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Sazetak

Ideja ovog zavrSnog rada je bilo napraviti program i simulaciju za stroj koji se koristi u
gradevinskoj industriji. Stroj se sastoji od dvije osi na kojima se nalaze servo motori. Na stroju se
nalazi jos nekoliko asinkronih motora i senzora. Za simulaciju i izradu programa koriStena je
Siemens oprema i Delta servo pogoni. Ovaj stroj je realni primjer iz industrije. Program koji je

izraden moze se koristit za rad stroja.

KLJUCNE RUJECT: PLC, servo pogon, senzor, HMI, DELTA asda-a2, SCADA



Summary

The idea of this final thesis was to make a program and simulation for a machine used in the
construction industry. The machine consists of two axes on which the servo motors are located.
There are several more asynchronous motors and sensors on the machine. Siemens equipment and
Delta servo drives were used for simulation and program development. This machine is a realistic

example from the industry. The program created can be used to operate the machine.

Keywords: PLC, servo drive, sensor, HMI, DELTA asda-a2, SCADA



Popis koristenih kratica

PLC (eng. Programmable Logic Controller) — programabilni logicki kontroler

HMI (eng. Human Machine Interface) — covjek stroj sucelje

SCADA (eng. Supervisory Control and Data Acquisition) - ra¢unalni sustav za nadzor,
mjerenje i upravljanje industrijskim sustavima

PTO (eng. Pulse Train Output) — impulsni izlazi
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1. Uvod

Servo motori u danasnje vrijeme Koriste se u svim aplikacijama kojima je potrebna velika
preciznost pozicioniranja kao u CNC stroju. Velika prednost u odnosu na asinkrone motore moze
posti¢i mnogo veci broj okretaja, nema buke kad rade, veliki okretni moment...

Veliki nedostatak je $to za njegovo upravljanje u veéini slu¢ajeva potreban PLC ili neki mikro
kontroler. Takoder mu se treba osigurati dobro hladenje ako radi na nekim zahtjevnim
aplikacijama jer dolazi do velikog zagrijavanja. JoS uvijek dosta skuplji u odnosu na asinkrone
motore.

U zavr$nom radu glavni cilj bilo napravit upravljanje pomocu servo pogona, inace takvi strojevi
u industriji koriste asinkroni motori sa enkoderom. Za upravljanje asinkronih motora moraju se

koristiti frekventni pretvaraci.



2. Zadatak

Zadatak je bio napraviti program i simulaciju stroja za slaganje betonske galanterije na paletu

(pakiranje robe). Na slici 2.1 prikazan je stroj, a u nastavku ¢e biti opisan nacin rada.

Slika 2.1 Stroj za pakiranje [1]

Opis rada stroja:

Stroj se sastoji od dvije osi, ulazne i izlazne trake. Jedna os se krece lijevo/desno, a druga 0s
gore/dolje. Na ulaznoj traci se nalazi veliki hidraulicki cilindar koji pomice traku naprijed/natrag.
Na ulaznoj traci dolazi daska na kojoj se nalazi betonska galanterija (kocka, rubnjak..). Zatim
kad senzor detektira da ima proizvoda na traci, ruka se spusta po proizvod. Kad ruka dode do
proizvoda ona moze odmah velikim i malim klijeStima stisnuti proizvod ili radi pred sakupljanje.
Pred sakupljanje je proces u kojemu se prvo zatvaraju velika klijesta, zatim se po¢nu zatvarati
mala klijeSta i otvarati velika klijesta, kad se zatvore mala klijesta tada se zatvaraju opet velika
klijesta. Zatim se ruka dize gore. Kad se ruka dignula krece naprijed, na klijestima se nalazi

motor za okretanje.



Klijesta se mogu rotirati za 90°, 180° ili kombinacija ovisno koji se mod odabere. Kada
motor stigne iznad izlazne trake i klijeSta su okrenuta za koliko stupnjeva je zadano
kreCe spustanje na izlaznu traku. Spustanje kreée ukoliko senzor vidi da se na izlaznoj
traci nalazi paleta. Takoder na pocCetku izlazne trake se nalazi spremnik sa paletama
koje izlazna traka automatski vuce. Ukoliko je paleta na poziciji ruka se spusti otvori
klijesta, otvara klijesta velika i mala. Ruka se dize vraCa se na ulaznu traku po proizvod.
Proces se ciklicki izvrSava dok na paleti nije sloZzeno onoliki broj redova koliki je zadan.
Kad je broj redova na paleti jednak broju zadanih redova, ukljuC€uje se izlazna traka.
Puna paleta se pomicCe naprijed i dolazi prazna paleta. Kada detektira novu praznu

paletu kreCe ponovno ciklus.

ULAZNA TRAKA

Slika 2.2 Stroj za pakiranje CAD [2]



3. Oprema i alati

3.1. PLC

U ovom zavr$nom radu je koristen je Siemenso-v CPU 1212C DC/DC/DC (6ES7 212-1AE40-
0XBO0). PLC ima 8 digitalnih inputa, 6 digitalnih outputa, 2 analogna inputa 0-10V 10bitni.

enamae

Slika 3.1 Plc s7-1200

3.2. HMI

Za HMI upravljanje koriSten je HMI KP700 PN . Zaslon je veli¢ine 7 s rezolucijom 800 x
480.

Slika 3.2 HMI KP700 [3]



3.3. Scada

Za simulaciju rada stroja koristen je WinCC RT advanced. WinCC je Siemensov paket alata

koji sluzi za graficki prikaz podataka, simulacija i nekih sli¢nih projekta.

e
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Slika 3.3 WinCC RT advanced [4]

3.4. TiaPortal

Za izradu programa je koriSten TIA Portal V15 (Totally Integrated Automation) programski

paket. Sluzi za programiranje PLC-a, Hmi sucelja, WinCC se takoder nalazi unutar njega.

Slika 3.4 Tia portal V15 [5]



3.5. Servo motori i pogni

Servo motor koristen u zavr$nom radu je DELTA ASDA-A2. Motor ima nazivnu snagu 0.75
kW, nazivni moment iznosi 2.39 Nm te moze posti¢i maksimalnu brzinu od 3000 r/min. Ovaj

motor dolazi s inkrementalnim enkoderom rezolucije 20 bit-a.

=

R
a b,

WARNING CAUTION

Slika 3.6 Delta servo pogon



3.6. PROFINET komunikacija

PROFINET komunikacija je standard etherneta koja se koristi za komunikaciju izmedu uredaja
npr. izmedu PLC-a i HMI-a. U radu PROFINET komunikacija koriStena je za povezivanje PLC-
om, HMI panela i WinCC. Za komunikaciju izmedu uredaja preporucljivo je svakom zadati IP

adresu te da se nalaze u istoj podmrezi.

HMI_1 PLC_1

KTP700 Basic PN H CPU1212C

| PN/NE_1

- ="

Simulacija
SIMATIC PC Stat...

winCC
RT Adv

== jo

Slika 3.7 Profinet



4. Povezivanje Siemens s7-1200 i Delta asda-a2

Upravljanje sa Delta pogonom napravljeno je pomocu PTO izlaza. Parametriranje servo
pogona napravljeno je pomocu Delta ASDA_SOFT_V5.4.1.0 koji se moze besplatno skinuti na
njihovima stranicama. Unutar asda-soft-a uneseni su parametri 0 motoru, definirani ulazi/izlazi,

neki prijenosni omjeri i ostali parametri za ispravan rad pogona.

& Deita ASDA-S0M (VS)
File Setting Tools _Parameter Function Tuming Window _Help

BES.LEAQRALNQQY®rw __________________|@EOD
O e ) Servo VerS600
¥ 4949 S%@ 888 @GSO
PO-XX  PLOX P2ox  P3-XX  P4-XX  PS-XX PE-XX  PToXX
fcode |vakue o fune [isan |petad
i == o
o - =
o "
e o = -
I - =3 =
ot = - -
. By =
- Sy =
g e =
™ 100 * 300 100
2 100 % 300 100
3 100 L 300 100
s -
=
<
3
oor 0
3
o
- > T
= 3 : 3
5 —h
e T
e~
- - =
- = . -

Slika 4.1 Delta asda-soft

Na sljedecoj slici je prikazana plocica koja se pomocu vise pinskog konektora spaja na servo

pogon. Preko te plo€ice izvedeno je ozi¢enje izmedu PLC-a i servo pogona.

Slika 4.2 Delta plocica



PLC S7-1200 1212C DC/DC/DC ima 4 PTO (brza) izlaza, brzina tih izlaza iznosi 100kHz.
Izlazi od Q0.0 do Q0.3 Ostali izlazi se isto mogu pretvoriti u PTO ali oni imaju brzinu 20kHz. Za
ukljucivanje PTO izlaza u Tia portalu u postavkama PLC-a potrebno je omoguciti te izlaze. Kada
su omoguceni PTO izlaze u lijevom izborniku pod Technology objects_ 2 Add new object -2

TO_PositioningAxis dodaje se os.

v [ Technology objects
B Add new object
» n*;\ Goreldolje__ [DB49]
» ,ﬁ Naprijed_nazad_ [DB4]

Slika 4.3 Technology objects

Zatim se otvara Technology objects koji je generirani i na kartici General odabere se PTO za

komunikaciju s pogonom.

oo
~ Basic parameters
General
Drive
v Extended parameters

General

Technology object - Axis

#vis name: | Gore/dolje__

> >

User program Technology object - PTO (Pulse Train Output) Drive
Axis

333300

(® PTO (Pulse Train Output)

() Analog drive connection

(O/PROFidrive

Unit of measurement

Position unit: [ mm [~]

Slika 4.4 kartica general

Na sljedecoj kartici Drive podese se ostali parametri. Kod odabira Signal type mora se paziti
da je takav tip signala za komunikaciju odabran u programu koji se koristi za parametriranje

pogona, u ovom slucaju asda-soft.



Pulet |
PTO (pulse A and direction B)
Avis_1_Puse  [E][%Q00 [~

Axis_1_Direction &) [*%01 [~

(Goreldolje__prvecnabid ) (44506

oreidolje__DriveReady| | [%M66.3

Slika 4.5 kartica drive

Na ostalim karticama mogu se definirati duljine osi, sigurnosne krajnje prekidace, homing
pozicij i neke ostale parametre ovisno o vrsti aplikacije koja se koristi.
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5. HMI zaslon

5.1. Naslovna

Kod ukljucenja HMI-a prvi zaslon koji se otvara je “naslovni*. U gornjoj traci nalaze se
glavni signali koji govore dali je stroj ukljuceni/iskljucen (uklop), ru¢ni/automatski mod, pauza
mod. Uklopom se stroju daju 3-faze za rad stroja. Blok simulacija sluzi za ukljucito simulaciju u
WinCC. U doljnjoj traci nalazi se izbornik za prijelaz na druge zaslone.

SIEMENS SIMATIC HMI

ukLor [l PAUZA [l RucNirAD [l AuTOMATSKIRAD [l

NASLOVNA

UKLOP RUCNI/AUTOMATSKI MOD
]

SIMULACIJA PAUZA
B

OFF
RUCNI RAD NASLOVNA AUTOMATSKI RAD

5 ) i

Slika 5.1 naslovna
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5.2. Ruénirad

Zaslon “ru¢ni rad* koristi se kad je stroj u ru¢nom nacinu rada. Pomoc¢u zaslona moze se
upravljati servo motorima, ulaznu trakom, izlaznu trakom, motor klijesta, otvarati i zatvarati

klijesta. Takoder imaju moguénost odabira brzine rada servo pogona u ru¢nom radu

SIEMENS SIMATIC HMI

ukior [l PAUZA [l rutNirAD AUTOMATSKI RAD [l ‘

S weww

NAPRIJED /NAZAD GORE/DOLJE KLIESTA ‘

ey | | GORE [] KLIESTA NAPRIJED

KLIESTA NATRAG
‘ | KLIESTA MALA OTV

KLIESTA MALA ZAT

ULAZNA TRAKA IZLAZNA TRAKA KLIESTA VELI OTV
L R

NATRAG I:' NATRAG

RUCNI RAD NASLOVNA AUTOMATSKI RAD

0 I e

Slika 5.2 rucni rad
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5.3. Automatski rad

Zaslon “automatski rad* se koristi se kad je stroj u automatskom nac¢inu rada. U Kartici podaci

0 proizvodu nalaze se podaci potrebni za rad stroja. Visina proizvoda i zadani broj redova.

