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PRIEMYSELNA KOMUNIKACIA

v priemyselnej automatizacii (7)

7. Komunikacia s elektrickymi pohonmi

Poziadavky na prenos udajov
v systémoch riadenia pohybu

Elektrické pohony od najjednoduchsich striedavych frekvenénych me-
ni¢ov az po vysokodynamické servopohony sa coraz vo vicsej miere
pripajaju k nadradenym riadiacim jednotkam prostrednictvom priemy-
selnej komunika&nej zbernice alebo priemyselného ethernetu. Ziadana
hodnota (poloha, rychlost alebo moment) je generovana z nadradenej
drovne, pri¢om aktualna hodnota riadenej veli¢iny sa odosiela spit
do automatizovaného systému. Na obr. 20 je priklad trojosového po-
lohového systému, v ktorom je regulator polohy implementovany
v nadradenej riadiacej jednotke, komunikujicej s pohonmi cez prie-
myselnd komunikacnG zbernicu. Na zabezpecenie spravnej cinnosti
pohybového systému je potrebné, aby systém na prenos informacii
umoznoval cyklicky a acyklicky prenos Udajov, synchronizaciu hodin
komunikujucich zariadeni a vzajomnut komunikaciu medzi pohonmi.

Cyklicky prenos udajov

Cyklicky sa prenasa akény zasah a prikazy z riadiacej jednotky do po-
honu. Naopak z pohonu do riadiacej jednotky sa prenasajd hodnoty
monitorovanych veli¢in a stav zariadenia (pohonu). Pri cyklickej komu-
nikacii sa prenasaju casovo kritické procesné veliciny medzi riadiacou
jednotkou a pohonom alebo medzi pohonmi.

Acyklicky prenos udajov

Suibezne s cyklickou vymenou dat sa pouziva acyklicky prenos monito-
rovanych veli¢in a veli¢in a parametrov nastavovanych operatorom.
Pri acyklickej komunikacii sa prenasaju Gdaje, ktoré nie st ¢asovo kri-
tické, napriklad zavadzanie mikroprogramu (firmware) alebo parame-
trov. Acyklicky prenos méze prebiehat medzi pohonom a riadiacou
alebo dohliadacou jednotkou. Dohliadacia jednotka je zariadenie, kto-
ré spravuje konfigura¢né tdaje (mnoziny parametrov) a zber diagnos-
tickych tdajov z pohonov a riadiacich jednotiek.

Synchronizacia komunikujicich zariadeni

V niektorych aplikaénych rezimoch mozno realizovat cyklicky prenos
udajov v synchrénnom rezime, ¢o znamena, ze st synchronizované pe-
riédy vzorkovania riadiacej jednotky a pohonu a cyklus zbernice. Vda-
ka synchronizacii st vo vSetkych pohonoch sti¢asne vzorkované aktual-
ne veli¢iny a aktivované vypocitané akéné zasahy.

Vzajomna komunikacia medzi pohonmi

Ak st Casti algoritmu riadenia pohybu distribuované v samotnych poho-
noch, treba realizovat prenos udajov priamo medzi pohonmi.
Na obr. 21 je trojosovy systém s tromi inteligentnymi pohonmi. Stred-
ny pohon riadi ¢innost ostatnych pohonov. Pri komunikacii dochadza
k prenosu idajov medzi pohonmi bez Gcasti externej riadiacej jednotky.

Komunikacné profily na riadenie pohybu

Pre rézne standardy priemyselnych komunikaénych zbernic a priemy-
selného ethernetu boli vytvorené komunikacné profily definujtce para-
metre a spravanie zariadeni na riadenie pohybu a na komunikaciu s ni-
mi. Dalej st uvedené &tyri komunika&né profily pre aplikacie riadenia
pohybu.

