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KATEGORIA WAGO ETAP FINALOWY

Projekty musza zawiera¢ w nazwie indywidualny KOD ZAWODNIKA i zosta¢ przestane do 13:20 na mail:
mistrzostwaplc@pwr.edu.pl .Prace zawierajace dane osobowe nie beda sprawdzane przez Jury.

Tresé zadania

Przygotowac program w szablonie projektu el COCKPIT realizujacy ponizsze wymagania.

W hali produkcyjnej znajduje si¢ przenos$nik tasmowy, ktéry jest napedzany za pomocg silnika
elektrycznego pracujacego ze stalg predkoscig katowa i zmiennym zwrotem wirowania. Przeno$nikiem
mozna sterowaé¢ w dwoch trybach — automatycznym i recznym. W trybie recznym tasmociag porusza si¢ w
zadanym kierunku (lewo lub prawo) tak dlugo, jak operator zada jazdy w danym kierunku. W trybie
automatycznym tasma porusza si¢ w prawo przez czas T1, a nastgpnie zatrzymuje si¢ na czas T2 (w tym
czasie pracownicy realizuja prace produkcyjne). Tryb automatyczny sktada si¢ z ciaglych cykléw pracy T1,
T2, T1, ... itd.

Uktad produkcji sktada si¢ z dwoch takich przeno$nikéw ktore sg oddzielne sterowane (zadna zmienna z
jednej taSmy nie oddziatuje na druga). Catos¢ jest przedstawiona na wizualizacji webowej, ktora petni rolg
panela operatorskiego.

Wizualizacja zostata wykonana wczesniej, a wszystkie zmienne, ktore nig steruja, sa stworzone w liscie
zmiennych globalnych ,,GVL_ Wizualizacja Zmienne”. Uczestnik finalu mistrzostw nie moze ingerowaé¢ w
zawarto$¢ wymienionej listy zmiennych i struktury wizualizacji. Jesli uczestnik uzna, ze w strukturze
znajduje si¢ niewlasciwy typ zmiennej, nie moze go zmieni¢, a musi uzy¢ konwersji typu i zapisa¢ wynik
do zmiennej pomocniczej. Wizualizacja ma utatwi¢ uczestnikowi sprawdzenie poprawnosci wykonania
zadania. Celem zadania finalowego jest zbudowanie programéw, ktore beda tak sterowaé zmiennymi
wizualizacji, aby wykonywaty si¢ okreslone czynnosci.

Zmienne z listy sg przygotowane tak, aby ich prefiksy wskazywaty kierunek komunikacji, przedrostek pan_
oznacza, ze ta zmienna sluzy do podawania danych z panelu do sterownika, przedrostek plc_ sygnalizuje, ze
jest to zmienna, ktora odczytuje dane z PLC.

Zmienne s3 stworzone w formie dwoch struktur: Przenosnik 1 i Przenosnik 2. Zmienne w obu tych
strukturach sg identyczne. Aby odnies¢ si¢ do zmiennej w strukturze w liscie nalezy wykonaé nastgpujace
adresowanie: <Nazwa listy zmiennych><Nazwa_struktury>.<Nazwa zmienne] w_strukturze>.

Jak korzysta¢ =z wizualizacji? W trakcie symulacji PLC nalezy przejs¢ do wizualizacji
,»Visu_Panel Operatorski” 1 wilaczy¢ tryb RUN, na $rodku ekranu pojawi si¢ symulowany, interaktywny

panel.

Celem zadania finalowego jest stworzenie systemu sterowania ukladem produkcyjnym dwoéch
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przeno$nikow tasmowych. Punkty od 1 do 8 dotycza tylko jednej linii. Dopiero w podpunkcie 9 dodaje si¢
drugg. Zatem az do punktu 8 korzysta si¢ tylko ze struktury Przenosnik 1, a od punktu 9 wykorzystuje si¢
obie struktury. Cate sterowanie nalezy pisa¢ w bloku funkcyjnym obstugujacym przeno$nik tasmowy, blok
ten musi zosta¢ wywolany w programie. W $rodku bloku nie mozna uzy¢ zadnej zmiennej z listy
,GVL Wizualizacja Zmienne”. Wszystkie dane wejSciowe 1 wyjsciowe maja by¢ inputami i outputami
bloku funkcyjnego.

Zadanie nalezy wykonywa¢ w podpunktach, kazdy kolejny podpunkt jest oddzielnie punktowany.
Podpunkty nalezy wykonywa¢ po kolei. Do kazdego podpunktu przygotowano zmienne, ktore trzeba dodac¢
do programu.

Podsumowanie zasad:

e nie wolno ingerowaé w strukture Przenosnik, zmienne z tej struktury moga by¢ wykorzystane tylko
do odczytu i nadpisania ich wartosci;

e nie wolno zmienia¢ niczego zwigzanego z wizualizacja, mozna za to korzystac z jej symulacji;

e catla logika obstugi jednego przenosnika musi by¢ napisana w bloku funkcyjnym, ktéry ma zostaé
wywolany w programie;

e uzytkownik moze (a nawet powinien) zapoznac si¢ z zawartoscig listy zmiennych do wizualizacji
(oczywiscie bez ingerencji w nig).

Zadania do wykonania:

1. Stworzenie dzialajacej sekwencji trybu automatycznego, ktéra operuje na z gory ustalonych przez
programiste czasach, jadac w prawo i zatrzymujac si¢.
Zmienne z GVL, ktore nalezy wykorzysta¢: brak.