SIEMENS SIMATIC HMI

ukior [l pAuzA [l RrRutNirAD AUTOMATSKI RAD [l ‘

AUTOMATSKI RAD |

PODACI O PROIZVODU

Visina proizvoda [em]
Zadani broj redova D [reda]
Trenutni broj redova - [reda]

ODABIR NACINA RADA U AUTOMATSKOM RADU

| < | Brzina gore/dolje
Brzina 1/min
MAX 3000 1/min

Predsakupljanje - OFF

RUCNI RAD NASLOVNA AUTOMATSKI RAD

20 8 B M R R R N

Slika 5.3 automatski rad

U kartici odabir nacina rada u automatskom radu nalaze polja u koja se unose brzina rada

servo motora. U padajuc¢em izborniku odabire se mod okretanja klijeSta

Modovi:

e Premjestanje — okretanje 0 °

e Premjestanje — okretanje 90 °

e Premjestanje — okretanje 180 °

e Premjestanje — okretanje 0 ° - okretanje 90 °

e Premjestanje — okretanje O ° - okretanje 180 °

Zadnja dva moda rade na nac¢in da jedanput samo premjesta, drugi puta premjesta i rotira npr.

okretanje 90 ° i tako naizmjenice.

13



SIEMENS SIMATIC HMI

ucor [l pPAUZA [l rRutNiraD [ AUTOMATSKI RAD [l ‘

AUTOMATSKI RAD

‘ PODACI O PROIZVODU

Visina proizvoda
Zadani broj redova

Trenutni broj redova

ODABIR NACINA RADA U Al

Brzina gore/dolje D
Premjestanje-okretanje 90° ::;I;:n:/l?.::..

Premjestanje- okretanje 180° Brzina naprijed/nazad D
|_|Premjestanje- okretanje 0°- okretanje 90°

| Premjestanje- okretanje 0° - okretanje 180°
RUCNI RAD NASLOVNA AUTOMATSKI RAD

0B e M e W A

Slika 5.4 automatski rad izbornik
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6. Simulacija

U simulaciji koja je napravljena u WinCC-u, simuliram se rad stroja. Na slici je prikazana
simulacija koja se sastoji od tri cjeline stroj, klijesta i alarmi. U Kartici stroj nalaze se ulazi i izlazi

vezani uz stroj, ulaznu i izlaznu traku. A u kartici klijesta nalaze se ulazi i izlazi vezani uz klijesta.

Simulacija - Zavrsni rad

(&)
o = 253
Motor za okretanje kijesta [ Senzor velika kije3ta otvorena O Senzorkijesta0° @
Ventil otvori velika kljeta Ty Senzor velika kije3ta zatvorena @ Senzor kljesta 90° @
Ventil zatvori velika kljesta ; Senzor mala kljesta otvorena @ Senzor kljesta 180° Q)
Ventil otvori mala kijesta : Senzor mala kijedta zatvorena (O Senzor kljesta sigurnosni naprijed O
Ventil zatvori mala kljesta ; Senzor kljesta sigurnosni nazad @

23 8:14:19AM  03.09.2020  Nema paleta u spremniku

I& &I | .I
Ulazna traka Izlazna traka
[ 4

Motor hidraulik Senzor ima palete @

Motor naprijed/nazad g} Senzor ima paleta u spremniku  ©

Motor gore/dolje =3 Senzor homing servo gore/dolje @

Senzor traka naprijed (@ Senzor homing servo naprijed/nazad O

Senzor traka nazad ]

Senzor proizvod na traci © Pl »

Slika 6.1 simulacija sa upozorenjem

Simulacija - Zavrsni rad

Kljesta

Motor za okretanje kijesta () Senzor velika kijesta otvorena @ Senzorkljesta0° @

Ventil otvori velika kijesta Ty Senzor velika kljesta zatvorena  © Senzor kljesta 90° O

Ventil zatvori velika kljesta oTy Senzor mala kljesta otvorena @ Senzor kijesta 180° @

Ventil otvori mala kljesta ; Senzor mala kljesta zatvorena Senzor klje3ta sigurnosni naprijed ©
Ventil zatvori mala kijesta oLy Senzor kljeita sigumosni nazad @

Izlazna traka L
®

Motor hidraulik Senzor ima palete

Motor naprijed/nazad @ Senzor ima paleta u spremniku @

Motor gore/dolje =3 Senzor homing servo gore/dolje  ©

Senzor traka naprijfed  © Senzor homing servo naprijed/nazad ©

Senzor traka nazad e}

Senzor proizvod na trad @ P »

II II
- Ulazna traka
[ 4

Slika 6.2 simulacija sa alarmom

Na slijedecoj slici je prikaza rad stroja u automatskom radu.
15



Simulacija - Zavrsni rad

Motor hidraulik o
Motor naprijed/nazad @}
Motor gore/dolje (=13
Senzor traka naprijed ()
Senzor traka nazad ()
Senzor proizvod na trad ©

Iz ml I 'I
Ulazna traka Izlazna traka L

Senzor ima palete ®

Senzor ima paleta u spremniku @
Senzor homing servo gore/dolje @
Senzor homing servo naprijed/nazad ©

Motor za okretanje kljesta .
Ventil otvori velika kijesta iy
Ventil zatvori velika kljesta iy
Ventil otvori mala kijesta ol

Ventil zatvori mala kijeSta ola

Senzor velika kljesta otvorena
Senzor velika kljesta zatvorena @
Senzor mala kljedta otvorena @

Senzor mala kljeita zatvorena @

Senzor kljesta 0° @
Senzor kljesta 90° @
Senzor kljesta 180° O
Senzor kljesta sigurnosni naprijed ©

Senzor kljesta sigumnosni nazad @

-

‘4

Slika 6.3 simulacija automatskog rada

Simulacija je napravljena radi lakSeg testiranja program. Kod pokretanja simulacije ukljuci se

funkcija za simulaciju koja simulira ulaze i izlaze. Kada se ukljuéi neki izlaz, program za

simulaciju u nekom vremenskom ka$njenju ukljuc¢i senzor da je doSao na tu poziciju. Tako

dobije da se program izvr$ava kao da ima spojene ulaze i izlaze na PLC. Na gore navedenim

slikama dolazi do pomicanja stroja i klijesta te paljenja i gaSenja senzora.

16



7. PLC program

7.1. Main

Slika 7.1.1 prikazuje network u kojem se pomocu

Ukljucivanje je izvrseno preko samoodrzanja.

Network 1: Startstroja (uklop)

memorija iz HMI-a ukljucuje stroj.

%DB3.DBX0.4
“Ulazi_".uklop

%DB3.DBX0.0 %DB3.DBX0.1
"Ulazi_"tipka_ “Ulazi_"tipka_
start stop
] L ]
1T I/:

%DB3.DBX0 .4
“Ulazi_".uklep
] |
11

¥ X
7

Slika 7.1.1 network 1 main

Slika 7.1.2 prikazuje network u kojem se moze ukljuciti simulacija preko HMI-a ako je dati

uklop stroja.

Network 2:  Simulacija

“DB3.DBEX5.4
WDB3 DBEX5.2 WDB3.DBX5.3 “Ulazi_".
%DB3.DEX0 4 “Ulazi_". “Ulazi_". “simulacija
“Ulazi_".uklop “simulacija on” “simulacija off lamp”
{ | { /1 { }
WB3.DBEX5.4
“Ulazi_".
“simulacija
larmp®
] |
LI |

Slika 7.1.2 network 2 main
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Slika 7.1.3 prikazuje network u kojem se ukljucuju bit za automatski/ru¢ni mod te pauza ovisno

o tome $to se odabere na HMI zaslonu

Network 3: Rucnolautomatski, pauza

“DB3.DBX5.6
*DB3.DBX0 .4 %DB3.DBX0.2 “Ulazi_"."ruc
“Ulazi_".uklop “Ulazi_" bit_rucno lamp®

1 L 1 L { }
I I v 7

%DB3 DBX5.5
%DB3.DBXD .3 “Ulazi_"."auto
“Ulazi_".bit_auto lamp®

1 L i }
LI} L

WB2.DBX98.1
"Simulacija_
WB3.DBX5.1 Hmi* lampica_

“Ulazi_".pauza pauza
] | I
11 17

Slika 7.1.3 network 3 main

Slika 7.1.4 prikazuje network u kojem se poziva funkcija “Automatski rad“. Uvjet za

pokretanje funkcije su da je odabran automatski mod i da nije pritisnuta zastitna gljiva.

Network 4: Automatski rad

%WB3 DBX5.5 B3 DBX5.7
"Ulazi_"."auto "Ulazi_"."gljiva WFCS
lamp® stop” “Automatski rad”
{ | /1 EN ENO

Slika 7.1.4 network 4 main

Slika 7.1.5 prikazuje network u kojem se poziva funkcija “Servo_pogoni®. Funkcija je aktivna

cijelo vrijeme aktivna kad je uklju¢en PLC.

Network 5: Servo pogoni

WFCTF
“Seno_pogoni”

EN EMNO

Slika 7.1.5 network 5 main
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Slika 7.1.6 prikazuje network u kojem se poziva funkcija “Izlazi“. Uvjet za ukljucenje funkcije

da nije pritisnuta zastitna gljiva.

MNetwork 6:  [zlazi

WDB3 DEX5.T
"Ulazi_"."gljiva WFC2
stop” Azlazi®

| M EM ENO

Slika 7.1.6 network 6 main

Slika 7.1.7 prikazuje network u kojem se poziva funkcija “Alarmi. Funkcija je aktivirana

cijelo vrijeme kad je uklju¢en PLC.

Network 7:  Alarmi

WCe
“Alarmi”

EM EMNO

Slika 7.1.7 network 7 main

Slika 7.1.8 prikazuje network u kojem se poziva funkcija “Simulacija“. Uvjet za pokretanje

funkcije su da je uklju¢ena simulacija 1 da nije pritisnuta zastitna gljiva.

Network 8: Simulacija

%WDB3 DBX5.4
"Ulazi_". “DB3.DBXS5.7

“simulacija “Ulazi_""gljiva W3
lamp” stop” “Simulacija®

| | |/ EN ENO

Slika 7.1.8 network 8 main
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7.2. Automatski rad

Slika 7.2.1 prikazuje network u kojem su definirani uvjeti za automatski rad. Da bi se pokrenuo
stroj u automatskom modu moraju biti zadovoljeni svi uvjeti. “Alarm 1%, “Alarm 2%, “Alarm 3%,
“Alarm 4%, “Alarm 5%, “Alarm 6, “Alarm 7, “Alarm 8 i “Alarm 24 ako su zadovoljeni svi

uvjeti za poCetak rada program prelazi u slijedeci korak.

Network 1:  Uvjeti za poéetak automatskog rad

#DB1.DBDO %DB7.DBX0.0 %DB7.DBX0.1 %DB7.DBX0.2 %DB7.DBX0.3 %DB7.DBX2.7 %DB7.DBX0 4 %DB7.DBXD 5 %DB7.DBXO0 6 %DB7.DBX0 7
N;ﬂ’f“"‘ “larm_* *larm_* *Alarm_® “Alarm_® *Alarm_* “Alsrm_* “Alsrm_* “Alsrm_* “Alsrm_*
rad_’ Dr “Alarm 1° *Alarm 2° *Alarm 3° *Alarm 4° *Alarm 24° *Alarm 5° “Alam & “Alarm 7* “Alarm & MOVE
- | ] I I | | | | -
Real | 14 14 1t 1t 1/ it it 14 14 EN —
20
o L] %DB1.DBDO
“Automatski
s uT — rad_" korak

Slika 7.2.1 network 1 automatski rad

Slika 7.2.2 prikazuje network u kojemu stroj krec¢e spustanje ruke na ulaznoj traci ako senzor
detektira paletu ispod stroja i na paleti ima proizvoda. Ukoliko nema zadovoljene uvjete ukljuci
se bit “ulazna traka“. Da bi se aktivirao bit “ulazna traka“ moraju biti zadovoljeni uvjeti da na
pocetku ulazne trake senzor detektira dasku. Ukoliko senzor detektira dasku na pocetku trake i
senzor detektira dasku ispod klijesta, a nema proizvoda na traci on drzi aktivirano “ulaznu traku
tako dugo dok ne dode daska sa proizvodom ispod klijesta. Ukoliko su uvjeti ispunjeni ruka se
spusta po proizvod. Kada se ruka spusti program prelazi u slijedec¢i korak. Slijedec¢i korak,

definiran odabirom na HMI zaslonu: sa ili bez pred sakupljanja.
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Network 2:

