:35 AM 11:44:09 AM 11:44:42 AM 11:45:15 AM
6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022

START i \ 900 | adovoljeni: SN 1351

100 | ora

dovoljeni: [ZMUGI35

RESET RADNIH SATI

:ija temperature

300 £ 200
a: °c +50.0
200
Prikaz promjene a: o +50.0
brzine motora i
osovine motora: 100 °C
11:43:35 AM 11:44:09 AM 11:44:42 AM 11:45:15 AM
6/15/2022 11:45 AM 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 6/15/2022 Potvrdi alarme

Slika 5.21. Prikaz trendova brzine nakon zaustavljanja motora

[Izvor: autor]

Izgled Kkartice ,,DC link* nakon §to se i DC link zaustavi je na slici 5.22.
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oL i DIPLOMSKI RAD Matea Vadetic

SIMATIC HMI

MATEA DC LINK SHREDDER |

AUTOMATION

Pregled DC link Valjci Trendovi Korisnik: m

Opcenito Vrijednosti Simulacija

Status: _ Napon: d Glavno napajanje:
Dozvole za rad: / Temperatura na izlazu Elektricni uvjeti 1 zadovoljeni: [ESAU A 38

iz izmjenjivaca:

Elektricni uvjeti 2 zadovoljeni: JESLU S 38

Komande Simulacija temperature . .
Greska na inverteru:

m STOP Temperatura na izlazu . . .
iz izmjenjivaca: Kriticna greska: m

NAPON DC LINK

3500

2800+

2100+

1400+

700+

0

11:44:11 AM 11:45:01 AM
6/15/2022 6/15/202% 6/15/2022

6/15/2022 11:45 AM - Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme

Slika 5.22. Prikaz kartice ,, DC link*“ nakon Sto je zadana komanda za zaustavljanje
sustava te se i DC link zaustavio

[Izvor: autor]

Bitno napomenuti da u slucaju da je zaustavljanje inicirano nekom greskom, primjerice
sklopkom za hitan isklop smanjivanje brzine odvija se dvostruko brze. Prikaz promjene brzine

vrtnje kada se pojavila greska prikazano je na slici 5.23..
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SIEMENS
SIMATIC HMI

MATEA

AUTOMATION

DIPLOMSKI RAD
VALICI

Pregled

DC link Valjci Trendovi

Opcenito Vrijednosti

Status: _ Brzina valjaka:

Zeljena brzina valjaka:

Dozvole za rad:

Simulacija

.
% +60.000

Komande

Greska na valjcima:

m Preopterecenje motora:

BRZINA VALJAKA [%]

PREOPTERETI

Matea Vucetic¢

SHREDDER

/

6/15/2022 11:48 AM

11:46:48 AM 11:47:13 AM
5/15/2022 6/15/2022

- Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

13 Greska na motoru

Potvrdi alarme

Slika 5.23. Prikaz ,, Valjci “ nakon sto je pritisnuta sklopka za hitan isklop sustava

[Izvor: autor]

Takoder prikaz kartice ,,Alarmi* nakon pritisnute sklopke za hitan isklop sustava nalazi se na

slici 5.24.
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e DIPLOMSKI RAD Matea Vugeti¢

SIMATIC HMI

MATEA ALARMI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled DC link Valjci Tlendovi’ Korisnik: m

... Vrijeme Datum

11:47:47 AM 6/15/2022 DC Link Alarm
11:47:47 AM 6/15/2022 Motor nije spreman za rad
11:47:47 AM 6/15/2022  Pristisnuta sklopka za hitan isklop sustava

6/15/2022 11:48 AM B skiopka za hitno iskljugivanje sustava
13 Greska na motoru

Slika 5.24. Prikaz kartice ,, Alarmi “ nakon pritisnute sklopke za hitan isklop
sustava

[Izvor: autor]

Jos jedan dio koji je korisno prikazati je za paljenje motora, odnosno ako se zada komanda da
se motor upali te se sa strane PLC posalje odobrenje starta za motor, ali zbog neke pogreske
magnetizacije unutar motora se ne odvije, motor iako je dobio komandu za start, nece se
pokrenuti. Na slici 5.25. prikazano je kako je motoru oduzeta magnetizacija pritiskom gumba

za simulaciju greske s magnetiziranjem motora.
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SIEMENS DIPLOMSKI RAD Matea Vucetic

SIMATIC HMI

MATEA MOTOR SHREDDER

Pregled Valjci Trendovi Korisnik:

Opcenito Vrijednosti Simulacija

AUTOMATION

. . . Sklopka rastavljaca -
Status: _ Brzina motora: % +0.00 ventilatora zatvorena: SKLOPKA
Zeljena brzina motora: %| +85.00 Sustavizaliodmaaivaniss SUSTAY

Motor spreman za rad:

Brzina osovine: rpm +0.000 @

Greska na inverteru:

Dozvole za rad:

Komande Temp. leZaja motora: o +50.0 Elektricni uvjeti 1 zadovoljeni: [REERLSH 8

Elektricni uvjeti 2 zadovoljeni: [EBRL SIS 1
START STOP Temp. namota motora: °c +50.0
OK

Magnetiziranje motora:

RESET RADNIH SATI Temp. pretinca o
¢ +50.0 Simulacija temperature

za prstenove:
Temperatura na izlazu @ +60.0 Temp. leZaja motora: °c
50

. . — iz izmjenjivada:
Prikaz promjene % Temp. namota motora: o

brzine motorai _
osovine motora: Temp. pretinca
za prstenove:

Temperatura na izlazu
iz izmjenjivaca:

ieljena brzina osovine: rpm| +500.000 Kriti¢na greska: KRITICNA G.

Potvrdi alarme

6/15/2022 1:20 PM . Sklopka za hitno iskljucivanje sustava

Slika 5.25. Prikaz kartice ,, Motor *“ nakon sto je motoru oduzeta mogucnost
magnetizacije

[Izvor: autor]
Te potom nakon zahtjeva za pokretanje motora, ukoliko PLC ne dobije povratnu informaciju

da se motor uspjesno magnetizirao, javlja greSku da je vrijeme za pokretanje isteklo. Pripadni

alarmi na kartici ,,Alarmi‘ nalazi se na slici 5.26.
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e DIPLOMSKI RAD Matea Vugetic

MATEA ALARMI SHREDDER
AUTOMATION

Pregled Valjci Trendovi Korisnik:

Redni... Vrijeme Datum Tekst

6/15/2022 1:24 PM - Sklopka za hitno iskljucivanje sustava Potvrdi alarme
12 Vrijeme za pokretanje motora isteklo

Slika 5.26. Prikaz kartice ,, Alarmi ““ nakon sto je motoru oduzeta sposobnost
magnetizacije te je zadana komanda za START motora pa se motor ne uspijeva
upaliti u zadanom vremenu

[Izvor: autor]
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6. Zakljucak

Cilj ovog rada je bio opisati i razraditi metode i izazove upravljanja motora shredder-a preko
frekvencijskog regulatora i njegovih dijelova kao §to su DC-link i ispravljac te prikazati cijeli
proces reciklaze otpada. U uvodnom djelu su opisane metode i koraci reciklaze materijala te
kako se shredder uklapa u taj sustav. Kako je brzina shredder-a varijabilna, bila nam je potrebna
logika koja bi smanjivala i povecavala brzinu motora po potrebi i to je odradeno preko vanjskog
frekvencijskog pretvaraca spojenog na PLC. U drugom djelu rada smo razradili softver u
ljestvicastom dijagramu koji preko razli¢itih varijabli upravlja brzinom motora i dobiva
povratne informacije od njega, kao Sto je trenutna brzina vrtnje. Za prikaz cijelog procesa
izradena je vizualizacija na HMI panelu tako da operater ima graficko sucelje kojim moze

upravljati kompletnim sustavom.

Najzahtjevniji dio rada je bilo pisanje samog softvera i simulacijskih blokova zbog dinami¢nosti
sustava no u tom segmentu se je moglo i ponajvise nauciti jer prije pisanja takvih blokova
potrebno je razumijevanje sustava u stvarnoj okolini. U sklopu ovog rada simuliran je zalet i
sam rad motora 1 valjaka, te takoder i promjena napona DC linka. Takve simulacije su
kompleksne i1 u veéini slucajeva se simulira samo paljenje i gasenje motora da se provjeri rad
automatskog rezima 1 sigurnosnog isklju¢enja u slucaju nuzde. Provjera i ponasanje motora se

testira na samom terenu.

Recikliranje materijala i ponajviSe metala je sve vise zastupljena industrija koja ide prema sve
finijoj separaciji metala kao §to su aluminij, bakar, silicij, zeljezo, itd... To se dogada jer je
cijena i potroSena energija za recikliranje navedenih metala manja nego koli¢ine dobivene iz
rude. Shredder je prvi i najbitniji korak u recikliranju materijala te daljim razvojem industrije,

on ¢e postati jo$ zastupljeniji.
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8. SazZetak i kljuéne rijeci na hrvatskom i engleskom jeziku

9.1. SaZetak i kljucne rijeci na hrvatskom jeziku

Ovaj rad opisuje postupak recikliranja otpadnog materijala i polozaj shredder-a u njemu.
Prikazana je metoda upravljanja brzinom vrtnje shredder motora te sigurnosne mjere koje su
poduzete za osiguravanje sigurnog rada osoblja u blizini stroja. Pomoc¢u PLC-a komuniciramo
s frekvencijskim regulatorom te mu Saljemo informacije za paljenje/gaSenje motora i zeljenu
brzinu, a od njega dobivamo trenutnu brzinu ocitanu iz senzora. Drugi dio rada se je sastojao
od izrade samog softvera u ljestvi¢astom dijagramu te njegovim povezivanjem s HMI
uredajem koji sluzi za vizualizaciju. Operater preko grafickog sucelja moze upravljati i

nadgledati kompletan sustav, od brzine motora do svih alarma te mijenjati nacine rada.

Kljucne rijeci: shredder, upravljanje, recikliranje, motor, softver, ljestvicasti dijagram, HMI,

Tia portal

8.2. Sazetak i kljucne rijeci na engleskom jeziku

This paper describes the process of recycling and the purpose of the shredder in it. The motor
speed control method is show together with all the safety precautions and systems that ensure
workers can safely operate in the machines' vicinity. With help from a PLC, we established a
communication with the frequency regulator to which start/stop commands are sent, together
with the desired speed and in return we get the actual motor speed acquired from a sensor.

The second part of this paper consisted of creating the automation software and connecting it
to an HMI device used for visualization. Through the graphical interface, the operator can

control and monitor the entire system and change the operating modes.

