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Sazetak

U ovom radu je obradena tema automatizacija parkiraliSta s primjenom PLC-a, sa

funkcionalnom maketom.

Realizirano je pomoc¢u makete, nekoliko induktivnih senzora, nekoliko grebenasti
sklopki, optiCkim senzorima, istosmjernim motorima i LED-icama za signalizaciju i
osvjetljenje. Opisani su svi dijelovi koji se koriste te je dan opis rada parkiraliSta.
Navedene su neke znacajke PLC-a i napisan je programski kod za PLC u programu
MicroWin Step 7 pomocu Ladder dijagrama. Takoder je napravljen dijagram toka te

energetska i upravljatka shema te shema spajanja na PLC.



Popis koristenih kratica

PLC — Programibilni logicki kontroler
CPU - Centralna procesorska jedinica
RAM - Memorija s izravnim pristupom

EEPROM - ElektroniCki obrisiva programibilna memorija namijenjena iskljucivo

za Citanje
LED - Light emitting diode
LDR - Light dependent resistor
A - Amperi (struja)
mA - mili Amperi
Vv - Volti (napon)
VDC - Istomjerni napon
Q - Ohmi
kQ - Kiloohmi
MQ - Megaohmi

TP 070 - Siemens Simatic Panel
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1. Uvod

Tema ovog zavrSnog rada je automatizacija parkiraliSta s primjenom PLC-a, sa

funkcionalnom maketom.

Bilo je potrebno napraviti maketu, te maketu ofarbati i namontirati potrebne
dijelove kao Sto su buksne za prikljuCak ulaza i izlaza PLC-a, grebenaste sklopke,
induktivne senzore za detekciju automobila, opticke senzore za detekciju rampe,
istosmjerni motor koji dize i spusta rampu, te LED za signalizaciju i osvjetljenje.

Poslije je bilo potrebno to sve pravilno spojiti. To je bio praktiCni dio rada.

Teoretskom dio rada se sastoji vecinom od opisivanja dijelova kako rade i
njihovim karakteristika. Bilo je potrebno sve dijelove opisati kako rade i primjeri
dijelova i njihove sheme. Takoder je potrebno opisati povijest PLC-a, kako i princip
rada PLC-a jer je on ,srce“ ovog zavrSnog rada preko njega sve funkcionira i on
upravlja maketom. Takoder je bilo potrebno napraviti elektricne sheme i upravljacke
sheme. Napisati programski kod za PLC te ga opisati i objasniti pojedine funkcije
programskog koda i napraviti dijagram toka napisanog programa. U ovom radu je
koriSten PLC od Simensa i to model S7-200 koji ima 14 digitalnih ulaza i 10 digitalnih

izlaza, te je joS koriSten modul koji ima 4 analogna ulaza i 1 analogni izlaz.

Na kraju je sve to trebalo testirati da li radi kako treba. Testiranje se obavilo u

laboratoriju na sveucilistu.



2. PLC — programibilni logi€ki kontroler

2.1. Razvoj PLC-a

PLC je uredaj koji zamjenjuje relejnu logiku te se koristi u industriji za kontrolu i
upravljanje procesima. Definicija PLC-a je da je to digitalni elektronicki sustav koji se
primjenjuje u industriji i ima programibilnu memoriju koja sluzi za internu pohranu
upravljackin naredbi za implementiranje specijalnih funkcija kao Sto su logiCko
upravljanje, slijedno upravljanje, funkcije odbrojavanja, brojenja i aritmeti¢ke funkcije.
Osnovna namjena PLC-a je upravljanje procesima pomocu ulaznih i izlazni signala

koji mogu biti analogni i digitalni.

PoCetkom 1960. godine javila se potreba novog sustava da zamijeni relejni
sustav ili da ga barem pojednostavi, posto je izrada nekog proizvoda napredovala a i
time strojevi koji to izraduju. Ti strojevi su sve viSe bili kompliciraniji u smislu oZiCenja
pa se znalo dogoditi da neki dio ne radi radi loSeg oziCenja ili releja. Tu se javila
potreba da se sve to sve na najmanje i najjednostavnije oZziCenje i inZenjeri su poceli

raditi na programibilnim logickim kontrolerima.

Tako je 1968. godine General Motor zatraZio prijedlog zamjenu relejne logike.
Glavni cilj je bio da se osigura jednostavno programiranje, da se mogu napraviti
programske izmjene bez mijenjanja oziCenja, te da su pouzdaniji i jednostavniji za
odrazavanje od relejnih sustava. Taj posao je dobio Bedford Associates i dizajnirao
je prvi PLC, bio je to Modular Digital Controller skraceno Modicon 084. Jedan od
inZenjera toga izjavio je da je to ,otac” svih PLC-a. Modicon 084 koristio je Ladder

dijagram za pisanje programskog koda koji se i danas koristi uz neke preinake.

U ranim 1970. razvijena je komunikacijska mreZza Modbus. IspocCetka je koristio
suCelje RS-232 a kasnije se kasnije razvilo RS-485 koji se i primijenio te se
omogucila brza komunikacija i na vec¢im udaljenostima. Ali ona nije bila dobra zbog
nedostataka standardizacije elemenata. U 80.-tim godinama General Electrical uvodi
standardizaciju programskog jezika. Takoder se pocelo s razvijanje software-a za

osobno racunala kako bi se uklonila potreba za ruénim programerima. 90.-ih godina
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uveden je medunarodni standard IEC 1131-3 koji propisuje da se jednaka struktura
programiranja koristi u svim zemljama. Razvojem PLC-a razvijalo se i upravljanje,

kontrola procesa i njihovo umrezavanje.

Zbog niskih cijena i jednostavnosti upotrebe PLC-a danas se oni sve viSe koriste
i skoro da su istisnuli relejnu logiku iz upotrebe. Neki razlozi zasto se PLC koristi
nego relejna logika :
» jednostavna komunikacija s drugim uredajima
lako se moze prenijeti kod s jednog PLC na drugi PLC
otporni su na pogonske uvjete rada

kod promjene neke funkcije potrebno je samo izmijeniti kod programa

>
>
>
» moguca je kompleksna obrada podataka
» moze odraditi neke matematic¢ke operacije

» jednostavno programiranje i pronalazenje greSaka i smetnji
» pouzdan je i moze raditi godinama

>

i danas im je niska cijena



2.2. Opéenito o PLC-u

Glavni cilj PLC-a je povezivanje ulaznih signala prema zadanom programu sa

odgovarajuc¢ima izlazima. Radi prema Booleovoj algebri i prepoznaje dvije odredene

varijable, a to su ,0“ ili nema signala i ,1“ ima signala. Ulazi i izlazi na temelju doga

mogu poprimit ta 2 stanja. PLC se koristi za upravljanje od jednostavnih procesa od

najslozZenijih procesa u industriji. Program se piSe u posebnom programu koji svaki

proizvodac daje s PLC-om.

Glavni dijelovi PLC-a su :

napajanje
centralna procesorska jedinica — CPU
memorije za program i podatke

komunikacijski modul

e ulazni moduli
e izlazni moduli
Komunikacijsko suéelje prema
uredaju za programiranje ili
operatorskom panelu (HMI)
te mreZna komunikacija
1
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Slika 1. Struktura PLC-a [3]



Napajanje PLC-a ovi o samom tipu njega, moze biti 24 volta istosmjerno i 230

volta izmjenicno.

Centralna procesorska jedinica (CPU) je ,mozak i srce PLC-a. Sadrzava
mikroprocesor, memoriju i sklopove za komunikaciju sa ulazima i izlazima, drugim
PLC-ovima i sa PC raCunalom. Sluzi za Citanje stanja ulaza PLC-a te ih logicki

obraduje u skladu s programom te na temelju toga upravlja izlazima.

PLC ima dvije memorije a to su RAM i EEPROM. RAM je memorija s izravnim
pristupom, a EEPROM je elektroniCki obrisiva programibilna memorija namijenjena
isklju€ivo za citanje. RAM memorija se koristi za spremanje datoteka podataka i
izvodenja korisniCkih podataka. Ta memorija podrzava je baterijom radi toga ak
nestane napajanja on se obriSe. EEPROM memorija one ne izgubi podatke prilikom
nestanka napajanja. Kod ove memorije se pohranjeni podaci ne mogu mijenjati nego
samo ocitavati. 1z tog razloga korisni¢ki program se pohranjuje u EEPROM i kod
svakog uklju¢enja PLC-a RAM memorija ucitava korisnic¢ki program iz te memorije. U

tu memoriju spremaju se i sistemski programi potrebni za rad PLC-a.

Komunikacijsko sucelje osigurava komunikaciju s PC raCunalom radi unosa ili
izvoda korisniCkog programa. Takoder sluzi i za komunikaciju s drugim PLC-ovima,
operatorskim panelima i slicno tome u svrhu razmjene podataka sa ostalim

sustavima automatizacije.

Ulazni moduli mogu biti digitalni i analogni, a vec¢inom se koriste digitalni radi
lakSe rada s takvim ulazima jer ne treba raditi skaliranje. U ulaznom se modulu svi
signali optokoplerima galvanski odvajaju, tako da je unutradnjost PLC-a galvanski
odvojena od vanjskih utjecaja. Na ulazni modul priklju€uju se vodovima kojima se

dovodi ulazni signal u PLC.



Izlazni moduli mogu biti digitalni i analogni. Pomoc¢u njima se odvode izlani
signali PLC-a na izvrSne elemente te se na taj nacin upravlja procesom. lzlazni
digitalni moduli mogu biti relejni ili tranzistorski. Relejni izvod izvede je kao relej,
znaci ima svitak na koji je spojen sam procesorski izlaz PLC-a i pomocéne kontakte s
kojima se upravlja izvrSnim elementima. Tranzistorski izvod izvede je preko
optoizolatora koji pomocCu procesorskog izlaznog signala upravlja tranzistorskom
sklopkom koja ukljucuje ili iskljuCuje izvrSni element. Kod projektiranja treba uzeti u
obzir kakva su troSila spojena na izlaz PLC-a, npr. ako je spojene troSilo koje dugo
treba biti uklju¢eno i nekad vecu struju od dozvoljene onda se odabire PLC s relejnim

izlazima.



2.3. Princip rada PLC-a

PLC radi na naCin da ocitava ulaze i ovisno o njihovom stanju i sukladno sa
korisniCkim programom postavlja izlaze. PLC tu obradu ¢itanja ulaza i postavljanja
vrti u beskonacnoj petlji. Svaki ciklus te petlje ima Cetiri vazna koraka koja su

prikazana slikom.

v
UCITAVANJE ULAZA

IZVRSENJE PROGRAMA

POSTAVLJANJE IZLAZA

KOMUNIKACIJA

Y

Slika 2. Rad PLC u Cetiri koraka [3]

1. Citanje svih stanja ulaza. Ulaz moZe biti zatvoren tj. u ,1“ ili otvoren tj. u ,0*
ovisno o stanju elementa koji je spojen na ulaz. Ta stanja svih ulaza memoriraju se
privriemeno u memorijskom registru procesorske jedinice tako da se mogu Koristiti u

sljede¢em koraku.

2. U ovom koraku PLC izvrSava naredbu po naredbu tj. ,network po network®
korisniCkog programa prema stanjima ulaza ucitanih u prijaSnjom koraku. Ovisno o
stanju ulaza i programskim instrukcijama postavljaju se stanja izlaza. Stanja izlaza
programskih instrukcija privremeno se memoriraju u izlaznom memorijskom registru

procesorske jedinice tako da se mogu koristiti u sljedeéem koraku.



3. Koriste¢i memorirane rezultate izvrSenog programa iz prethodnog koraka PLC

sukladno tome postavlja izlaz u ,1% ili u 0%

4. U ovom koraku PLC komunicira s vanjskim jedinicama te im prenosi stanja iz

memorijskih registara i prima nove instrukcije u memorijske registre.

Nakon zadnje koraka tj. 4 koraka PLC se vraca na prvi korak i zapo€inje novi
ciklus i tako neprestano u beskonacnoj petlji. Vrijeme trajanja jednog takvog ciklusa

od Cetiri koraka traje ovisno o duljini programa.

