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Shrnuti

At uz chceme do urdité pozice umistit nastroj Ci dopravit vyrobky z
bodu A do bodu B - vyZaduje automatizace komplexni souhru mecha-
nickych komponent, pohonu a fidiciho systému.

Komplexnost byla v minulosti pricinou vysokych nakladd na vyvoj,
které Cinily proces automatizace pro celou fadu aplikaci finan¢né
nezajimavym. Zejména elektrické komponenty a programovani digi-
talnich Fidicich systémd byly dlvodem nedmérného ristu nakladd.
Technicky pokrok v8ak prispiva k tomu, Ze feSeni automatizace lze
dnes rychleji planovat, snadnéji instalovat a bezproblémové uvadét
do provozu. Diky harmonizovanym komponentam je v souc¢asné dobé
mozno vyuzivat automatizaci v mnoha oblastech.

K cemu slouzi tato bila
kniha

Tato bild kniha se zabyva elektrickymi komponentami automatizac-
niho feSeni. Dopliuje bilou knihu ,Automatizace v primyslu I, ktera
se soustredi na zaklady mechaniky (linearni pohony a linearni vedeni).
Ma byt podporou pfi cileném vybéru komponent a jejich hodnoceni.
V pripadé motorti, prevodovek, snimacich a Fidicich systému jsou k
dispozici ¢etné technologie. S rdznymi pfistupy Ize docilit ¢astecné
podobnych vysledkd. Proto je dleZité zvazit vyhody a nevyhody.
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Aby se nastroje a
zpracovavaneé pred-
méty pohybovaly co
nejrychleji a nejpresnéji,
vyzaduji automatizacni
projekty perfektni sou-
hru linearni jednotky,
motoru, prevodovky a
fidiciho systému.

Automatizace a hnaci technika

Aby rozSirili své vlastni schopnosti, pouzivaji lidé stroje jiz déle
nez 2700 let. Pro vykonavani tkol{ jako takovych hrala béhem
vyvoje jednu z rozhodujicich roli mechanika. Prvnimi stroji byly
pumpy, tkalcovskeé stavy a soustruhy. DalSim dileZitym mezni-
kem byl pohon, ktery umoznil nahradit silu sval(l silou vody a
vétru.

Diky vynalezu parniho stroje byl od zacatku 18. stoleti k dispo-
zici zdroj energie, ktery fungoval nezavisle na ¢ase a misté. A
v dlsledku toho doslo i k velkému rozvoji mechaniky. PFiblizné
v roce 1740 britsti vynalezci John Kay a Edmund Cartwright v
nékolika krocich pripravili cestu pro prvni automaticky tkalcov-
sky stav. Diky nému bylo mozno jednoduchou latku vyrobit rych-
leji nez manualni praci.

0 definitivné rozhodujici priilom se zaslouzil francouzsky
vyrobce hedvabi Joseph-Marie Jacquard. Jacquard si nechal
roku 1805 patentovat tkalcovsky stroj, ktery umél za pomoci
dérovanych karet tkat r{izné vzory. Tim vzala za své posledni
specialni dovednost tkalcd, totiz uméni vyrobit na zakazku
pozadovany vzor. Pomoci mechaniky, pohonu a fizeni preko-
naly stroje pfi vyrobé latek ¢lovéka.

| dnes je dokonala souhra mechaniky, pohonu a fidiciho sys-
tému centralnim tématem automatizace. Zatimco mechanika
v ramci vyrobniho procesu poskytuje pfidanou hodnotu, pecuji
pohon a fidici systém o presnost a flexibilitu.

Soucasna hnaci technika zahrnuje vice nez ¢isty pohyb pomoci
prenosu sily. Cilené nasmérovani rliznych hnacich element(
umoziuje provadeét komplexni pohyby a zpracovavat informace
podpUrnych senzord. Mix mechanickych, elektrickych a digital-
nich komponent se oznacuje také jako mechatronika. V ramci
priimyslové vyroby jsou vSak ¢astéji pouzivany pojmy automati-
zace Ci automatizacni technika.