Keywords: shredder, management, recycling, engine, software, ladder diagram, HMI, Tia

portal
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9. Dodatak A

Totally Integrated
Autornalion Portal

Program blocks
Main [OB1]

* Input

Iratial _Call
Remanence

Temp

Conmtant

Metwork 1: Sklopka za hitan stop

“Dpcenins”.
Erwrgeny_
nkicqia
Metwork 2: Rucni nacin rada
0 e “CpcEninE
[ - Facsl_racin
Metwork 3: Automatski nacin rada
“Dpcenins”.
0 e T dzicrmanki_
i in_ el [

Metwork 4: Promjena nadina rada
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Totally Integrated
Automation Portal

"Opcenite".
"Opcenite". Promjena_
Nacin_rada P TRIG nacina_rada

——— ——ck Q { )

"Pomocne".Trig[1]

"Opcenite".
Nacin_rada P TRIG

I A e— Q

"Pomocne".Trig[2]

Network 5: Pokreni sustav

"Opcenite".
"Opcenite". Promjena_ "Opcenite".STA_
Pokreni nacina_rada sustav

11 | [ )
11 |/= VT

"Opcenite".
Pokreni
{R}
Network 6: Zaustavi sustav
"Opcenite". "Opcenite".STP_
Zaustavi sustav
11 [ )
11 \ )
"Opcenite". "Opcenite”.
Promjena_ Zaustavi
nacina_rada {R)}
\R}
1 1
11
Network 7: Reset sustava
"HMI_varijable". "Opcenite".
Reset_sustava RESET_sustava
11 [ )
11 VT
"Opcenite”. "HMI_varijable".
Promjena Reset_sustava
nacina_rada {R)}
\RJ
1 1
11

Network 8: HMI_komanda_za_reset_alarma




Totally Integrated
Automation Portal

"HMI|_varijable". "Opcenite".RST_
RST_alarma alarmi
11 {
1T \ 7
"HMI_varijable".
RST_alarma
{R}
Network 9:
%FC5 %FC2 %FC4
"Alarmi_func" "Motor_upravljanje" "DC_link_upravljanje"
EN ENO ——EN ENO —— EN ENO —
Network 10:
%FC6 %FC1 %FC3
"Valjci_upravljanje" "Login_func" "FAT_SIMULATOR"

EN ENO ——EN ENO —/—EN

ENQ —




Totally Integrated
Automation Portal

Program blocks
Login_func [FC1]

/ Login

Login_func Properties

Name Login_func Number 1 Type FC
Language LAD Numbering  |Automatic
Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID
Name Data type Default value
Input
Output
INnOut
Temp
w Constant
Admin WString WSTRING#'Admin’
Operater WString WSTRING#'Operater '
w Return
Login_func Void

Network 1:

. "Login_func_
Logm_fun"c_ database".
datapase . Visoka_razina_
Logirana sigurnosti
== { )
WString | v
WSTRING#'Admin'
#Admin
. "Login_func_
Logm_fun"c_ database".
datapase . Niska_razina_
Logirana sigurnosti
= | [ )
WString | v
WSTRING#'Operat
er'
#0Operater




Totally Integrated
Automation Portal

Program blocks / Login

Login_func_database [DB1]

Login_func_database Properties

Name Login_func_database Number 1 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Comment

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Logirana WString WSTRING#" False
cl Int 0 False
Visoka_razina_sigurnosti Bool false False
Static_1 Bool false False
Niska_razina_sigurnosti Bool false False




Totally Integrated
Automation Portal

Program blocks / Shredder_motor_control

Communication_drive_DB [DB2]

Communication_drive_DB Properties

Name Communica- Number 2 Type DB
tion_drive_DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title 'Author ‘Comment ‘

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Start value Retain

w Input
IN_EMERGENCY_STOP Bool false False
IN_Run Bool false False
In_ALM_RST Bool false False
IN_Speed_reference Real 0.0 False
IN_Droop_factor Real 0.0 False
IN_Torque_reference Real 0.0 False
IN_PWR_Target Real 0.0 False
IN_SPD_Range Real 0.0 False
IN_TRQ_Range Real 0.0 False
IN_CUR_Range Real 0.0 False
IN_PWR_Range Real 0.0 False
IN_VOLT_Range Real 0.0 False
IN_DRV_Address HW_IO 0 False

w Output
OUT_Run_Confirm Bool false False
OUT_Speed_Enab Bool false False
OUT_Speed_not_zero Bool false False
OUT_Fault Bool false False
OUT_Warning Bool false False
OUT_Speed Real 0.0 False
OUT_Torque Real 0.0 False
OUT_Current Real 0.0 False
OUT_Power Real 0.0 False
OUT_Encoder Dint 0 False
OUT_DC_LIINK_Rdy Bool false False
OUT_DC_LIINK_AIm Bool false False
OUT_DC_LHINK_FIt Bool false False
OUT_DC_LIINK_Run Bool false False
OUT_DC_LINK_Voltage Real 0.0 False
OUT_COMMUNICATION_LOST Bool false False

w InOut
IO_RDY Bool false False

w Static
ST_Speed_Ref Real 0.0 False
ST_L2dp_RDY Bool false False
ST_SPD_NOT_ZERO Bool false False
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Program blocks / Shredder_motor_control

Communication_drive [FB1]

Communication_drive Properties

Name Communication_drive Number 1 Type FB

Language LAD Numbering  |Automatic

Title Author ‘Comment ‘

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Default value Retain

w Input
IN_EMERGENCY_STOP Bool false Non-retain
IN_Run Bool false Non-retain
In_ALM_RST Bool false Non-retain
IN_Speed_reference Real 0.0 Non-retain
IN_Droop_factor Real 0.0 Non-retain
IN_Torque_reference Real 0.0 Non-retain
IN_PWR_Target Real 0.0 Non-retain
IN_SPD_Range Real 0.0 Non-retain
IN_TRQ_Range Real 0.0 Non-retain
IN_CUR_Range Real 0.0 Non-retain
IN_PWR_Range Real 0.0 Non-retain
IN_VOLT_Range Real 0.0 Non-retain
IN_DRV_Address HW_IO 0 Non-retain

w Output
OUT_Run_Confirm Bool false Non-retain
OUT_Speed_Enab Bool false Non-retain
OUT_Speed_not_zero Bool false Non-retain
OUT_Fault Bool false Non-retain
OUT_Warning Bool false Non-retain
OUT_Speed Real 0.0 Non-retain
OUT_Torque Real 0.0 Non-retain
OUT_Current Real 0.0 Non-retain
OUT_Power Real 0.0 Non-retain
OUT_Encoder Dint 0 Non-retain
OUT_DC_LIINK_Rdy Bool false Non-retain
OUT_DC_LIINK_AIm Bool false Non-retain
OUT_DC_LIINK_FIt Bool false Non-retain
OUT_DC_LIINK_Run Bool false Non-retain
OUT_DC_LINK_Voltage Real 0.0 Non-retain
OUT_COMMUNICATION_LOST Bool false Non-retain

w InOut
IO_RDY Bool false Non-retain

w Static
ST_Speed_Ref Real 0.0 Non-retain
ST_L2dp_RDY Bool false Non-retain
ST_SPD_NOT_ZERO Bool false Non-retain

w Temp




Totally Integrated
Automation Portal

Name Data type Default value

Pom1 Real
Pom?2 Real
Pom3 Real
Pom4 Int

Pom5 Dint
Izlazna_brzina Real

Constant

Network 1: DRIVE EMERGENCY STOP

Emergency stop request to drive

Retain

%DB4
#IN_ TOF1 "Motor".ST_
EMERGENCY_ TOF DRV_OUT.CW1.
STOP Time EMG
— —n Q { )
T#60s PT ET T#0ms
Network 2: I0O_RDY
%DB5
"Motor".ST_ TOF_2
DRV_IN.SW1. TOF
RDY Time #IO_RDY
—] ————N Q { )
T#2s PT ET T#0ms
Network 3: DRIVE SPEED NOT ZERO
"Motor".ST_
DRV_IN.SW1. #0OUT_Speed_
S_FWD not_zero
1 1 { )
11 \ )
"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
S_REV
11
11

Network 4: START MOTORA- Komanda za magnetizaciju
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#IN_ "Motor".ST_ "Motor".ST_
EMERGENCY_ DRV_IN.SW1. DRV_OUT.CW1.
STOP RDY #IN_Run #10_RDY MAGN
11 11 11 1 {
1T 11 1T I \ }
"Motor".ST_
#OUT_Speed_ DRV_IN.SW1.
not_zero RUN
11 11
1T 1T
Network 5: Komanda za START
#IN_ "Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_
EMERGENCY_ DRV_OUT.CW1. DRV_IN.SW1. DRV_IN.SW1. DRV_OUT.CW1.
STOP MAGN RUN FIELD_ON RAMB_ENAB
11 11 | 11 {
1T 1T 1 11 L
Network 6: DRIVE FAULT RESET
Reset fault request
"Motor".ST_
DRV_OUT.CW1.
#In_ALM_RST FLT_RES
11 {
1T \ }
Network 7: COMMUNACATION_LOST
%DB3
VVDQ'G ' TON COMMUNICATION_
Time LOST
<>
Ilntl IN Q—( )—|
"Motor".ST_ T#2S PT ET T#0ms
DRV_OUT.CW1.
WDOG
"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
WDOG
| <> |
|Int]
"Motor".ST_
DRV_OUT.CW1.
WDOG
#OUT_ "Motor".ST_
COMMUNICATION_ DRV_OUT.CW1.
LOST FLT_RES
{ | 4

Network 8: DRIVE RUN CONFIRM
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"Motor".ST_
DRV_IN.SW1. #OUT_Run_
RUN Confirm
11 [ )
11 \ )
Network 9: DRIVE SPEED REFERENCE ENABLED
"Motor".ST_
DRV_OUT.CW1. #OUT_Speed_
RAMB_ENAB Enab
1 1 [ )
11 \ )
Network 10: DC LINK VOLTAGE FEEDBACK
DIV MUL
Auto (Int) Auto (Real)
EN — EN — —_—
"Motor".ST_ ouT #Pom3 #Pom3 IN1 #OUT_DC_
DRV_IN.DC_ #IN_VOLT_Range — |N2 £ OUT — LINK Voltage
LINK_VOLTAGE ___ |1
27648 IN2
Network 11: DC LINK READY
"Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_
DRV_IN.SW2. DRV_IN.SW2. DRV_IN.SW2. DRV_IN.SW2. DRV_IN.SW2. #0OUT_DC_
RDY CONV_UV CONV_UVA CONV_FLT CONV_BLR LIINK_Rdy
{ | I | { | Vi 4 { )
Network 12: DC LINK RUNNING
"Motor".ST_
DRV_IN.SW2. #0OUT_DC_
RUN LIINK_Run
11 [ )
11 VT

Network 13: DC LINK ALARM
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"Motor".ST_ "Motor".ST_