U programu moze dodéi do prekida i izvrSenja nekog drugog djela programa samo
u odredenim uvjetima. Specijalne funkcije koje to omogucuju se zovu prekidi
(interrupt-i). Oni pod odredenim uvjetima prekidaju izvodenje glavnog programa i
pocCinju s izvodenjem potprograma. Kada se potprogram izvrSi izlazi se iz njega te se

vraca se u glavni program i nastavlja od to¢ke u kojoj je nastao prekid.



3. Opéenito o opremi i njihovoj karakteristici
3.1. Svjetleéa dioda - LED

Svjetle¢a dioda je optoelektroniCki izvor koji pretvara elektricnu energiju u
svjetlosnu. Kratica je LED (engl. Light emitting diode). SvjetleCa dioda je posebna
vrsta poluvodi¢ke diode koja emitira fotone svjetlosti kada je propusno polarizirana.
Osobina emisije svjetlosti LED naziva se injektirana elektroluminiscencija. Ona se
dogada kada se manjinski nosioci rekombiniraju s nosiocima suprotnog tipa u
osiromasenom podrucju. Jakost elektromagnetskog zraCenja proporcionalna je

jakosti struje.

Valna duzina emitirane svjetlosti, odnosno boja svjetlosti, mijenja se zavisno o
upotrijebljenom poluvodi¢ki materijalu. Boja emitirane svjetlosti varira od infracrvenog
preko vidljivog do ultraljubi¢astog dijela spektra. Izraduju se LED koje emitiraju
crvenu, narancastu, zutu, zelenu, plavu ili bijelu svjetlost. Tipicni sloZeni poluvodicki
materijal koji se koristi je GaAs1xPx (galijev arsenid fosfid), gdje x predstavlja omjer

fosfora i arsena, o ¢emu ovisi valna duzina emitirane svjetlosti.

LED upotrebljavaju se kao signalni i kontrolni elementi te izvori svjetlosti u
razliCitim uredajima. Nedostatak im je mali dopusteni inverzni napon, svega nekoliko

volta.

Osnovna izvedba LED indikatora sastoji se od kristala, izvoda s kucistem gdje je
smijesten kristal i epoksi-kucista koje sve drzi zajedno, S§titi kristal i fokusira svjetlost.

Udubljenje u kojem se nalazi kristal oblikovano je tako da svjetlost fokusira prema

Aa

naprijed.

Slika 3. Simbol svjetlece diode [7]
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Slika 4. Grada svjetlece diode [7]

U ovom radu koriStene su svjetle¢e diode s 3 boja a to su crvena koja oznacuje
alarm ili da je neSto zabranjeno, zelena koja oznacuje da je neSto slobodno i plava

koje se koristi za osvjetljenje.

Tehnicki podaci svjetlecih dioda:
Boja: Crvena
Napon: 1.8 — 2.0 VDC
Maksimalna dopustena struja: 20 mA
Optimalna struja: 16 — 18 mA

Svjetlosna jakost: 150 — 200 mcd (mili candela)

Boja: Zelena

Napon: 1.9 - 2.1 VDC

Maksimalna dopustena struja: 20 mA
Optimalna struja: 16 — 18 mA

Svjetlosna jakost: 150 — 200 mcd (mili candela)

Boja: Plava
Napon: 3.4 VDC
Maksimalna dopustena struja: 30 mA
Optimalna struja: 26 — 28 mA
Svjetlosna jakost: 200 — 250 mcd (mili candela)
10



3.2. Fotootpornik — LDR

Fotootpornici su otpornici ovisni o svjetlu. Kratica im je LDR $to na engleskom
znadi light dependent resistor. lzraduju se od poluvodi¢kog materijala. Njihov otpor
mijenja s promjenu intenziteta svjetla. Ako je svjetlo jakog intenziteta tada je njihov
otpor mali, a ako je svjetlo slabijeg intenziteta tada je otpor veliki. Naéi ¢emo ih u

razli¢itim uredajima npr. kamera, fotoaparata, uli¢nih svjetiljki.

N

Slika 5. Simbol fotootpornika [10]

Slika 6 . I1zgled fotootpornika [11]
Tehnicki podaci fotootpornika:
Model: GL5549
Maksimalni napon: 150 V
Otpor osvijetlienog: 40 — 140 kQ

Otpor neosvijetlienog: 10 MQ

11



3.3. Induktivni senzor

Senzori blizine imaju izlazni signal koji se mijenja kada je blizina objekta veéa
ili manja od odredene vrijednosti. Zbog toga se C{esto nazivaju relejnim
senzorima odnosno prekida€ima, Cije ime zavisi od fiziCkog principa na kome
rade: induktivni, kapacitivni, ultrazvuéni, pneumatski, opti¢ki. Senzori blizine su
jeftiniji, jednostavni i izdrZljivi. Imaju vaznu ulogu u automatizaciji i bez njih bi bila
automatizacija gotovo neizvediva. Na svom izlazu putem naponskih razina daju

binarnu informaciju o prisutnosti (npr. '0' — nema predmeta, '1' — ima predmeta).

Induktivni senzor je sastavljen od zavojnice, elektricnog oscilatora, okidnog

sklopa i pojacala.

Najznacajniji dio indukcijskog senzora je oscilator (RL rezonantni krug). Kada se
senzoru dovede napona na oscilatoru nastaje magnetsko polje koje je usmjereno
prema van pomocu poluoklopljene feritne jezgre zavojnice oscilatora. To polje je
visokofrekventno polje koje se rasprostire u prostor oko senzora. Tako nastaje
ogranic¢eno podrucje na aktivnoj povrsini indukcijskog senzora blizine koje se naziva
podrucje ukapcanja. Kada je senzor priklju¢en na napon kroz njega teCe odredena
stabilna struja. Ako se u aktivnom podrucje senzora uvede elektricki vodljivi predmet
(npr. metal), nastaju vrtlozne struje koje odvode struju s oscilatora. Pritom se
smanjuje amplituda i frekvencija oscilatora te okidni sklop detektira te promjene i
mijenja stanja izlaza. Induktivni senzor joS na sebi ima LED koja zasvijetli kad se
zatvore njegovi kontakt tj. kad metalni predmet dode u blizinu. Veli€ina svitka
ugradenog u induktivni senzor je vazna znaéajka. Sto je svitak vedi, veca ja aktivna

udaljenost ukap€anja. Moguce je posti¢i udaljenost od 250 mm (25 cm).

et || S
Metailni ; ‘ SUE
predmet Zavojnica Oscilator ©Okidni Izlazno

sklop pojacalo

Slika 7. Shematski prikaz induktivnog senzora [12]
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predmet koji ukljuéuje senzor  ° _— . R S

g
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magnetsko polje visoke frekvencije

aktivna povrsina

krug rezonantnog svitka

senzor blizine nije uklju¢en (oscilator neprigusen)

energija iz visokofrekventnog
polja se odvladi

senzor blizine ukljucen (oscilator prigusen)

Slika 8. Djelovanje indukcijskog senzora blizine [12]
Prednost:

- male dimenzije

- visoka preciznost detekcije

- raznovrsni spojni oblici

- dobra otpornost

- Siroki naponski opseg

- nepropusni za prasinu, vodu, ulje
- otporni na vibracije

- bez kontaktni princip ( nema ,habanja“)
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Nedostaci:

- senzor nije pogodan za mjerenje protoka kod tekucéina niske

provodljivosti poput Ciste vode
- senzor sporo reagira na promjenu temperature
- detektira samo metalne predmete

Induktivni senzori blizine imaju ,U“, cilindri¢ni ili primati¢ni oblik. Kuéiste je
napravljeno od nehrdajuéeg &elika ili polimera. Cesto su na kuéistu ili konektoru
ugradene LED diode za vizualnu indikaciju stanja ON/OFF i ispravnosti napajanja.
Kod prizmati¢nog senzora obi¢no postoji moguénost da se prednja povrSina zakrene

za 90°, ¢ime se olakSava ugradnja na manje dostupnim mjestima.

POELOPAC

LED DIODE

AKTIVNA
POVRSINA

a) h) c)

Slika 9. Prikaz oblika induktivnih senzora [12]
Tehnicki podaci induktivhog senzora:

Model: IS 12 4609

Polarizacij: PNP

Raspon napona: 10 — 30 VDC
Izlazna struja: 0 — 200 mA
Model: E 12 X10P

Polarizacij: NPN

Raspon napona: 10 — 30 VDC

Izlazna struja: 0 — 150 mA

14



3.4. Opticki senzori

Opticki senzori temelje se na primjeni optoelektronike. Senzori rade sa crvenim i
infracrvenim svjetlom. Vecina tih senzora ima ugraden opticki predajnik (izvor
svjetla) i prijamnik, a postoji varijanta kada su predajnik i prijamnik odvojeni djelovi
senzora. Predajnici svjetla su obic¢no svjetleCe diode (LED) koje mogu generirati
infracrveno (nevidljivo) ili vidljivo (crveno, plavo ili zeleno) svjetlo, a kao prijemnici se

koriste foto diode ili foto tranzisori.

Ti senzori tako rade da predajnik generira svjetlosne zrake a prijamnik to
detektira. Na svom putu zraka se odbija od odgovarajuceg reflektora (ako postoji) i
detektira se na prijamniku ako se na njenom putu ne nalazi promatrani objekt. Ako
zraka nailazi na promatrani objekt, zraka se ,prekida” i mijenja se stanje binarnog

izlaza senzora, te se na taj nacin detektira prisustvo objekta u promatranoj zoni.

Osim predajnika i prijemnika, u okviru senzora nalazi se elektronicki logicki sklop

za modulaciju napajanja LED diode, te obradu i pojacanje izlaznog signala.

Najkvalitetniji izvori svjetlosti su LED diode s infracrvenom (nevidljivom) svjetlosti,
jer emitiraju najviSe svjetlosti i najmanje se zagrijavaju. Zbog toga se takvi senzori

koriste za daljine do ¢ak nekoliko stotina metara.

Slika 10. Shematska struktura opti¢kog senzora [9]
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Razlikujemo tri moguce konfiguracije optickih senzora:

1. Senzor s odvojenim predajnikom i prijemnikom nsastoji se od dva dijela
koji se moraju montirati tako da je svjetlosna zraka predajnika usmjerena
na prijemnik. Ovo su najkvalitetniji i najpouzdaniji senzori, koriste se za
velike daljine (do 300 m) i otporni su na kontaminaciju sredine kroz koju

prolazi zraka.

Slika 11. Prikaz opti¢kog senzora s odvojenim predajnikom i prijamnikom [9]

2. Senzor s predajnikom i prijemnikom u istom kucistu, a zraka se reflektira
od posebno montiranog reflektora. Prednost je cijena, a nedostaci manja
udaljenost detekcije i mogucnost krive detekcije ako promatrani objekt ima

reflektirajuc¢u povrsinu.