Tato bila kniha osvétluje zasadni komponenty hnaci techniky
pouzivané pro stroje. To jsou elektromotory, prevodovky a
fidici systémy. Mechanické komponenty linearnich jednotek -
napt. k vybéru vhodného linearniho pohonu a typu linearniho
vedeni - jsou pojednany v bilé knize ,Automatizace I,
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Elektromotory

Elektromotor pfeméniuje elektrickou energii na energii mechanic-
kou. V pfipadé brzdnych procest Gi¢inkuje oproti tomu jako gene-
rator. Z pohybu je ziskavana zpét elektricka energie.

Elektromotory jsou schopny vyuzit ke svemu prospéchu Lorent-
zovu silu. Nizozemsky nositel Nobelovy ceny Hendrik Lorentz
(1853 - 1928) vysvétlil fyzikalni ucinek, ktery hovori o tom, Ze
v magnetickém nebo elektrickém poli plisobi sila na nabité ¢as-
tice uvedené do pohybu. Dle pravidla tfi prst levé ruky tato sila
plsobi v predvidatelném sméru. Tak je mozno vodic, kterym pro-
téka proud, v magnetickém poli uvést do kontrolovaného pohybu.
Pomoci jednoduchého prostfedku Ize docilit rotace.

Podstatnymi sou¢astmi elektromotoru jsou rotor (obvykle otoéna
civka s kovovym jadrem, takzvanou kotvou) a stator (zpravidla
staticky permanentni magnet nebo budici civka). Ostatni kompo-

nenty, jako napf. komutator pracujici jako usmérfiova¢ proudu,
jsou nutné v zavislosti na typu konstrukce elektromotoru.

Pokud je rotor vystaven magnetickému poli statoru, je v civkach
piip. zkratovanych vodicich rotoru indukovano napéti. Tento
tok proudu vytvari znovu vlastni magnetické pole, které spolu
s polem statoru U¢inkuje stfidavé. Pri tomto procesu vznikajici
Lorentzova sfla zplisobuje tocivy pohyb rotoru.

ProtoZe pozadavky kladené na elektromotory jsou rozmanité,
byla vytvorena celd fada provedeni motord. Jejich vhodnost pro
automatizaci bude pojednana v nasledujicim textu.

Aby bylo umoznéno
optimalni dimenzovani
pro kazdé pouziti,
existuji elektromotory v
riznych velikostech a
provedenich.

Motory na stejnosmémy proud

Motory na stejnosmérny proud jsou Fizeny vySkou napéti a
polaritou. To umoziuje velice ucinnou kontrolu nad poctem
otacek. Motory na stejnosmérny proud jsou pouzivany, kdyz je
potfeba vysoky poCet atacek a maly kroutici moment.

Maji vSak konstrukci podminénou nevyhodu: Elektrickd ener-
gie pro kotvu je prenasena pres komutator a kontakty kluzného
typu (vétSinou uhlikové kartacky) na lamely kolektoru. Komutéa-
tor je usmérnovac polu, ktery po jedné poloviné otacky kotvy
meéni jeji pdlovani. Tak z(istava pohyb zplisobeny magnetickym
polem statoru zachovan. Pokud by nebylo komutatorem zmé-
néno, zdstal by rotor stat.

Opotfebeni a narocna Udrzba kartack( ¢ini motory na stej-
nosmeérny proud pro trvalé pouziti méné atraktivnimi. I na odlé-
tavani jisker na kartaccich neni ve vyrobé z bezpecnostnich
diivodi nahlizeno pozitivné.



Trojfazové motory

Trojfazové motory vyuzivaji kontinualni zménu polarity stfida-
vého proudu. Tato v dlsledku toho vytvafi bez komutétoru tzv.
toCivé pole. Proto nevyzaduii trojfazové motory témér zadnou
UdrZbu. Jsou kromé toho odolné vici elektrickému a mecha-
nickému pretizeni. Diky tomu se staly nejpouzivangjSimi elek-
tromotory v primyslové vyrobg.