DRV_IN.SW2. DRV_IN.SW2. #0OUT_DC_
CONV_ALM CONV_FLT LINK_AIm
{ | 1 { }

"Motor".ST_
#0OUT_DC_ DRV_OUT.CW1.
LINK_AIm FLT_RES
11 11
i i

Network 14: DC LINK FAULT

"Motor".ST_
DRV_IN.SW2. #0OUT_DC_
CONV_FLT LINK_FIt

]l L { 1\

LI | v 7

"Motor".ST_
DRV_IN.SW2.
CONV_BLR

"Motor".ST_
DRV_IN.SW2.
CONV_UV

Vi

"Motor".ST_
DRV_IN.SW2.
CONV_UVA

Vi

"Motor".ST_
#0OUT_DC_ DRV_OUT.CW1.
LIINK_FIt FLT_RES

Network 15: DC LINK FAULT

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
INV_FLT #OUT_Fault
] L { 1

i V7

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
INV_BLR

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
RDY

Vi

"Motor".ST_
DRV_OUT.CW1.
#OUT_Fault FLT_RES
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Network 16: DRIVE ALARM

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
INV_ALM #0OUT_Fault #0OUT_Warning
{ | 4 { )
"Motor".ST_
DRV_OUT.CW1.
#0OUT_Warning FLT_RES
11 11
1T 1T
Network 17:
Network 17:
MUL
Real
EN — l 1 >
"Motor".Brzina_ OUT " #Pom4
motora IN1
100.0 — IN2 g
CONV
Int to Dint
> 11 EN >
#Pom4 IN ouT #Pom5
ADD
Dint MOVE
22— EN — ENO——
#Pom5 — IN1 "Motor" Brojac_ "Motor" Brojac_ £ OUT1 — #OUT_Encoder
"Motor".Brojac, ouT — enkodera enkodera
enkodera — N2 g2
Network 18: Speed_reference
DIV MUL
Auto (Real) Auto (Real)
EN EN —_—
#IN_Speed_ ouT #Pom1 #Pom1 IN1 “Motor" ST
reference IN1 10000.0 IN2 & DRV_OUT.SP_
#IN_SPD_Range IN2 ouT REF

Network 19: Speed_feedback
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DIV MUL
Real Auto (Real)
EN — EN — —_—
"Motor".ST_ ouT — #Pom2 #Pom2 — N1 OUT — #OUT_Speed
DRV_IN.SP_ "Motor".Brzina_
FEEDBACK IN1 raspon IN2 &=
10000.0 IN2
Network 20:
"Motor".ST_
DRV_IN.SWT. %M600.5 LDD
RUN "Clock_1Hz" P_TRIG Auto (Int)
{ | | CLK Q EN — ENO ——
"Pomocne”.Trig([8] "Motor".Radni_ "Motor".Radni_
sati IN1 ouT sati
1 IN2 &5
Network 21: Reset radnih sati
"Motor".RST_
radni_sati MOVE
——&t —
0—IN "Motor".Radni_

#2 oUT — sa
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Program blocks / Shredder_motor_control
Motor_upravljanje [FC2]

Motor_upravljanje Properties

Name Motor_upravljanje Number 2 Type FC
Language LAD Numbering  |Automatic
Information
Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID
Name Data type Default value
Input
Output
InOut
w Temp
Ubrzanje Real
Usporavanje Real
Pom Int
Pom2 Real
Pom3 Real
Pom4 Real
Pom5 Real
Pomé Real
Pom7 Int
Brzina_motora Int
Target_brzina Int
Constant
w Return
Motor_upravljanje Void

Network 1: NOMINALNE VRIJEDNOSTI
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True MOVE
: : EN —
3300.0 IN "Motor".Napon_
£ our1 — raspon
MOVE
EN — —
100.0 — N "Motor".Brzina_
£ OUT1 raspon
MOVE
EN — —
100.0 —IN "Motor".Struja_
£ ouTq —raspon
MOVE
EN — —
100.0 IN "Motor".Snaga_
£ OUT1 raspon
MOVE
EN — —
100.0 IN "Motor".
2 0UT1 Moment_raspon
Network 2: SPEED SETPOINT FROM HMI
"HMI_varijable".
true Target_speed MOVE
1 | I < I EN — . 1
1T | Real |
00 0.0—IN "Motor".Target_
#2 oUT1 — speed
"HMI_varijable".
Target_speed MOVE
| > | —
Real | EN
100.0 100.0 —IN "Motor".Target_
g2 OUT1 — speed
MOVE
EN — —
"HMI_varijable". "Motor".Target_
Target_speed IN 2% OuT1 speed

Network 3: HMI_komanda_za_pokretanje
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"HMI|_varijable". "Opcenite". "DC_Link". "Motor".STA_
STA_motor Rucni_nacin Status_Run motor
11 11 11 {
11 1T 11 L
"Opcenite”. "HMI_varijable".
Automatski "DC_Link". STA_motor
i Zadani_napon
nacin | . Ip P_TRIG {R}
1L = -
L | Real | i (dLig = AQ
"Motor".Napon_ Pomocne".Trig[3]
raspon
Network 4: HMI_komanda_za_zaustavljanje_motora
"HMI_varijable". "Motor".STP_
STP_motor motor
11 THERY
1T \ 7
"Opcenite".STP_ "HMI_varijable".
sustav STP_motor
{ | {R}
"Opcenite".

RESET_sustava

"Valjci" Valjci_ *Valjci® Valjci_
pom_STP Brzina
11 | <= |
L | Real |
0.0

Network 5: Uvjet da je motor zaustavljen da se zaustavljeni i lanci

"Motor".Motor_
run_enable

"Motor".STP_ "VaIJu":VaIJu_ "Valjci".Valjci_
motor Brzina pom. STP
11 | > | { )

L | Real | L
0.0
"Valjci".Valjci_ "Valjci"."Brzina>0"
pom_STP ( )
11
1T

Vi

"DC_Link".
Pokretanje_
dozvoljeno

Vi

Network 6: Koeficijent rampe
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"Opcenite".
Emergency_
sklopka MOVE

4 EN —

20-IN £ 0UT1

"Motor".Motor_
run_enable

Vi

"DC_Link".
Pokretanje_
dozvoljeno

Vi

"Motor".STP_

motor MOVE
]l L

1.0—IN & ouT1

"Motor".Motor_
run_enable

"DC_Link".
Pokretanje_
dozvoljeno

"Opcenite".
Emergency_
sklopka

"Motor".Rampa

1T EN — —

"Motor".Rampa

Network 7: HMI_komanda_za_reset_radnih_sati

"HMI_varijable". "Motor".RST_
RST_radni_sati radni_sati
1 1 { )
11 \ )
"HMI_varijable".

RST_radni_sati

{R}
\Rl

Network 8: Temperatura lezaja motora ograni¢avanje
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"HMI_varijable".
Temperatura_
lezaja_motora
true MOVE
1 1 | > | EN —
LI | Real |
100.0 100.0 IN
£ 0UT1
"HMI_varijable".
Temperatura_
lezaja_motora
< | MOVE
_| Real | E
0.0 00—IN
£ 0UT1
MOVE
EN — ]
"HMI_varijable". "Motor".
Temperatura_ Temperatura_
lezaja_motora IN £ OUT1 lezaja_motora

—y

"HMI_varijable".
Temperatura_
lezaja_motora

—

"HMI_varijable".
Temperatura_
lezaja_motora

Network 9: Temperatura lezaja motora Hi HH

. . "Motor".
Motor". Temperatura_
Temperatura_ lezaja_motora_
lezaja_motora 1.H
> | [
Real | L}
80.0
. X "Motor".
Motor". Temperatura_
Temperatura_

lezaja_motora

lezaja_motora_

> |
Real |

90.0

.
~

Network 10: Temperatura namota motora ograni¢avanje
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"HMI_varijable".
"Temperatura_
namota motora"
true MOVE
1 1 | > | EN —
LI | Real |
100.0 100.0 IN
£ 0UT1
"HMI_varijable".
"Temperatura_
namota motora"
MOVE
< | o
| Real | El
0.0 0.0 —IN
£ 0UT1
MOVE
EN — ]
"HMI_varijable". "Motor".
"Temperatura_ Temperatura_
namota motora" IN £ OUT1 namota_motora

—y

"HMI_varijable".
"Temperatura_
namota motora"

—

"HMI_varijable".
"Temperatura_
namota motora"

Network 11: Temperatura namota motora Hi HH

. . "Motor".
Motor". Temperatura_
Temperatura_ namota
namota_motora motora_1.H
> | [
Real | L}
80.0
. X "Motor".
Motor". Temperatura_
Temperatura_ namota

namota_motora

motora_1.HH

> |
Real |

90.0

{ 1
L J

Network 12: Temperatura pretinca za prstene ograni¢avanje
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"HMI_varijable".
Temperatura_
pretinca_za_
prstene
true MOVE
11 | > | EN —— —_—
1T | Real |
100.0 IN
100.0 "HMI_varijable".
Temperatura_
pretinca_za_
g ouT] — Prstene
"HMI_varijable".
Temperatura_
pretinca_za_
prstene
| MOVE
| < '
Real | &Y =
0.0 0.0—IN "
: "HMI_varijable".
Temperatura_
pretinca_za_
£ ouTq — Prstene
MOVE
EN — e
"HMI_varijable". "Motor".
Temperatura_ Temperatura_
pretinca_za_ pretinca_za_
prstene |y gy our1 — Prtene
Network 13: Temperatura pretinca za prstene H i HH
"Motor". "Motor"
Temperatura_ Temperatura_
pretinca_za_ pretinca_za_
prstene prstene_1.H
> | [ )
Real | v
80.0
"Motor". "Motor".
Temperatura_ Temperatura_
pretinca_za_ pretinca_za_
prstene prstene_1.HH
> | [ )
Real | v
90.0

Network 14: Sklopka

rastavlja¢a ventilatora motora

"HMI_varijable".
Sklopka_
rastavljaca_
ventilatora_
motora_
zatvorena

"Motor".
Sklopka_
rastavljaca_
ventilatora_
motora_
zatvorena

Vi

{ 1
A} U
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Network 15: Sustav za podmazivanje

"HMI_varijable". "Motor".Sustav_
Sustav_za_ za_
podmazivanje podmazivanje
4 { )
Network 16: Dozvola_za_pokretanje(permisivi)
"Motor".
Sklopka_
"Motor". "Motor". rastavljaca_ "Motor".
Temperatura_ Temperatura_ ventilatora_ "Dozvola_za_
lezaja_motora_ namota_ motora_ pokretanje(
1.H motora_1.H zatvorena permisivi)"
4 4 { | { )
Network 17: Dozvola_za_rad(permisivi)
Network 17: Dozvola_za_rad(permisivi)
"DC_Link".
"Motor". Temp_na_ "Motor".
"Opcenite". "Motor".Sustav_ Temperatura_ lzlezu_iz_ Temperatura_
Emergency_ za_ lezaja_motora_ izmjenjivaca_1. pretinca_za_
sklopka podmazivanje 1.HH HH prstene_1.HH
{ | i 4 4 Vi >
"Motor".ST_ "Motor".
DRV_IN.SW1. "Dozvola_za_
"DC_Link".RUN RDY rad(permisivi)"
11 { | i { )
Network 18: Dozvoljen start
"Motor".
"Dozvola_za_ "Motor".
pokretanje( "Dozvola_za_ "Motor".Motor_
permisivi)" rad(permisivi)" run_enable
| 11 {
\ !