- - —
e - - -
- -

Reflektor

Slika 12. Prikaz opti¢kog senzora s predajnikom i prijemnikom u istom kucistu [9]

3. Senzor s predajnikom i prijemnikom u istom kuciStu, a zraka se reflektira
od promatranog objekta. Zbog takvog principa rada ovaj se senzor
upotrebljava na manjim udaljenostima, a promatrani objekt mora imati
dobru reflektiraju¢u povrSinu (npr. polirana metalna povrsina ili svjetlo

obojena povrsina).
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Slika 13. Prikaz opti¢kog senzora s predajnikom i prijemnikom u istom kucistu [9]

Tehnicki podaci opti¢kog senzora:
Model: HY301-07
Struja diode: 20 mA
Napon diode: 1.2 VDC
Fototranzistorska struja kolektora: 20 mA
Fototranzistorski napon kolektor-emiter: : 30 VDC
Model: ITR 9904
Struja diode: 20mA -1 A
Napon diode: 1.2 — 4.0 VDC
Fototranzistorska struja kolektora: 20 mA

Fototranzistorski napon kolektor-emiter: : 30 VDC

17



Slika 14. Izgled opti¢kog senzora HY301-07 [14]

Slika 15. Izgled optickog senzora ITR 9904 [13]
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3.5. Istosmjerni motor

Istosmjerni motor je elektromehaniCki uredaj koji istosmjernu struju pretvara u
rotacijsko gibanje. Motor se sastoji od rotiraju¢e armature koja je oblikovana u obliku
elektromagneta s dva pola i od statora kojega Cine dva permanentna magneta.
Krajevi namota armature spojeni su na rotacijski prekidac¢, komutator koji prilikom
svakog okretaja rotora dvaput mijenja smjer toka struje kroz armaturni namot
stvarajuci tako moment koji zakrece rotor. Protjecanjem istosmjerne struje kroz vodi¢
koji se nalazi u magnetskom polju stvara se, prema pravilu lijeve ruke, sila koja zbog
svog hvatista, koje se nalazi izvan osi rotacije rotora, stvara moment koji zakrece
rotor. Elektricna veza izmedu rotora i izvora istosmjerne struje se ostvaruje tako da
se izvor istosmjerne struje spoji na grafitne Cetkice koje klizu po komutatoru. Prilikom
prelaska Cetkice s jedne na drugu lamelu komutatora postoji trenutak kada se izvor
nalazi u kratkom spoju uslijed ¢ega dolazi do iskrenja Cetkica. Istosmjerni motor ima
mogucnost vrlo jednostavnog mijenjanja brzine vrtnje. Brzina vrtnje istosmjernog

motora ovisi o tri parametra.

Formula za brzinu vrtnje istosmjernog motora:

Ua _ Ia*Ra
w = (1)
ke *

U, - napon armature, |, - struja armature, Rj,- otpor armature
ke — konstanta, ¢ — magnetski tok

Promjenom bilo koje od te tri veli¢ine (napon, otpor armature ili magnetski tog)

uzrokovat ¢e promjenu brzine vrtnje po navedenoj formuli (1).

Brzina motora proporcionalna je naponu, dok je moment proporcionalan struiji.
Upravo zbog ovih svojstava se istosmjerni motor vrlo Cesto upotrebljava u
elektromotornim pogonima koji zahtijevaju upravljanje brzinom (zahvaljujuéi razvoju
energetske elektronike pojednostavilo se upravljanje brzinom i ostalih vrsta
elektromotora). Brzina motora se moze mijenjati promjenom otpora armature, koje se
izvodi dodavanjem vanjskog promjenjivog otpora spojenog u serijus izvorom, ili
uporabom promjenjivog naponskog izvora.
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SMIER OKRETANJA
ROTORA
Slika 16. Prikaz istosmjernog motora [15]
Tehnicki podaci istosmjernog motora:
Model : N20
Napon : 6 VDC

Brzina vrtnje : 30 okretaja u minuti

Slika 17. Izgled istosmjernog motora [16]
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3.6. Relegj

Relej je element koji se koristi za izvrSavanje naredbi upraviljackih uredaja
sustava automatizacije. On sluzi za uklapanje, isklapanje i spajanje dijelova strujnih
krugova kako u normalnom pogonskom stanju tako i u uvjetima kvarova i
preopterecenja. Releji su nam potrebni kako bi uklopili signal sa senzora. Upravljacki
releji mogu biti obi¢ni releji (kod dolaska napajanja odmah zatvore/otvore kontakte) ili

vremenski, termicki, bimetalni, bistabilni

Relej je sklopni aparat koji pri odredenoj vrijednosti (napon, struja, temperatura...)

automatski otvara ili zatvara svoje kontakte.

Slika 18. Prikaz grade releja [6]

Sastavni dijelovi releja su : (1) elasti¢no pero, (2) kontakti, (3) kotva, (4)

magnetska jezgra, (5) zavojnica.

Kada se na zavojnici pojavi napon i kroz nju potece struja, elektromagnet privuce
kotvu koja pomakne elasti¢no pero i uspostavi se kontakt. Nestankom napona na
zavojnici a time i struje kroz zavojnicu, nestaje pritisak na elasti¢no pero koje

razdvaja kontakte i vraca kontakte u pocetni polozaj.
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S obzirom na kontakte releja u nepobudenom i pobudenom stanju oni mogu biti:

e Mirni
e Radni
e Preklopni

Mirni kontakti su u nepobudenom stanju zatvoreni, a u pobudenom otvoreni.
Radni kontakti su u nepobudenom stanju otvoreni, a u pobudenom zatvoreni.
Preklopni kontakt u nepobudenom stanju zatvara jedan kontakt, a u pobudenom

stanju zatvara drugi kontakt.

Podaci koji odreduju relej su:
e nazivni napon uzbude svitka
e snaga uzbude
e vrijeme ukljucivanja/iskljuCivanja
e broj preklopa u sekundi
e broj i vrsta kontakata
e nazivna trajna struja opterecenja kontakata
e nazivna preklopna struja kontakata kod definiranog cos@
e napon aktiviranja

e mehanicko vrijeme Zivota
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TehniCki podaci releja:
Model : SRD-24VDC-SL-C
Tip : SPDT
Napon zavojnice : 24V DC
Napon pomoc¢nih kontakata : 250 V AC, 30 V DC

Struja pomoc¢nih kontakata : 10 A AC, 10 ADC

Slika 19. Relej SRD-24VDC-SL-C [17]
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3.7. Ostala oprema

Grebenaste sklopke

To su viSe polne sklopke za izmjenicnu struju do 660V i istosmjernu struju do
600V. Sastavljene su od jednakih sklopnih elemenata nanizanih na zajednicku
osovinu s grebenima koji zatvaraju i otvaraju kontakte s dvostrukim prekidanjem.
Sluze za uklapanje, isklapanje i reverziranje motora s jednom ili viSe brzina, za
uklapanje i isklapanje raznih troSila, zatim kao teretne i rastavne sklopke u industriji i
distribuciji. Za upravljaCke i pomoc¢ne strujne krugove sastavljaju se sklopke prema

trazenoj shemi spoja.

Slika 20. Sklopni element grebenaste sklopke (G-greben, M-kontaktni most) [18]

Slika 21. I1zgled grebenaste sklopke
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Buskne

Buksne sluze za spajanje ulaza i izlaza PLC-a s maketom isto tako za dovod

napajanja na maketu.

Slika 22. Izgled buksne [19]

Tipkalo

Tipkala se koriste za poCetak radnog procesa, aktiviranje odredenih funkcija ili
gdje je trajno aktiviranje potrebno zbog sigurnosti rada, treba se ispravno odabrati i
tip kontakta: mirni, radni ili preklopni. Na trziStu se nude najrazlicitija tipkala, a ona

mogu biti i s viSe kontakata npr. s dva radna i dva mirna, ili s tri radna i jednim mirnim

itd. Vrlo Cesto tipkala imaju i signalnu lampicu za indikaciju obavljene funkcije tipkala.

Slika 23. Izgled tipkala [20]
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4. Dijagram toka

U ovom poglavlju su prikazani blok dijagrami koji prikazuju pojedini naCin rada

programa (makete).

4.1. Glavni program

Na sljedecem dijagramu je prikazan nacin rada za glavni program.

4

RASVJETA
RUCNO

<

b4

) 4

b4

AUTOMATSKI
RESET
e < " <AD

DA

A

RASVJETA

= AUTO

DA DA

FOTOOTPORNIK >
DA
\ 4
UKLJUCI VARIJABLA

RASVJETU RESET

VARIJABLA
AUTO

b4
SLOBODNO
NE PARKIRANJE

PRAZNJENJE

Y

RUCNI
NE RAD

NE TVORENQ
DA DA DA
A 4 y Y
VARWABLA VARWABLA VARIJABLA
SLOBODNO PRAZNJENJE RUCNI
PARIKIRANJE ZATVORENO RAD
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4.2. Reset

Na sljede¢em dijagramu je prikazan nacin rada za reset.

VARIJABLA
RESET

PARKING
RADI

UPALI
CRVENU
LED

RESETIRAJ
GRESKU

DA

A

A

UGASI
CRVENU LED
GRESKA

SPUSTI
ULAZNU
RAMPU

SPUSTI
1IZLAZNU
RAMPU
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4.3. Automatskirad

Na sljedec¢em dijagramu je prikazan nacin rada za automatski rad.

VARIJABLA
AUTO

PARKING
RADI NE
DA
A
UPALI UPALI
PLAVU CRVENU
LED LED

Y

GRESKA

DA

NE

z

ULAZ

PARKING DETEKCIA
DETEKCIE
PUN NE ULAZA NE NEMA
oA DA
A A A
UPALI UPALI (o]V4] SPUSTI
CRVENU ZELENU ULAZNU ULAZNU
LED LED RAMPU RAMPU

DIZI
IZLAZNU
RAMPU

IZLAZ
DETEKCWE
NEMA

SPUSTI
IZLAZNU
RAMPU
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4.4. Slobodno parkiranje

Na sljedec¢em dijagramu je prikazan nacin rada za slobodno parkiranje.

VARIJABLA
SLOBODNO
PARKIRANJE
A4
A
PARKING PARKING
RADI GRESKA PUN NE
DA DA DA
A A Y Y
UPALI uUPALI UPALI UPALI DI21 D21
PLAVU CRVENU CRVENU ZELENU ULAZNU 1ZLAZNU

LED LED LED LED RAMPU RAMPU




4.5. Praznjenje i zatvoreni parking

Na sljedec¢em dijagramu je prikazan nacin rada za praznjenje i zatvoreni parking.

VARIJABLA
PREZNJENJE
ZATVORENO
Y
v v
PARKING PARKING PARKING
RADI GRESKA PUN NE PRAZAN
DA
DA DA
Y
4 A A 4 A\ 4
UPALI UPALI UPALI spUSTI SPUSTI
CRVENU CRVENU ZELENU ULAZNU 1ZLAZNU
LED LED LED RAMPU RAMPU
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4.6. Rucnirad

Na sljede¢em dijagramu je prikazan nacin rada za rucni rad.

Y

b

ULAZNA ULAZNA
PARKING GRESKA PARKING RAMPA RAMPA
RADI NE PUN N SPUSTI ne DIGNI
DA DA DA DA DA
y A A4 y A
UPALI UPALI UPALI UPALI SPUSTI DIGNI
PLAVU CRVENU CRVENU ZELENU ULAZNU ULAZNU
LED LED LED LED RAMPU RAMPU
v v
ZLAZNA 1ZLAZNA
RAMPA RANPA
spusT_~~ NE DIGNI NE
DA DA
Y A 4
SPUSTI DIGNI
1ZLAZNU IZLAZNU
RAMPU

RAMPU




5. Elektricne sheme

Slijedecée elektricne sheme prikazuju energetsku shemu kako treba spoijiti
napajanje na pojedine dijelove i shemu prikljucka PLC koja pokazuje kako se

neki ulaz i izlaz trebaju spoijiti.

5.1. Energetska shema
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5.2. Shema prikljucaka PLC-a
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6. Program za PLC

U sljedecim tablicama dati su podaci o ulaznim i izlazima te pomocnih varijabli

PLC-a, a zatim je prikazan cijeli programski kod uz objasnjenje funkcije svakog

pojedinog dijela (networka).

