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Knihovna ServoLib pro ¢asové fizeni servopohonu bez zpétné vazby

1 UvVOD

Knihovny funkci a funk¢nich blokli jsou nedilnou soucasti instalace programovaciho
prostiedi Mosaic. Z hlediska jejich vystavby je moZzné knihovny rozdélit na nasledujici typy:

- vestavéné (built-in) knihovny
- standardn¢ dodavané externi knihovny
- uzivatelsky definované knihovny

Knihovna mutze obsahovat deklarace funkci, funkénich blokt, datovych typt a globalnich
proménnych.

1.1 Servopohony s konstantni rychlosti prejezdu

V regulaci tepla, vzduchotechniky a i jinde se ¢asto pouZzivaji servopohony ovladané dvéma
binarnimi vstupy. Napft. ,,Vpred a ,,Vzad".

Ma-li servopohon moznost zpétné vazby napiiklad odporovym vysilacem polohy, je mozné
jej tidit PID regulatorem s tfistavovym vystupem.

V jednodussich aplikacich bez zpétné vazby je tfeba ovladat servopohon pouze dvéma
vystupy tak, ze doba sepnuti podmiiiuje potfebnou ujetou drahu.FB ServoControl v této knihovné
umoznuje snadné ovladani serva bez zpétné vazby.
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Obr. 1: Chovani serva pri sepnuti ovladacich vstupi
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Na obrazku Obr.1 je vyjadien prubéh rychlosti a drahy serva béhem vybuzeni vstupti.

Pro dosazeni pozadované drahy je tieba vypocitat délku trvani fidicich impulzi v zavislosti
na zrychleni ,,Acc* maximalni rychlosti pii ustdleném pohybu a brzdéni ,,Dec*. Pro odstrani
naakumulovanych chyb b&éhem dil¢ich pohybl je tfeba v krajnich polohach 0% a 100% k
vypocitanému Casu pripocitat korekéni ptidavek s tim, ze servo ma zajSténo, ze krajni polohy jiz

nepiejede.

2 FUNKCNI BLOKY PRO RIZENIi SERVA BEZ ZPETNE VAZBY

Knihovna ServoLib obsahuje nésledujici funk¢éni bloky pro serva:
model simulujici ¢innost servopohonu
TimeControlServo  servo fizené Casem

ServoModel

Funk¢ni bloky vyuZzivaji funkéni bloky integratort z knihovny ModelLib.

2.1 FB ServoModel

Pro simulaci servopohonu je v knihovné funkéni blok ServoModel

E- {F ServoModel

Knihovna : ServoLib

Cl- e VAR_INPUT
- E Forward : BOOL Servolodel
- E Backward : BOOL BOOL- Forward Wel —RELL
- E Max¥el: BEAL := 0.55555 BOOL- Backward FPos FEELL
- B Accel: REAL := 0.05 REAL- MaxWVel
- H Decel: REAL:=0.03 RELL- Lccel
- E Raster: BEAL :=0.010 REALL- Decel
- E Reset: BOOL REALL- Raster

- [ VAR BOCL- Reset

= [% VAR_ODUTPUT
- H Vel: REAL
‘. E Pos: BEAL

Popis proménnych :
Proménna Typ Vyznam

VAR _INPUT

#! Forward BOOL
#! Backward BOOL
# MaxVel = REAL

Ridici proménna. Vstup vpied
Ridici proménna. Vstup vzad

Max.rychlost serva [%/s]

#l Accel REAL  Zrychleni serva [%/s"2]

#! Decel REAL  Zpomaleni serva [%/s"2]

%! Raster REAL Rastr vzorkovani integratort [s] ( implicitn€ 0.01 s)

%! Reset BOOL Nébézna hrana ( prechod z hodnotu FALSE na hodnotu TRUE)
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‘ ‘ Proménna Typ Vyznam

nuluje integratory

VAR _OUTPUT
& Vel REAL Okamzita rychlost modelu [%/s]
% Pos REAL Okamzita poloha modelu [%]

FB ServoModel, pomoci integratort, vypocitavd okamzitou rychlost a ujetou drahu serva.
Rychlosti jsou omezeny v rozsahu 0 az MaxVel, poloha je omezena v rozsahu 0 az 100%.

Vstupni parametr Raster, ve formatu REAL, udava periodu vzorkovani v sekundach pro
vestavéné integratory. Méla by byt vétsi néz je maximalni doba cyklu PLC, aby nedochazelo k
rozptylu hodnot béhem vypoctu.

Vstup Reset nuluje na nabéznou hranu vnitini stavy integratord, je-li to z néjakého diivodu
tieba.

Pti pouziti FB v jazyku LD, se musi pfi aplikaci v releové siti pouzit pomocny vstup a
vystup EN/ENO, aby se FB dobie v¢lenil do logické sité, protoze FB nema vystup typu BOOL.