"Motor".Motor_run

Network 19: Pokreni motor




Totally Integrated
Automation Portal

"Motor".Motor_run
11

"Valjci"."Brzina>0"
11

"Motor".STA_ "Motor".STP_ "Motor".Motor_
motor motor run_enable "Motor".Motor_run
11 ] 11 [ )
1T |/= 1T L

Network 20: Ako motor nije pokrenut zeljena brzina 0

MOVE
——e —
IN "Motor".Target_
£ ouT1 — speed
Network 21: Komunikacija s motorom
%DB2
"Communication_
drive_DB"
%FB1
"Communication_drive"
EN ENO
"Opcenite”.  IN_ OUT_Run_ "Motor".Motor_
Emergency_  EMERGENCY_ Confirm —S_RUN
sklopka — STOP
. . "Motor".
Motor".Motor_run = |N_Run OUT_Speed Dozvoljeno_
"Opcenite” RST_ Enab —iVrcenje_motora
alarmi —
In_ALM_RST "Motor".Motor_
"Motor".Target_  IN_Speed_ OUT Speed_  S-brzina_nije_
speed — reference not_zero —i0
IN_Droop, " N
— - Motor".Motor
0.0 — factor B
OUT_Fault —S_fault
"Motor".Zeljeni_ "Motor" Motor
moment_ IN_Torque_ OUT Warning —iS_Wwarning N
motora . reference = J
"Motor".Brzina_
"Motor". OUT_Speed — motora
"Zeljena snaga "Motor"
u %" otor".
’ IN_PWR_Target OUT_Torque — Moment_motora

"Motor".Brzina_

raspon IN_SPD_Range

"Motor".Struja_

OUT_Current — motora
M t R "Motor".Snaga_
oment_raspon — |N_TRQ_Range o I
"Motor".Struja - .
- "Motor".Pulsevi
raspon _
IN_CUR_Range OUT_Encoder 7+ enkoder
"Motor".Snaga . o
n oUT_DC_  'DC_Link".
raspon — |N_PWR_Range LIINK_Rdy — Status_Spreman
"Motor".Napon .
n OUT_DC_  "DC_Link".
raspon — |N_VOLT_Range it
— — LIINK_Alm —i Status_Alarm
IN_DRV_ Sadll
0 Address OouT_DC_  "DC_Link".
"Motor".I0_ready = |O_RDY LIINK_FIt — Status_Greska
OUT_DC_  "DC_Link".
LIINK_Run —i Status_Run
OUT_DC_ "DC_Link".
LINK_Voltage Status_Napon
OUT_  "Opcenite".
COMMUNICATIO Greska_s_

N_LOST —komunikacijom
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Network 22: Ubrzavanje po rampi

Network 22: Ubrzavanje po rampi

CONV
Real to Int
EN >
"Motor".Brzina_ OUT — #Brzina_motora
motora — |\
CONV "Motor".Brzina_
Real to Int #Brzina_motora motora
> 11 | < | | < |
. EN ] | Real | | Real | 2>
"Motor".Target_ OUT — #Target_brzina #Target_brzina "Motor".Target_
speed IN speed
"Motor".Brzina_
motora
>
—| Real I—-
"Motor".Target_
speed
%M600.3 Motggt-ggmaf MUL
"Clock_2Hz" P_TRIG | | Real
<
P——ax ol N >
"Pomocne".Trig[4] "Motor" Target_ 1.0 IN1 ouT #Ubrzanje
speed 1.0 — N2 &
%M600.3 Motggt-ggmaf MUL
"Clock_2Hz" P_TRIG I I Real
>
P o——al N =
"Pomocne".Trig[5] "Motor".Target_ 1.0 IN1 ouT #Usporavanje
speed "Motor".Rampa IN2 £
ADD
Auto (Real) MOVE
> i}F—— .,
"Motor".Brzina_ "Motor".Brzina_ "Motor".Brzina_ £ 0OUT1 "Pomocne".Pom
motora IN1 ouTt motora motora IN
#Ubrzanje IN2 £
SUB
Auto (Real) MOVE
25— S
"Motor".Brzina_ "Motor".Brzina_ "Motor".Brzina_ £ OUT1 "Pomocne".Pom2
motora IN1 ouTt motora motora IN
#Usporavanje IN2

Network 23: RPM u target speed
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Network 23: RPM u target speed

"HMI_varijable".
Target_encoder_ MUL
| RPM | Real
<>
| Real | EN — I>
"Motor".Prosli_ "HMI_varijable". out — #Pom3
target_RPM Target_encoder_
RPM IN1
1024.0 — IN2 &=
DIV DIV
Auto (Real) Auto (Real)
2T & EN — 2>
#Pom3 IN1 ouT #Pom4 #Pom4 IN1 ouT #Pom4
60.0 — IN2 100.0 — N2
CONV
Real to Int
>71 EN =
#Pom4 IN ouT #Pom7
CONV
Int to Real
>3 EN
#Pom7 — N "HMI_varijable".
ouT — Target_speed
Network 24: Iz broj pulseva enkodera u RPM
Network 24: Iz broj pulseva enkodera u RPM
SuB
Auto (Int)
EN — >
"Motor".Pulsevi_ ouT — #Pom
enkoder IN1
"Motor".Zadnji_
pulsevi — N2
CONV
Int to Real
P, EN o>
#Pom IN ouT #Pom2
DIV MUL
Real Auto (Real)
EN — N — EEED 2
#Pom?2 IN1 ouT #Pom3 #Pom3 IN1 “Motor".Brzina_
1024.0 — IN2 60.0 — N2 & OUT — enkodera
MOVE
23—

"Motor".Pulsevi_
enkoder

IN £ 0uT1

"Motor".Zadnji_
pulsevi
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Network 25: Timeout

%DB12
"Motor" ST _ TON_4
DRV_IN.SW1. TON
"Motor".Motor_run RUN Time “"Motor".RUN_TOUT
11 |
L} /: IN Q ( )
T#5s PT ET T#0ms
"Motor".ST_
DRV_OUT.CW1.
"Motor".RUN_TOUT FLT_RES
11 |
11 /1
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Program blocks / Shredder_motor_control
Motor [DB6]

Motor Properties

Name Motor Number 6 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Comment ‘

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Target_speed Real 70.0 False
STA_motor Bool false False
STP_motor Bool false False
RST_radni_sati Bool false False
Dozvola_za_pokretanje(permisivi) Bool false False
Dozvola_za_rad(permisivi) Bool false False
Temperatura_lezaja_motora Real 0.0 False
Temperatura_lezaja_motora_1 Struct False
Temperatura_namota_motora Real 0.0 False
Temperatura_namota_motora_1 Struct False
Temperatura_pretinca_za_prstene Real 0.0 False
Temperatura_pretinca_za_prstene_1 Struct False
Sklopka_rastavljaca_ventilatora_mo- Bool false False
tora_zatvorena
Sustav_za_podmazivanje Bool false False
Motor_run Bool false False
RUN_TOUT Bool false False
Motor_run_enable Bool false False
Zeljena_brzina_motora Real 70.0 False
Zeljeni_moment_motora Real 0.0 False
Zeljena snaga u % Real 0.0 False
Brzina_raspon Real 0.0 False
Moment_raspon Real 0.0 False
Struja_raspon Real 0.0 False
Snaga_raspon Real 0.0 False
Napon_raspon Real 0.0 False
IO_ready Bool false False
Brzina_motora Real 0.0 False
Moment_motora Real 0.0 False
Struja_motora Real 0.0 False
Snaga_motora Real 0.0 False
Motor_S_RUN Bool false False
Motor_S_brzina_nije_0 Bool false False
Motor_S_fault Bool false False
Pulsevi_enkoder Int 0 False
Motor_S_warning Bool false False
Dozvoljeno_vrcenje_motora Bool false False
ST_DRV_IN "TMEIC_IN" False
ST_DRV_OUT "TMEIC_OUT" False
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Name
Radni_sati
Zadnji_pulsevi
Brzina_enkodera
Brojac_enkodera
Prosli_target_RPM
Rampa
Preopterecenje_motora
Prekini_magnetizaciju

Data type
Int

Int

Real

Dint

Real

Real

Bool

Bool

Start value
0

0

0.0

0

0.0

0.0

false

false

Retain
False
False
False
False
False
False
False
False
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Program blocks / DC_link_control

DC_Link [DB11]

DC_Link Properties

Name DC_Link Number 11 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Information

Title Author Comment

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
n Int 0 False
Zadani_napon Real 0.0 False
Praznjenje Bool false False
RUN Bool false False
STA_DC_link Bool false False
Glavno_napajanje Bool True False
Temp_na_lzlazu_iz_izmjenjivaca Real 60.0 False
Temp_na_lzlazu_iz_izmjenjivaca_1 Struct False
Pokretanje_dozvoljeno Bool false False
STP_DC link Bool false False
Dozvole_za_rad Bool false False
Status_Spreman Bool false False
Status_Alarm Bool false False
Status_Greska Bool false False
Status_Run Bool false False
Status_Napon Real 0.0 False
Brzina_motora_veca_0 Bool false False
Stani Bool false False
Greska Bool false False
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Program blocks / DC_link_control

DC_link_upravljanje [FC4]

DC_link_upravljanje Properties

Name DC_link_upravljanje Number 4 Type FC
Language LAD Numbering  |Automatic
Title 'Author 'Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID
Name Data type Default value
Input
Output
InOut
Temp
Constant
w Return
DC_link_upravljanje Void
Network 1: START DC LINK
"Opcenite".STA_ "DC_Link".STA_
sustav DC_link
] L { 1
1 v 7
"HMI_varijable". "Opcenite". "HMI_varijable".
STA_DC_link Rucni_nacin STA_DC_link
1| 1| (R}
LI | LI | \ 7
Network 2: STOP DC LINK
"Opcenite".STP_ "DC_Link".STP_
sustav DC_link
] L | 1
1 v 7
"HMI_varijable".
"Motor".Brzina_ STP_DC_link
"DC_Link" Stani motora (R}
11 | <=
L | Real |
0.0
"HMI_varijable". "Motor".Brzina_
STP_DC_link motora
1 1 | <=
LE | Real |
0.0
"Opcenite".
RESET_sustava
] L
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Network 3: Uvjet da je motor zaustavljen da se zaustavi i DC link

"DC_Link".STP_ "Motor"t.Brzina_
DC_link motora "DC_Link" Stani
11 | > | {
L | Real | vl
0.0
DClelnkl.Stanl "DC_Link".
1 | Brzina_motora_
veca_0
[ )
VT
Network 4: Glavno napajanje
"HMI_varijable".