Trojfazové motory pouzivaji minimalné tfi civky (nebo jejich
nasobek ke zvySeni poctu poll), které jsou usporadany stfi-
davé jedna k druhé v uhlu 120°. Tak vznika toCivé pole, které
rotuje s frekvenci stfidavého proudu. PFi stfidavém proudu
50 Hz dosahuje jednopolovy motor poctu cca 3000 otacek/
min. Dvoupdlovy motor se otaci 1500krat za minutu.

Zaucelemizeni motoru je sitova frekvence upravovana pomoci
ménice frekvence. Tak se dosahne pozadovaného poCtu ota-
¢ek. Regulace musi byt upravena v zavislosti na motoru, jeho
parovém poctu polll a prevodovce. Aby se dosahlo napf. 500
otacek za minutu, vyZaduje jednopolovy motor jinou sitovou fre-
kvenci nez motor tfipdlovy. BEhem provozu kontroluje snimaci
systém polohu rotoru a urCuje tak skutecny pocet otacek.

Trojfazové motory existuji v mnoha provedenich, z nichz jsou
nejdllezitéjsi asynchronni, synchronni a krokové motory.
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Pro provoz elektromo-
tor(i jsou obvykle pou-
Zivany separatni kabely
pro napajeni proudem
(zde oranzovy) a data

snimaciho systému.

Asynchronni motory

Asynchronni motory jsou robustni trojfazové motory, jejichz
rotor se nepohybuje soubézné s toCivym polem. Kroutic
moment vznika, kdyz se poCet otacek rotoru lisi od poCtu ota-
¢ek tocivého pole. V disledku skluzu podminéného principem
nedosahuji asynchronni motory pIného poctu otacek, nybrz
jejich vykon je v zavislosti na zatizeni niz8i az o0 8 procent.

NejCastéji vyskytujici se typ konstrukce je zkratovy klecovy
motor pfip. zkratovy rotor. V tomto pfipadé jsou v drazkach
rotoru (béZce) vsazeny nebo zality vodivé tyCe. Na Celni strané
spojuji zkratové prstence tyCe tak, Ze vznika uzaviené vinutf
rotoru.

PFi rozbéhu a nizkém poctu otacek se u asynchronnich motord
Casto vyskytuji nepfijemné zvuky. Ty Ize zmirnit, kdyZ se drazky
motoru usporadaji Sikmo k pfirubé na ose. DalSi nevyhodami
jsou vysoky rozbéhovy proud a konstantni proud rotoru béhem

pProvozu.

Synchronni motory

Synchronni motory jsou robustni tfifazové motory, jejichz rotor
se pohybuje v kontinualnim soubéhu s todivym polem. Rozbé-
hovy moment je z divodu rotoru s nizkou setrvacnosti vysoky i
pfi nizkém poCtu otacek. Pi zatizeni vyviji motor ihned kroutici
moment, coz vede k velmi malému skluzu a dobré kontrole nad
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Regulace zajistuje, Ze
elektromotor optimalné
pracuje v kazdé fazi
pohybu. Programovani
ma Casto zasadni vliv na
vy$i naklada.

poctem otacek. Jednotnym znakem synchronnich motor( jsou
vysoky kroutici moment, vysoky pocet otaCek a konstrukce
nevyzadujici témér zadnou udrzbu. Proto jsou mimoradné
vhodné pro oblast pouziti s vysokou dynamikou a vysokym
zrychlenim.

Krokové motory

Krokové motory jsou robustni tfifazové motory, jejichz rotor
mize byt cilené otacen o definovany thel. To umoziuje velice
presnou kontrolu polohy rotoru bez pouZiti senzord. To usnad-
fuje fizeni.