Spuitanje po proizvod sa ulazne trake

%DB3.DBX0.5 %DB13.DBX168.0
“%DB3.DBX42 "Ulazi_" "Servo pogeni”®
.%.DM'DBDU “Ulazi_". Senzor_ Koraci_izracun.
r'um.mﬁt;k‘ %DB3.DBX5.1 senzor_paleta_ proizvad_na_ Korak2_servo_
rad_"korak "Ulazi_".pauza ispod_stroja paled dolje
== I ] ] | |1 | ]
_|Heal| |/= 1T 1T {
20
WDB13.DBX50.0
“Servo pogoni®
"Servo gore/
%DB1.DBD14 dolje
“Automatski pozicioniranje
rad_" “pred 2" "goreldolje_
sakupljanje” -
Pljan] done MOVE
o =" —
0.0 pada %DB1.DEDO
“Automatski
i OUTI rad_".korak
WDB13.DBX50 .0
“Servo pogoni®
“Servo gore/
%DB1.DBD14 dolje
"‘"-um_"‘_"amk' pozicioniranje
rai, ; pred. 2" "goreldolie_
sakuplanje -
Pljan) done MOVE
_| Real —— —
10 . %DB1 DBDO
“Automatski
2 QuTI rad_" korak
%DB3.DBX0.5
“Ulazi_". %DB3.DBX4.2 %DB3.DBX1.3 WDB1.DBX4.0
SENZOr_ "Ulazi_" “Ulazi_* "Automatski
proizved_na_ senzor_paleta_ senzor_paleta_ rad_"."Ulazna
paleti ispod_stroja ulazna_traka traka”
it i/ | | { —
%DB3.DBX0.5
“Ulazi_". DB 3.DBX4.2 “DB3.DBX1.3
senzor_ “Ulazi_" “Ulazi_"
proizved_na_ senzor_paleta_ senzor_palets_
paleti ispod_stroja ulazna_traks
| ] | ] 1
|/= 1T 1T

Slika 7.2.2 network 2 automatski rad

Slika 7.2.3 prikazuje network u koji prelazi program kad je odabrano pred sakupljanje.

Ukljuci se ventil “zatvori velika klijesta“, kada senzor detektira da su klijesta zatvorena prelazi u

drugi korak.

Network 3: Sakupljanje ==1 Vvelika kljeita stiskalnje

WWB6 DBEX1.6
“DB3.DBX2.3 “lzlazi_".
l“.%DBLDBDQ “Ulazi_". "Ventil_kljeita_
Automatski %DB3.DBXS.1 *Kljeita velika vel_zatvori_2.
rad_" korak *Ulazi_* pauza zatvorena” 5"
| == ] 1 |
I Real I 1/1 |/1 1 F
25
%DB3 DEX2.3
“Ulazi_".
“kljeita velika
zatvorena” MOVE
b o ——
S %DB1.DBDO
"Automatski
1 QUTI rad_" korak

Slika 7.2.3 network 3 automatski rad
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Slika 7.2.1 prikazuje network u kojemu se ukljuci ventil “mala klijesta otvori® i ventil “velika

klijesta otvori®. Kada senzor detektira da su “mala klijesta zatvorena® i senzor “velika klijesta

otvorena“ prelazi u slijede¢i korak.

Network 4: Sakupljanje ==1 Velika puitanje = Mala stiskanje

“%DB6 DBX2 .0
“%DB3_DBX2 2 “lzlazi_".
.@BI.DBDQ “Ulazi_". “Ventil_kljeita_
o '“;°,”l‘<at5|: %DB3.DBX5.1 “kljeita velika vel_otvori_2.
rad_ .kora “Ulazi_".pauza otvorena” 6"
== | | I
I Real I |/= |/= L
%DB6 DEXZ 1
%DB3.DBX2.1 “lzlazi_".
"Ulazi_". “Wentil_kljeita_
“kljeita mala mal_zatwori_2.
zatvorena” 6"
1
/1 { }
“%DB3.DBX2.1 WDEBE3 DEX2.2
“Ulazi_". “Ulazi_".
“kljeita mala “kljeita velika
zatvorena” otvorena” MOVE
{ | I EN —— ENo ——
<85 %DB1.DBDO
“Automatski
s OUTI rad_" korak

Slika 7.2.4 network 4 automatski rad

Slika 7.2.5 prikazuje network u kojemu se ukljuéi ventil “velika klijesta zatvori*. Kada

senzor detektira da su “velika klijesta zatvorena“ prijelazi u slijede¢i korak.

Network 5: Velika stiskanje
%WDB6&.DBEX1.7
%DB3.DBX2.3 “lzlazi_".
.".{‘DBLDBDQ “Ulazi_". “Ventil_kljesta_
»-.utc-.matzkl YNB3 DEXS.1 “kljeita velika vel_zatvori_2.
rad_" korak *Ulazi_".pauza zatvarena” 6"
== 1 1 i 1
| Real | |/1 I./I L
265
WAB3.DEX2.3
“Ulazi_".
“kljeita velika
zatvarena” MOVE
| EN — ENO —
2.8
<5l %DB1.DBDO
"Automatski
i Oum rad_" korak

Slika 7.2.5 network 5 automatski rad
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Slika 7.2.6 prikazuje network u koji prelazi program kad je nije odabrano pred sakupljanje.
Ukljuci se ventil “zatvori velika klijesta® i “ventil mala klijesta zatvori“ sa zaka$njenjem
ukljucenja 1s. Kada senzor detektira da su “velika klijeSta zatvorena‘ i senzor “mala klijesta

zatvorena“ program prelazi u slijede¢i korak.

Network 6: Sakupljanje ==0 Velika kljeita stiskalnje —=Mala kljeita stiskalnje

WB6 DBX2.3
DB 3.DBX2.3 “lzlazi_".
l'?G‘DBLDBDO_ “Ulazi_™. “Ventil_kljeita_
"“l'itu,";atst' %DB3.DBXS.1 “kljetta velika vel_ratvori_2
rad_ mlﬂ “Ulazi_".pauza zatvorena” .
— e A % { —
%WDB14
“IEC Timer O WDB6.DBX2.2
%DB3.DBX2.1 DB 1° “lzlazi_".
"Ulazi_" - “Ventil_kljedta_
“kljeita mala TON mal_zatvori_2.
zatvorena” Time 7"
——/t—mn o—— +—
T215 PT ET
WB3.DBX2.1 %DB3.DBX2.3
“Ulazi_". “Ulazi_".
“kljeita mala “kljeita velika
zatvorena” zatvorena” MOVE
] 1 ] |
1 [ 1 F EN —
28—IN
DB 1.DBDO
“Autornatski
s ouTl rad_"korak

Slika 7.2.6 network 6 automatski rad

Slika 7.2.6 prikazuje network u kojemu se ruka pocinje

dizati gore. Nakon 7s aktivira bit da

“ulazna traka“ moze naprijed. Kad se ruka digla u gornju poziciju program prelazi u slijedeci

korak.

Network 7: Dizanje
%DB13.DBX168.1
"Servo pogoni®.
.".‘{‘DBLDBDQ Koraci_izracun.
Automatski YDR3.DEXS5.1 Korak3_servo_
rad_"korak . -
Ulazi_".pauza gore
== | { }
| Real | 1 L
28
%DB23
“IEC_Timer_0_
DB 27" ?{:DB1.DBX4.9
Autornatski
TON rad_"."Ulazna
Time traka”
N q— }—
T#75 FT ET
%DB13.DBX40.0
"Servo pogoni®.
"Servo gorel
dolje
pozicioniranje
1" "goreidolje_
done MOVE
e o —
30
I %DB1.DBDO
“Autornatski
35 QUTI rad_".korak

Slika 7.2.7 network 7 automatski rad
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Slika 7.2.8 prikazuje network u kojemu se ruka pocinje kretati prema naprijed. Moraju biti
zadovoljeni uvjeti da je na brojacu manja vrijednost od zadane vrijednosti te da se na izlaznoj

traci nalazi paleta.

Network 8:

Comment

MNaprjed == kljeita

%DB13 DBX168 .2
“WDB3.DBX4.0 *Servo pogoni”.
".'-'EDH-LDBDQ "Ulazi " Karaci_izracun.
'P.utulmatskl UOE3 DEX5.1 'IEC_CnEmter_ 5enzur_p§|eta_ Korak3_servo_
rad_"korak "Ulazi_" pauza D|_DB 'CIV izlazna_traka naprijed
== | = ] 1 [
| Real | /1 | Real | L LI
3.0 TaAW318
*Zadani broj
redova”

Slika 7.2.8 network 8 automatski rad

Slika 7.2.9 prikazuje network u kojemu ovisno o odabiru moda rada klijesta dolazi do vrtnje.
Ako je odabrani mod 1 motor se vrti natrag dok ne dode do ““senzora 0° ako slu¢ajno nije na toj

poziciji. Kada su klijesta na poziciji 0° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci

korak.

Network 9: Mod1 —:= Kljeita nema okretanja 0°

Comment

?H?B1'DBD2? DB6.DEX2 4
o1 'DBDE. A '“;0,”&‘;“' %DB3.DBX1.0 “lzlazi_".
’“'“J”.”L“* L YDB3.DBX5.1 ot Mod- “Ulazi_". *Motor_kljeita_
rEI_ . Dr “Ulazi_" pauza Dlretania “kljeita 0°" nazad_1.0"
== ] == ] { 1
| Real | 1t | Real | 4 v
3.0 1.0
%DB13.DEX110.0
"Servo pogoni®.
“Servo naprijed!
nazad
YNR3I.DBX1.0 pozicicniranje
"Ulazi . 2" "goreidolje_
“Kljeita 0°° done’ MOVE
{ | { | EN — ENO —1
0 il %DB1.DBDO
"Automatski
3 QUT1 rad_" korak

Slika 7.2.9 network 9 automatski rad
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Slika 7.2.8 prikazuje network u kojemu ovisno o odabiru moda rada klijesta dolazi do vrtnje.

Ako je odabrani mod 2 motor se vrti naprijed dok ne dode do “senzora 90*“°. Kada su klijesta na

poziciji 90° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci korak.

Network 10:

Comment

Mod2 — > Kljesta okretanje za 90°

?-3?31 DBD20 YUDB6 DBX2.5
o1 'DBDE. A '“;°,":1‘§;k' %DB3.DBX1.1 “lzlazi ",
pueme %DE3.DBXS.1 rod. Mo "Ulazi . *Motor_kljeita_
rag_ -kora "Ulazi_".pauza DIrEtania “kljeita 90°" naprijed_2.0"
== ] == | I 1
| Real | I/I | Real | |/= LI
3.0 20
*DB13 DBX110.0
"Serve pogoni®.
*Servo naprijed]
nazad
YNB3I.DBX1.1 pozicioniranje
"Ulazi " 2" "goreidolje_
"kljeita 90°" done’ FTTTE
1 1 1 1
LI 1T EM —
40
] %DB1.DBDO
"Automatski
QU rad_" korak

Slika 7.2.10 network 10 automatski rad

Slika 7.2.11 prikazuje network u kojemu ovisno o odabiru moda rada klijesta dolazi do

vrtnje. Ako je odabrani mod 3 motor se vrti natrag dok ne dode do “senzora 180°*“. Kada su

klije$ta na poziciji 180° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci korak.

Network 11: Mod3 —= Kljeita okretanje za 180°
Commen
?H?M'DBDZ[_} %DB6 DBX2.6
JFoe1.08 o ’“'“;D,"‘E‘;k' %DE3.DBX1.2 “lzlazi_".
P-Lgtgln’l:a b kI DB 3.0BX5.1 r kre Jod “Ulazi_". “Moter_kljeita_
rad_".kora *Ulszi_* pauza olretan]a “Kljeita 180°" naprijed_3.0"
== ] == ] T
| Real | 1 | Real | 1 v
3.0 3.0
%WDB13.DBX110.0
"Servo pogoni®.
“servo naprijed!
nazad
YNR3I.DBX1.2 pozicioniranje
“Ulazi *. 2" "goreldolje_

“kljetta 180°"

done MOVE
{ | EN — ENO ——
+0—p %DB1.DBDO
“Automatski
3 OUT rad_" korak

Slika 7.2.11 network 11 automatski rad
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Slika 7.2.12 prikazuje network u kojemu ovisno o odabiru moda rada klijesta dolazi do

vrtnje. Ako je odabrani mod 4 te ovisno o bitu “parni/neparni‘ izvr§ava se program. Ako je bit

“parni/neparni‘“ jednak 0 motor se vrti natrag dok ne dode do “senzora 0°““ ako slu¢ajno nije na toj

poziciji. Kada su klijesta na poziciji 0° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci

korak.