Sklopka_za_ "DC_Link".
glavno_ Glavno_
napajanje napajanje

Vi { }
Network 5: Izlaz iz imjenjivaca ogranicavanje
"HMI_varijable".
Izlaz_iz_
izmjenjivaca
true MOVE
11 | > | EN — N —
L | Real |
100.0 100.0 b "HMI_varijable".
Izlaz_iz_
21 OUT1 izmjenjivaca
"HMI_varijable".
Izlaz_iz_
izmjenjivaca YOV
| < .
Real | A
0.0 0-0—IN "HMI_varijable".
1zlaz_iz_
2 OUT1 izmjenjivaca
MOVE
EN — —
"HMI_varijable". "DC_Link".
lzlaz_iz_ Temp_na_
izmjenjivaca IN Izlazu_iz_
2 OUT1 izmjenjivaca

Network 6: Izlaz iz izmjenjivaca H i HH
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"DC_Link".

Temp_na_

Izlazu_iz_
izmjenjivaca

"DC_Link".

Temp_na_

Izlazu_iz_
izmjenjivaca_1.

> | [ )
Real | vl
80.0
) "DC_Link".
"DC_Link". Temp_na_
Temp7n37 Izlazu_iz_
lzlazu_iz_ izmjenjivaca_1.
izmjenjivaca HH
> | [ )
Real | v
90.0
Network 7: Dozvole za rad
"DC_Link".
Temp_na_
"Opcenite”. . lzlazu_iz_ "DC_Link".
Emergency_ izmjenjivaca_1. Glavno_ "DC_Link". "DC_Link".
sklopka H napajanje Status_Spreman Dozvole_za_rad
{ | Vi { | { | { )
Network 8: Dozvola za pokretanje
"DC_Link".
"DC_Link". Pokretanje_
Dozvole_za_rad dozvoljeno
11 [ )
11 1\ )
Network 9: Pokretanje
"DC_Link".
"DC_Link".STA_ "DC_Link".STP_ Pokretanje_
DC_link DC_link dozvoljeno "DC_Link".RUN
{ | 4 { | { }
DC_Link".RUN "DC_Link".

Brzina_motora_
veca_0
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Program blocks / FAT_simulation
FAT_SIMULATOR [FC3]

FAT_SIMULATOR Properties

Name FAT_SIMULATOR Number 3 Type FC
Language LAD Numbering  |Automatic
Title 'Author ‘Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID
Name Data type Default value
Input
Output
InOut
w Temp
Pom1 Real
Pom2 Real
Ubrzanje Real
Usporavanje Real
Pom3 Real
Pom4 Int
Constant
w Return
FAT_SIMULATOR Void
Network 1: WATCHDOG
Network 1: WATCHDOG
ADD
Auto (Int)
EN — ENO EN — ENO >
"Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_
DRV_OUT.CW1. DRV_OUT.CW1. DRV_OUT.CW1. DRV_IN.SW1.
WDOG 1 ouT — WDOG WDOG |y g ouT1 — WDOG
T—IN2
MOVE
2T F————& - 0
"Motor".ST_ "Motor".ST_
DRV_OUT.CW1. DRV_IN.SW1.
WDOG |y g ouT1 — WDOG

Network 2: READY SIMULATION - MOTOR AND DC LINK
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Network 2: READY SIMULATION - MOTOR AND DC LINK (1.1/2.1)

"Opcenite”. "Motor".ST_ "Motor".ST_ "Motor".ST_
Emergency_ "HMI_varijable". DRV_IN.SW1. DRV_IN.SW1. DRV_IN.SW1.
sklopka Motor_ready INV_UVA INV_UV RDY
1 1 11 11 11 [ )
1T 11 11 11 v T
"HMI_varijable". "Motor".ST_
Motor_Inverter_ DRV_IN.SW1.
critical_FLT INV_BLR
1/1
Vi {R}
"HMI_varijable". "Motor".ST_
Motor_Inverter_ DRV_IN.SW1.
critical_FLT INV_BLR
11 [ )
11 VT
"HMI_varijable". "Motor".ST_
Motor_Inverter_ DRV_IN.SW1.
FLT INV_FLT
1/1
Vi {R}
"HMI_varijable". "Motor".ST_
Motor_Inverter_ DRV_IN.SW1.
FLT INV_FLT
11 [ )
11 VT
"Motor".ST_
"DC_Link". DRV_IN.SW2.
Status_Greska RDY
Vi { }
"HMI_varijable". "Motor".ST_
DC_link_ DRV_IN.SW2.
Inverter_OK_UV CONV_UV
11 [ )
11 V)
"HMI_varijable".
DC_link_ "Motor".ST_
Inverter_OK_ DRV_IN.SW2.
UVA CONV_UVA
1 1 { )
11 \ )
"HMI_varijable".
DC_link_ "Motor".ST_
Inverter_critical _ DRV_IN.SW2.
FLT CONV_BLR
1/1
Vi (v}
"HMI_varijable".
DC_link_ "Motor".ST_
Inverter_critical_ DRV_IN.SW2.
FLT CONV_BLR
1 1 [ )
11 \ )
"HMI_varijable". "Motor".ST_
DC_link_ DRV_IN.SW2.
Inverter_FLT CONV_FLT
1/1
Vi (R}
"HMI_varijable". "Motor".ST_
DC_link_ DRV_IN.SW2.
Inverter_FLT CONV_FLT
11 [ )
11 \ )
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Network 2: READY SIMULATION - MOTOR AND DC LINK (2.1/2.1)

"HMI_varijable". "Motor".ST_
DC_link_ DRV_IN.SW2.
Inverter_ALM CONV_ALM
Vi {R}
"HMI_varijable". "Motor".ST_
DC_link_ DRV_IN.SW2.
Inverter_ALM CONV_ALM
1 1 { )

LI | v 7
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Network 3: Inverter Alarm

"Motor".ST_ "Motor".ST_
DRV_IN.SW1. DRV_IN.SW1.
INV_FLT INV_ALM
11 [ )
1T 1)
Network 4:
DIV MUL
Auto (Real) Auto (Real)
EN EN —_—
"Motor".Brzina_ out #Pom3 #Pom3 IN1 "Motor".ST.
motora — |1 10000.0 — |N2 & DRV_IN.SP_
"Motor".Brzina_ ouT 7 FEEDBACK
raspon — |N2
Network 5: ZERO SPEED DETECTION
"Motor".ST. " "
— Motor".ST_
DRV_IN.SP_ DRV_IN.SW.
FEEDBACK S FWD
| > | {
| nt | VT
50
"Motor".ST. " "
— Motor".ST_
DRV_IN.SP_ DRV_IN.SW.
FEEDBACK S REV
| < | {
] nt | VT
-50
Network 6: MAGNETIZATION CONFIRM SIMULATION
%DB9
"Motor".ST_ TON_2 "Motor".ST_
DRV_OUT.CW1. "Motor" Prekini_ TON DRV_IN.SW1.
MAGN magnetizaciju Time FIELD_ON
{ | 1 IN Q { }
T#1s PT ET T#0ms

Network 7: RUN CONFIRM SIMULATION
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%DB10
"Motor".ST_ "Motor".ST_ "Opcenite". TON_3 "Motor".ST_
DRV_OUT.CW1. DRV_IN.SW1. Emergency_ TON DRV_IN.SW1.
MAGN FIELD_ON sklopka Time RUN
11 11 11
1T 1T 1T IN Qq—{ F—
T#1s PT ET T#0ms
Network 8: Running
"Motor".ST_
DRV_IN.SW2.
"DC_Link".RUN RUN
11 {
1T \ 1}
Network 9: Load relay
"Motor". "Motor".ST_
Preopterecenje_ DRV_IN.SW1.
motora LOAD_RLY
11 {
1T \ !
Network 10: PUNJENJE | PRAZNJENJE DC LINKA
Zalg)acn_iunnak"‘on %M600.5 ADD
"DC_Link".RUN | - Ip "Clock_1Hz" P_TRIG Auto (Int)
<
. | Reat | | aK Q EN — ENO ———
"Motor".Napon_ "Pomocne".Trig[6] "DC_Link".n IN1 ouT — "DC_Link".n
raspon 1 IN2 &%
"DC_Link".STP_ I "DC_Link".
DC_link DCI—L'”II( -n "DC_Link".RUN Praznjenje
1 1 > ]
11 Jint| |/= { }
0
"DC_Link".
Praznjenje
11
11
"DC_Link".
Status_Run
|
4
"DC_Link". %M600.5 SuB
Praznjenje "Clock_1Hz" P_TRIG Auto (Int)
{ | { | CLK Q EN — ENO —
"Pomocne".Trig[7] "DC_Link".n IN1 ouT "DC_Link".n
1 IN2

Network 11: NAPON DC LINKA
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Network 11: NAPON DC LINKA

MUL DIV
Real Real
EN — EN — >
"DC_Link".n IN1 ouT #Pom2 #Pom?2 IN1 ouT #Pom?2
0.1 IN2 &2 0.2 IN2
NEG EXP
Real Real
e EN — 2>
#Pom2 IN ouT #Pom2 #Pom2 IN ouT #Pom?2
SUB MUL
Auto (Real) Auto (Real)
22— EN — ENO ——
1.0 — N1 OouT — #Pom2 "Motor".Napon_ "DC_Link".
#Pom?2 IN2 raspon IN1 ouT Zadani_napon
#Pom2 — N2 £
Network 12: Ready Valjci
"Valjci".Valjci_ "Valjci".Valjci_
Greska Spremni
4 { }
Network 13: DC LINK VOLTAGE FEEDBACK
DIV MUL
Auto (Real) Auto (Real)
EN — EN — —_—
"DC_Link". ouT #Pom3 #Pom3 IN1 "Motor" ST
Zadani_napon — N1 27648.0 — IN2 g2 DRV_IN.DC_

"Motor".Napon_
raspon IN2

ouT# LINK_VOLTAGE
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Program blocks / System blocks / Program resources
TON_1 [DB3]

TON_1 Properties

Name TON_1 Number 3 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Simatic Comment

Family IEC Version 1.0 User-defined [IEC_TMR

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
PT Time T#0ms False
ET Time T#0ms False
IN Bool false False
Q Bool false False
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Program blocks / System blocks / Program resources
TOF_1 [DB4]

TOF_1 Properties

Name TOF_1 Number 4 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Simatic Comment