6.1. Popis ulazaiizlaza i pomoénih varijabli PLC-a

Ulazi
Simbol Adresa Komentar
det ulaz 10.0 Senzor za detekciju ulaza
ul ramp dig 10.1 Senzor za ulaznu rampu dignuta
ul ramp sp 10.2 Senzor za ulaznu rampu spustena
parki 1 10.3 Parking 1
parki 2 10.4 Parking 2
parki 3 10.5 Parking 3
parki 4 10.6 Parking 4
det izl 10.7 Detekcija za detekciju izlaza
iz ramp dig 11.0 Senzor za izlaznu rampu dignuta
iz ramp sp 1.1 Senzor za izlaznu rampu spustena
SW iz sp 11.2 Sklopka za izlaznu rampu-spusti
sw iz dig 11.3 Sklopka za izlaznu rampu-digni
sw ul sp 11.4 Sklopka za ulaznu rampu-spusti
sw ul dig 11.5 Sklopka za izlaznu rampu-digni
AIWO ReZim rada
AIW2 Fotootpornik
AlwW4 Rasvjeta auto-off-ruéno
AIW6 Tipka placeno
1zlazi
Simbol Adresa Komentar
park_radi Q0.0 Parking radi — plava LED
parki_neradi Q0.1 Parking ne radi — crvena LED
greska Q0.2 GresSka — crvena LED
ul-M-dig Q0.3 Motor za ulaznu rampu dignutu
ul-M-sp Q0.4 Motor za ulaznu rampu spustenu
parki_pun Q0.5 Parking pun — crvena LED
parki_prazan Q0.6 Parking prazan — zelena LED
rasvj LED Q0.7 Rasvjeta parkinga — plave LED
iz-M-dig Q1.0 Motor za ulaznu rampu dignutu
iz-M-sp Ql.1 Motor za ulaznu rampu spustenu
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Pomoc¢ne varijable

Simbol Adresa Komentar
rez AlO VD100 Rezultat skaliranje prvog analognog ulaza
rez Al2 VD200 Rezultat skaliranje drugog analognog ulaza
rez Al4 VD300 Rezultat skaliranje tre¢eg analognog ulaza
rez Al6 VD400 Rezultat skaliranje Cetvrtog analognog ulaza
reset V1.0 Reset parkinga
auto V1.1 Automatski rad
slobo V1.2 Slobodno parkiranje
praz zat V1.3 Praznjenje i zatvoreni parking
ruc V1.4 Rucni rad
rasv V1.5 Rasvjeta parkinga
auto rasv V1.6 Automatski mod rasvjete
ruc rasv V1.7 Ruéni mod rasvjete
plac V2.0 Simulacija tipke placeno
auM ul dig V2.1 Ulazna rampa digni-auto
auM ul sp V2.2 Ulazna rampa spusti-auto
auM iz dig V2.3 Izlazna rampa digni-auto
auM iz sp V2.4 Izlazna rampa spusti-auto
sIM ul dig V2.5 Ulazna rampa digni-slobodno
sIM iz dig V2.6 Izlazna rampa digni-slobodno
pa zaM ul sp V2.7 Ulazna rampa spusti-paz i zat
pa zaM iz dig V3.0 Izlazna rampa digni-paz i zat
pa zaM iz sp V3.1 Izlazna rampa spusti-paz i zat
ru ulM dig V3.2 Ulazna rampa digni-ru¢no
ru ulM sp V3.3 Ulazna rampa spusti-ruéno
ru izM dig V3.4 Izlazna rampa digni-ruéno
ruizM sp V3.5 Izlazna rampa spusti-ru¢no
re ulM sp V3.6 Ulazna rampa spusti-reset
re izM sp V3.7 Izlazna rampa spusti-reset
gre_mot V4.0 Greska u motorima
gre_ska V4.1 Greska u skaliranju
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Brojaci

Simbol Adresa Komentar
au ulM 2s dig T101 Broji 2 sekunde i isklju€i ulazni motor-digni
au ulM 5s dig T102 Broji 5 sekundi dok spusta ulaznu rampu
au ulM 2s sp T103 Broji 2 sekunde i isklju€i ulazni motor-spusti
au izM 2s dig T104 Broji 2 sec i isklju€i izlazni motor-digni
au izM 5s dig T105 Broji 5 sec i spusti izlaznu rampu
au izM 2s sp T106 Broji 2 sec i isklju€i izlaznu motor-spusti
sl ulM2s dig T107 Broji 2 sec i iskljuci ulazni motor-digni
sl izM2s dig T108 Broji 2 sec i iskljuci izlazni motor-spusti
pa za ulM 2s sp T109 Broji 2 sec i isklju€i ulazni motor-spusti
pa za ilM 2s dig T110 Broji 2 sec i iskljuci izlazni motor-digni
pa za ilM 2s sp T111 Broji 2 sec i isklju€i izlazni motor-spusti
ru ul2s dig T112 Broji 2 sec i isklju€i ulazni motor digni-ru¢no
ru ul2s sp T113 Broji 2 sec i isklju€i ulazni motor spusti-ruéno
ruiz2s dig T114 Broji 2 sec i isklju€i izlazni motor digni-ru¢no
ruiz2s sp T115 Broji 2 sec i iskljuci izlazni motor spusti-ru¢no
ska 1s T116 Broji 1 sec-skaliranje
ska 1 5s T117 Broji 1,5 sec-skaliranje
ska 2s T118 Broji 2 sec-skaliranje
ska 2 5s T119 Broji 2,5 sec-skaliranje
ska 3s T120 Broji 3,0 sec-skaliranje
iz sp10s T121 Broji 10 sec i spusti izlaznu rampu
uldigon 0 1s T33 Ulaz diZi on 0,1 sec
ul dig off 0 1s T34 Ulaz dizi off 0,1 sec
ulspon01s T35 Ulaz spusti on 0,1 sec
ul sp off 0 1s T36 Ulaz spusti off 0,1 sec
izdigon 0 1s T97 Izlaz dizi on 0,1 sec
iz dig off 0 1s T98 Izlaz diZi off 0,1 sec
izsponO01s T99 Izlaz spusti on 0,1 sec
izsp off 0 1s T100 Izlaz spusti off 0,1 sec
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6.2. Programski kod PLC-a i opis instrukcija

Network 1
Hetwork 1
Skaliranje pryog analognog ulaza AN O
SMO.D AW _D
| |
| ) EM
AIWD ] Input Quiputi=vO100
+32000 4I5H
+0qI5L
10.0 4OSH
0025

Poziv programa za skaliranje prvog analognog ulaza u rangu od 0.0 do 10.0 volti

i spremanje na adresu VD100.

Network 2
Network 2
Shkaliranje drugog anaslognog waza ANV 1
SMOLO ANY_2
| |
| [ EM
A2 < Input Output =~ D200
+32000 4 I5H
+0qI5L
0LO=qOSsSH
0LO=0SL

Poziv programa za skaliranje drugog analognog ulaza u rangu od 0.0 do 10.0

volti i spremanje na adresu VD200.

Network 3
Hetwork 3
Skaliranje tredeg analognog ulaza A1Wa
SMOL0 ANV _4
i} EN
AlW4 4 Input Output =4/ D300
+322000 4ISH
+04ISL
0.0 O5H
OO OSL

Poziv programa za skaliranje tre¢eg analognog ulaza u rangu od 0.0 do 10.0 volti

i spremanje na adresu VD300.
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Network 4

Hetwork 4

Skaliranje cetvriog snalognog ulsza A WS

SMO.0
| |
| |
AlVWG-
+32000 9
+0i =

EM

nput
SH
5L

Q5H
QSL

AW _E

Output = D400

Poziv programa za skaliranje Cetvrtog analognog ulaza u rangu od 0.0 do 10.0

volti i spremanje na adresu VD400.

resef 1.0

¢ D

Network 5

Hetwork 5
1. Resst

W00 W00

| l ] l

=R =R

| | | |
Symbol Address
reset W1.0

Comment
Resef parkinga

Poziv adrese VD100 i zadavanje uvjeta da ako je signal veci od 9.0 volti i maniji

od 10.5 volti i da uklju€i pomoénu varijablu ,reset” V1.0.

Network 6

Hetwork &

2. Aufomatski rad

auto: V1.1

¢ )

VD100 VO1DD

| =3 l | =3 l

| 1 | 1

Symbol Address
W11

Comment
Automatski rad

Poziv adrese VD100 i zadavanje uvjeta da ako je signal veéi od 7.5 volti i maniji

od 8.5 volti da uklju¢i pomocénu varijablu ,auto“ V1.1 koja je za automatski rad.
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Network 7

slobo V1.2

Hetwork 7
3. Slobodno parkiranje
VD100 VD100
| l | l
| =70 | =71
Symbol Address
shobo V12

¢ D

Comment
Slobodno prakiranje

Poziv adrese VD100 i zadavanje uvjeta da ako je signal vec¢i od 5.5 volti i manji
od 6.5 volti da uklju€i pomoc¢nu varijablu ,slobo® V1.2 koja je za slobodno parkiranje.

Network 8

Network 8
4. PraZrienje | zatvoreni parking

VD100 VD10o praz_zat: V1.2

| l | l '

1770 170 \
Symbol Address Comment
praz_zst V1.3 PraZnjenje i zatvoreni parking

Poziv adrese VD100 i zadavanje uvjeta da ako je signal vec¢i od 3.5 volti i manji

od 4.5 volti da uklju¢i pomoénu varijablu ,praz_zat* V1.3 koja je za praznjenje i

zatvoreni parking.

Network 9
Nebtwork 9
5. Ruéni rad
VDADD VDADD V4
| | | L s )
17710 1710 \
Symbol Address Comment
ruc 1.4 Rucni mod

Poziv adrese VD100 i zadavanje uvjeta da ako je signal ve¢i od 1.5 volti i manji

od 2.5 volti da uklju¢i pomo¢nu varijablu ,ruc“ V1.4 koja je za ru¢no upravljanje.
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Network 10

Hebwork 10

Oiswjetljenje plavim LEDHcama
WDZ200 VD200
= | |

Symbol Address

resy V1.5

Comment
Racvjets parkinga

Poziv adrese VD200 i zadavanje uvjeta da ako je signal veci od 4.0 volti i maniji

od 10.0 volti da uklju€i pomo¢nu varijablu ,rasv® V1.5 koja je osvjetljenje parkinga

pomocu fotootpornika.

auto_rasv V16

Network 11

Hetwork 1
Automatsko paljeinie LED-ica za osvietljenie

VD200 VD200

| l | l

1 =7 T | =71
Symbol Address
auto_rasv 1.8

¢ D

Comment
Automatski mod rasvjete

Poziv adrese VD300 i zadavanje uvjeta da ako je signal vec¢i od 6.1 volti i manji

od 10.5 volti da ukljui pomoénu varijablu ,auto_rasv® V1.6 koja je za odabir

automatskog ukljucivanja rasvjete parkinga.

naz_rasv 17

Network 12
Hetwork 12
Rucno paljenje LED-ica za csvietljenje
VD200 VD200
| l | l
1 =7 T | =7 T
Symbol Address
ruc_raswv W17

N
A

Comment
Ruéni mod rasvjete

Poziv adrese VD300 i zadavanje uvjeta da ako je signal veci od 4.0 volti i manji

od 6.0 volti da uklju€i pomocnu varijablu ,ruc_rasv“ V1.7 koja je za odabir ru¢nog

ukljucivanja rasvjete parkinga.
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Network 13

HNetwork 13
Simulacija tipke placeno

D400 VD400 plac:\W20

| | | | ' )

1 77 | =% 1 \

4.0 105

Symbol Address Comment
plac W2 Simulacija tipke placeno

Poziv adrese VD300 i zadavanje uvjeta da ako je signal veci od 4.0 volti i maniji

od 10.0 volti da ukljuCi pomocnu varijablu ,pla“ V1.7 koja je za simulaciju tipke

placeno.
Network 14
HNetwork 14
Farkimg rad
aufo V1.1 park_meradi (01 greska Q0.2 park_radi ;0.0
| l | | | | g )
| | | | | | \
slobo W1.2
| l
| |
14
| l
| |
Symibol Address Comment
auto Vi1 Automatski rad
gresks 0.2 Gresks - crvena LED
park_nersdi (SR FParking ne radi - crvena LED
park_radi Q.o Farking radi - plava LED
ruc W14 Rutni mod
slobo W12 Slobodne prakiranje

Kad se neka od cetiri varijabli, V1.1, V1.2, V1.4, uklju¢i i kad ne radi izlaz
.parki_neradi“ Q0.1 i ,greSka“ Q0.2, ukljuci se izlaz ,park_radi QO0.0.
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Network 15

HNetwork 15
Parking pun
oo V1.1 park_1:10L3 park_2 :10.4 park_3:10.5 park_4:10.6
| l | l | l ] L | L
| | I | | | I i i i
slobo V1.2
| l
| |
praz_zaf:\V1.3
| l
| |
W14
| l
| |
Symbol Address Comment
aufo Wi Automatski rad
park_1 0.2 Parking 1
park_2 0.4 Parking 2
park_3 0.5 Parking 3
park_4 0.6 Parking 4
parkd_pun Q05 Parking pun - creena LED
praz_zsat W1.3 PraZnjenje i zatworeni parking
ruc W14 Rucni mod
slobao W12 Slobodno prakiranje