2. Zaprogramowanie obstlugi przyciskow ,,TRYB AUTOMATYCZNY 1 ,,STOP”. Wcisniecie ,,TRYB
AUTOMATYCZNY” spowoduje uruchomienie sekwencji, ktora bedzie trwata, az do nacis$niecia
»STOP”. Ponowne wcisniecie ,,TRYB AUTOMATYCZNY” powoduje uruchomienie sekwencji od
poczatku. W przypadku naci$nigcia dwoch przyciskow jednoczesnie, ,,STOP” ma priorytet.

Zmienne z GVL, ktore nalezy wykorzystaé: pan Tryb Auto, pan_Stop, plc_Prawo.

3. Dodanie mozliwosci zmiany czasow T1 1 T2 w wizualizacji webowej. Zmienne z GVL, ktére
nalezy wykorzysta¢: pan_T1, pan T2.

4. Dodanie mozliwo$ci zmiany zwrotu ruchu ta§my w wizualizacji webowej. Zmiana zwrotu nie
powoduje zmiany T1 1 T2. Zwrot moze by¢ zmieniony tylko przez przycisk ,,ZWROT”, wiec
wcisnigcie ,,STOP” nie resetuje zmiany zwrotu. Zmiana jest mozliwa tylko, gdy przenos$nik
taSmowy jest zatrzymany.
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Zmienne z GVL, ktore nalezy wykorzystaé: pan Zwrot, plc_Lewo.

5. Zaprogramowanie dziatania: przycisku awaryjnego (,,WB”), sygnalizacji alarmowej i kasowania
alarmu. W stanie awarii nie mozna uruchomi¢ sekwencji, ale mozna wykona¢ zwrot i zmiang
wartosci czasOw. Awaria jest utrzymana do czasu wcisniecia przycisku kasowania alarmu, a wiec
musi ciggle mie¢ przypisang warto$¢ logiczng “True” do jakiej$ zmiennej lokalnej. Awaria jest
sygnalizowana dioda na panelu, ktéra miga za pomocg sygnatu PWM o wypelieniu 50%
1 czgstotliwoscei 2 Hz. Sygnal PWM nalezy wygenerowac i1 poda¢ na zmienng wizualizacji.

Zmienne z GVL, ktore mnalezy wykorzysta¢: pan Przycisk Awaryjny, plc Sygnal Awarii,
pan_Kasowanie Awarii.

6. Modyfikacja programu o dodatkowy tryb reczny, w ktorym ta§ma porusza si¢ w lewo, gdy operator
naciska przycisk ,,LEWO” i tasma porusza si¢ w prawo, gdy operator naciska ,,PRAWO”.
Sterowanie reczne jest aktywne po nacisnieciu przycisku “Tryb reczny” i nieaktywne po wcisnigciu
“STOP”. Wcisnigcie obu przyciskow (“LEWO” i “PRAWO”) jednocze$nie ma powodowac to, ze
tadma nie ruszy w zadng strong. Nalezy zabezpieczy¢ caly system - w trybie r¢cznym sekwencja nie
moze by¢ wiaczona, w trybie automatycznym nie mozna sterowaé recznie. Wlaczenie trybu
rgcznego w trakcie pracy automatycznej skutkuje mozliwos$cia sterowania recznego 1 zakonczeniem
sekwencji. Wlaczenie trybu automatycznego w trakcie pracy rgcznej skutkuje zablokowaniem
mozliwo$ci sterowania recznego 1 wiaczeniem sekwencji. W trakcie awarii ciagle mozna sterowac
recznie (nacisnigcie przycisku “Tryb reczny” moze by¢ wymagane).

Zmienne z GVL, ktore nalezy wykorzysta¢: pan Tryb Reczny, pan Reka Lewo, pan Reka Prawo.

7. Wprowadzenie licznika awaryjnosci, ktory zlicza wystapienia awarii (podpunkt 5). Gdy licznik
zliczy 10 wystapien alarmow, nalezy ustawi¢ blokade¢ serwisowa. Z punktu widzenia zadania
finalowego ta blokada dziata tak samo jak stan Awarii, ale jest wylaczana osobnym kasowaniem. W
trakcie blokady serwisowej wcigz mozna sterowac rgcznie. Blokada jest sygnalizowana na panelu za
pomoca diody migajacej z czestotliwoscia 4 Hz 1 wypetlieniem 50%. Sygnat PWM musi zosta¢
wygenerowany przez program finalisty. Licznik awarii jest stale resetowany co 40 sekund, reset
licznika nie powoduje skasowania ewentualnej blokady serwisowe;.

Zmienne z GVL, ktore nalezy wykorzystaé: p/c Blokada Serwisowa, pan _Kasowanie Blokady.

8. Opracowanie systemu, ktory umozliwi zmian¢ czestotliwosci migania diod sygnalizacji awarii
i blokady serwisowej za pomocg panelu operatorskiego. Wypelnienie pozostaje bez zmian, w
wizualizacji modyfikuje si¢ tylko czestotliwos$¢. Zmiany mozna dokona¢ w kazdej chwili.
Zmienne z GVL, ktore nalezy wykorzystaé: pan_Czestotliwosc_Awaria, pan_Czestotliwosc_Blokada.

9. Stworzenie drugiego przenosnika (blizniaczo podobnego do pierwszego). Nalezy wywotaé drugi
blok funkcyjny w programie. Drugi przenosnik wykorzystuje zmienne zawarte w strukturze
Przenosnik 2. Druga tama ma mie¢ te same aspekty dziatania, co pierwsza. Zmienne z GVL,
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ktoére nalezy wykorzystaé: Tak jak do tej pory, ale z wykorzystaniem drugiej struktury.
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