Ako je bit “parni/neparni‘ jednak 1 motor se vrti naprijed dok ne dode do “‘senzora 90°*. Kada

su klijesta na poziciji 90° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci korak.

Network 12: Mod4 —:= Kljeita ckretanje 0° — = Kljeita ckretanje 90°
Commen
%DE1.08D20 *DE1.DBW24 DB6.DRGA
JoB1.08 DE. A ";w.m“;k' A ';t?'"_”“”‘_', %DB3.DBX1.0 “Izlazi_".
)ﬂ.u;olrr;at. kl %DB3.DBX5.1 ra k_ .I\-10_ _ rad_". pa_l:nu “Ulazi " “Motor_kljeita_
rad_" kora “Ulazi_* pauzs o FEtE"iE neparni “kljeita 0°" nazad_4.0°
== | == == 1 I}
| Real | /1 | Real | lint | 1 LI
30 4.0 0
%DB13.DBX110.0
"Servo pogoni”.
"Servo naprijed/
nazad
YB3 DBX1.0 pozicieniranje
"Ulazi " 2" "goreldolje_
“Kljetta 0°* done’
] | ]l L
11 1T
4.0
#DB1.DBVZ24 UDB6.DEX2.7
)-.ut?r:n ats k_ll YNB3.DEX1.1 “lzlazi_".
rad_". parnil "Ulazi_". “Motor_kljeita_
neparni “kljeita 90" naprijed_4.0"
|== 1 I
|Int I I/} L )
%DB13.DBX110.0
“Servo pogoni®.
"Servo naprijed/
nazad
YNB3.DEXT.1 pozicioniranje
"Ulazi *. 2" "goreldolje_

*Kljesta 90°"
] L

done”
]l L

1T
4.0

Slika 7.2.12 network 12 automatski rad
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MOVE
EN — —
] %DB1.DEDO
“Automatski
s OUT rad_" korak
MOVE
EN — —
] %DB1.DEDO
"Automatski
i OUTI rad_" korak



Slika 7.2.13 prikazuje network u kojemu ovisno o odabiru moda rada klijesta dolazi do
vrtnje. Ako je odabrani mod 5 te ovisno o bitu “parni/neparni“ izvrSava se program. Ako je a bit

“parni/neparni‘“ jednak 0 motor se vrti natrag dok ne dode do “senzora 0°““ ako slu¢ajno nije na toj

poziciji. Kada su klijesta na poziciji 0° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci

korak.

Ako je bit “parni/neparni‘ jednak 1 motor se vrti naprijed dok ne dode do “senzora 180°.

Kada su klijesta na poziciji 180° i ruka je stigla iznad izlazne trake program prelazi u slijedeci korak.

Network 13: Mod5 —= Kljeita okretanje 0° — = Kljeita okretanje 180°
Comment
DB 1.DBD20 DB 1.DBW24 YDR6_DBX3.2
%DB1.DBDO "Autornatski "Autormatski YDE3.DEX1.0 "lzlazi .
A '“;0,”;“5‘;' %DB3.DBX5.1 'E‘:— Mod_ rad_" " pamil “Ulazi_". "Motor_kljeita_
rad_" kora *Ulazi_* pauza ckretanja neparni *Kljeita 0°* nazad_5.0°
== 1 == == ] { }
| Real | 1 | Real | |int | 1 LI
30 50 0
%DB13.DBX110.0
"Servo pogoni®.
"servo naprijed/
nazad
YNB3.DEX1.0 pozicicniranje
“Ulozi.* 2" *goreldolje_
“kljeita 0° done’ MOVE
1 | 1 |
1T 1T EN !
4.0
0 %DB1.DBDO
“Autornatski
i oum rad_"korak
“DB1.DBV24 %DB6_DBX3.0
"Autornatski %DB3.DBX1.1 “lzlazi_".
rad_". parmu “Ulazi_". “Motor_kljeita_
neparm “kljeita 90°" naprijed_5.0"
== ] I }
|Int I |/‘| L
¥DB13.DBEX110.0
"Serve pogoni'.
"Servo naprijed/
nazad
YDB3.DEX1.1 pozicicniranje
*Ulazi *. 2" "goreldolje_
*Kljeita 90°" done’ MOVE
1 | 1 |
1T 1T EN —
40
0] %DB1.DBDO
“Autornatski
s OUTI rad_"korak

Slika 7.2.13 network 13 automatski rad
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Slika 7.2.14 prikazuje network u kojemu se ruka po¢inje spustati na ulaznu traku. Kada se

ruka spustila na izlaznu traku program prijelazu u slijede¢i korak.

Network 14: Spuitanje na paletu
%WDB13.DBX168.3
"Servo pogoni®.
I".{iDBLDBDQ Keoraci_izracun.
r.u;o.n?‘atsil YNB3 DBX5.1 Korakd _servo_
rad_" kora *Ulazi_".pauza dalje
== | {
| Real | /1 v
4.0
WDB13.DBX50.0
"Servo pogoni”.
"Servo gorel
dolje
pozicioniranje
2" "goreldolje_
done MOVE
|} en — 10—
5.0
: X %DB1.DBDO
"Autormatski
i oum rad_" korak

Slika 7.2.14 network 14 automatski rad

Slika 7.2.15 prikazuje network u kojemu se ukljuci ventil “otvori mala klijesta® i ventil

“otvori velika klijesta”. Kada senzor detektira da su “mala klijesta otvorena® i senzor “velika

klijesta otvorena“ prelazi u drugi korak i aktivira bit ,,brojac*.

Network 15: Otvaranje kljeita

%DB6.DBX3.3
WDB3 DBX2.0 “lzlazi_".
:’.‘{:DBLDBDQ "Ulazi_". “Ventil_kljeita_
""“;D,";E“i' %DB3.DBX5.1 "kljesta mala mal_otvori_5.
'EI—' ora *Ulazi_" pauza otvorena” "
== ] ] { }
| Real | 7 A v
5.0
YDBE DBX3.A
“DB3 DBX2.2 “lzlazi_".
“Ulazi_". “Wentil_kljeita_
“kljeita velika vel_otvori_5.
otvorena” 0"
i { }
“WDB3 DBX2.2 WDB3.DBX2.0
“Ulazi_". “Ulazi_".
“kljeita velika “kljeita mala
otvorena” otvorena” MOVE
{ | { | EN — Elo —
0 IN
"
%WB1.DBX26 .0 = el
"Automatski
rad_".brojac
— }—

Slika 7.2.15 network 15 automatski rad
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Slika 7.2.16 prikazuje network u kojemu se ruka pocinje dizati gore. Kad se digne u gornji

polozaj program prelazi u drugi korak ako je brojac jednak broju zadanih redova aktivira bit

Network 16: Dizanje
Comment
%DB13.DBX168.4
“Servo pogonit.
.‘K:DBLDBDO Koraci_izracun.
Automatski UNB3 DBXS.1 Korak5_servo_
rad_" korak - D om
Ulazi_" pauza gore
== 1 { }
| Real | i/ 1)
DB 13.DBX40.0
“Servo pogonit.
“Servo gorel
dolje
pozicioniran)e
1" "gore/dolje_
done MOVE
| | EN —— —_—
TN %DE1.DBDO
“Automatski
i ouUTl rad_".korak
%DB1.DBX4.1
“Autornatski
"IEC_Counter_ rad " “Izlazna
0_DEB".CV traka”™
== I ¥
| Real | L
WW318
“Zadani broj
redova”

Slika 7.2.16 network 16 automatski rad

Slika 7.2.17 prikazuje network u kojemu mu ruka krece natrag te se pali rotacija klijeSta

natrag. Kada su klijesta na poziciji 0° i ruka je stigla iznad ulazne trake program prelazi u

slijede¢i korak.

MNetwork 17: Nazad —> Okretanje kljeita—=Nazad na poziciji —= sljedeti ciklus

Comment
. “WDB6 DBX3.5
B1.DBDO %DE3.DBX1.0 “lzlazi_".
Automatski %DB3.DBX5.1 “Ulazi_". “Motor_kljesta_
rad_".korak *Ulazi_"pauza "kljeita 0°" nazad_6.0"

|l A A ()
7.0

%DB13.DBEX168.5
"Servo pogoni®.
Koraci_izracun.
KorakS_servo_

nazad
{
1]
%DB13.DBX100.0
"Servo pogoni®.
“Servo naprijed!
nazad
pozicioniranje %DBE3.DEX1.0
1" "goreidolje_ “Ulazi_".
done” "kljezta 0°" MOVE
] 1 1 | —_ —
| | 1 I EM
2.0
T %DB1.DBDO
“Automatski
1 oum rad_" korak

Slika 7.2.17 network 17 automatski rad
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Slika 7.2.18 prikazuje network u kojemu kad se aktivira bit “izlazna traka“. Prelazi u drugi
korak koji setira “izlaznu traku“ ali je potrebno da u spremniku ima paleta. Kad se krece traka
naprijed i prode puna paleta. Prelazi u drugi korak koji resetira motor kada dode nova prazna

paleta. Takoder kad prode puna paleta “Pomocni bit reset “ resetira broja¢ na 0.

MNetwork 18: Izlazna traka naprijed
Comment
“WDB1.DBX4.1
"Automatski
rad_" "lzlazna
traka” MOVE
| EN —
1.0 IN
%DB1.DBD6
"Automatski
rad_"lzlazna_
S oum karak
%DB1.DBD6 “DB1.DBX30.4
. - . %DB3.DBX1.4 %DB3.DBX4.0 "Automatski
Autornatski "Ulazi_". "Ulazi_™. rad_" "motor
rad_".lzlazna_ YNB3.DEX5.1 "senzor spremik senzor_paleta_ izlazne trake
korak *Ulazi_" pauza paleta” izlazna_traka ukljuci®
I == I | ] | ] |
|Real| 1/1 1 1 1T :5 }
1.0
DB 3.DBX4.0
“Ulazi_".
senzor_paleta_
izlazna_traka MOVE
% N — £110 ——
2.0 1
“DB1.DBD6
"Automatski
rad_".lzlazna_
s oum korak
%WDB1.DBX30.4
JDB1.DBD6 %DB3.DBXA.0 *putomnatski
f-aut.olrr:at;kl "Ulazi_". rad_"."rmotor
ra _k. Zakzﬂa_ YDE3.DBXS.1 senzor_paleta_ izlazne trake
ora *Ulazi_" pauza izlazna_traka ukljuci®
I == I | ] |
I Real I 1/1 1 1 {R}
2.0
MOVE
EN — —
0.0 — IN
“DB1.DBD&
"Automatski
rad_" lzlazna_
e ouTt korak
“DB1.DBX30.1
%DB3.DBX4.0 "Automatski
“Ulazi_". rad_".
senzor_paleta_ "Pomaocni_reset
izlazna_traka brojaca”
1
/1 { }

Slika 7.2.18 network 18 automatski rad
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Slika 7.2.19 prikazuje network u kojemu kad se aktivira bit “ulazna traka“. I nema proizvoda
na ulaznoj dasci ili nema dasaka i proizvoda prelazi u drugi korak. U prvom koraku ukljuci ventil
“ulazna traka naprijed. Kada senzor detektira da ulazna traka dosla naprijed prelazi u drugi
korak i u drugom koraku pali ventil “ulazna traka natrag“. Kada senzor detektira da ulazna traka

dosla do kraja program prelazi u drugi korak

Network 19:

Ulazna traka naprijedinazad

DB 3 DB X0 5
%DB1.DBX4.0 "Ulazi_".
"Automatski SENZOr_
rad_""Ulazna proizvod_na_
traka” paleti MOVE
{ | /1 EN — —
1M
%DB1.DBD10
"Automatski
".\'cD.BS.Dﬁ-?:{G-S rad_".Ulazna_
Ulazi_". %DB3.DBX4.2 s kerak
SEnzor_ "Ulazi_". = oun
proizvod_na_ senzor_paleta_
paleti ispod_stroja
] ]
/1 /1
%DB1.DBD10O %WDB6_DBX0D_7
'Pautlﬂrf;mk' %DB3.DBX0.6 “lzlazi_" Ventil_
ra —k'U akzna_ %DB3.DBX5.1 "Ulazi_" "traka hidraulike_
| ora I *Ulazi_".pauza naprijed® naprijed
== 1 1 ) 1
| Real | /1 1 vl
1.0
%DB 3 .DBXD 6
"Ulazi_"."traka
naprijed” MOVE
| I
20— 1IN
%DB1.DBD10
"Automatski
rad_".Ulazna_
3F QU1 korak
%DB1.DBD10O %WDB6_DBX1.0
.EUEDLTEEM %DE3.DEX0.7 “lzlazi_" Ventil_
e ena- %DE3.DBX5.1 "Ulazi_" "traka hidraulike_
I ora | “Ulazi_* pauza nazad" nazad
== 1 1 I 1
| Real | /1 A v
20
%DB3.DBXD_7
“Ulazi_" “traka
nazad” MOVE
N eN — 10—
0.0 1M
%DB1.DBED10
"Automatski
rad_".Ulazna_
3 0UT karak

Slika 7.2.19 network 19 automatski rad
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Slika 7.2.20 prikazuje network u kojemu se nalazi broja¢ koji nam govori trenutni broj
proizvoda na paleti. Takoder preko funkcije “mod* odreduje bit “parni/neparni‘ koji se koristi

kod odabira moda vrtnje klijesta.