Nevyhodou je zvySena konstrukéni naro¢nost. Synchronni
motory vyzaduji maximalné konstantni budici pole, které je v
modelech pro automatizaci obvykle vytvareno permanentnimi

Krokové motory funguji podobné jako synchronni motory,
vyZaduji vSak zpravidla vySsi parovy pocet pold, coz zvySuje

6

magnety na rotoru.

PocCet otacek je fizen prostrednictvim frekvence napajeciho
napéti. Kontrola polohy rotoru pfes snimaci systém zajistuje
plynulé pfizpdsobeni poctu otacek.

item

konstrukéni narocnost. Kromé toho maji krokové motory sklon
pii rychlém najizdéni a zpomalovani ke krokovym ztratam, coz
ovliviuje presnost pohybu. Krokové motory vykazuiji citelny
pokles kroutictho momentu pfi rlistu poctu otacek. To vede
praveé pfi castecném zatizeni k nizsi tcinnosti.
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Prevodovky

Smérnice VDI 2127 uvadi: ,Pfevodovky slouzi k pfendSeni a
transformaci pohybu, energie a/nebo sil*. V oblasti automati-
zace funguiji jako méniCe krouticitho momentu mezi motorem
a linedrnim pohonem. Zpravidla zvySuji kroutici moment pfi
soucasném snizeni poCtu otacek. Prevodovky tim vyrovnavaji
pomér setrvacnosti rotoru a pohybované hmotnosti.

Prevodovky mohou dale ménit smér otaceni. Diky Uhlovému
usporadani ozubenych kol mlZe byt motor instalovan napf.
zalomené o 90°, coz zmenSuje instalacni prostor, protoze
téleso motoru leZi paralelng k linearni jednotce. Uhlové pre-
vodovky maji 0 néco nizSi Ucinnost nez axialni prevodovky.
Celkova Ucinnost je vSak ovlivnéna typem konstrukce.

V automatizaci mohou byt spojeny linearni jednotky i bez prevo-
dovky pimo s motorem. Cim vétsi je transportovand hmotnost,
tim vice se pro zvySeni krouticiho momentu vyplati pouziti pre-
vodovky. Casto je z hlediska nakladd vwhodnéjsi pouzit mensi
elektromotor s vySSim poctem otacek nez vétsi motor s vyso-
kym krouticim momentem.

Zasadnim faktorem je prevodovy pomér. Udava pomér otacek
motoru (pohon) k otackam osy linearni jednotky (vysledny ¢len
prevodu). Kvocient i = 3 znamena, Ze se vysledny Clen otoci
jednou za kazdé tfi otaCky pohonu. To se rovnéz udava jako
prevod 1:3. V pripadé kvocientu i < 1, hovofime o jednom pre-
vodu/redukci.

Prevodovky existuji v mnoha konstruk¢nich formach, které
jsou Casto variantami zékladniho principu. Kromé toho jsou

Prevodovky vyrovnavaji

mimo jiné rozdilnou

! setrvacnost rotoru a

sl A pohybované hmotnosti.
: W Takto Ize dynamicky

=™ 0hybovat i s velkou

hmotnosti.

obvykla riznd oznaceni pro podobné typy prevodovek, coz
miZe snadno vést k nejasnostem. Pro oblast automatizace se
obvykle pouzivaji pfevodovky s pevnym pfevodovym pomérem,
protoZe pohyb mdZe byt snadno fizen pres pocet otacek. Nej-
dilezitéjsi typy prevodovek budou predstaveny v nasledujicim
textu.

> Tip:  Dimenzovani automatizacniho FeSeni jé
narocné a nakladné. Musi byt porovnany poza-
davky pohybované hmotnosti a charakteristiky
pohonu. Misto toho, abyste provadeéli vypoCet
sami, mliZete pouZit software jako napf. MotionDe-
signer® spole¢nosti item. Program pfi dimenzovani
celého systému zohlednuje optimalni souhru elek-
tromaotoru a prevodovky.