Family IEC Version 1.0 User-defined [IEC_TMR

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
PT Time T#0ms False
ET Time T#0ms False
IN Bool false False
Q Bool false False
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Program blocks / System blocks / Program resources
TOF_2 [DB5]

TOF_2 Properties

Name TOF_2 Number 5 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Simatic Comment

Family IEC Version 1.0 User-defined [IEC_TMR

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
PT Time T#0ms False
ET Time T#0ms False
IN Bool false False
Q Bool false False
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Program blocks / System blocks / Program resources
TON_2 [DB9]

TON_2 Properties

Name TON_2 Number 9 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Simatic Comment

Family IEC Version 1.0 User-defined [IEC_TMR

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
PT Time T#0ms False
ET Time T#0ms False
IN Bool false False
Q Bool false False
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Program blocks / System blocks / Program resources
TON_3 [DB10]

TON_3 Properties

Name TON_3 Number 10 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Simatic Comment

Family IEC Version 1.0 User-defined [IEC_TMR

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
PT Time T#0ms False
ET Time T#0ms False
IN Bool false False
Q Bool false False
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Program blocks / System blocks / Program resources
TON_4 [DB12]

TON_4 Properties

Name TON_4 Number 12 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Simatic Comment

Family IEC Version 1.0 User-defined [IEC_TMR

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
PT Time T#0ms False
ET Time T#0ms False
IN Bool false False
Q Bool false False
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Program blocks / Valjci
Valjci [DB16]

Valjci Properties

Name Valjci

Number

16

Type

DB

Language DB

Numbering

Automatic

Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Valjci_STA Bool false False
Valjci_STP Bool false False
Valjci_Spremni Bool false False
Valjci_Greska Bool false False
Valjci_RUN Bool false False
RUNENABLE Bool false False
Valjci_Brzina Real 0.0 False
Valjci_zeljena_brzina Real 0.0 False
Valjci_pom_STP Bool false False
Brzina>0 Bool false False
Greska Bool false False
Run_zaustavljanje Bool false False
Stop2 Bool false False
Koef_rampa Real 0.0 False
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Program blocks / Valjci
Valjci_upravljanje [FC6]

Valjci_upravljanje Properties

Name Valjci_upravljanje

Number

6

Type

FC

Language LAD

Numbering

Automatic

Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID
Name Data type Default value
Input
Output
InOut
w Temp
Ubrzanje Real
Usporavanje Real
Brzina_motora Int
Brzina_enkodera Int
Target_brzina Int
Target_enkoder Int
Constant
w Return
Valjci_upravljanje Void

Network 1: HMI_komanda_za_pokretanje
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Network 1: HMI_komanda_za_pokretanje

"HMI_varijable". "Opcenite”.
STAValjci Rucni_nacin
11 1 1
{ | { | >
"Opcenite”.
Automatski_ CONV
nacin Real to Int
| En D
"Motor".Brzina_ OUT — #Brzina_motora
motora IN
"Opcenite”. "Motor".ST_
Automatski_ Brai DRV_IN.SW1.
nacin erlnaJnotora LOAD_RLY P_TRIG
1 1 == 1/1
11 | Real | 4 CLK Q =
. "Pomocne”.
#Target_brzina Trig[20]
"Motor".Motor_
S_RUN "Valjci".Valjci_STA
>4l { | { )}
=11 ==
—
"HMI_varijable".
STAValjci
L (R}—
>3 ==
—
CONV "Motor".Brzina_
Real to Int inororal P_TRIG
221 EN - | Real | ak  o—LE >
"Motor".Target_ OUT — #Target_brzina "Motor" Target_ Pomocne".Trig[9]
speed — |y speed

Network 2: HMI_komanda_za_zaustavljanje_motora
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"HMI|_varijable".
STPVALICI "Valjci".Valjci_STP
11 [ )
11 VT
"Opcenite".STP_ "HMI_varijable".
sustav STPVALICI
|} ()
"Opcenite".
RESET_sustava
1 1
11
"Motor".Motor_
run_enable P TRIG
——/———— LK Q—
"Pomocne".
Trig[18]
"DC_Link".
Pokretanje_
dozvoljeno P TRIG
—/ ik Q—
"Pomocne”.
Trig[19]
"Valgi":Vanci_ "Valjci".Run_
"Valjci".Valjci_STP raina zaustavljanje
1| | < | { )
11 | Real | \ )
0.0
"Valjci".Run_ "Val{sci":Valjcif
zaustavljanje rzina
11 | > |
L | Real |
0.0
Network 3: Brzina ograni¢avanje
"HMI_varijable".
ValjciBrzina
true MOVE
11 | > | EN .
! | Real |
100.0 100.0 —IN "HMI_varijable".
# QUT1 — ValjciBrzina
"HMI_varijable".
ValiciBrai
aljci r2|lna MOVE
<
| Real | EN —
0.0 0.0-—IN "HMI_varijable".
£ oUT1 ValjciBrzina
MOVE
N —  —
"HMI_varijable". "Valjci".Valjci_
ValjciBrzina — |N g OUT1 zeljena_brzina

Network 4: Koeficijent rampe
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"Valjci".Valjci_STP MOVE

| EN

1.0 —IN "Valjci”.Koef_
2 rampa
"Motor".ST_ soun P

DRV_IN.SW1.
LOAD_RLY

Network 5: Koeficijent rampe

"Opcenite".
Emergency_

sklopka MOVE

% EN — 0 et
20-—IN "Valjci".Koef_

"Motor".Motor_ £ OUTY —rampa
run_enable

Vi

"DC_Link".
Pokretanje_
dozvoljeno

Vi

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1. "Valjci".
LOAD_RLY RUNENABLE

Vi 4

Network 6:

"Opcenite". "Motor".ST_
Emergency_ "Valjci".Valjci_ "Valjci".Valjci_ DRV_IN.SW1. "Motor".Motor_ "Valjci".
sklopka Spremni Greska LOAD_RLY S_RUN RUNENABLE

| | Vi Vi | { }

Network 7:

"Valjci".
"Valjci".Valjci_STA RUNENABLE "Valjci".Valjci_STP "Valjci".Stop2 "Valjci".Valjci_RUN

| | 4 4 { }

"Valjci".Valjci_RUN

"Valjci".Run_
zaustavljanje

"Valjci".Run_

zaustavljanje "Valjci".Stop2
11

{ 1
i v
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Network 8: Ako motor nije pokrenut zeljena brzina 0

"Valjci".Valjci_RUN MOVE
4 EN —
0.0—IN "Valjci".Valjci_
"Valjci" Stop2 2 ouTq — 2eliena_brzina
{ |
Network 9: Ubrzavanje po rampi
Network 9: Ubrzavanje po rampi
.-VaILBci":Valjci7 "VanBci".'Valch %M600.3
I rzmal I rzmal "C|0Ck72HZ" P_TRlG
< < 11
| reat | | Reat | | } ck Q >
"Valjci* Valjci_ "Valjci" Valjci_ PTOW‘[’%T :
zeljena_brzina zeljena_brzina "9
"Va|j‘3Ci"1Va|jCi_ %M600.3
| rzlnal "Clock_2Hz" P_TRIG
>
| Reat | ] | cLK Q 2>
WAl e\l "Pomocne”.
Valjci".Valjci_ X
zeljena_brzina Trig[11]
MUL ADD
Real Auto (Real)
2T h—N EN — ENO——
1.0 — IN1 OUT — #Ubrzanje "Valjci" Valjci_ "Valjci Valjci_
1.0 — IN2 & Brzina — N1 OUT — Brzina
#Ubrzanje IN2 &2
MUL SUB
Real Auto (Real)
I EN — ENO——
1.0 N1 OuT — #Usporavanje "Valjci" Valjci_ "Valjci" Valjci_
"Valjci" Koef_ Brzina IN1 ouT Brzina
rampa IN2 £ #Usporavanje IN2
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Program blocks / Alarmi
Alarmi_func [FC5]

Alarmi_func Properties

Name Alarmi_func Number 5 Type FC
Language LAD Numbering  |Automatic
Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID

Name Data type Default value

Input

Output

InOut

Temp

Constant
w Return

Alarmi_func Void

Network 1:

"Motor".Motor_ "Alarmi".Motor_
S_fault S_fault
11 { )

i V7

Network 2:
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"Motor".ST_ "Alarmi"."Motor_
DRV_IN.SW1. nije_spreman_
RDY za rad"
4 { }
"Alarmi"."Motor_
nije_spreman_
za rad MOVE
| EN — ENO ———
1 IN i
"Alarmi_1".
"Motor_nije_
"Alarmi 1" spreman_za
"Motor_nije_ £ OUT1 rad
spreman_za . o
rad” Opcenite :RST_
[ alarmi
== |
Jint | Vi
1
"Alarmi_1".
"Motor_nije_
spregz[\_za "Opcenite".RST_
alarmi MOVE
== 1 1
Jint | 11 N —
1 IN )
"Alarmi_1".
"Motor_nije_
spreman_za
2 our1 — "2’
Network 3:
"HMI_varijable".
Motor_Inverter_ "Alarmi".Greska_
FLT na_inverteru
11 [ )
11 VT
"Alarmi".Greska_
na_inverteru MOVE
| | EN — —_
1 .
(Y "Alarmi_1".
Greska_na_
"Alarmi_1". g2 OUT] — Inverteru
G.reskafnaf "Opcenite”.RST_
inverteru :
| alarmi
== |
Jint | Vi
1
"Alarmi_1".
G.reskafnaf "Opcenite".RST_
inverteru :
| alarmi MOVE
== 1 |
Jint | 1T EN e
1 IN "Alarmi_1".
Greska_na_
2 0UT1 inverteru

Network 4:
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"HMI_varijable". "Alarmi".DC_
DC_link_ Greska_na_
Inverter_FLT inverteru
11 [ )
11 \ )
"Alarmi".DC_
Greska_na_
inverteru MOVE
| | EN — —_—
1 .
(Y "Alarmi_1".DC_
Greska_na_
"Alarmi_1".DC_ g QUTY — Inverteru
Greska_na_ N s
inverteru Opcenite ZRST*
| alarmi
== |
Jint] 4
1
"Alarmi_1".DC_
Greska_na_ N s
inverteru Opcenite ZRST*
alarmi MOVE
== 1 1 —
Jint | 11 EN —
1 Y “Alarmi_1".DC_
Greska_na_
£ OUT1 inverteru
Network 5:
"HMI_varijable".
DC_link_ "Alarmi".
Inverter_critical_ Kriticna_greska_
11 [ )
11 \ )
"Alarmi".
Kriticna_greska_
DC MOVE
— | EN — —
! IN "Alarmi_1".
Kriticna_greska_
"Alarmi_1". #: our1 — DC
Kriticna_greska_ "Opcenite”.RST_
DC | N
[ alarmi
== |
lint | Vi
1
"Alarmi_1".
Krltlcnzggreskaf "Opcenite”.RST_
I I alarmi MOVE
== 1L o
Jint | 1 el —
1 Y "Alarmi_1".

