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Artykut zostat wydrukowany Technice Zagranicznejddgny Technologie Materiaty w numerze 02/2005
paswieconym rozwgzaniom firmy SIEMENS

UKLADY POZYCJONUJ ACE W KOMUNIKACJI Z SIECI A PROFIBUS

Obecnie komunikacja sieciowa i zdalne sterowanpechemi elektrycznymi poprzez si®@ROFIBUS staty
si¢ faktem oczywistym. Do decyzjeytkownika chgle pozostaje wybor wéaiwego rozwgzania oraz
zastosowanie wyrafinowanych mechanizméw wymianydanw celu realizacji okéonego zada
procesowych.

1. Nowoczesne specjalizowane uktady negowe

Uktady nagdowe SIMOVERT MASTERDRIVES MOTION CONTROL (MC) or&MODRIVE 611
Universal (NC) firmy SIEMENS to nowoczesne adzenia energo-elektroniczne. Zostaty specjalnie
zaprojektowane do realizacji zaawansowanychzadaplikacjach przemystowych, szczegélnie tam gdzie
stosuje si silniki synchroniczne z magnesami trwatymi orazigdvymagana jest kontrola patnia watu
wirnika. Wymienione urgdzenia reprezentadwie, rownolegle rozwijace s¢ rodziny uktadow
napedowych firmy SIEMENS. | tak przeksztattniki SIMOVHRMASTERDRIVES MC g zwigzane z
rodzirg tzw. nagddw inzynierskich i technologi Motion Control (powstaty w wyniku zwkszania
wymaga stawianych naglom serii SIMOVERT). Natomiast SIMODRIVE 6114 &isle zwigzane

z rozwojem rodziny SINUMERIK oraz technologii Nuriee€ontrol (pocatkowo typowy nagd
obrabiarkowy, w wyniku rozwoju technologicznego orastosowania nowoczesnych i doktadnych
mechanizmdw pozycjonagych stat si nagdem przeznaczonym do wymaggjch zada przemystowych)
- Rys. 1.
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Rys. 1 Integracja urzdzen w systemie automatyki za pomagsieci PROFIBUS oraz SIMOLINK

Oprogramowanie sterage wymienionych serii przeksztattnikbw zawiera  wiobprzypadkach
zaimplementowane zaawansowane algorytmy sterowaakdorowego, szereg funkcji optymalizaych
ich prag oraz rozwazania technologiczne. Jednostki o@mve sterowanearzez wewgtrzng zamkneta
petle elektroniki, zawierajca w torze gtdwnym procesory sygnatowe DSP oraz sgieowane ukilady
programowalne ASIC. Wszystkie dgghe funkcje s realizowane zarowno hardware’owo, jak rownia
pomog oprogramowania nagdziowego. Do obstugi ngdow serii SIMOVERT u@ywa Sk programu
DirveMonitor, natomiast do naddéw serii SIMODRIVE - programu Simocom-U. Sterowenprag
napgdoéw mae odbywa sic z paneli podstawowych listew zaciskowych orazerifigjsow magistral
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komunikacyjnych (np. USS, PROFIBUS). Zasadniczenice w budowie pomgdzy omawianymi
urzagdzeniami g zwigzane z genezich powstania, specyfikaplikacji przemystowych i dotygzgtownie
sposobu programowania oraz typu budowy (np. dwwmasiomoduty regulacyjne w jednostkach
SIMODRIVE 611U). Dla  przyktadu, w oprogramowaniu nkeyjnym ukitadu' przeksztattnikowego
SIMOVERT MC zastosowano funkcje technologiczne, tguse jako dodatkowa software’owa opcja
zamowieniowa FO1. Natomiast w-ukfadzie SIMODRIVE1B1lwystpuja duze utatwienia-w budowie
uktadow wielo-osiowych.
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Rys. 2 Przyktad zastosowania techniki BICO do wymiay danych z nagdem za pomog sieci
PROFIBUS

Zastosowanie do programowania edy opracowanej przez fignSIEMENS techniki BICO (Blnector —
Conector — Rys. 2) pozwala na bardzaagdingerenct uzytkownika w oprogramowanie stegop prag
przeksztattnika. Bytkownik ma dosip do funkcji technologicznych (pozycjonowanie, dyranizacja) oraz
blokéw logicznych (elementy uktadow automatyki @psie w postaci blokow programowalnych, np.
bramki, sumatory, przerzutniki, liczniki itp.). Wyemione bloki funkcyjne zytkownik maze fgczye w
struktury logiczne BICO twort rozbudowasm struktug wewrgtrznego programu maszynowego
realizowanego w software ngju. Dodatkowo istnigjgotowe skrypty realizgge zadania okéonego typu
(np. nawijak - odwijak), opracowane przez spedalisfirmy Siemens.
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Rys. 3 Definicja charakterystycznych parametrow dlgpozycjonowania
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Napedy SIMODRIVE 611U nie posiadagechniki BICO, jednak oprogramowanie ngiziowe (Simocom-
U) pozwala na dogp do parametrow technologicznych poprzez szczegbioterfejs graficzny - Rys. 4.

W obu uradzeniach gytkownik ma maliwos¢ wykonania procedur identyfikacji. parametréw schema
zastpczego podiczonego silnika oraz automatycznej optymalizacgitaa regulatorow (gdkaosci, pradu).
Dodatkowo istnieje mdiwos¢ weryfikacji zastosowanych rozgaan uzytkownika za pomagwykonania
pomiaréw _rzeczywistych. we. wbudowanych do oprograante przeksztattnikdw  modutach Trace
(rejestrator przebiegdw elektromechanicznych; SINERT — 8 kanatowy, SIMODRIVE — 4 kanatowy).
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Paistwa, zainteresowanych nas#erty rozwigzan oraz oferg

handlovg, prosimy o kontakt z naszymi handlowcami pod nwamer
telefondw:

042 648 66 77 oraz 042 648 67 07
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Mozecie Pastwo take wysta& zapytanie na adres
www.simlogic.pl

zapytania@simlogic.pl

Kontakt do SIMLOGIC,
tel. 042 648 66 TT
tel. 042 848 &7 07
fax, 042 645 67 00

Zapraszamy Hetwa do kontaktu.
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