Metwork 20: Brojac proizveda

WDB17
"IEC_Counter_
0_DEB"
%DB1.DBX26 .0 -
"Automatski Eill
rad_".brojaé Int
] |
1 I R Q
v
%DB1.DBX30.1
"Automatski
rad_".
"Pomocni_reset
brojaca”
] |
1 I R
%DB1.DBW28
YNB1 DEX30 3 "Automatski
"Automatski rad_ :;adanl_
rad_*"Reset broj_redova Py
n_trig”
] |
1 T
MOD
Auto (Int)
EN — —
"IEC_C T
—-ounter %DB1.DBW24
0_DB".CV N1 . -
Automatski
2—1IN2 rad_"."parnii
out neparni®
MOVE
EN — e
"IEC_Counter_ UWAWS 16
0_DB".CV — Iy *Trenutni broj
st gum — redova®

Slika 7.2.20 network 20 automatski rad
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Slika 7.2.20 prikazuje network u kojemu ukljucuje ili iskljucuje pred sakupljanje preko HMI-
a. Pomocu funkcije “conv* pretvara se podatak Uint u Real.

MNetwork 21: ...
%M324.0
WM66.5 "Hmi_predsak_
“predsakupljanje” MOVE lamp*
—— ———en — { }
1.0 IN
“DB1.DBD14
"Automatski
rad_""pred
s oUT sakupljanje”
WM66.5
"predsakupljianje” MOVE
—A/—&n — o ——
0.0 IN
“%DB1 DBED14
"Automatski
rad_"."pred
:£ ouml sakupljanje”
CONV
uint to Real
EN
. WW330 “DB1.DBD20
“odabir_moda_ "Automatski
kljesta® N rad_" Mod_
ouT — ckretanja

Slika 7.2.21 network 21 automatski rad

Slika 7.2.20 prikazuje network u kojemu kod prebacivanja u “ru¢ni mod* program se vraca u

pocetni korak i dolazi do reseta brojaca proizvoda.

Network 22: ...
“DB3 DBX5.6
“Ulazi_"“ruc
lamp” P_TRIG T
— ———ck Q EN — I
%DB2 DEX98.0 10— Iy
“Simulacija_ :’-'2!351.DBI?3
Hmi".izlaz Automatskl

% ouTt rad_"korak

%DB1.DEX30 .3
"Automatski
rad_" "Reset

n_trig”

! 1
L |

Slika 7.2.22 network 22 automatski rad
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7.3. lzlazi

Slika 7.3.1 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za ventil “velika klijesta zatvori®. Koji
se moze ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu*, aktivna jedan pomo¢ni
bit iz automatskog rada, da motor hidraulike ukljucen i da nije ukljucen ventil “velika klijesta
otvori“. Ili moze se ukljuciti kad je u “ru¢nom modu*, pritisnuta tipka na HMI “velika klijeSta

zatvori®“, motor hidraulike radi i nije uklju¢en ventil “velika klijesta otvori®.

Metwork 1: Ventl velika kljesta zatvori

“DB6.DBEX1.6

%DB3 DBEX5.5
“Ulazi_""auto
larp”

1 1

“lzlazi_".
“Wentil_kljeita_
vel_zatvori_2.
e

HWB6& DBX1.1

"lzlazi_" Wentil_

kljeita_vel_
otvori

“DB6 DBX1.5

“lzlazi_" Motaor_

hidraulike
1 1

%WB6.DEX1.2

"lzlazi_" Ventil_

kljeita_vel_
zatvori
I %

%DB3 DBX5.6
“Ulazi_" “ruc
larp”

1 1

YDB6 DBX1.7
"lzlazi_".
"Wentil_kljeita_
vel_zatvori_2.
P

YDB6 DBX2 3
"lzlazi_".

"Wentil_kljeita_

vel_zatvori_2.
2
] |

“WDB5.DBX29 .6
“Ulazi_
simulacija”.
“tipka velika
kljeita zatvori”
| 1

A

Slika 7.3.1 network 1 izlazi
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Slika 7.3.2 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za ventil “velika klijesta otvori“. Koji

se moze ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu*, aktivna jedan pomo¢ni

bit iz automatskog rada, da motor hidraulike radi i da nije ukljucen ventil “velika klijesta zatvori.

Ili moze se ukljuciti kad je u “ru¢nom modu, pritisnuta tipka na HMI “velika klijesta zatvori®,

motor hidraulike radi i nije ukljuéen ventil “velika klijesta zatvori*.

Network 2: Ventl velika kljeita otvori

%WDB3I DBX55
“Ulazi_"."auto
lamp”

] |

“DB6.DBX2.0
"lzlazi_".

“Ventil_kljeita_

vel_otvari_2.
5"

“WDB6.DBX1.2

"lzlazi_® Ventil_

kljedta_vel_
zatvori

A

%DB6_DBX1.5

“lzlazi_" Motor_

hidraulike
] |

WDB6.DBX1.1

"lzlazi_" Ventil_

kljesta_wel_
otvori
[ 1

DB 3.DBX5.6
"Ulazi_" "ruc
lamp”

] |

%DB6.DBX3 .4
“lzlazi_".

"Ventil_kljeita_

vel_otvori_5.
o
] |

WWDB5.DBX29 6
“Ulazi_
simulacija”.
“tipka velika
kljeita zatvon”
] |

Slika 7.3.2 network 2 izlazi
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Slika 7.3.3 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za ventil “mala klijeSta zatvori“. Koji se

moze ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu*, aktivna jedan pomoéni bit

iz automatskog rada, da motor hidraulike radi i da nije ukljuc¢en ventil “mala klijesta otvori®. Ili

moze se ukljuciti kad je u “ru¢nom modu*, pritisnuta tipka na HMI “mala klijeSta zatvori®, “motor

hidraulike* radi i nije ukljucen ventil “mala klijeSta otvori‘.

Network 3: Ventll mala kljeita zatvori

3

Slika 7.3.3 network 3 izlazi

%DB6 DBX2.1
“lzlazi_". “DB6.DEX1.3 WDB6.DBEX1.4
%DB3.DBX5.5 'Ventil_kljeﬁta_ “lzlazi_" ventil_ “WDB6 DEX1.5 “lzlazi_" Ventil_
"Ulazi_""auto mal_zatvori_2. kljeita_mal_ “lzlazi_" Motor_ kljeita_mal_
lamp® Ly otvori hidraulike zatvori
{ | | | 1 { | { }
%DB6 DEX2.2
“lzlazi_".
“Ventil_kljeita_
mal_zatvori_2.
7
] |
11
WDB5 DBX29 4
“Ulazi_
DB 3.DBX5.6 simulacija”.
"Ulazi_" “ruc “tipka mala
lamp® kljeita zatvori®
1 | ] |
LI | 11

Slika 7.3.4 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za ventil “mala klijesta otvori. Koji se

moze ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu®, aktivna jedan pomoéni bit

iz automatskog rada , da “motor hidraulike radi i da nije ukljucen ventil “mala klijesta zatvori*.

Ili moze se ukljuciti kad je u “ru¢nom modu®, pritisnuta tipka na HMI “velika klijeSta zatvori‘,

“motor hidraulike* radi i nije ukljucen ventil “mala klijesta zatvori*.

Network 4: Ventll mala kljeita otvori

Slika 7.3.4 network 4 izlazi

36

“DB6_DBX3 3
“lzlazi_®. ¥DB6 DBX1.4 ¥DB6_DBX1.3
DB 3. DBXS5.5 “ventl_kljeita_ “lzlazi_" Ventil_ WDB6 . DBEX1.5 “lzlazi_" Ventil_
"Ulazi_" "auto mal_otvori_5. kljesta_mal_ *"lzlazi_" Motor_ kljeita_mal_
lamp” iy zatvori hidraulike otvori
1 | 1 1 1
1 T 1 I |/= { }
W%DB5.DEX29 3
“Ulazi_
%DB 3 DEX5.6 simulacija®.
"Ulazi_"."ruc “tipka mala
lamp® kljeita otvori®
] | ] |
1 | 1 1



Slika 7.3.5 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za motor “klijesta naprijed. Koji se
moze ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu, aktivna jedan pomo¢ni bit
iz automatskog rada, da nema “alarma 21%, “alarma22*, “alarmal0*, “alarmal4“ i da nije ukljuc¢en
izlaz motor “klijesta natrag*. Ili moze se ukljuciti kad je u “ru¢nom modu®, pritisnuta tipka na
HMI “klijesta naprijed”, da nema “alarma 21, “alarma22‘, “alarmalO“, “alarmal4“ i da nije

ukljucen izlaz motor “klijesta natrag“.

Network 5: Motor kljeita naprijed

%DB6_DBX2.5
DB 3 DBX5.5 “lzlazi_". WB6.DBX0D.6 %DB7 DBX2 4 %DB7.DBX2.5 *DB7.DBX1.1 WB7.DEX1.5 %DB6 DBX0 .5
“Ulazi_""auto “Motor_kljesta_ “lzlazi_" .Motor_ “Alarm_". “Alarm_". “Alarm_". “Alarm_". “Izlazi_" Motor_
lamp® naprijed_2.0" kljeita_nazad “Alarm 21" “Alarm 22" “Alarm 10" “Alarm 14" kljeita_naprijed

|} { | 1 A I/t g 4 { }

%WDB6_DEX2.6
“lzlazi_".
“Motor_kljesta_
naprijed_3.0"

%DB6_DBX2.7
“lzlazi_".
“Motor_kljesta_
naprijed_4.0°

%“DB6_DBX3.0
“lzlazi_".
“Meotor_kljesta_
naprijed_5.0"

“WDB5.DBX29.7
"Ulazi_
DB 3 DBX5.6 simulacija”.
"Ulazi_"."ruc “kljesta
lamp” naprijed”

Slika 7.3.5 network 5 izlazi
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Slika 7.3.6 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za motor “klijesta natrag*. Koji se moze
ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu®, aktivna jedan pomocni bit iz
automatskog rada, da nema “alarma 21, “alarma22*, “alarmal0*, “alarmal4“ i da nije ukljucen
izlaz motor “klijesta naprijed®. Ili moze se ukljucit kad je u “ruénom modu®, pritisnuta tipka na
HMI “klijesta naprijed”, da nema “alarma 21, “alarma22‘, “alarmalO“, “alarmal4“ i da nije

ukljucen izlaz motor “klijesta naprijed*.

Network 6: Motor kljeita nazad

%DB6.DBX2.4
B3 .DBX5.5 “lzlazi_". %WDB7 DBX2.4 “WDB7_DBX25 WB7 DBX1.1 %DB7 DBX1.5 “DB6 _DBX0.5 “WDB6_DBX0 .6
“Ulazi_"."auto “Motor_kljesta_ “Alarm_". “Alarm_". “Alarm_". “Alarm_". “lzlazi_" Motor_ “lzlazi_" .Motor_
lamp” nazad_1.0 “Alarm 21" “Alarm 22" “Alarm 10 “Alarm 147 kljeita_naprijed kljeita_nazad

{ | { | I/t I/t 1/t 4 I/t { }

%DB6.DBX3.1
“lzlazi_".
“Motor_kljeita_
nazad_4.0

%DB6.DBX3.2
“lzlazi_".
“Motor_kljesta_
nazad_5.0

%DB6.DBX3.5
"lzlazi_".
“Motor_kljesta_
nazad_&.0"

WDB5.DBX30.0
WDB3.DBX5.6 “Ulazi_
"Ulazi_""ruc simulacija”.
lamp” “kljesta natrag”

Slika 7.3.6 network 6 izlazi
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Slika 7.3.7 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za motor “izlazna traka naprijed*. Koji
se moze ukljuciti kad su zadovoljeni uvjeti da je u “automatskom modu“, aktivna jedan pomoéni
bit iz automatskog rada da nema “alarma 15%, “alarmal6* i da nije ukljucen izlaz motor “izlazna
traka natrag®. Ili moze se ukljuciti kad je u “ru¢énom modu®, pritisnuta tipka na HMI “izlazna

naprijed, da nema “alarma 15%, “alarmal6‘ i da nije ukljucen izlaz motor “izlazna traka natrag®.