Kada se uklju€i neka od cetiri varijabli V1.1, V1.2, V1.3, V1.4, i kad se zatvore

kontakti 10.3, 10.4, 10.5, 10.6 koji za detekciju automobila na parking mjestu, ukljuci se

izlaz ,parki_pun“ Q0.5.
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Network 16

parki_prazan Q06

HNetwork 18
Parkimg prazan
oo V1.1 parki_pun -Q0.5
|| | |
1 | 1 |
slobo V1.2
| l
1 |
praz_zat: V1.3
| l
1 |
W14
| |
1 |
Symbol Address
auto W1
parki_prazan Qna
parki_pun Q05
praz_zst W1.3
ruc W14
slobao W12

¢ )

Comment
Automnatski rad

Parking prazan - zedena LED
Parking pun - creena LED
Prainjenje | zatvoreni parking

Rucéni mod

Slobodno prakiranje

Kada se uklju€i neka od Cetiri varijabli V1.1, V1.2, V1.3, V1.4, i kad ne radi izlaz

.parki_pun® Q0.5, ukljuci se izlaz ,parki_prazan“ QO0.6.
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Network 17

Nebtwork 17

:EEE';.E'.E parkings - SURoy Nacnd

rasv] LED Q07

auto: V1.1 auto_rasv:\V1E rasv:\V1.5
| | | | | l
1 | 1 | 1 |
slobo:W1.2 e rasv VAT

Symbol
auto
auto_rasv
praz_zat
rasv

rasvj LED
ruc
ruc_rasy
slobo

Kad se uklju€i neka od Cetiri varijabli V1.1, V1.2, V1.3, V1.4, i ako se ukljuCi

Address
W11
1.8
V1.3
V1.5
Qo.T
W14
VT
W12

Comment

Automatski rad

¢ )

Automatski mod rasviete
Praznjenje i zatvoreni parking

Rasvjela parkinga

Rasvieta parkinga - plave LED

Rucni mod

Rucni mod rasviete

Slobodno prakiranje

varijabla ,auto_rasv“ V1.6 koja je za automatski rad rasvjete i kad se ukljuci varijabla

.,;asv V1.5 koja je upravljanja preko fotootpornika ili kad se ukljuci varijabla
.ruc_rasv‘ V1.7 koja je za ru¢no ukljuivanje rasvjete i kad je iskljuCena varijabla

»=auto_rasv“ V1.6, ukljuci se izlaz ,rasv_LED" Q0.7 koji je za rasvjetu parkinga plavim

LEDicama.
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Network 18

Hetwork 18
2 AUTOMATSEI RAD
digni ulazmnu rampu
auto V11 det_ulaz CI0L0 ul_ramp_dig -I0U1 au ulM_2s_dig :T104 auhd_ul_dig W21
| | | | | | | | ' )
| | 1 | | | 1 I .
auhd_ul_dig (W21 au ulM_2s_dig -T104
| |
| I M TOM
au ulb_2s_dig -T101 04FT 100 ms
| |
| |
Symbaol Address Comment
au_ull_2s_dig T101 Broji 2 sec i iskljudi ulazni motor-dign
aubd_ul_dig W2 Ulazna rampa digni-auto
auto Wi Automatski rad
det_ulaz 0.0 Senzor za detekciju ulaza
ul_ramp_dig 0.1 Senzor za ulaznu rampu dignuta

Kad se uklju€i pomoéna varijabla ,auto“ V1.1 i kad se na ulazu pojavi detekcija
.det_ulaz® 10.0 koji je podrzan varijablom V2.1 i brojacem T101, i kad je zatvoren
kontakt ,ul_ramp_dig“ 10.1 i dok broja¢ nije odbroji 2 sekunde, ukljuci se varijabla
»=auM_ul_dig“ v2.1.

Kad se otvori kontakt 10.1 i ak broja¢ odbroji vise od 2 sekunde on svoje kontakt
iskljuci i iskljuCi se varijabla V2.1. Ovo sluzi u sluaju greSke ako rampa ne dode do
kraja senzora onda tu brojac broji 2 sekunde i iskljuCuje V2.1.

Kontakt 10.0 i varijabla V2.1 podrzano je kontaktom broja¢a T101 tako ako dode
do gresSke da brojac broji dalje i drzi svoje kontakte koji u networku za gresku ukljuci

izlaz da se signalizira da je doSlo do greSke.
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Network 19

Hetwork 19
spusti ulaznu rampu
aubo:v11 det_ulaz [10L0 au ulM_5s_dig T102 ul_ramp_sp :I0.2 au ulM_2s sp :T103 aubd_ul_sp V22
| ] | . 1 ] | | | ( )
I I | I | I i I 1 I .
au ulM_2Zs_sp :T103
IM TOM
Z04FT 100 ms
au ulM_5s_dig :T102
M TOM
S0A4PT 100 ms
Symbol Address Comment
au_ulM_2s_sp Ti102 Broji 2 sec i iskljuéi ulazni motor-spust
au_ulM_5Bs_dig Ti02 Broji & sec i spust ulaznu rampu
aubd_ul_sp W22 Ulazna rampa spusti-suto
auto W1 Automatski rad
det_ulaz 0.0 Senzor za detekeiju ulazs
ul_rsmp_sp 0.2 Senzor za ulaznu rampu spustenu

Kad je ukljuCena varijabla ,auto” V1.1 i kad nema detekcije na ulazu onda je

kontakt ,det_ulaz® 10.0 zatvoren i kad broja¢ T102 odbroji 5 sekundi i kad je zatvoren

kontakt ,ul_ramp_sp“ 10.2 i dok broja¢ T103 nije odbrojio 2 sekunde ukljuci se

varijabla ,auM_ul_sp“ V2.2 koja je za spustanje ulazne rampe.
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Network 20

Hetwork 20
zlazna rampa dignuis
auto V1.1 dez_iz|:I0.7 plac: W20 iz_ramp dig :11.0  au izM_2s_dig :T104 auld_iz_dig -W23
| | | l | | 1 | ] ; | r
| 1 1 1 | 1 1 I I I N
auld_iz dig V23 au izM_2s_dig ‘T104
| l
| I M TOM
au izhM_2s_dig - T104 N-A4PFT 100 ms
| |
1 1
Symbal Address Comment
au_izM_2Zs_dig T104 Broji 2 sec i iskljudi izlazni motor_dign
auh_iz_dig W2.3 zlazna rampa digni-auto
auto Wi Automatski rad
dez_jz 0.7 Senzor za detekciju izlaza
iz_ramp_dig 1.0 Senzor za izlaznu rampu dignuta
plac W20 Simulacija tipke placeno

Kad se uklju€i pomocna varijabla ,auto” V1.1 i kad se na izlazu pojavi detekcija

,<det_izlaz“ 10.7 i kad se zatvori kontakt ,plac” V2.0 koji je za simulaciju tipke placeno i

to je podrzano varijablom V2.3 i brojatem T104, i kad je zatvoren kontakt

Jiz_ramp_dig® 11.0 i dok broja¢ nije odbroji 2 sekunde, uklju¢i se varijabla

,=auM_iz_dig“ V2.3 koja sluzi za dizanje izlazne rampe.

Kad se otvori kontakt 10.7 i ak broja¢ odbroji vise od 2 sekunde on svoje kontakt

iskljuci i isklju€i se varijabla V2.3. Ovo sluzi u slu€aju greSke ako rampa ne dode do

kraja senzora onda tu brojac broji 2 sekunde i iskljuCuje V2.3.
Kontakt 10.7 i varijabla V2.0 i V2.3 joS je podrZzano kontaktom brojac¢a T104 tako

ako dode do greSke da broja€ broji dalje i drzi svoje kontakte koji u networku za

gresku ukljuci izlaz da se signalizira da je doSlo do greske.
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Network 21

aul_iz_sp:wZ4

¢ )

au izM_2s sp:T108

Hetwork 21
zlazna rampa spusti
oV 1.1 dez_izl:I0.7 iz_ramp sp:I1.1 au izM_5s dig :T10%8 au izM_2s sp:T108
| |, | | | |, |
1 | 1 I 1 | 1 I 1 I
au izM_5s_dig :T105
M TOM
PT 100 ms
Symbal Address Comment
au_izM_2= sp T108 Brogi 2 sec i iskljuci izlazni motor-spust
au_izM_5=_dig T105 Brogi & sec i spusti zaznu rampu
aubd_iz_sp V24 zlazna rampa spusti-auto
auto V1.1 Automatski rad
dez_iz 0.7 Senzor za detekeiju izlaza
iz_ramp_sp 14 Senzor za izlaznu rampu spustena

IN TON

PT 100 ms

Kad je uklju¢ena varijabla ,auto“ V1.1 i kad nema detekcije na izazu onda je

kontakt ,det_izlaz" 10.7 zatvoren i kad brojaC T105 odbroji 5 sekundi i kad je zatvoren

kontakt ,iz_ramp_sp“ 11.1 i dok broja¢ T106 nije odbrojio 2 sekunde ukljuci se

varijabla ,auM_iz_sp“ V2.4 koja je za spustanje izlazne rampe.
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Network 22

Hetwork 22
2. SLOBODND PARKIRAMIE
Digni ulaznu rampu
slobo V1.2 ul_ramp dig :10.1 sl ul2s_dig -T107 sib_ul_dig :WZ25
| | | l | . | £ )
| | | | | | \
sl_ulbi2s_dig :T107
M TON
AO4PT 100 ms
Symbol Address Comment
s|_ulh2s_dig T107 Broji 2 sec i iskljuci ulazni motor-dign
sIM_ul_dig Wah Ulazna rampa digni-slobodno
slobao W12 Slobodno prakiranje
ul_ramp_dig 0.1 Senzor za ulaznu rampu dignuta

Kad se ukljuci varijabla ,slobo“ V1.2 koja je za slobodni parking, i kad su

zatvoreni kontakti ,ul_ramp_dig“ 10.1 i dok broja¢ T107 nije odbrojio 2 sekundi, ukljuci

se varijabla ,sIM_ul_dig“ V2.5 koja je dizanje ulazne rampe.