2.2 FB TimeControServo
Knihovna : ServoLib

- £F TimeControlS ervo
El- ] YAR_INPUT

- H Go:BOOL

- [ SetPoint : REAL

- H WelMax: REAL

- [ Accel: BEAL TimeControl3ervo

-~ @ Decel: BEAL BOOL— Zo Done FBEOOL

-~ E Rectify : TIME REAL—+ SetFoint Busy FEOOL

- @ Baster: BEAL := 0.010 REAL— WellMax Forward EOOL

- [ Reszet: BEOOLRE EDGE REAL— Accel Backward —ECOL
H- [ VAR REAL— Decel CurrentPoz FRELL
[_'] BV#.H_UUTPUT TIME- Bectify CurrentWel —RELL

- [ Done: BOOL REAL— Rastr Wherels —RELL

- E Busy:BOOL BOOL—»Feset

- E Forward : BOOL

- [E Backward: BOOL
- E CurrentPosz : REAL
- E Current¥el : REAL
- [ ‘wWherels : REAL
#- [* VAR_TEMP

Popis proménnych :

Proménna Typ Vyznam
VAR _INPUT
! Go BOOL  Ridici proménna. Vstup vpied

#| SetPoint REAL Cil kam pojedu v procentech 0[%] - 100[%]
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‘ ‘ Proménna Typ Vyznam
! MaxVel REAL  Max.rychlost serva [%/s]
#l Accel REAL  Zrychleni serva [%/s"2]
#! Decel REAL Zpomaleni serva [%/s"2]
%! Rectify REAL Oprava v koncovych polohach (ptidavek €asu)
%! Raster REAL Rastr vzorkovani integratort [s] ( implicitn€ 0.01 s)
# Reset BOOL Nébézna hrana ( prechod z hodnotu FALSE na hodnotu TRUE)
nuluje integratory a Wherels
VAR _OUTPUT
% Done BOOL  Hotovo, pohyb se jiZ vykonal
[ Busy BOOL  Servo je v pohybu

[% Forward ~ BOOL  Ridici proménna. Vstup vpred

% Backward BOOL  Ridici proménna. Vstup vzad

[ CurrentPos REAL  Okamzita poloha modelu [%]

% CurrentVel REAL Okamzité rychlost modelu [%/s]

% Wherels REAL Poloha kde jsem zastavil po jizd¢ [%]

FB TimeControlServo na nabéznou hranu signalu Go porovna zadanou polohu SetPoint s
aktudlni polohou serva Wherels, kam naposledy servo dojelo a vypocitd podle VelMax, Accel,
Decel pottebnou délku pulzu na vystupech Forward, nebo Backward tak, aby se servo ptesunulo na
pozadovanou polohu. VSechny polohy serva jsou uvadény v procentech, rychlost v procentech za
sekundu a zrychleni a zpozdéni v procentech za sekundu na druhou. Signal Busy je nastaven po
celou dobu pohybu serva. Signal Done se nastavi ,true”, minimalné¢ na dobu jednoho cyklu v
ptipadé, ze signal Go skoncil dfive nez je dokoncen pohyb, nebo ziistane ,,true* po dokonceni
pohybu, pokud Go stile trva. Pribézna aktudlni poloha serva v procentech a rychlost serva v
procentech za sekundu se vydava na vystupech CurrentPos a CurentVel.

Vstupni parametr Rectify zaddva Casovy pridavek, ktery se pfipocitava k délce impulzu v
pfipadé, Ze pohyb koné¢i na pozici 0% nebo 100%. Tento mechanizmus zarucuje dojezd na
koncovou polohu i1 v piipadé, Ze by béhem mnoha dil¢ich pohybech ve stiedu drahy doslo k
akumulaci chyb. Tak se automaticky tyto chyby v krajnich polohéach eliminuji.

Vstupni parametr Raster, ve formatu REAL, udava periodu vzorkovani v sekundach pro
vestavéné integratory. Méla by byt vétsi néZ je maximalni doba cyklu PLC, aby nedochazelo k
rozptylu hodnot béhem vypoctu.

Vstup Reset nuluje na nabéZznou hranu vnitini stavy integratord, je-li to z né¢jakého divodu
tieba.

Na Obr.2 jsou zachyceny GraphMaker-em prubéhy pfi ptejezdu serva na 10% a zase zpét. V
grafu jsou také zobrazeny ovladaci a stavové signaly. Horizontalni osa udava ¢as v sekundach.
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Obr. 2: Zobrazeni prejezdu serva tam a zpét pomoci GraphMaker-u v prostiedi Mosaic

2.3 Priklady pouZiti
aooz
Simulator serwva
je treba nastavit parametry:
Maximalni rychlost, srychlenl, zpomalenl
Dastr- perioda vmorkovani integratora v [=]
Leset- na hranmu wynuluje integratory rychlosti i polohy

ModelSerwval
ServoModel
EN ENO
vpread rychlostl
Forward Wel — +0_555556——
wEad Pozicel
| 1 Backward Pos |— +10.086%
O_EEEEEER
+0_ EEEEEE— MaxWel
Aeoo
+0_0500000— Accel
Dec
+0_0500000— Decel
+0.0100000— PRaster
Beszet
—I Ii Reset

Obr. 3: Priklad béziciho simuldtoru serva v jazyce LD

Ptiklad feSeni ulohy ovladani serva je mozno najit v archyvované projektové skupiné
TimeControlServo.piz na www.tecomat.com v sekci dokumentace[SW|Mosaic. Po obnoveni v
Mosaicu ( Soubor | Archivace | Obnovit archivovanou projektovou skupinu...) budou v projektové
skupin¢ dva projekty. Jeden projekt je napsan vcetné definic ' t&l ' jednotlivych FB, v druhém
projektu jsou FB pouzity z knihovny ServolLib, ktera byla generovana z prvniho projektu. Oba
zpusoby pouziti jsou mozné. Ptiklad lze pouzit jako zdklad pro feSeni tlloh podobného typu jakoz i
pro testovani parametri konkrétniho serva.
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Ohjednavky a inform ace:
Teco a. 5. Havlickovs 260, 280 58 Kalin 4 tel. 321 737 611, fax 321 737 633
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Vyrobce si vyhrazuje pravo na zmény dokumentace. Posledni aktudlni vydani je k dispozici na
internetu www.tecomat.cz
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