Network 7: Motor izlazna traka naprijed
“DB1.DBX30 .4
"Automatski *WB& DBX3.6 WDB6& DBXD.0
UDEB3.DBXS5.5 rad_""rotor %WDB7.DBX1.6 %WDB7.DBX1.7 “lzlazi_" Motor_ “lzlazi_" Motor_
"Ulazi_""auto izlazne trake "Alarm_". "Alarm_". lzlazna_traka_ lzlazna_traka_
lamp® ukljuci® “Alarm 15 “Alarm 16 natrag naprijed
|| N 7 7 7 ()
WDB5.DBX28.6
“Ulazi_
“DB3.DBX5.6 simulacija®.
“Ulazi_" “ruc “tipka izlazna
lamp” traka naprijed”
1 1 1 1
1T 1T

Slika 7.3.7 network 7 izlazi

Slika 7.3.8 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za motor “izlazna traka naprijed*. Koji
se moze ukljuciti kad je u “ru¢nom modu®, pritisnuta tipka na HMI “izlazna natrag*, da nema

“alarma 15%, “alarmal6‘ i da nije ukljucen izlaz motor “izlazna traka naprijed*.

Network 8: Motorizlazna traka natrag

%DB5.DBX28 6
“Ulazi_ %DB6 DB X0 .0 %WDB6_DBX3 6
UDEB3.DBXS5.6 simulacija”. UDB7.DBX1.6 UWDB7.DBX1.7 "lzlazi_" Maotor_ "lzlazi_" Maotor_
"Ulazi_"."ruc “tipka izlazna "Alarm_". "Alarm_". lzlazna_traka_ lzlazna_traka_
larnp" traka naprijed” "Alarm 15" "Alarm 16" naprijed natrag
{ | { | {1 {1 {1 { }

Slika 7.3.8 network 8 izlazi
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Slika 7.3.9 prikazuje network u kojemu se nalazi se nalazi bit koji ukljucuje “servo pogon
gore/dolje*. Bit moze aktivirati jedan pomocni bit iz automatskog rada uz uvjet da nije druga 0s
aktivna. Inace se to ne koristi ali kad se koriste PTO izlazi ne mogu se u isto vrijeme slati signali

na dva razlicita pogona, ne dopusta cpu.

Metwork 9: serve goreldolje

%“WDB13.DBX60.0
“WB13.DBX168.0 “Servo pogoni™.

"Servo pogoni®. "servo naprijed! %WDB13.DBX174.0
Keraci_izracun. nazad power". "Servo pogoni®.
Korak2_servo_ *goreidolje_ Servo_gore_

dolje status” dolje_enbel

] | | I 1

1T I./I L

“DB13.DBX168.1
"Servo pogoni®.
Koraci_izracun.
Korak3_servo_

gore

%DB13.DEX168.3
"Servo pogoni®.
Koraci_izracun.
Korakd_servo_

dalje

““DB13.DBX168.4
"Servo pogoni®.
Koraci_izracun.
Korak5_servo_

gore

Slika 7.3.9 network 9 izlazi
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Slika 7.3.10 prikazuje network u kojemu se nalazi se nalazi bit koji ukljucuje “servo pogon
naprijed/natrag*. Bit moze aktivirati jedan pomoc¢ni bit iz automatskog rada uz uvjet da nije

druga os aktivna.

Metwork 10: servo naprijedinatrag

DB 13.DEX0.0
WB13.DBX168.2 "Servo pogoni”.

"Servo pogoni’. “servo gorel WB13.DBX174.1
Koraci_izracun. dolje power”. "Servo pogoni®.
Kaorak3_servo_ "goreidaolje_ Servo_naprijed_
naprijed status” nazad_enbel
] 1 ]
11 |/= { :

“DB13.DBX168.5
"Servo pogoni”.
Kaoraci_izracun.
KorakS_serva_

nazad

Slika 7.3.10 network 10 izlazi

Slika 7.3.11 prikazuje network u kojemu se nalazi izlaz za “motor hidraulike*. Koji se

automatski ukljuc¢i ako nisu aktivni “alarm 13*, “alarm 9.

Network 11: motor hidraulike

YDB7.DBX1.4 %WDB7.DBX1.0 YDB6 DBX1.5
"Alarm_". "Alarm_". "lzlazi_" .Motor_
"Alarm 13" "Alarm 9” hidraulike

/1 /1 { }

Slika 7.3.11 network 11 izlazi
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7.4. Servo pogoni

Slika 7.4.1 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_Power blok pomocu kojega se

omogucava os. Ako nije ukljucen taj blok ne moze se upravljati motorom gore/dolje.

Network 1: Serve goreldolje

“DB48

%DB13.DBX174.0 *MC_Power_DB"

“servo pogoni”
Servo_gore_ MC_Power

dolje_enbel @
— ——en ENO

B4 “DB13_.DBX0.0
"Goreldolje__" — pxis “Servo pognlm'_
"Servo gorel
%DB13.DBX175.2 dolje power”.
g i goreidolje_
Servo pogoni®. e
Servo_gore_ Status =~ -
dolje_pem — Enable —..
StarthMode “DB13.DBX0 .1
StopMode "Servo pogoni”.
"Servo gorel
dolje power".
“goreldolje_

Error — S11O7

“DB13.DBD2
"Servo pogoni”.
"Servo gorel
dolje power".
“goreidolje_

ErrorlD error_ID

“DB13.DBD6
"Servo pogoni”.
"Servo gorel
dolje power".
“goreidolje_

. Brarn errar_info

Slika 7.4.1 network 1 power

Slika 7.4.2 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_Halt blok koji zaustavlja motor
deceleracijom koja je definirana kod konfiguracije osi. Ovaj blok se aktivira ako su aktivni

“alarm25“ ili “alarm20“ ili “alarm19* ili “alarm11“ i odmah zaustavlja os gore/dolje.

%DB26
*MC_Halt_DE"
MC_Halt
=%
EN END —

WB49 Done — ..
“Goreidolje__" Axis Error — .-

%DB7.DBX3.0
"Alarm_".
“Alarm 257

: : Execute -

“%DB7.DBX2 3
"Alarm_"
"Alarm 20"

%DB7.DBX2.2
“Alarm_".
"Alarm 19"

%DB7.DBX1.2
“Alarm_".
“Alarm 11"

Slika 7.4.2 network 1 halt
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Slika 7.4.2 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_MoveJog. Taj blok se koristi u ruénom

radu za upravljanje osi gore/dolje. Preko bita na ulazu Velocity zadaje se brzina u ru¢nom radu.

A bitom “servo dolje jog* spusta ruku, a bitom “servo gore jog*“ dize ruku gore

*DB12

EN

¥DBag
“Gereldeolje_ " Aois
%DB13.DBX1745
“Servo pogonit
Servo_dolje_
128 — JogForward

¥DB13.0BX1744
"Servo pogoni®
Servo_gore_jog — jogBackward
%DB13.DBD176
"Servo pogoni®
“Brzina_ruc_

goreidolje” Velocity

“MC_Movelog_
DB”

MC_Movelog

&%)
ENQ =—

“DB13.DBX30.0
*Servo pogoni®
"Servo gore/
dolje jog*
“goreldolje_
InVelocity —yvelocity’

%DB13.DBX30.1
"Servo pogoni®
“Servo gare!
dolje jog”.
“goreidolje_
Busy—'busy

—_..

%DB13.DBX30.2
“Servo pogoni®
“Servo gare!
dolje jog”.
“goreidolje_
[S—

%DB13.DBD32
"Servo pogoni®
“Servo gare!
dolje jog".
“gareidalje_

ErrorlD error_ID°

%DB13 DBD36
"Servo pogoni®
“Servo gorel
dolje jog".
“goreidolje_

Errorinfo = ETer_info

Slika 7.4.3 network 1 jog

Slika 7.4.4 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_MoveRelative blok koji se koristi za

relativni pomak u automatskom radu. Blok na slici koristi se za poziciju dignuta ruka.

%DB13.DBX174.0
*Serve pogeni®
Servo_gore_

dolje_enbel
— ————————¢&n
%DBAa9
~Goreldolje_" — Axis
%DB13.0BX0.0

%DB13 DBX168 .1
*Servo pogoni®
Koraci_jzracun
Korak3_servo_

gore

—

*Servo pogoni®
*Servo gorel
dolie power"
*goreldolje_

status”

——Execute

%DB13.08D144
*Servo pogoni®
*Pozicije_gorel
dolje* Pozicija_

dignuta

%DB13.DBX168.4
*Serve pogeni®
Koraci_izracun
Koraks_servo_

gore

-

Distance
%DB13.DBD140
“Servo pogoni®
"Naprijedinazad

pretvorba®
*yrijednast mmi

Velocity

%0825
"MC_
MoveRelative_
DB_2*

MC_MoveRelative

=[]
ENO

%DB13.DBX40.0
“servo pogoni”
“Servo gorel
dolje
pozicioniranje
1""goreidolje_
Dane —9°"¢
%DB13 DBX40 1
“Servo pogeni®
“Servo gorel
dolje
pozicioniranje
1" *gareidalje_
5
Busy —aPUY
-

“DB13.DBX40 2
“Serva pogoni.
“senvo gorel
dolie
pozicioniranje
1""goreidolje_
Error — %"
%DB13.08D42
*Serva pogani®
*Servo gorel
dolie
pozicioniranje
1" *goreidolie_
Errorip i £7O-/D°
“DB13.DBDA6
“senvo pogoni.
“senvo gorel
dolie
pozicioniranje
1""goreidolje_

error_info”
Errorinfo -

Slika 7.4.4 network 2 relative

43



Slika 7.4.5 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_MoveRelative blok koji se koristi za

relativni pomak u automatskom radu. Blok na slici koristimo za poziciju spustena ruka.

%DB13.DBX174.0
*serve pogeni®
Servo_gore_
dolje_enbel
] L

%DB13.DBX168.3
*servo pegeni®
Koraci_izracun
Korakd_servo_

dolje
] L

%DB49
*Goreldalje_*
%DB13.DBX0.0

*Servo pegoni'.

*servo gare!
dolje power".
“goreldolie_
status”
11

%824
MC_
MoveRelative_
DB_1"

MC_MoveRelative
&

EN ENQ —

%DB13.DBX50.0
"Serve pogoni®
*serva gore!
delie
pozicioniranje
>* *gareldalje_
Done —idone”
%DB13.DBX50.1
*Serve pegeni’.

Axis

%DB13.DBX168.0
*Servo pogeni®
Koraci_izracun
Korak2_servo_

dolje

%DB13.DBD156
“Serve pogeni®
*Pozicije_gorel
dolje” “Trenutna
pozicija”

%DB13.DBD140

|} “Servo pogoni”

*Na prijedinazad
pretvorba®
“wrijednost mmi

Slika 7.4.5

Execute
*Serva gore!
dolie
pozicieniranje
>* *gareldalje_
Busy — P

Distance
—

%DB13.DBX40.2
*Servo pogoni'.
*Servo gore
dolje
pozicioniranje
1" *goreldolje_
Error —&10"
%DB13.DBD52
*Servo pogoni®
*Servo gore/
dolje
pozicioniranje
2* "goreldolic_
error_ID"

Velocity

ErrorlD

“%DB13.DBDS6
*Serva pogoni®
*Serve gore!
dolie
pozicioniranje
2" “goreldolje_
. S

network 3 relative

Slika 7.4.6 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_Power blok pomocu kojega

omogucava os. Ako nije ukljucen taj blok ne moze se upravljati motor naprijed/nazad.