Celni ozubené prevody

Nejjednodussi forma ¢elniho ozubeného systému se sklada ze
dvou vné ozubenych kol na paralelnich osach. Z dlivodu vysoké
ucinnosti a jednoduché konstrukce jsou tyto prevody Gasto
pouzivany jesté dnes.
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V praxi je vSak nizky maximalni pfevodovy pomér prekazkou.

mechanickych dlivodd zabiraji ¢elni ozubené prevody s vyso-
kym prevodovym pomérem velky instalacni prostor a jsou
relativné tézké. Krome toho je hluk zplisobovany jejich ¢innosti
vy$Si nez u jinych prevodd. Diky dodateénym ozubenym kol(im
Ize v§ak dosahnout plynulého pfenosu sily, v diisledku ¢ehoz
se v8ak ztraci vyhoda jednoduché konstrukce.

Celni ozubené pievody s Uhlové ozubenymi koly vykazuji tissi
a jemngjsi chod. Kromé toho mohou byt kompenzovany pro-
blémy, které vznikaji v dlisledku vibraci nebo chyb v souososti.
Je zde vak nutno vzit v Gvahu o néco vyssi teni. Sikmé ozu-
beni v dlsledku toho sniZuje ucinnost.

Snekové prevody

U Snekovych prevodil nesedi na hnaci hfideli zadné ozubené
kolo. NybrZ je pouZito Sroubovité prohloubeni, které pohybuje
ozubenym kolem na strané vystupu. Vysledkem pohybu tzv.
Sneku je kontinualni kontakt s ozubenym kolem. Diky tomu
pracuji Snekové prevody velmi nehlucné a bez razl, které se
mohou vyskytovat pfi zapadavani ozubenych kol.

Nejvétsi nevyhodou je na jedné strané vznik tepla v dlisledku
prodlouzené doby kontaktu. Na druhou stranu treni také sni-
Zuje Ucinnost. Prave u velkych pfevodovych pomér( se Snekové
prevody v dlsledku ztrat tfenim dostavaji rychle na své meze.
Je-i zadana redukee, poskytuiji oproti tomu dobrou sluzbu.

item

Pro dosazeni poza-
dovaného krouticiho
momentu je v tomto
pripadé motor (vpravo)
spojen s kompaktnim
planetovym prevodem,
hnacf hfidel poté pokra-
Cuje do pohonu linedrni
jednotky (vlevo).

Prevody kuzelovymi koly

Prevody kuzelovymi koly nepozivaji Zadna tradiéni ozubena
kola, nybrz po strané ozubend kuzelova kola. VEtSi styCna
plocha zajistuje tichy chod a pfispiva k odolnosti proti razim.
Pokud maji byt prevadeény velké kroutici momenty, mohou pre-
vody kuzelovymi koly prokazat své vyhody.

Hnaci a vystupni hiidel jsou vétSinou umistény proti sobé v thlu
90°. Pomocikuzelovych kol Ize snadno realizovat jiné thly. Jako
u Snekovych prevod( patfi problémy u vysokych prevodovych
pomér(l a zvySené tieni k nevyhodam tohoto typu konstrukce.

Planetové prevody

V planetovych prevodovkach obihaji dvé nebo vice ozubenych
kol kolem centralniho ozubeného kola s vnéjsim ozubenim
a spojuji jej s jinym ozubenym kolem s vnitfnim ozubenim.
Obézné (planetova) kola se otaceji kolem centralniho hfidele
po pevné trajektorii jako planety okolo slunce. Planetové pre-
vody maji kompaktni konstrukci a umoziuji ucinny prenos
vykonu. Rozlozeni zatéze na vice planetovych kol dovoluje pie-
vadet vysoké kroutici momenty. Planetova kola zajistuiji spravny
kontakt, i kdyZ jsou hfidele pod zatizenim a zarovei poskytujf
vysokou Ucinnost a tichy chod. Kromé toho planetové prevody
predstavuji prostorove Uspornou konstrukci.