Kriticna_greska_
# our1 — DC

Network 6:
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"HMI_varijable".
DC_link_
Inverter_OK_UV

"Alarmi".DC_
Elektricni_uvjeti_
nisu_zad

{ 1
A} U

Vi

"HMI_varijable".
DC_link_
Inverter_OK_
UVA

"Alarmi".DC_
Elektricni_uvjeti_
nisu_zad

MOVE

EN — —

"Alarmi_1".DC_
Elektricni_uvjeti_
nisu_zad

"Opcenite".RST_
alarmi

4

|int]
1

"Alarmi_1".DC_
Elektricni_uvjeti_
nisu_zad

"Opcenite".RST_
alarmi

|Int]
1

"Alarmi_1".DC_
Elektricni_uvjeti_

£ OUT1 nisu_zad

MOVE

EN — ]
"Alarmi_1".DC_
Elektricni_uvjeti_

£ OUT1 nisu_zad

Network 7:

"HMI_varijable".
Motor_Inverter_
critical_FLT

"Alarmi".
Kriticna_greska_
motor

{ 1
A} U

"Alarmi".
Kriticna_greska_
motor

MOVE
—_—

"Alarmi_1".
Kriticna_greska_
motor

"Opcenite".RST_
alarmi

4

int ]
1

"Alarmi_1".
Kriticna_greska_
motor

"Opcenite".RST_
alarmi

"Alarmi_1".
Kriticna_greska_

g ouTq — Motor

MOVE
—_—

int]
1

EN —

"Alarmi_1".
Kriticna_greska_

g2 ouT1 — Mmotor
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Network 8:

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
INV_UV

"Alarmi".Mot_
Elektricni_uvjeti_
nisu_zad

Vi

"Motor".ST_
DRV_IN.SW1.
INV_UVA

Vi

"Alarmi".Mot_
Elektricni_uvjeti_
nisu_zad
11

{ 1
A} U

MOVE

"Alarmi_1".
Kriticna_greska_
motor

"Opcenite".RST_
alarmi

|int |
1

"Alarmi_1".
Mot_Elektricni_
uvjeti_nisu_zad

4

"Opcenite".RST_
alarmi

lint |
1

—_—

"Alarmi_1".
Mot_Elektricni_

£ QUT] — Uvieti_nisu_zad

MOVE

EN — ]
"Alarmi_1".
Mot_Elektricni_

 OUT1 uvjeti_nisu_zad

Network 9:

"Valjci".Valjci_
Greska
1 1

"Alarmi".Greska_
na_valjcima
{ )

"Alarmi".Greska_
na_valjcima
1 1

A} U

MOVE
—_—

"Alarmi_1".
Greska_na_
valjcima

"Opcenite".RST_
alarmi

|Int]
1

"Alarmi_1".
Greska_na_
valjcima

1

"Opcenite".RST_
alarmi

|int]
1

"Alarmi_1".
Greska_na_

£ OUT1 valjcima

MOVE
—_—

"Alarmi_1".
Greska_na_

£ oUT1 valjcima
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Network 10:

"Motor".ST_ "Alarmi".
DRV_IN.SW1. Preopterecenje_
LOAD_RLY motora
1 1 [ )
11 \ )
"Alarmi".
Preopterecenje_
motora MOVE
| | EN — —_
! (Y "Alarmi_1".
Preopterecenje_
"Alarmi_1". g1 ouTY — Mmotora
Preoﬁ:s,[sfjnje— "Opcenite".RST_
| alarmi
== |
Jint] 4
1
"Alarmi_1".
Preoﬁ:s,[sfjnje— "Opcenite".RST_
I alarmi MOVE
== 1 1
Jint | 11 EN SO —
1 IN "Alarmi_1".
Preopterecenje_
£ ouT] — Mmotora
Network 11:
"Opcenite". "Alarmi".
Emergency_ Sklopka_za_
sklopka hitan_isklop
1/1
Vi { }
"Alarmi".
Sklopka_za_
hitan_isklop MOVE
| | EN — —_
! IN "Alarmi_1".
Sklopka_za_
"Alarmi_1". g ouT1 — hitan_isklop
Sklopka_za_ " o
hitan_isklop Opcenite™.RST_
| alarmi
== |
Jint| 4
1
"Alarmi_1".
Sklopka_za_ " o
hitan_isklop Opcenite™.RST_
| alarmi MOVE
== 11
Jint | 1T B == EN0 p
1 (Y "Alarmi_1".
Sklopka_za_
2 OUT1 hitan_isklop

Network 12:
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"Motor".Motor_

"Alarmi".Motor_

S_warning S_warning
11 [ )
11 VT
Network 13:
"DC_Link".
Glavno_ "Alarmi".Glavno_
napajanje napajanje
Vi { )
Network 14:
"DC_Link".
Tempfr‘laf
Izlazu_iz_ "Alarmi".lzlaz_

izmjenjivaca_1.

iz_izmjenjivaca_

—_
~

"DC_Link".
Temp_na_
) I_zlaz”uflzf "Alarmi".Izlaz_
izmjenjivaca_1. iz_izmjenjivaca_
HH HH
1 1 { )
1T L
Network 15:
"Motor". "Alarmi".
Temperatura_ Temperatura_

lezaja_motora_
1.H

lezaja_motora_
H

lezaja_motora_
1.

I | { )

I LI
"Motor". "Alarmi".
Temperatura_ Temperatura_

lezaja_motora_
HH

—
~

Network 16:
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"Motor". "Alarmi".
Temperatura_ Temperatura_
namota_ namota_
motora_1.H motora_H
11 [ )
11 VT
"Motor". "Alarmi".
Temperatura_ Temperatura_
namota_ namota_
motora_1.HH motora_HH
1 1 { )
11 \ )

Network 17:

"Motor". "Alarmi".
Temperatura_ Temperatura_
pretinca_za_ pretinca_za_
prstene_1.H prstene_H

11 [ )
11 VT

"Motor". "Alarmi".
Temperatura_ Temperatura_
pretinca_za_ pretinca_za_
prstene_1.HH prstene_HH

1 1 { )
11 \ )
Network 18:

"Motor". "Alarmi".

Sklopka_ Sklopka_
rastavljaca_ rastavljaca_
ventilatora_ ventilatora_

motora_ motora_
zatvorena zatvorena

[ )
\ )

Network 19:

"Motor".Sustav_
za

podmazivanje

"Alarmi".Sustav_
za

podmazivanje

4 { )
Network 20:
"Alarmi".RUN_
"Motor".RUN_TOUT TOUT
] L | 1

LS |
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Network 21:

"Motor".Sustav_ "Alarmi".Sustav_
za_ Za_
podmazivanje podmazivanje
4 { )

Network 22:
"DC_Link". "Alarmi".DC_
Status_Greska LINK_alarm
11 [ )
11 \ )
"Alarmi".DC_
LINK_alarm MOVE

| EN — ENO ———

T—IN "Alarmi_1".DC_
£ OUT1 — LINK_alarm

"Alarmi_1".DC_ " i
LINK_alarm Opc:g:;iRST‘

| = I

|int | Vi

1
"Alarmi_1".DC_ "Opcenite".RST_
LINK_alarm alarmi MOVE

== 11 R

Jint | 1T &Y —

1 0—IN "Alarmi_1".DC_

2 OUT1 LINK_alarm

Network 23:
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Network 23: (1.1/6.1)

"Alarmi".Glavno_

e MOVE
X N
1 IN "Alarmi_1".
Glavno_
"Alarmi_1". £ 0oUT1 napajanje
Glavno_ "Opcenite".RST_
napajanje alarmi
|== 1/1
| Int] Vi
1
"Alarmi_1".
n(;|a;/'f;(r3re "Opcenite".RST_
pajanj alarmi MOVE
== 11 —_ !
| Int] v A
] IN "Alarmi_1".
Glavno_
2 OUT1 napajanje
"Alarmi".lzlaz_
iz_izmjenjivaca_
u MOVE
: : EN —
] )
IN "Alarmi_1".
Izlaz_iz_
"Alarmi_1". # ouT1 — iZmjenjivaca_H
- lzlaz_iz_ "Opcenite".RST_
izmjenjivaca_H alarmi
| == 1/1
| int] Vi
1
"Alarmi_1".
- lzlaz_iz_ "Opcenite".RST_
izmjenjivaca_H alarmi MOVE
| == 11 —
| int] v 2
] IN "Alarmi_1".
Izlaz_iz_
2 OUT1 izmjenjivaca_H
"Alarmi".Izlaz_
iz_izmjenjivaca_
HH MOVE
: : EN —
] )
IN "Alarmi_1".
Izlaz_iz_
"Alarmi_1". £ ouT1 — iZmjenjivaca_HH
Izlaz_iz_ " ite"
izmjenjivaca_HH Opczr;lfﬁqi-RSTf
| == 1/1
| int] Vi
1
"Alarmi_1".
Izlaz_iz_ " ite"
izmjenjivaca_HH Opf?a':ﬁqiRST’ MOVE
| == 1 | ——
| int] v -
] IN

"Alarmi_1".
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Network 23: (2.1/6.1)

namanta

1zIaz_lz_
£ 0oUT1 izmjenjivaca_HH
"Alarmi".
Temperatura_
lezaja_motora_
HH MOVE
: : EN — —_—
T—IN )
"Alarmi_1".
Temperatura_
"Alarmi_1". lezaja_motora_
Temperatura_ £ oUT1 HH
lezaja_motora_ . e
HH Opcenite".RST_
| | alarmi
== 1/1
™ Vi
1
"Alarmi_1".
Temperatura_
|ezajaﬁn;0tor37 "Opcenite".RST_
alarmi MOVE
== 1 |
| nt| L EN — —
1 lN " . "
Alarmi_1".
Temperatura_
lezaja_motora_
# outt — HH
"Alarmi".
Temperatura_
lezaja_motora_
H MOVE
1| T e p—
T—IN )
"Alarmi_1".
Temperatura_
"Alarmi_1". lezaja_motora_
Temperatura_ £ oUT1 H
lezaja_motora_ . e
Opcenite".RST_
I | alarmi
== 1/1
™ Vi
1
"Alarmi_1".
Temperatura_
|623137:10tor37 "Opcenite".RST_
alarmi MOVE
== 11
|Int| 1T EN — —_—
1 IN . .
Alarmi_1".
Temperatura_
lezaja_motora_
# out1 — M
"Alarmi".
Temperatura_
namota_
motora_HH OV
| EN — —_—
T—IN )
"Alarmi_1".
Temperatura_
"Alarmi_1". namota_
Temperatura_ 2 OUT1 motora_HH
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Network 23: (3.1/6.1)