Network 23
Network 23
Diigni izlazmu rampu
slobo V1.2 iz_ramp dig :11.0 sl izh2s dig :T108 siM_iz_dig:WV2G
| | ] ] | ] ( )
| | | | | | \
s|_izM2s_dig -T102
M TOM
204PT 100 ms
Symbol Address Comment
iz_ramp_dig 1.0 Senzor za izlazmu rampu dignuta
sl_izM2s_dig T102 Broji 2 sec i iskljudi izlazni motor-digni
sIM_iz_dig W28 zlazna rampa digni-slobodno
slobao W12 Slobodno prakiranje

Kad se uklju€i varijabla ,slobo“ V1.2 koja je za slobodni parking, i kad su

zatvoreni kontakti ,iz_ramp_dig“ 11.0 i dok broja¢ T108 nije odbrojio 2 sekundi, ukljuci

se varijabla ,sIM_iz _dig“ V2.6 koja je dizanje izlazne rampe.
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Network 24

Hetwork 24
4 PRAZMJEMIE | ZATVOREN] PARKING
Spusti uaznu rampu
praz_zat:\V1.3 ul_ramp sp L2 pa za UM 25~ :T108 pa zaM ul sp W27
| | | | | | I's )
| | | | | | \
pa_za ulM_Zs~ - T102
M TOM
A4PT 100 ms
Symbol Address Comment
pa_za ulM_2s_sp T102 Braji 2 sec i iskljudi wlazni motor-spusit
pa_zalM_ul_sp VAT Ulazna rampa spusti-pranjenje zatvoreno
praz_zat V1.3 PraZnjenje i zatvoreni parking
ul_ramp_sp 0.2 Senzor za ulaznu rampu spustenu

Kada je ukljuéena varijabla ,praz_zat* V1.3 i dok su kontakti ,ul_ramp_sp*
zatvoreni 10.2 i dok brojaC T109 nije odbrojio 2 sekunde, ukljuCi se varijabla

.pa_zaM_ul sp“ V2.7 koja sluzi za spustanje ulazne varijable.
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Network 25

Hetwork 25
Diigni izlaz rampu
praz_zatWV1.3 park_1:10.3 iz_ramp dig :11.0 pa_za M 2s~:THD pa zaM iz_dig V3D
|| | | | | | | ’ )
| | | | I | ] ] N
park_2:10.4 pa_za ilM_2s~ :THD
| l
| [ M TOM
park_2:10.5 N94PT 100 ms
| l
1 |
park_4:10.6
| l
1 |
Symbol Address Comment
iz_ramp_dig 1.0 Senzor za izlaznu rampu dignuta
pa_za ilM_2s_dig T110 Broji 2 sec i iskljudi izlazni motor-digni
pa_z=M_iz_dig W3.0 zlazna rampa digni-praZnjenje_zatworeno
park_1 0.3 Parking 1
park_2 0.4 Parking 2
park_3 0.5 Parking 3
park_4 0.6 Parking 4
praz_zst W1.3 Prafnjenje i zatvoreni parking

Kada se uklju¢i pomoc¢na varijabla ,paz_zat* V1.3 i kad dode detekcija na ulaze
10.3,10.4, 10.5, 10.6 i kad je zatvoren kontakt ,iz_ramp_dig“ [1.0 i dok broja¢ T110 nije
odbrojio 2 sekunde, ukljuci se varijabla ,pa_zaM _iz_dig“ V3.0 koja sluzi za dizanje

izlazne rampe.
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Network 26

Nedwork 26
Spusdl zlamnu mmpu

praz_zat V1.3 park_1:10.3 park_2:10.4 park_3:I05 park_a:I0E E_sp_10& Tiz1
I | ] | | | ] | | | | 1
| 1 | 1 | | | | 1 1 1

—
[~ E_rempeEpi11 paza M 2~ T pa_zaM_lz_ep a1
] l | | e )
1 | 1 | LY
pa_za_IM_25~ T
N TCHN
H=PT 100 mes
2A
k_sp_106 T121
IN TOM
100 4PT 100 me:
Symino Address Cammennt
IZ_ramp_sp 1.1 Sanzor za zlazny rEmpu spLstens
lz_sp_10s Ti21 | spusdl iEazny rampu
pa_za_WM_Zs &g T111 Brojl 2 £2¢ | I6KI|us IZiaznl mator-spust
pa_zaM_Iz_sp Va1 Izlazna rampa digniprazrjan|e_zatvaorens
park_1 103
park_z 0.4
park_3 Ins
park_4 105 g &
praz_zat V1.3 Fra2njznjz | zatvoren| parking

Kad se ukljuci varijabla ,praz_zat* V1.3 i kad nestane detekcije na senzorima
10.3, 10.4, 10.5, 10.6 onda se kontakti zatvore i kad broja¢ T121 odbroji 10 sekundi i
kad je zatvoren kontakt ,iz_ramp_sp“ [1.1 i dok broja¢ T111 nije odbrojio 2 sekunde

ukljuci se varijabla ,pa_zaM iz_sp“ V3.1 koja sluzi za spustanje izlazne rampe.
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Network 27

HNetwork 27
5 RUCNI RAD
digni ulaznu rampu
ruc W14 sw_ul_dig :11.5 ul_ramp_dig :10.1 nu ulZs_dig T2 ru_ulbd_dig W32
| | | | | l | 1 s )
| | | I | | 1 I AN
ru_ulZs_dig - TH2
M TOM
204PFT 100 ms|
Symbol Address Comment
ru_ulZs_dig Ti12 Broji 2 sec i iskljuéi ulazni motor-digni-ruéno
ru_ulbd_dig W3.2 Ulazna rampa digni-ruéno
ruc W14 Rutni mod
swi_ul_dig 1.5 Sklopka za ulaznu rannpu-dign
ul_ramp_dig 0.1 Senzor za ulaznu rampu dignuta

Kad je ukljucena varijabla ,ruc” V1.4 koja je za ruc€ni rad, i kad se zatvori kontakt

,SW_ul_dig“ I11.5 i dok je zatvoren kontakt ,ul_ramp_dig“ 10.1 i dok broja¢ T112 nije

odbrojio 2 sekunde ukljuci se varijabla ,ru_ulM_dig“ V3.2 koja sluzi za dizanje ulazne

rampe.
Network 28
Network 28
Spusit waznu rampu
W4 sw_ul_sp:iid ul_ramp_sp :10.2 m ul2s_sp:TH3 u_ull_sp W33
] | | ] l ] | ' )
| I | | | | 1 I A
u_ulZs sp T3
M TOM
2O4YPT 100 ms
Symbeol Address Comment
ru_ul2s_sp Ti13 Broji 2 sec i iskljudi ulaznu motor-spusti-ruéno
ru_ulb_sp W33 Ulazna rampa spusti-ruéno
ruc W4 Ruéni mod
swi_ul_sp 1.4 Sklopka za ulaznu ramnpu-spsut
ul_ramp_sp 0.z Senzor za ulaznu rampu spuStenu

Kad je ukljucena varijabla ,ruc* V1.4 koja je za ruéni rad, i kad se zatvori kontakt

,SW_ul_sp“ 11.4 i dok je zatvoren kontakt ,ul_ramp_sp“ 10.2 i dok brojac T113 nije

odbrojio 2 sekunde ukljuci se varijabla ,ru_ulM_sp® V3.3 koja sluzi za spustanje

ulazne rampe.
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Network 29

HNetwork 29
Digni izlaznu rampu
W14 sw_iz_dig:i1.3 iz_ramp_dig :11.0 ru_izZs_dig ;T4 ru_izh_dig -W3.4
| l | l | l ] ; L ' )
| | | | | | I I L9
ru_iz2s_dig :T114
M TOM
204PT 100 ms,
Symbal Address Comment
iz_ramp_dig 1.0 Senmor za izlaznu rampu dignuta
ru_iz2s_dig T114 Brogi 2 sec i iskljudi izlazni motor-digni-necno
ru_izh_dig Wi.4 rlazna rampa digni-ruéno
ruc W14 Rucni mod
sw_iz_dig 1.3 Sklopka za izlaznu rampu-digni

Kad je ukljucena varijabla ,ruc” V1.4 koja je za ruc€ni rad, i kad se zatvori kontakt
,SW_iz_dig“ 11.3 i dok je zatvoren kontakt ,iz_ramp_dig“ 11.0 i dok broja¢ T114 nije

odbrojio 2 sekunde ukljuéi se varijabla ,ru_izM_dig“ V3.4 koja sluzi za dizanje izlazne

rampe.
Network 30
Network 30
Spsuti izlazru rampu
rc W14 sw_iz_sp:liz iz_ramp _sp:I1.1 n_izZs_sp:THS ru_izM sp:W3a5
| | | | | 1,1 D)
1 i 1 | 1 | 1 I .
ru_izZs sp:THES
M TOM
N4PT 100 ms|
Symbal Address Comment
iz_ramp_sp 1.1 Senzor za izlaznu rampu spustena
ru_iz2s_sp T118 Broji 2 sec i iskljudi izlazni motor-spusti-ruéno
ru_izh_sp V3.5 zlazna rampa spusti-rudéno
ruc V1.4 Ruéni mod
SW_IiZ_sp 1.2 Sklopka za izlaznu rampu-spsuti

Kad je uklju€ena varijabla ,ruc” V1.4 koja je za ruc¢ni rad, i kad se zatvori kontakt
,SW_iz_sp“ 11.2 i dok je zatvoren kontakt ,iz_ramp_sp“ 11.1 i dok broja¢ T115 nije
odbrojio 2 sekunde uklju¢i se varijabla ,ru_izM_sp“ V3.5 koja sluzi za spustanje
izlazne rampe.
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Network 31

re_ulbd sp V36

Hetwork 31
1.RESET
Ulazna rampa spusti
reset-Wi1.0 ul_ramp sp 102

| | |

| | | |
Symbol Address
re_ulb_sp 3.8
reset 1.0
ul_ramp_sp 0.2

¢ )

Comment

Jlazna rampa spusti-reset

Reset parkinga

Senzor za ulaznu rampu spustenu

Kada se uklju¢i pomoc¢na varijabla ,reset® V1.0 i kad su zatvoreni kontakti

Lul_ramp_sp“ 10.2 ukljuci se varijabla ,re_ulM_sp“ V3.6 koja sluzi za spustanje ulazne

re_izM _sp:WaT

rampe.
Network 32
Hetwork 32
zlazna rampa spusti
resatW1.0 iz_ramp sp 1.1
| | | l
| | | |
Symbol Address
iz_ramp_sp 11
re_izM_sp WAy
reset 1.0

¢ D

Comment

Senzor za izlaznu rampu spustens
zlazna rampa spusti-resst

Reszet parkinga

Kada se uklju€i pomoc¢na varijabla ,reset® V1.0 i kad su zatvoreni kontakti

»1Z_ramp_sp“ 1.1 ukljuci se varijabla ,re_izM_sp“ V3.7 koja sluzi za spustanje izlazne

rampe.
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Network 33

HNetwork 33
digni wlaznu rampu
aubd_ul dig W21 ul dg on 0 1s T332 ul_M_dig Q0.3
| | ] , | s )
| | | | .
sIM_ul_dig -V25 ul_dig off 0 1s T34 ul_dig on 0 15 T332
| | | . |
| [ 1 M TOM
mu_ulbd_dig -W32 104ET 10 ms
| |
| |
ul_dig on 0 15 ;T332 ul_dig off 0 15 T34
| | M TOM
| |
104 FT 10 ms
Symbol Address Comment
aubd_ul_dig W2 Ulazna rampa digni-auto
ru_ulbd_dig Va2 Ulazna rampa digni-ruéno
sIM_ul_dig Wah Ulazna rampa digni-skobodno
ul_dig_off 0_1s T4 Ulaz diZi off 0,1 sec
ul_dig_on_0_1s T33 Ulaz dizi on 0,1 sec
ul_M_dig 0.3 Motor za ulaznu rampu dignutu

Kad se neka varijabla ukljuci V2.1 ili V2.5 ili V3.2 ukljuéi se izlaz ,ul_M_dig“ Q0.3
ali tako da izlaz radi 0.1 sekundi i poslije toga ne radi 0.1 sekundu i to se ponavlja
sve dok ima signala na nekoj varijabli. Na taj se nacin dobilo da se motor usporio {j.

da diZe ulaznu rampu nekom umjerenom brzinom.
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Network 34

Network 34

Ukjuci motor za waznu rampu spusti

ul_sp on O _1s T35
M TOM

PT 10 ms

u sp off 0 1s :T36

M TOM

PT 10 ms

pa spusti-auto
pa spusti-praZnjenje_zatvoreno
pa spusti-reset

Motor za ulaznu ramipu spustenu

auld_ul_sp:VZ2 ul sp on 0 1s T35 ul_M_sp:Q04
| l 1 '
| | | I | \ )
pa_zal_w_sp V2T | ul_sp off O 1s - T236
| l | . |
1 | | I
mu_uhd_sp W33
| l
1 |
re_ubd_sp W36 u sp om0 1s T3S
| l | |
| 1 |
Symibol Address Comment
aubd_ul_sp W22 Ulazna ram
pa_zalM_ul_sp VAT lazna ram
re_ulh_sp 3.8 Ulazna ram
ru_ulbd_sp W33 Llazna rampa spusti-rucno
ul M_sp Q0.4
ul sp off O 1s T28 Ulaz spusti off 0,1 sec
ul sp on_0 1s T3h Ulaz spusti on 0,1 sec

Kad se neka varijabla ukljuci V2.2 ili V2.7 ili V3.3 ili V3.6 ukljuci se izlaz

Lul_M_sp“ Q0.4 ali tako da izlaz radi 0.1 sekundi i poslije toga ne radi 0.1 sekundu i

to se ponavlja sve dok ima signala na nekoj varijabli. Na taj se nacin dobilo da se

motor usporio tj. da spusta ulaznu rampu nekom umjerenom brzinom.