Protoze vnitfni a vngjsi ozubena kola maji rlizné priiméry a
0b&7néa Kkola jsou mezi né vlozena, jsou planetové prevodovky
vhodné pro vysokeé prevodové poméry. K nevyhodam patfi slozi-
t6jSi konstrukee, kterd predpoklada vysokou kvalitu zhotovent.



Snimaci systemy

V ramci automatizacnich feSeni je rotace hfidele motoru preva-
déna do dalSiho pohybu, napf. posuvu voziku linearni jednotky
ozubenym femenem. Bezprostfedni kontrola probiha regulaci
motoru. Rozbéh, zrychleni a presné brzdéni vyZaduje spoleh-
liva data o poloze rotoru (viz odstavec ,Elektromotory®).

To je Ukolem snimaciho systému, nazyvaného také rotacni sni-
mac nebo enkodér. Podava informace fidici jednotce o poloze
thlu rotoru a napomahé k vypoctu, kolik obéh(i je potfeba, nez
se dosahne pozadované polohy. Kontrola zvySuje presnost,
protoZe chyby v diisledku skluzu mohou byt rychleji korigovany.
Snimaci systém je instalovan primo v prislusném elektromo-
toru. Data jsou Gasto zprostredkovavana prostrednictvim sepa-
ratniho vedeni. K pfenosu dat pomahaji rovnéz primyslové
periferni shérnice.

Snimace absolutni hodnoty

Snimace absolutni hodnoty urCuji pfesnou polohu rotoru a
poskytuji jednoznacnou ¢iselnou hodnotu. Diky tomu je pfesna
pozice znama bezprostfedné po zapnuti a referencni jizda pfi
startu m0Ze odpadnout. Souc¢asné snimace absolutni hodnoty
mohou vedle vykonané trasy a aktualni polohy prevadét dalsi

Automatizace v priimyslu Il- Motory afidici systémy » Prevodovky

S prevodem
naklonénym v thlu 90°
je mozno instalacni
prostor stroje ¢asto
|épe vyuzit. Mator je
pak umistén paralelné k
linedrni jednotce.

data jako napf. teplotu motoru. Interni digitalni zpracovani dat
¢ini snimacCe absolutni hodnoty relativné naro¢nymi a naklad-
nymi.

Inkrementalni snimace

Inkrementalni snimaCe zaznamenavaji zménu Uhlu rotoru. Za
Ucelem méfeni se napf. sleduje rotujici kotouc¢ s periodickymi
dilky stupnice. Kazdy pribéh jednoho dilku stupnice zvySuje
nebo snizuje namérenou hodnotu. ProtoZe jsou zaznamena-
vany pouze zmény na zacatku méfeni, nemUZe inkrementalni
snimac stanovit pozici po zapnuti, nybrz potfebuje pocatecni
pohyb. Presnost méfeni mlZe byt negativné ovlivnéna v
diisledku zahrati nebo zne¢isténi.

Resolvery

Resolvery stanovuji polohu Uhlu rotoru pomoci elektromagne-
tického méreni. Viysledkem umisténi snimacl polohy thlu na
vice mistech je velice pfesna kontrola nad pohybem rotoru.
Resolvery jsou extrémné robustni a poskytuji i pri vysokych
teplotnich vykyvech spolehlivé vysledky méfeni. Konstrukce je
odoIna proti zneCisténi.
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Moderni Fidici systémy
se daji snadno progra-
movat a diky modularni
konstrukci podporuji
rlizné periferni shérnice.

Ridici systémy

V priimyslové technice zpracovani dat, kontroly a fizeni jsou, v
ramci automatizace, rozliSovany rizné Urovné hierarchie. Tyto
zahrnuji celou fadu procest, firemni trovni pocinaje, na které
jsou zaznamenavany napf. objednavky vyrobku, az po Uroven
aktor(l, na které je vyzyvan jeden jednotlivy motor k vyrobé kon-
strukcniho dilu pro tento objednany vyrobek.