N ndmotd_ " .
motora_HH Opcenite”.RST_
alarmi
= 1/1
| int] Vi
1
"Alarmi_1".
Temperatura_
namota_ . .
motora_HH Opcenite”.RST_
I alarmi MOVE
= 11
| Int] 1T EN — —_—
1 IN .
"Alarmi_1".
Temperatura_
namota_
£ OUT1 motora_HH
"Alarmi".
Temperatura_
namota_
motora_H —
{ | .
T—IN
"Alarmi_1".
Temperatura_ o OUTT
namota_ . L
motora_H Opcenite’ '.RST7
alarmi
= 1/1
| Int] 1
1
"Alarmi_1".
Temperatura_
namota_ . .
motora_H Opcenite”.RST_
I alarmi MOVE
== 11
| Int] 1T EN — —_—
! R " -
Alarmi_1".
Temperatura_
namota_
£ OUT1 motora_H
"Alarmi".
Temperatura_
pretinca_za_
prstene_H Ve
I | -
T—IN
"Alarmi_1".
Temperatura_ o oUTt
pretinca_za_ . .
prstene_H Opcenite' '.RSL
| alarmi
= 1/1
| int] 4
1
"Alarmi_1".
Temperatura_
pretinca_za_ . .
prstene_H Opcenite”.RST_
I alarmi MOVE
. | | EN —

—

"Alarmi_1".
Temperatura_
namota_
motora_H

—

"Alarmi_1".
Temperatura_
pretinca_za_
prstene_H
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Network 23: (4.1/6.1)

N [ ] —
1 O lN " . "
Alarmi_1".
Temperatura_
pretinca_za_
£ 0oUT1 prstene_H
"Alarmi".
Temperatura_
pretinca_za_
prstene_HH TOVEE
| | R
T—IN )
"Alarmi_1".
Temperatura_
"Alarmi_1". pretinca_za_
Temperatura_ £ OUT1 prstene_HH
pretinca_za_ . o
prstene_HH Opcenite".RST_
| - alarmi
== 1/1
[ int Vi
1
"Alarmi_1".
Temperatura_
pretinca_za_ . o
prstene_HH Opcenite' :RST_
I alarmi MOVE
== 1L
|Int| 1 T EN —_—
1 O lN " . "
Alarmi_1".
Temperatura_
pretinca_za_
£ 0UT1 prstene_HH
"Alarmi".
Sklopka_
rastavljaca_
ventilatora_
motora_
zatvorena
MOVE
. EN — ENO ———
T—IN "Alarmi_1".
Sklopka_
"Alarmi_1". rastavljaca_
Sklopk_a ventilatora_
rastavljaca_ motora_
ventilatora_ £ ouT1 zatvorena
motora_
zatvorena "Opcenite".RST_
alarmi
== 1/1
[ int ] Vi
1
"Alarmi_1".
Sklopka_
rastavljaca_
ventilatora_
motora_
zatvorena "Opcenite".RST_
I | alarmi MOVE
== 11
| nt] 11 EN - —
1 0—IN "Alarmi_1".
Sklopka_
rastavljaca_
ventilatora_
motora_
zatvorena
£ 0oUT1
"Alarmi".Sustav_
za_
podmazivanje AAAIE
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Network 23: (5.1/6.1)

"Alarmi".Motor_

MOVE
EN — —
! IN "Alarmi_1".
Sustav_za_
"Alarmi_1". £ 0UT1 podmazivanje
Susmvfzaﬁ "Opcenite".RST_
podmazivanje alarmi
== 1/1
| Int] Vi
1
"Alarmi_1".
Sustav'_za_. "Opcenite".RST_
podmazivanje Jlarmi TioVE
|== 1 1
| int] 1 £l —
1 I “Alarmi_1".
Sustav_za_
£ 0UT1 podmazivanje
"Alarmi".RUN_
TOUT MOVE
| | EN — —_
T—IN "Alarmi_1".
£ 0UT1 RUN_TOUT
"Alarmi_1". " i n
RUN_TOUT Opcenite ST
|== 1/1
| Int] '/'
1
"Alarmi_1". "Opcenite” RST_
RU’I\LTOUT alarmi MOVE
== 1 1
| int] 1T N —
1 IN "Alarmi_1".
£ 0UT1 RUN_TOUT
"Alarmi".Motor_ "Opcenite".RST_
S_fault alarmi MOVE
I | 4 EN — ENO —
T—IN "Alarmi_1".
£ 0OUT1 Motor_S_fault
"Alarmi_1". " im
Motor_S_fault OPC:F;:emi'RST—
== 1/1
| Int] '/'
1
"Alarmi_1". " o
- o] te".RST
Motor_S_fault pc:ralrﬁ]i - MOVE
| == 11
| int] 1T N '
1 0—IN "Alarmi_1".
£ OUT1 Motor_S_fault

alarmi

S_warning MOVE
| EN —  —
! (Y "Alarmi_1".
Motor_S_
"Alarmi_1". £ ouT] — Warning
Motor_S_ N o
warning Opcenite".RST_
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Network 23: (6.1/6.1)

"Alarmi_1".
Motor_S_
warning

"Opcenite".RST_
alarmi

| Int]
1

MOVE
S [
"Alarmi_1".

Motor_S_
£ oUT1 warning
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Program blocks / Alarmi
Alarmi [DB14]

Alarmi Properties

Name Alarmi Number 14 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Title Author Comment ‘

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Glavno_napajanje Bool false False
Motor_nije_spreman_za rad Bool false False
Greska_na_inverteru Bool false False
Kriticna_greska_motor Bool false False
Mot_Elektricni_uvjeti_nisu_zad Bool false False
Kriticna_greska_DC Bool false False
DC_Elektricni_uvjeti_nisu_zad Bool false False
DC_Greska_na_inverteru Bool false False
Greska_na_valjcima Bool false False
Preopterecenje_motora Bool false False
Izlaz_iz_izmjenjivaca_H Bool false False
Izlaz_iz_izmjenjivaca_HH Bool false False
Temperatura_lezaja_motora_HH Bool false False
Temperatura_lezaja_motora_H Bool false False
Temperatura_namota_motora_HH Bool false False
Temperatura_namota_motora_H Bool false False
Temperatura_pretinca_za_prstene_H Bool false False
Temperatura_pretinca_za_prstene_HH Bool false False
Sklopka_rastavljaca_ventilatora_mo- Bool false False
tora_zatvorena
Sustav_za_podmazivanje Bool false False
RUN_TOUT Bool false False
Motor_S_fault Bool false False
Motor_S_warning Bool false False
DC_LINK_ alarm Bool false False
Sklopka_za_hitan_isklop Bool false False
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Program blocks / Alarmi

Alarmi_1 [DB15]

Alarmi_1 Properties

Name Alarmi_1

Number

15

Type

Language DB

Numbering

Automatic

Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Glavno_napajanje Int 0 False
Izlaz_iz_izmjenjivaca_H Int 0 False
Izlaz_iz_izmjenjivaca_HH Int 0 False
Temperatura_lezaja_motora_HH Int 0 False
Temperatura_lezaja_motora_H Int 0 False
Temperatura_namota_motora_HH Int 0 False
Temperatura_namota_motora_H Int 0 False
Temperatura_pretinca_za_prstene_H Int 0 False
Temperatura_pretinca_za_prstene_HH Int 0 False
Sklopka_rastavljaca_ventilatora_mo- Int 0 False
tora_zatvorena
Sustav_za_podmazivanje Int 0 False
RUN_TOUT Int 0 False
Motor_S_fault Int 0 False
Motor_S_warning Int 0 False
DC_LINK_alarm Int 0 False
Motor_nije_spreman_za rad Int 0 False
Greska_na_inverteru Int 0 False
Kriticna_greska_motor Int 0 False
Mot_Elektricni_uvjeti_nisu_zad Int 0 False
Kriticna_greska_DC Int 0 False
DC_Elektricni_uvjeti_nisu_zad Int 0 False
DC_Greska_na_inverteru Int 0 False
Greska_na_valjcima Int 0 False
Preopterecenje_motora Int 0 False
Sklopka_za_hitan_isklop Int 0 False
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Program blocks / Dodatni blokovi
Opcenite [DB13]

Opcenite Properties

Name Opcenite Number 13 Type DB

Language DB Numbering  |Automatic

Information

Title Author Comment

Family Version 0.1 User-defined

ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Automatski_nacin Bool false False
Rucni_nacin Bool false False
Nacin_rada Bool false False
Pokreni Bool false False
Zaustavi Bool false False
Promjena_nacina_rada Bool false False
STA_sustav Bool false False
STP_sustav Bool false False
Emergency_sklopka Bool true False
RST_alarmi Bool false False
Greska_s_komunikacijom Bool false False
RESET_sustava Bool false False
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Program blocks / Dodatni blokovi
Pomocne [DB7]

Pomocne Properties

Name Pomocne Number 7 Type DB
Language DB Numbering  |Automatic
Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID
Name Data type Start value Retain
w Static
Trig Array|[0..20] of Bool False
Pom Real 0.0 False
Pom2 Real 0.0 False
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Program blocks / Dodatni blokovi
HMI_varijable [DB8]

HMI_varijable Properties

Name

HMI_varijable

Number 8

Type

Language DB

Numbering

Automatic

Title Author Comment
Family Version 0.1 User-defined
ID

Name Data type Start value Retain

w Static
Target_speed Real 70.0 False
Motor_ready Bool true False
Motor_Inverter_OK_UV Bool true False
Motor_Inverter_OK_UVA Bool true False
Motor_Inverter_critical_FLT Bool false False
Motor_Inverter_FLT Bool false False
DC_link_ready Bool false False
DC_link_Inverter_OK_UV Bool true False
DC_link_Inverter_OK_UVA Bool true False
DC_link_Inverter_critical_FLT Bool false False
DC_link_Inverter_FLT Bool false False
Sklopka_rastavljaca_ventilatora_mo- Bool false False
tora_zatvorena
Sklopka_za_hitan_stop Bool false False
DC_link_Inverter_ALM Bool false False
Reset_sustava Bool false False
STA_motor Bool false False
STP_motor Bool false False
STA_DC_link Bool false False
STP_DC_link Bool false False
RST_radni_sati Bool false False
Izlaz_iz_izmjenjivaca Real 60.0 False
Temperatura_lezaja_motora Real 50.0 False
Temperatura_namota motora Real 50.0 False
Temperatura_pretinca_za_prstene Real 50.0 False
Temperatura_izmjenjivaca_topline Real 50.0 False
Sklopka_za_glavno_napajanje Bool false False
Sustav_za_podmazivanje Bool false False
RST alarma Bool false False
Target_encoder_RPM Real 0.0 False
STAValjci Bool false False
STPVALICI Bool false False
ValjciBrzina Real 70.0 False
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