Network 4:

servo naprijedinazad

“WDB8
“DB13DBX174.1 *MC_Power DB 1"
"Senve pogeni®. i
Servo_naprijed_ MC_Power
nazad_enbel @
b— —&n ENO
— %DB13.DBX60.0
. “Servo pogoni.
N;s;‘;sz i *Servo naprijed!
I Axis nazad power".
“goreldolje_
%DB13.DBX175.3 5 —ystatus”
"Servo pogoni® Ll
Servo_nap_ -
Naz_pom — Enable %DB13.DBX60.1
StartMode :Ser'.ro pogo_!'n'.l
Servo naprijed!
StopMode nazad power".
“goreldolje_
Error — ="
%DB13.DBD62
"Servo pogoni®.
"Servo naprijed!
nazad power".
“goreldolje_
ErrorlD error_ID
%DB13 DBD66
"Servo pogoni®
"servo naprijed!
nazad power”.
“goreidolje_
info"
- Errorinfo srrar_n

Slika 7.4.6 network 4 power
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Slika 7.4.7 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_Halt blok koji zaustavlja motor
deceleracijom koja je definirana kod konfiguracije osi. Ovaj blok se aktivra ako su aktivni
“alarm25 ili “alarm17* ili “alarm18 ili “alarm17* i odmah zaustavlja os naprijed/natrag.

WB7_DBX3.0
“Alarm_".
"Alarm 25

i

EN
%DB4
“Naprijed_

nazad_" — s

WDB7.DEX2.0
“Alarm_"
“Alarm 177

] |

“WDB7 DBX2.1
“Alarm_".
“Alarm 18"

11

WDB7_DBX1.3
“Alarm_"
“Alarm 127

] |

Execute

%DB50
*MC_Halt_DB_1"

MC_Halt
=
ENO —
Done =...
Error —...

Slika 7.4.7 network 4 halt

Slika 7.4.8 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_MovelJog. Taj blok se koristi u ru¢énom
radu za voznu osi naprijed/natrag. Preko bita na ulazu Velocity zadaje se brzina u ruénom radu.

A bitom “servo naprijed jog“ ruka vozi se naprijed, a bitom “servo nazad jog* vozi se ruka

nazad.

%DB13 DBX175.0
"Servo pogoni®.
Servo_naprijed_

%DB13.DBD180
"Servo pogoni®.
“Brzina_ruc_
naprinazad”

WB12
"MC_Movelog_
DE"

Velocity

MC_Movelog
&)
EN ENQ ———
ey Serv pogon
Napn]edT “Servo naprijed
nazad_' Axis

nazad jog"
"goreldolje_
Invelocity —velocity
%DB13.DBX90.1
"Servo pogoni®.

99 — JogForward
2 “Servo naprijed!
DB13.DBX175.1 f'm"{.f-ﬁ
“"Servo pogoni® bgorrf olje_
Servo_nazad_ Busy —"U=Y
199 — JogBackward

%DB13.DBX90.2

"Servo pogoni®.

"servo naprijedi

nazad jog”

"goreldolje_
Error —1€MMO"

%DB13.DBDI 2
"Servo pogoni®.
"servo naprijedi
nazad jog”
“goreldolje_

ErrorlD error_ID

%DB13.DBD96
"Servo pogoni®.
“Servo naprijed!
nazad jog"
*goreldolje_

Errorinfo m— €or_info

Slika 7.4.8 network 4 jog
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Slika 7.4.9 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_MoveRelative blok koji se koristi za
relativni pomak u automatskom radu. Blok na slici koristi se za poziciju natrag iznad ulazne

trake.

¥DB32
*MC_
MoveRelative_
WDB13.DBX174.1 -
. . DE_3
Servo pog oni §
Servo_naprijed_ MC_MoveRelative

nazad_enbel @

{ | EN ENO

%oB4 %DB13.DBX100.0
“Maprijed_ "Servo pogoni®
nazad_" Aais ;15;91:10 naprijed/
?(DB13,DEXEQ,O pozicioniranje
¥WB13.DBX1685 “"Servo pngo__m'.‘ 1" "goreldolje_
“Servo pogoni® “Servo naprijedi b _done’
Koraci_izracun. nazad power” lone
KorakS_serva_ 'gorel‘do\ljz; %OB13.DBX100.1
nazad status “Serve pogeni”.

11 I Execute "Servo naprijed!
Tt ' nazad

%DB1 3.DBD160 pozicioniranje
"Serve pogoni® 1" "goreldolje_

*Pozicije_ busy”
naprijedinazad”. Ll —
*Pozicija_ulazna

traka Distance

%DEB13.DBED140 %DB13.DBEX100.2
*Servo pogoni®. “Serva pogoni”.
"Naprijed/nazad Servo naprijed/
pretvorba”. nazaq o
“vrijednost mm/ pozicioniranje
5" 1" "goreidolje_

Error =157

Velocity

%DB13.DBD102
"Servo pogoni®.
"Servo naprijed!
nazad
pozicioniranje
1" "goreldolje_
ErrorlD error_ID”
%DB13.DBD106
“Servo pogoni”.
"Servo naprijed!
nazad
pozicioniranje
1" "goreldolje_

errar_info”
" Errorinfo -

Slika 7.4.9 network 5 relative
Slika 7.4.10 prikazuje network u kojemu se nalazi MC_MoveRelative blok koji se koristi za
relativni pomak u automatskom radu. Blok na slici koristi se za poziciju naprijed iznad izlazne

trake.
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#DB33
“MC_
MoveRelative_

%WDB13 DBX1741
“servo pogoni®
Servo_naprijed_
nazad_enbel
] |

MC_MoveRelative

%DB13.DBX168.2
“Servo pogoni®.
Koraci_izracun.
Korak3 servo_

naprijed
11

EN

D84
“Naprijed_
nazad_" — pyis
%DB13.DBX60.0
"Servo pogoni'.
"Servo naprijed!
nazad power”.
"goreldolje_
status”
] |

1 T Execute
%DB13.DBD164
"Servo pogoni®
“Pozicije_
naprijedinazad®.
"Pozicija_izlazna

frake Distance

%DB13.DBD140
“Servo pogoni®
“Maprijedinazad
pretvorba®.
“vrijednost mm/

Velocity

~ Errorinfo

=%

ENQ ———

%DB13.DBX110.0
"Servo pogoni®
“servo naprijedi
nazad
pozicioniranje
2" "goreldolje_
Done—'dune
“%“DB13.DBX110.1
"Servo pogoni®
"Servo naprijedi
nazad
pozicioniranje
2" "goreldolje_
oy
Busy—lbu':’
—_

“WDB13.DBX110.2

“Servo pogoni®

"Servo naprijed!

nazad

pozicioniranje

2" "goreldolje_
Errar — ="
WB13.DBD112
“Servo pogoni®
“servo naprijedi
nazad
pozicioniranje
2" "goreldolje_
ErrorlD error_ID”
“DB13.DBD116
"Servo pogoni®
"Servo naprijedi
nazad
pozicioniranje
2" "gore/dolje_
error_info"

Slika 7.4.10 network 6 relative

Slika 7.4.11 prikazuje network u kojemu se izvrSava pretvorba broj okretaj u minuti u mm/s.
Blokovi za upravljanje servo motorom na ulazu koriste mm/s pa radi jednostavnosti operatera se

radi pretvorba.

Slika 7.4.11 network 7 pretvorba

47

MORM_X SCALE X
Real to Real Real to Real
EMN EM
0.0 MIN “WDB13.DBD136 0.0 MM %DB13.DBD140
%DE13.DBD132 "Servo pogoni® %NE13.0BD136 “Servo pogoni®
“Servo pogoni”. 'NHP’iiEd"_"‘lﬂzlﬂd "Servo pagoni®. 'Naprijed\'pazad
"Maprijedinazad pretvorba al "Naprijedinazad Frenrnrha )
pretvorba®. min = mrni pretvorba™ 1/ ‘:rrljednost mmi{
“pretvorba 1/ outr —* min = mm/ out—*
min® _ yaLuE 5 vALUE
3000.0 — MAX S00.0 — MAX
MORM_X SCALE_X
Real to Real Real to Real
EN EN
0.0 — nMin %DB13.DBD124 0.0 — Min %DB13.DBD140
%DE13.DBD120 “Servo pogeni®. %DB13.DBD136 "Servo pogeni®.
“Servo pogoni® 'GO’e"dDIi.el ) “Servo pogoni” 'Naprijedw'pazad
"Goreldolje prgt'.rorba - 1 "Naprijedinazad Fre_p.rnrba . )
pretvarba® min =/ pretvorba® "1 ‘:rrljednost mmi
“pretvorba 11 out 5 min = mm/ out s
min® __ yal ug " — vALUE
3000.0 AKX, 500.0 [N



na izlaznoj traci.

Slika 7.4.12 prikazuje network u kojemu se izvrSava proracun za koliko se ruka treba spustiti

%DB1_DBDO
"Automatski CALCULATE
rad_" korak Real
| ==
| Real | e
3.0

%“WB13.DBD170
"Servo pogoni®.
"Trenutni_broj_

na paleti®

%WDB13.DBD152
"Servo pogoni”.
"Pozicije_gore/
dolje”.Pozicija_
izlazna_paleta
D320

"Visina proizvoda”
10.0

OUT:= (IN2} - (INT*{IN3*IN4))

IN1
out

IN2

IN3
N4 3

Slika 7.4.12 network 8 izracun
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“DB13.DED156
"Servo pogoni”.
"Pozicije_gore!

dolje” " Trenutna
pozicija”



7.5. Alarmi

Slika 7.5.1 prikazuje networke sa alarmima.
U networku 1 nalazi se alarm koji se aktivira ako samo u automatskom modu u prvom koraku

I 0s naprijed/natrag nije u poc¢etnom poloZzaju uvjet za pokretanje stroja.
e Servo motor naprijed/nazad nije u pocetnom polozaju

U networku 2 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj u automatskom modu u prvom koraku

I 0s gore/dolje nije u poc¢etnom polozaju uvjet za pokretanje stroja.
e Servo motor gore/dolje nije u pocetnom polozaju

U networku 3 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj u automatskom modu u prvom koraku

I kada nisu velika klijeSta otvorena uvjet za pokretanje stroja.

e Nisu otvorena velika klijesta

Network 1:
%D ¥DB3.DBX1.7
%DB3 DBX5 5 JDE1.DBDO "Ulazi_". %DB7 DBXD 0
"Ulazi_" "auto Autornatski *senzor heming “Alarm_".
lamp” rad_"karak naprijedinazad” *Alarm 1"
11 == ]
1T I Real I 1/1 : :
1.0
Network 2: alarm 2
%D %DEBE3.DBEX3.4
%DB3 DBX5 5 JDE1.DBDO "Ulazi_". %DB7_DBXD.1
"Ulazi_" "auto Autornatski *senzor heming “Alarm_".
lamp” rad_"korak goreldolje” "Alarm 2"
11 == ]
1T | Real | 1/1 { }
1.0
Network 3: alarm 3
- %DB3.DBX2.2
%DB3 DBX5 5 JDE1.DBDO "Ulazi_". %DB7_DBXD 2
*Ulazi_* "auto ;-.utolmatskl “kljezta velika *plarm_”.
lamp" rad_" korak otvorena” “Alarm 3"
— y
{ | /1 { }

| Real |
1.0

Slika 7.5.1 alarmi 1
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Slika 7.5.2 prikazuje networke sa alarmima.

U networku 4 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj u automatskom modu u prvom koraku

I kada nisu mala klijeSta otvorena uvjet za pokretanje stroja.

e Nisu otvorena mala klijesta

U networku 5 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj u automatskom modu u prvom koraku

I kada vrijednost zadane brzine osi naprijed/natrag jednaka O uvjet za pokretanje stroja.

e Nije zadana brzina motora naprijed/nazad

U networku 6 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj samo u automatskom modu u prvom

koraku i kada vrijednost zadane brzine osi gore/dolje jednaka O uvjet za pokretanje stroja.