Pro vlastni vyrobni proces jsou relevantni fidici a periferni
Uroven pyramidy automatizace. Ackoli dle DIN 19226 existuiji
definované rozdily mezi regulacni a fidici technikou, hranice
mezi nimi dnes splyvaji. Prostfednictvim procesord a progra-
movatelnych rozhrani prebiraji dnes moderni servoregulatory,
které jsou zamysleny jako podfizena droven k technickému
vyrobnimu procesu, funkce fidici Urovné. V praxi se pro vSechny
programovatelné systémy prosadil zastredujici pojem ,Ridici
systém*, Drive tato funkce vyzadovala nadfizené PLC (pamé-
tové programovatelné fidici zafizeni), které fidilo jednotlivé
regulatory.

Historicky se rozliSuje mezi pevné propojenym a programova-
telnym Fidicim systémem. ProtoZe vyrobni naklady na primys-
lové vhodnou digitalni techniku vyrazné klesly, staly se progra-
movatelna feSeni s vlastnim procesorem normou.

Ridici systém prebira dva tkoly. Zaprvé se zde sbihaji digitalni
a/nebo analogové signaly z motor(, senzor( apod. Ridici sys-
tém v disledku toho reguluje napf. rychlost otacéek elektro-
motoru od jeho najezdu az po zpomaleni, kdyz vozik linearni
jednotky dosahne pozadovaného mista. Motor a fizeni musi
byt navzajem sladény, protoze kazdy motor ma svou charakte-
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ristiku. Zaroven fidici systém zpracovava signaly z koncovych
spinacl atd.

Neékdy jsou pouzivana kaskadova feSeni, ve kterych digitaini
fizeni aktivuje servoregulator, ktery zase vytvari elektrické roz-
hrani k elektromotoru. To umozfiuje pouZiti fidicich systémd
ke koordinaci rliznych elektromotor(l v jednom feseni. PouZiti
nadfizeného fidiciho systému vSak zvySuje komplexnost.

Druhym Ukolem je provedeni programu. V automatizaci musf
byt Ukol pfepravy popsan formou jednotlivych krok( nasledu-
jicich jeden po druhém. PYi tom nestaci popsat tento postup
ramcové napt.: ,Pohni vozikem 0 350 mm smérem doprava.”
MuZe byt pfeprava zboZi zrychlena maximalni rychlosti motoru
a zpomalena? Je potfebny mirny rozjezd? Je rozjezd fizen
¢asem nebo aktivovan signalem?

Vzhledem k mnoha riiznym faktordim a i proto, Ze rlizné fidicf
systém pouziva riizny program, je nastaveni fidici jednotky
klicovym nakladovym faktorem v automatizacnich projektech.
Casto je nutno angaZovat dal$f specialisty, protoze strojni inze-

vvvvv

Protoze pro regulaci nebo fizeni automatizacniho feSeni je
nutny vétsi pocet senzord a pohontl, potfebuje Fidici systém
prislusna pripojeni ke zpracovani analogovych a digitalnich
signald. Pres veskeré snahy o sjednocent je k dispozici Siroky
vybér rozliCnych rozhrani. Moderni fidici systémy jsou proto
konstruovany modularné, aby mohla byt dopInéna pozadovana
rozhrani.
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9 Ackoli dle normy DIN 19226 existuji definovane
rozadily mezi requlacni a ridici technikou, hranice

mezi nimi anes splyvayi.

Tzv. periferni sbérnice umozriuji v primyslovém prostfedi bez-
pecnou komunikaci. Slouzi v zavislosti na konstrukci ke komu-

nikaci s planovanim vyroby nebo mezi stroji a ¢astmi stroje.

> Tipp: Moderni feSeni jako Linear motion spolec-
nosti item nevyzaduji zadné programatorske zna-
losti. Umozriuji Ukol prepravy definovat ve srozumi-
telnych procesech. Software prevadi plan procesu
do skutecného programovani v¢. nastaveni regu-
laénich parametr(i. Pro mnoho Ukold neni proto
nutné dodate¢né know-how.