59



Network 35

HNetwork 35
LIkdjuci motor za izlazmu rampu digni
aul iz dig W23 iz_dig_om 0 1s -TE7 iz M_dig:Q21.0
| | | . | ' )
| 1 | A%
siM_iz_dig V26 iz_dig_off 0 1s :TES3 iz_dig om 0 1s :TEF
| | | . |
1 ) 171 M TOMN
pa_zald_iz_dig -W3.0 104PT 10 ms
| |
| |
ru_izhd_dig -\W34 iz_dig on 0 1s -TE7 iz_dig off 0 1s T8
| | | |
| ) | ) M TOM
1DFET 10 ms
Symbaol Address Comment
aub_iz_dig W23 zlazna rampa digni-auto
iz_dig off O 1s Ta8 rlaz diFi off 0,1 sac
iz_dig on 0 1s TET zlaz didi on 0,1 sec
iz_M_dig Q1.0 Motor za izazmu rampau dignutu
pa_zalM_iz_dig 3.0 zlazna rampa digni-praznjenje_zatvoreno
ru_izM_dig W34 zlazna rampa digni-ruéno
sIM_iz_dig W28 zlazna rampa digni-slobodno

Kad se neka varijabla uklju¢i V2.3 ili V2.6 ili V3.0 ili V3.4 ukljui se izlaz
.1Z_M_dig“ Q1.0 ali tako da izlaz radi 0.1 sekundi i poslije toga ne radi 0.1 sekundu i
to se ponavlja sve dok ima signala na nekoj varijabli. Na taj se nacin dobilo da se

motor usporio tj. da dize izlaznu rampu nekom umjerenom brzinom.
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Network 36

Hetwork 36

aul_iz_sp-v24
| l

Ukljuti motor za izlazmu rampu spust

iz_sp om 0 1s -T23
| |

iz_M sp:01.1

pa_zah iz sp:\Vii

iz sp off 0 1s:T100
|

¢ )

iz_sp on 0 1s -TS9G

| | 1
| ) | N TOM
n_izM_sp:W3a5 104 PT 10 ms
| |
| |
re iz spWV3AT iz_sp om_0 1s -TE2 iz sp off 0 1s:T100
| | | |
| I | I N TOM
104FT 10 ms
Symbol Address Comment
aubd_iz_sp W24 zlazna rampa spusii-auto
iz_M_sp 211 Motor za izlaznu rampu spustenu
iz_sp_off 0_1s T100 zlaz spust off 0,1 sec
iz_sp_on_0_1s T rlaz spust on 0,1 sec
pa_zaM _iz_sp WA rlazna rampa digni-praznjenje_zatvorenso
re izM_sp VAT zlazna rampa spusii-resst
ru_izM_sp Va5 zlazna rampa spusi-ruéng

Kad se neka varijabla uklju¢i V2.4 ili V3.1 ili V3.5 ili V3.7 uklju¢i se izlaz
J1Z_M_sp“ Q1.1 ali tako da izlaz radi 0.1 sekundi i poslije toga ne radi 0.1 sekundu i to
se ponavlja sve dok ima signala na nekoj varijabli. Na taj se nacin dobilo da se motor

usporio tj. da spusta izlaznu rampu nekom umjerenom brzinom.
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Network 37

Wetwork 37
Gretia u ampl

Aunoi.1

au_uM_25_dlg Ti01
|

au_ubd_2s_sp T103
| |

praz_zat-vi.3

au_lzM_25_dig ‘T104
|

— |

L=y W

au_trM_2s sp Ti06
|

— |

|
I [

El_uBMZE_dig “T107

—

El_ZM2E_dig :T103

—

pa_za uM_Zx- T100
pa_z3_IM_2z~ TH0
pa_za_ M _Z~ T

—

r uZs_dg THZ
m_ut2s s5pTH3

_tz2s_dig T4

m_2s s5piTHS

Kad se uklju€i neka varijabla V1.1, V1.2, V1.3, V1.5 i kad se kontakt od nekog

brojaCa zatvori, ukljuci se varijabla ,gre_mot“ V4.0 koja sluZi za greSku u motorima.
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Network 38

Hetwork 38
Priprema za greSku skaliranje
VDo ska_1s:T1GE
: =R : M TOMN
104FT 100 ms
Symbaol Address Comment
ska_1s T116 Broji 1 sec-skaliranje

Kad je varijabla VD100 manja od 8.9 ukljuci se broja¢ T115 koji broji 1 sekundu.

Network 39

Hetwork 39
Priprema za greSku skaliranje

VD100 ska_1_5s:TN17

I =R I M TOMN

15 4FPT 100 ms

Symbaol Address Comment
ska_1_5s T117 Broji 1.5 sec-skaliranje

Kad je varijabla VD100 manja od 7.4 ukljuCi se brojaC T116 koji broji 1.5
sekunde.

Network 40

Hetwork 40
Priprema za gresku skaliranje

VD100 ska_Zs: T2

i =R I M TOM

204PT 100 ms

Symbol Address Comment
ska_2s T1138 Broji 2 sec-skaliranje

Kad je varijabla VD100 manja od 5.4 ukljuCi se broja¢ T118 koji broji 2 sekunde.
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Network 41

Hetwork 41
Priprema za gresku skaliranje
VD100 ska 2 Ss:T112
| <=} N TON
3.4
Z4PT 100 ms|
Symbal Address Comment
ska_2 8=z T118 Broji 2.5 sec-ckaliranje

Kad je varijabla VD100 manja od 3.4 ukljuci

sekunde.
Network 42
Network 42
Priprema za gresku skaliranje
VD00 ska_3 s:T120
: <R : N TOM
1.4
0 =4FT 100 ms
Symbol Address Comment
ska_3 s T120 Brogi 3.0 sec-skaliranje

se brojaC T119 koji broji 2.5

Kad je varijabla VD100 manja od 4.4 ukljuci se broja¢ T119 koji broji 3 sekunde.

64



Network 43

Hetwork 43
Zresksa u skaliranju
ska_1s:TTG W00 VD00 gre_ska W41
| l | l | l rd )
=7 =R
| 1“7 0 | =7 | L
2.6 2.9
ska_1_5s:TNT V100 VD10o
| l | | | l_
=R =R
| | | | |
6.6 7.4
ska_2s: T2 VD100 VD100
| l | | | I_
= =
1 1 =71 | =7
4.6 54
ska_2 B5:T12 VD100 VD10D
| l | | |
1 1 =70 | = |—
2.6 2.4
ska 3 s:T120 W00
| l | l
1 | =7
4
Symibol Address Comment
gre_ska W Greska u skaliranju
ska_1_8s T117 Braji 1.5 sec-skaliranje
ska_1s T116 Broji 1 sec-skaliranje
ska_2 5=z T112 Broji 2.5 sec-skaliranje
ska_Z=s T11% Braji 2 sec-skaliranje
ska_3 s T120 Broji 3.0 sec-skaliranje

Kad se zatvori kontakt od nekog brojaca T116, T117, T118, T119, T120 i kad
VD100 je u nekom uvjetu, ukljuci se varijabla ,gre_ska“ V4.1, koja signalizira da je

doslo do greske u skaliranju prvog analognog ulaza.

Netwotk 44
Hetwork 44
Eretis
gra_maot “WaD greska Q02

—— )

gre_skaWidd

— —

Symiol Addrass Comment

gra_mat V4.0 Gregka u motarima
gre_ska Vi1 Gregia U Ekalran|u
graska Q0.2 Gregia - crvena LED

Kad se uklju€i neka varijabla V4.0 ili V4.1 onda se uklju€i izlaz ,greska“ Q0.2 koji

signalizira da je negdje greska, da li u skaliranju ili u motorima.
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Network 45

Hedwaork 45

Parking ne rad

resat 1.0 park_radl :20.0 park_nersd Q0.1
[

[ 1 r
| 1 | LS )
praz_zatvis

—

Sﬁ"TDH Address Caommel
park_neradl Qo1 Pariing ne radl - crvena LED
park_rad Q0.0 radl - plava LED

praz_zat V1.3 Fradnjenjs | zatvoren! parking
resat V1.0 Regst parkinga

Kad se uklju¢i varijabla ,reset* V1.0 ili ,praz_zat® V1.33 i kad je kontakt

.park_radi“ Q0.0 zatvoren onda je on u ovom networku zatvoren i ukljuci se izlaz
-park_neradi“ Q0.1.

Netowork 46

Hedwork 45

Srojl uiame auts

det_ulsz :I0a 1

—I I cu cTu

1000 1By

Symbol Addrass Comment
det_waz 0.0 Zenzor za detekclju ulaza
reset V1.0 Reest parkings

U ovom netowku se broje koliko auta je uslo pomocu broja¢a, na njega je spojen

ulazni senzor ,dez_ulaz® 10.0 preko kojeg broji aute, a reset je preko varijable ,reset"
V1.0.
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Netowork 46

Hatwiork 47
5I':_ Zlzzre Ut
Bz ZILT c2
—| : oo cTU
resst W0
|
: R
o v
S!f'rtl:{ Address Commem
dEZ_E 107 SEnzorza dEl.E':Cl_Iu Zlaza
resat Wi.0 FResat parkinga

U ovom netowku se broje koliko auta je izaSlo pomocu brojaca, na njega je
spojen izlazni senzor ,dez_izlaz* 10.7 preko kojeg broji aute, a reset je preko varijable
.reset‘ V1.0.
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7. lzrada makete

U prakti¢nom dijelu bilo je potrebno napraviti maketu parkinga. Od velike drvene
ploCe trebalo je izrezati malu ploCu dimenzije 40 x 45 cm, koja nam je posluzila za
maketu. Onda je trebalo na toj ploCi skicirati parking znaci gdje dodu odredeni
dijelovi. PoSto se napravila skica trebalo je izbuSiti rupe za induktivhe senzore,
sklopke, ulazne i izlazne buksne. Kad se sve to napravilo trebalo je ofarbati maketu u
boje Sto sliCnijima parkiraliStu, znacCi cesta da bude siva, crta bijela. Kad se sve to
napravilo onda je trebalo montirati dijelove. Prvo sam montirao buskne i grebenaste
sklopke. Ispod svake buskne ide naljepnica npr. 10.0, Q0.0 da se zna koja je ulazna a
koja izlazna za PLC. Takoder je trebalo isto tako napraviti za grebenaste sklopke da
se zna s kojom se kaj upravlja. Onda su se montirali induktivni senzori. Oni su se
tako montirali da se na drugo stranice ploCe lijepila matica na koju su se Sarafili i
senzori. Poslije induktivnih senzora dosle su na red ulazne i izlazne rampe. Za to se
trebalo prvo montirati opti¢ki senzori jedan je iSao na plo€u a drugi je morao biti na
povisenom tj. na Stapu i trebalo je montirati motre s rampom tako da rampa ,sjedne”
u opticki senzor. | na kraju je trebalo staviti jedno tipkalo za simulaciju tipke placeno.

Poslije toga je doSlo spajanje elemenata.

Na sve induktivne senzore je trebalo dovesti napajanje 24 V DC a tre¢a Zica je
iSla na zavojnicu sklopnika, a na kontakte sklopnike je iSlo 24 V DC a druga Zica je
iSla na ulaz PLC-a . Za optiCki senzor, prije diode je stavljen otpornik tako da je na
njoj pad napona koji treba, a na drugi dio optickog senzora tj. na prijemnik je iSlo 24
V DC i na ulaz PLC-a. Za opticke senzore za parking mjesta je stavljen DC/DC
konverter sa 24 V na 5 Vi ispred diode je stavljen odgovarajuci otpornik da se dobije
pad napona koji treba, a na drugi dio opti¢kog senzora tj. na prijemnik je iSlo 24V DC
i na ulaz PLC-a. Za sklopku ,rezim rada“ je trebalo napraviti dijelilo napona tako da
na prvom koraku ima 10 V, na drugom 8 V, na tre¢em 6V, na Cetvrtom 4V i na petom
2V, zbog toga jer je ta sklopka iSla na analogni izlaz i prema tome je trebalo naprauviti
skaliranje. Isto tako je trebalo napraviti za drugi analogni ulaz dijelilo napona pomocu
fotootpornika i skaliranje prema tome. Za zadnja dva analogna ulaza nije trebalo
napraviti dijelilo napona nego sam direktno spojio sklope na 10 V DC tako da kad

ima signala onda daje 10 V i kad nema signala daje 0 V i prema tome je napravljeno
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skaliranje. Na izlaze koji signaliziraju pomoc¢u LEDice je trebalo staviti pred otpornik
da ogranic¢i struju LEDice da ne pregori. Motore za rampu je trebalo spojiti na
sklopnike prema shemi.