¢ Nije zadana brzina motora gore/dolje

Network 4: alarm 4

an %DB3 DBX20
%DB3.DBX5.5 JADE1.DEDO *Ulazi_". %DB7.DBX0 3
"Ulazi_"."auto r.uto.mat5k| “kljeita mala "Alarm_".
lamp® rad_".korak atverena” “Alarm 4"
] |1 I == | I 1
1 I | Real | |/= 1 T
1.0
Network 5: alarm 5
%DB13.DBD132
"servo pogoni®.
"Naprijedinazad
pretvorba®.
Fﬂ)B;.I?I?XS.S *pretvorba 1/ ".{-JI:I??_DBXIDA
Ulazi_"."auto min® Alarm_".
lamp” “Alarm 5
] | I == I
11 | Real | 1 !
Network 6: alarm 6
%DB13.DBD120
"Servo pogpni'.
"Goreldolje
pretvorba®.
:’.@DB%.I?I?XS.S “pretworba 1/ ".{J?B‘?.DBXIO.S
Ulazi_" "auto min® Alarm_".
larmp® “Alarm &
] |1 I == I 1
1 I | Real | 1 T

Slika 7.5.2 alarmi 2
50



Slika 7.5.3 prikazuje networke sa alarmima.
U networku 7 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj u automatskom modu u prvom koraku

I kada vrijednost zadane visine proizvoda jednaka O uvjet za pokretanje stroja.
e Nije zadana visina proizvoda

U networku 8 nalazi se alarm koji se aktivira ako je stroj u automatskom modu u prvom koraku

I kada vrijednost zadani broj redova jednaka O uvjet za pokretanje stroja.
e Nije zadani broj redova

U networku 9 nalazi se alarm koji se aktivira kada se ukljucen ulaz koji je spojen na motrsku

zaStitu hidraulike

e Izbacila motorska zastita hidraulike

Network 7: alarm 7

%DB3.DBX5.5 %WDB7.DBXD 6
“Ulazi_" "auto ) .".'EMD3.20 “Alarm_".
lamp® '\."lsmla proizvoda” “Alarm 7°
] | == {
1 I | Real | 1}
0.0
Network 8: alarm &
3
%DB3.DBX5.5 AaaETE %DB7.DBXD.7
"Ulazi_"."auto Zadani b.mJ "Alarm_".
lamp" redova “Alarm 8
1 1 == [ 3
1 I | Real | 1}
0.0
Network 9: alarm 9
DB 3 DBX41
"Ulazi_". %DB7.DBX1.0
motorska_ “Alarm_".
hidraulika “Alarm 9"
1 1 [ 3
1 I 1}

Slika 7.5.3 alarmi 3
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Slika 7.5.4 prikazuje networke sa alarmima.
U networku 10 nalazi se alarm koji se aktivira kada se ukljuci ulaz koji je spojen na motrsku

zaStitu motor klijesta.
e Izbacila motorska zastita klijesta

U networku 11 nalazi se alarm koji se aktivira kada se ukljuci ulaz koji je spojen na motrsku

zaStitu servo motor gore/dolje.
e Izbacila motorska zastita servo gore/dolje

U networku 12 nalazi se alarm koji se aktivira kada se ukljuci ulaz koji je spojen na motrsku

zastitu servo motor naprijed/natrag.

e Izbacila motorska zastita servo naprijed/nazad

Network 10: alarm 10

YDB3I DBX37
"Ulazi_". %WDB7.DBX1.1
motorska_ “Alarm_".
kljeita_motor “Alarm 107
1 1 [
1 1 1
MNetwork 11: alarm 11
%DB3.DBX3.6
“Ulazi_".
"motorska_ %WDB7.DBX1.2
servo_gorel “Alarm_".
dolje” “Alarm 117
1 1 [
1 1 1
Network 12: alarm 12
%DB3I DBX35
"Ulazi_".
"motorska_ %WDB7 DBX13
servo_naprijed! “Alarm_".
nazad” "Alarm 12"
] | I 1
1 1 L)

Slika 7.5.4 alarmi 4
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Slika 7.5.5 prikazuje networke sa alarmima.
U networku 13 nalazi se alarm koji se aktivira ako je ukljucen izlaz hidraulike i unutar 3

sekunde ne dobije signal od sklopnika da je uklopio.
e Provijerite sklopnik motora hidraulike

U networku 14 nalazi se alarm koji se aktivira ako je ukljucen izlaz motor klijesta i unutar 3

sekunde ne dobije signal od sklopnika da je uklopio.

e Provjerite sklopnik motora klijesta

U networku 15 nalazi se alarm koji se aktivira kada se ukljuci ulaz koji je spojen na motrsku

zaStitu motor izlazne trake.

e Izbacila motorska zastita motor izlazna traka

Network 13: alarm 13

WBS53
“IEC_T 0
%DB3.DBXAS IE Tty
“WDB6.DBX1.5 "Ulazi_". - “WB7.DBX1.4
*lzlazi_" Motor_ “sklopnik_ TON "Alarm_".
hidraulike hidraulika_ NO* Time “Alarm 13"
{ | /1 IN Q { }
T#35 — PT ET— -
Network 14: alarm 14
DB 54
“IEC_T 0
%DB3.DBX4.6 8 a3 "
WEE.DBXD.5 "Ulazi_". - “DB7.DBX1.5
*lzlazi_" Motor_ sklopnik_motor_ TON "Alarm_".
kljesta_naprijed kljesta_NO Time “Alarm 147
| i/ IN Q { }
T#35 — PT ET— -
WEE.DBXD.6
“lzlazi_" Motor_
kljeita_nazad
1 1
1 T
Network 15: alarm 15
%DB3 DBX47
"Ulazi_".
motorska_ %DB7.DBX1.6
motor_izlazna_ “slarm_".
traka “Alarm 15"
] | I }
1 I 1 !

Slika 7.5.5 alarmi 5
53



Slika 7.5.6 prikazuje networke sa alarmima.
U networku 16 nalazi se alarm koji se aktivira ako je ukljucen izlaz motor izlazne trake i unutar

3 sekunde ne dobije signal od sklopnika da je uklopio.
e Provijerite sklopnik motora izlazne trake
U networku 17 nalazi se alarm koji se aktivira ako se ukljuci sigurnosni senzor naprijed
e Aktiviran sigurnosni senzor servo naprijed
U networku 18 nalazi se alarm koji se aktivira ako se uklju¢i sigurnosni senzor natrag.

e Aktiviran sigurnosni senzor servo natrag

Network 16: alarm 16

YDB55
"IEC_Ti 0
%DB6.DBX0.0 %DB3.DBX4.5 38 53 "
“lzlazi_" Motaor_ “Ulazi_". - WDB7.DBX1.7
lzlazna_traka_ “sklopnik_ TON "Alarm_".
naprijed hidraulika_ MO" Time “Alarm 18
] | ]
{ | /1 IN Q { }
T#35 PT ET
Network 17: alarm 17
»
%DB3.DBX1.5
“Ulazi_". %WDB7.DBXZ.0
“sigunosni “Alarm_".
senzor naprijed” “Alarm 17"
] | I %
1 I L
Network 18: alarm 18
%DB3.DBX1.6
“Ulazi_". WDBT7.DBXZ2 1
“sigunosni “Alarm_".
senzar nazad” "Alarm 18"
] | I %
1 I L

Slika 7.5.6 alarmi 6
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Slika 7.5.7 prikazuje networke sa alarmima.

U networku 19 nalazi se alarm koji se aktivira ako se ukljuci sigurnosni senzor dolje.

e Aktiviran sigurnosni senzor servo dolje

U networku 20 nalazi se alarm koji se aktivira ako se uklju¢i sigurnosni senzor gore.

e Aktiviran sigurnosni senzor servo gore

U networku 21 nalazi se alarm koji se aktivira ako se ukljuc¢i sigurnosni senzor klijesta naprijed.

e Aktiviran sigurnosni senzor klijesta naprijed

U networku 22 nalazi se alarm koji se aktivira ako se ukljuci sigurnosni senzor klijesta natrag.

e Aktiviran sigurnosni senzor klijesta natrag

Network 19: alarm 19

WDEB3.DBX2.7 WB7.DBX2.2
“Ulazi_". “Alarm_".
sigurnosni_dolje “Alarm 19"
11 I 3
11 1 |
Network 20: alarm 20
DB3.DBX2.6 WB7.DBX2.3
“Ulazi_". “Alarm_".
sigurnosni_gere “Alarm 20"
11 I 3
11 1
Network 21: alarm 21
%DEB3.DEX3.0
"Ulazi_". WB7.DBX2 4
sigunosni_ “Alarm_".
kljesta_naprijed “Alarm 217
] | I }
11 LI
Network 22: alarm 22
WB3.DBX44
"Ulazi_". WB7.DBX2.5
sigunosni_ “Alarm_".
kljesta_nazad “Alarm 227
11 I 3
11 1

Slika 7.5.7 alarmi 7
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Slika 7.5.8 prikazuje networke sa alarmima.

U networku 23 nalazi se alarm koji se aktivira ako nema vise paleta u spremniku.

e Nema paleta u spremniku

U networku 24 nalazi se alarm koji se aktivira ako samo u automatskom modu u prvom koraku

I kada klijesta nisu u polozaju 0° uvjet za pokretanje stroja.

e Dovedite klijesta u polozaj 0°

U networku 25 nalazi se alarm koji se aktivira ako je pritisnuta zastitna gljiva.

e Aktivirana zastitna gljiva

MNetwork 23: alarm 23

%WB3.DBX1.4
"Ulazi_". BT DBX2.6
“senzor spremik “Alarm_".
paleta” “Alarm 23"
]
/1 { }
Network 24: alarm 24
%DB3 DBX5 5 J“DE1.DEDO %DB3.DBX1.0 %DB7 DBX2.7
"Ulazi_"."auto )-.u;olrrllatslr "Ulazi_". "Alarm_".
lamp” rad_ .kora "kljeita 0°" "Alarm 24”
]l | I == I ]l | I 1
1T | Real | 1T 1
1.0
Network 25: Dovedite kljesta u poloZaj 0
WDB3 DEX5.T BT DBX3.0
"Ulazi_"."gljiva "Alarm_".
stop” "Alarm 25
]
/1 { }

Slika 7.5.8 alarmi 8
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8. Zakljucak

U zavrsnom radu su koristeni moderni servo pogoni. Poceli su servo pogoni zamjenjivati ostale
vrste motora zbog svoje velike preciznosti, velike brzine, veliki okretni moment, tihi na¢in rada,
veliki stupanj korisnosti (90%). U budu¢nosti kad ¢e cjenovno biti prihvatljivi primjenjivati ¢e se
gotovo u svim aplikacijama gdje se u danasnje vrijeme koriste enkoderi. U zavrSnom radu stroj je
izveden pomocu servo pogona, inaCe se za takav stroj koriste asinkroni motori sa enkoderom. Za
pozicioniranje asinkronog motora sa enkoderom potrebni je frekvenciski pretvarac¢. Pa cijenovno
nema neke prevelike razlike. Sa servom pogonom je malo skuplja varijanta ali se dobije puno vise

mogucnosti U odnosu na asinkroni motor s enkoderom.

U Varazdinu, 02.10.2020.godine (potpis)
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M ZA

HLYON
ALISYIAINN

SveuciliSte
Sjever

SVEUCILISTE
SIEVER

IZJAVA O AUTORSTVU
I
SUGLASNOST ZA JAVNU OBJAVU

Zavrsni/diplomski rad iskljuivo je autorsko djelo studenta koji je isti izradio te student
odgovara za istinitost, izvornost i ispravnost teksta rada. U radu se ne smiju koristiti
dijelovi tudih radova (knjiga, ¢lanaka, doktorskih disertacija, magistarskih radova, izvora s
interneta, i drugih izvora) bez navodenja izvora i autora navedenih radova. Svi dijelovi
tudih radova moraju biti pravilno navedeni i citirani. Dijelovi tudih radova koji nisu
pravilno citirani, smatraju se plagijatom, odnosno nezakonitim prisvajanjem tudeg
znanstvenog ili struénoga rada. Sukladno navedenom studenti su duzni potpisati izjavu o
autorstvu rada.

Ja, Antonio Zugec (ime i prezime) pod punom moralnom,

materijalnom i kaznenom odgovornodu, izjavljujem da sam iskljudivi
autor/ica zavr$nog/diplomskog (obrisati nepotrebno) rada pod naslovom
Automatizacija stroja za pakiranje betonskih proizvoda  (upisati naslov) te da u
navedenom radu nisu na nedozvoljeni nagin (bez pravilnog citiranja) koristeni
dijelovi tudih radova.

Student/ica:
(upisati ime i prezime)

AvIos 2w

(vlastoru&ni potpis)

Sukladno Zakonu o znanstvenoj djelatnost i visokom obrazovanju zavrine/diplomske
radove sveudilita su duZna trajno objaviti na javnoj internetskoj bazi sveucili$ne knjiZnice
u sastavu sveuciliSta te kopirati u javnu internetsku bazu zavr$nih/diplomskih radova
Nacionalne i sveutilisne knjiZnice. Zavr$ni radovi istovrsnih umjetnickih studija koji se
realiziraju kroz umjetnika ostvarenja objavljuju se na odgovarajuéi nagin.

Ja, Antonio Zugec (ime i prezime) neopozivo izjavljujem da
sam suglasan/na s javnom objavom zavr$nog/diplomskog (obrisati nepotrebno)
rada pod naslovom Automatizacija stroja za pakiranje betonskih proizvoda
(upisati naslov) &iji sam autor/ica.

Student/ica:
(upisati ime i prezime)

(vlastoruéni potpis)
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