Periferni sbérnice

Periferni shérnice je sbérnicovy systém, ktery v ramci prdmy-
slového automatizacniho feseni spojuje riizné pristroje. V kan-
celarském prostredi jsou pouzivany standardy pro pfipojovani
jako je USB nebo Ethernet, které vSak nejsou dimenzovany na
tvrdé pozadavky vyrobniho prostredi. Periferni shérnice kladou
vysoké pozadavky na citlivost vici ruSivym zdrojiim a na spo-
lehlivost pfenosu dat.

1

Aby nahradily rostouci poCet dedikovanych vedeni ve spolecné
siti, jsou periferni shérnice vyvijeny jiz od 80 let minulého sto-
leti. VSechny pristroje by mély vysilat a pfijimat informace pres
jeden svazek vedeni a tak zjednodusit propojovani kabely a
vyvoj. Kvdli riiznym poZadavkdm se etablovaly rdzné periferni
sbérnice.

Vroce 1999 méla norma IEC 61158 vnést poradek do zmatku
okolo perifernich shérnic. Dnes je standardizovan nepreberny
pocet feSeni. To uzivatelim v Zadném pfipadé neusnadiuje
vybér, zajistuje to vSak kompatibilitu mezi rozlicnymi FeSenimi.

CAN / CANop

Shérnice CAN-Bus (Controller Area Network) patfi k nejstar§im
perifernim shérnicim a etablovala se v riznych typech kon-
strukci. Sbérnice CAN-Bus existuje v typickych formach High-
speed-CAN a Lowspeed-CAN.

Aby se zlepSila kompatibilita, je prostfednictvim CANopen k
dispozici univerzalni softwaravé rozhrani, které vyvojafi uspofi
narocnou ¢innost v oblasti hardware. Diky tomu Ize v siti jedno-
duseji spolu vyuZivat r(izné aplikace CANopen.
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EtherCAT

Technologie EtherCAT (Ethernet for Control Automation Tech-
nology) je ethernetové feseni pro primyslova pouZiti v reainém
Case. Je standardizovana dle IEC 61158. EtherCAT nabizi
kratké doby cyklu.

Profibus

Profibus (Process Field Bus) je periferni sbérnice, ktera byla
vyvinuta na konci 80. let minulého stoleti za podpory Spolko-
vého ministerstva pro vyzkum. Grémium se skladalo z vice jak

/aver

je nezbytné know-how z riiznych odbornych oblasti, vyvstava
Casto otazka, zda naklady odpovidaji vysledku.

Pokrok v fidici technice vSak automatizaci zatraktiviiuje i pro
zdanlivé jednodussi pouziti. Nemusi to byt vzdy komplexni pra-
covni procesy. Zjednodusené usporadani fidicich systém(i bez
narocného programovani umoziuje pouZziti pro testy stalosti
nebo jako dilCi automatizace v ramci montaze. Linearni jed-
notky mohou vést vyrobky, zvedat zbozi nebo otevirat dvere.
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Periferni sbérnice
slouzi standardizo-
vanému prenosu dat
mezi pohony, fidicimi
systémy, senzory atd.
Jsou dimenzovany na
priimyslové pozadavky.

20 firem a instituci. Profibus pouziva proprietarni sftovy pro-
tokol a vlastni komunikacni protokol Profibus FMS (Fieldbus
Message Specification).

Profinet

Profinet (Process Field Network) stavi na sbérnici Profibus,
pouziva ale oteviené sitové protokoly jako TCP/IP. Profinet umi
pracovat v realném ¢ase.

Vyplati se porovnat kompletni projektové a technické naklady.
Harmonizovana feSeni snizuji narocnost a naklady na projek-
tovani, instalaci/montaz a uvedeni do provozu. To redukuje
naklady na automatizaci a otevira diky tomu cestu k novym
aplikacim.
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