Na kraju je trebalo PLC povezati s panelom TP 070.

Slika 24. 1zgled makete tokom izrade
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L0 QL1 AI0 A2 Al4  Al6 AL-GND

REZIM RA

Slika 26. 1zgled dijela za spajanje na PLC
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~ ULAZNA R‘AMP:\ RASVIETA
DIGNI AUTO-OFF-RUC

Slika 28. Izgled motora, rampe, i signalizacije
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Slika 29. I1zgled PLC-a i modula za analogni ulaz

Parking (radi-1,ne radi-0) : 0

Parking : Pun Prazan
0 0
Auta uslo :0 Auta izaslo 0

Rezim rada : Reset 1 Automatski: 0

0 Prazizatv: 0 Rucno:0 |

Slika 30. Prikaz podataka na panelu TP 070
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8.Upute zarad

Na maketu je potrebno dovesti napajanje od 24 VDC i 10 VDC. Takoder je da se
analogne mase spoje na Al-GND. Takoder je potrebno dovesti i na panel TP 070

napajanje od 24 VDC i njega treba povezati s odgovarajué¢im kabelom s PLC-om.

Rasvjeta parkinga

Rasvjeta parkinga je tako napravljena da ima automatski rad, ru¢ni rad i
isklju€ena. Kad je na automatskom radu na izlazu napon treba biti 10V, kad je na
ruénom radu napon treba biti 5.0V, a kad je iskljuCena napon treba biti 0.0V.

Ti naponi trebaju biti na treéem analognom ulazu tj. na Al4

Rasvjeta radi preko fotootpornika koji kad je neosvijetljen daje napon od 8-10V, a
kad je osvijetljen daje napon od 0.5-1.5V i to je na drugom analognom ulazu tj. na
Al2.

Kad je sklopka za rasvjetu u polozaju ,0% rasvjeta ne svijetli tada je isklju¢ena.

Kad je sklopka za rasvjetu u polozaju ,1“ tada je rasvjeta u automatskom radu i
radi preko fotootpornika. Kad se on osvijetli rasvjeta se iskljuci, a kad je on

neosvijetljen rasvjeta se ukljuci automatski prema tome koliko je on neosvijetljen.

Reset

Kad je sklopka za rezim rada u polozZaju ,1“ to znaci da je program u resetu. U
resetu svijetli crvena LED da parking ne radi. Reset sluzi da se resetira greSka. Ako
je greska u rampi tj. ako rampa nije doSla do kraja gornjeg ili donjeg senzora onda se
pojavi greSka u motorima i upali se crvena LED za greska. Kad se to dogodi sklopka
za rezim rada se stavi u polozaj ,,1“ i rampe se spuste u normalno stanje, tj. da su
spustene.

Isto tako ako se pojavi greSka u skaliranju, tj. ako napon napajanja od 10 V
padne na neku drugu vrijednost, onda su drugi naponi na djelilu i ukljuci se crvena
LED za greSku. Onda se mora staviti sklopka za rezim rada u polozaj ,1“ i moraju se

popraviti napon na djelilu da bi mogao program dalje krenuti.
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Automatski rad

Kad se stavi sklopka za rezim rada u polozaj ,2“ onda je program u automatskom

radu i maketa ,sama“ radi.

UkljuCi se plava LED da parking radi. Kad dode automobil na ulazni senzor, onda
on to detektira i dize ulaznu rampu. Kad detekcija nestane sa ulaznog senzor rampa
stoji dignuta 5 sekundi i onda se spusti. Kad je rampa spustena svijetli crvena LED
koja signalizira da je rampa spustena, a kad je rampa dignuta svijetli zelena LED koja
signalizira da je rampa dignuta, te LEDice se nalaza s desne strane ulazne rampe i
imaju u crnoj boji okvir. Ako automobil dode na neko mjesto za parking onda se to
detektira senzorom koji daje dojavu u PLC da je zauzeto mjesto i isto tako zasvijetli
crvena LED koja se nalazi kraj senzora. Ako nisu popunjena sva mjesta onda svijetli
zelena LEDica koja signalizira da je parking prazan, a ako su sva mjesta popunjena
onda svijetli crvena LEDica da je parking pun.

Kad automobil dode na izlaz parkiraliSta gdje se nalazi izlazni senzor za
detekciju. Senzor detektira detekciju i daje dojavu u PLC i kad se pritisne tipka za
simulaciju da je placeno, koja se nalazi se desne strane senzora i tipka je zelena
boja. Kad su ta dva uvjeta ispunjena diZze se izlazna rampa i zasvijetli zelena LED za
signalizaciju da je izlazna rampa dignuta. Kad nestane detekcije sa senzora, brojac
broji 5 sekundi i onda se spusta rampa i zasvijetli crvena LED koja signalizira da je

izlazna rampa spustena. Ove LEDice se nalaze kraj rampe i imaju okvir crne boje.
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Slobodno parkiranje

Kad se stavi sklopka za reZim rada u polozaj ,,3“ onda se program nalazi u
slobodnom parkiranju.

UkljuCi se plava LED koja signalizira da parking radi.

Ulazna rampa se diZe i ostaje dignuta i svijetli zelena LED za signalizaciju da je
ulazna rampa dignuta.

Ako automobil dode na neko mjesto za parking onda se to detektira senzorom

koji daje dojavu u PLC da je zauzeto mjesto i isto tako zasvijetli crvena LED koja se

nalazi kraj senzora. Ako nisu popunjena sva mjesta onda svijetli zelena LEDica koja

signalizira da je parking prazan, a ako su sva mjesta popunjena onda svijetli crvena
LEDica da je parking pun.
Izlazna rampa se dize i ostaje dignuta i svijetli zelena LED za signalizaciju da je

ulazna rampa dignuta.

Praznjenje i zatvoreni parking

Kad se stavi sklopka za reZim rada u polozaj ,4“ onda se program nalazi u
praznjenju i da se parking zatvara.

UkljuCi se crvena LED koja signalizira da parking ne radi. Ulazna rampa se
spusta i ostaje u tom polozaju i uklju€i se crvena LED koja signalizira da je ulazna
rampa dignuta.

Ako na parkiralistu ima joS automobila onda se diZe izlazna rampa i zasvijetli
zelena LED koja signalizira da je izlazna rampa dignuta. Kad otidu svi automobili s
parkiralidta izlazna rampa se spusti za 10 sekundi i zasvijetli crvena LED koja

signalizira da je izlazna rampa spustena.
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Rucni rad

Kad se stavi sklopka za rezim rada u polozaj ,,.5“ onda se program nalazi u
ruénom radu i moze se upravljati preko sklopki.

Ukljuci se plava LED koja signalizira da parking radi.

Kad se sklopka ,ulazna rampa digni“ stavi u polozaj ,1 ulazna rampa se dize i
zasvijetli zelena LED za signalizaciju da je ulazna rampa dignuta, kad dode rampa do
kraja ta sklopka se mora vratiti u polozaj , 0%

Kad se sklopka ,ulazna rampa spusti“ stavi u polozaj ,1“ ulazna rampa se spusta
i zasvijetli crvena LED za signalizaciju da je ulazna rampa spustena, kad dode rampa
do kraja ta sklopka se mora vratiti u polozaj ,,0°.

Kad se sklopka ,izlazna rampa digni“ stavi u polozaj 1% izlazna rampa se diZe i
zasvijetli zelena LED za signalizaciju da je izlazna rampa dignuta, kad dode rampa
do kraja ta sklopka se mora vratiti u polozaj ,0°.

Kad se sklopka ,izlazna rampa spusti stavi u polozaj ,1“ izlazna rampa se spusta
i zasvijetli crvena LED za signalizaciju da je izlazna rampa spustena, kad dode
rampa do kraja ta sklopka se mora vratiti u polozaj ,,0“.

Ako automobil dode na neko mjesto za parking onda se to detektira senzorom
koji daje dojavu u PLC da je zauzeto mjesto i isto tako zasvijetli crvena LED koja se
nalazi kraj senzora. Ako nisu popunjena sva mjesta onda svijetli zelena LEDica koja
signalizira da je parking prazan, a ako su sva mjesta popunjena onda svijetli crvena

LEDica da je parking pun.

Brojaéi za ulaz i izlaz automobila

Broja€ za ulaz broji ulazne automobile i to preko ulaznog senzora za detekciju
automobila. Automobili se broje u svim reZimima rada osim u rezimu ,resetu”. Kad je
rezim reset onda se brojac resetira na ,0".

Broja€ za izlaz broji ulazne automobile i to preko izlaznog senzora za detekciju
automobila. Automobili se broje u svim rezimima rada osim u rezimu ,resetu”. Kad je

rezim reset onda se brojac resetira na ,0".
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Panel TP 070

Parking (radi-1,ne radi-0) :

Parking : Pun Prazan
0 0

Auta uslo : 0 Auta izaslo 0
Rezim rada : Reset 1 Automatski: 0

Slobodno 0 Prazizatv: 0 Rucno:0

Slika 31. Prikaz panela TP 070

Kad se u redu ,Parking (radi-1, ne radi-0) pojavi ,,0 to znaci da parking ne radi, a
kad se pojavi ,1“ to znaci da parking radi.

U redu ,Parking“ i kad se ispod ,Pun® pojavi ,1“ to znaci da je parking puni tj. da
su sva mjesta za parking zauzeta, a kad se ispod ,Prazan® pojavi ,,1“ to znaci da je
parking prazan tj. da ima jo$ slobodnih mjesta.

U redu ,Auto uslo® tu se broiji koliko je uslo, a u ,,Auta izaslo" tu se broji koliko je
auta izaslo.

U redu ,Rezim rada“ ako se kod ,Reset“ pojavi ,1“ onda znaci da je u rezimu
rada reset tj. da je sklopka za reZim rada u polozaju , 1. Ako se kod ,,Automatski”
pojavi ,,1“ to znadi da je program u automatskom radu. Ako se kod ,Slobodno® pojavi
,1“ to znaci da je program u slobodnom parkiranju. Ako se kod ,Praz i zatv* pojavi ,1*
to znaci da je program u praznjenju i da se bude parking zatvorio. Ako se kod

»,RUCno*“ pojavi ,,1“ to znaci da je program u ru¢nom upravljanju.
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9. Zaklju€ak

Ova maketa koja je izradena moze se koristiti u budu¢em radu na laboratorijskim
vjezbama i sukladno spojiti na tekstualni pokazivac npr. da prikaze koliko je auta uslo

a koliko iza$lo i koliko je dugo auto bio parkiran i prema tome izraCunati parking.

Kod izrade ovog rada vidjelo se kako se moze veliko oziCenje i koriStenje puno
releja i relejne logike svesti na minimum pomocu PLC-a. Ukoliko je potrebna mala
promjena u procesu potrebno je samo promjena u programu, te da vec¢inom nije
potrebno novo oziCenje i promjena elemenata kao kod relejne tehnike. Jasno je i
koliko je veliko oslobodenje covjekovog fizickog rada u samom sustavu

automatizacije i isto tako njegova sama prisutnost je svedena na minimum.

Na kraju sve moze se zakljuCiti kako se veC sad i kako se bude u buduénosti
koristilo sve vise PLC-a a automatizaciju industrijskih postrojenja i da budu istisnuli iz
upotrebe relejnu tehniku, €ime cCe se oZiCenje svesti na minimum za lakSe

pronalazenje i otklanjanje greSaka.
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