Komunikacny profil CANopen — CiA402 je sucastou aplika¢ného pro-
filu CANopen, ktory bol pévodne navrhnuty pre priemyselnt komuni-
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Obr.20 Trojosovy systém riadeny riadiacou jednotkou
prostrednictvom priemyselnej komunikacnej zbernice
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Obr.21 Priklad trojosového systému
s priamou komunikaciou medzi pohonmi

ka¢nut zbernicu CAN a aplikacie v strojoch s riadenim pohybu. Profil
CANopen (a tiez komunikaény profil CiA402) je implementovany aj
v komunikacnych systémoch Ethernet Powerlink a EtherCAT. Rozsire-
nim komunika¢ného protokolu CIP v sietach EtherNet/IP, ktoré umoz-
nuje integraciu prevadzkovych pristrojov, zariadeni a pohonov v jednej
komunikacnej sieti je komunikacny profil CIP Motion. DRIVECOM
je komunikacny profil pouzivany v priemyselnej komunikacnej zbernici
Interbus-S. Je to najstarsi komunikacny profil pre aplikacie riadenia po-
hybu. Pre priemyselni komunikaén zbernicu PROFIBUS DP a siet
PROFInet je uréeny komunikacny profil PROFldrive. Ten definuje Sest
aplika¢nych tried na pouzitie pohonov: 1. Standardny pohon, 2. Stan-
dardny pohon s distribuovanou riadiacou jednotkou technologického
procesu, 3. jednoosovy polohovaci pohon s lokalnym riadenim pohybu,
4. riadenie pohybu s centralnou interpolaciou a rozhranim Ziadanej
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T

komunikaény casova neistota  dlzka zbernico- priemyselny

profil vého cyklu kom. systém
CANopen <1us 100 us/100 osi EtherCat,
CiA402 EPL, CAN

CIP Motion < 200 ns 1 ms/100 osi EtherNet/IP
DRIVECOM X X Interbus-S
PROFIdrive <1us 1 ms/150 osi PROFlInet,
PROFIBUS

SERCOS <1pus 1 ms/150 osi SERCOS Il
SERCOS

Tab.4 Komunikacné profily na riadenie pohybu

rychlosti, 5. riadenie pohybu s centralnou interpolaciou a rozhranim
Ziadanej polohy, 6. riadenie pohybu pre synchronizované procesy ale-
bo distribuovany uhlovy synchronizmus.

V tab. 4 st dosiahnutelné vlastnosti komunikacie s uz uvedenymi
komunika¢nymi profilmi (plus komunikaény profil SERCOS, pri¢om
chybajut informécie o profile DRIVECOM) a priemyselné komunikaéné
systémy, v ktorych st implementované. Ako prvy je vzdy uvedeny ko-
munikacny systém, ktory dosahuje parametre uvedené v tabulke.

Priklad aplikacie s ovladanim
frekvencného menic¢a pomocou PLC

Na zaver je uvedeny priklad spésobu komunikacie na zéklade komuni-
kacného profilu PROFIdrive v systéme na obr. 22. PLC SIMATIC vys-
tupuje vo funkcii riadiacej jednotky a ako pohon sluzi frekvenény me-
ni¢ MICROMASTER 420 so skalarnym frekvencne napatovym riadenim
asynchrénneho motora. Do menica nevstupuije signal zo snimaca ry-
chlosti alebo polohy hriadela motora. Komunikac¢ny modul frekvencné-
ho menica pre PROFIBUS DP ma implementované funkcie komuni-
ka¢ného profilu PROFIdrive V2.0 a 3.0.

Ulohou je prostrednictvom PROFIBUS DP ovladat &innost frekveng-
ného menica, zadavat Ziadanu frekvenciu napajacieho napitia asyn-
chrénneho motora, monitorovat stav menica a aktualnu napéajaciu frek-
venciu motora.

Frekvencny meni¢ ma (v stlade so $pecifikaciou PROFIdrive V2.0 a 3.0)
definované objekty na prenos parametrov a procesnych veli¢in. Ich
§truktira je na obr. 23. Cinnost menia mo#no ovladat prostrednic-
tvom oblasti PZD s dizkou 4 bajty, ktoré mo#no zapisovat do komuni-
ka¢ného modulu menica (resp. ¢itat z neho). Oblast PKW (Parameter
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Obr.22 Prepojenie frekvenéného menica
a PLC zbernicou PROFIBUS DP
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STW - riadiace slovo menica

ZWS - stavové slovo menica

HSW - akéna velic¢ina (ziadana frekvencia)

HIW - hlavna merana veli¢ina (aktualna frekvencia)

Obr.23 Struktira objektov na prenos parametrov

a procesnych velic¢in (PPO = Parameter Prozessdaten Objekt)

Kennung Wert) je uréena na ¢itanie a zapis hodnét parametrov frek-
venéného menica. Spravanie frekvenéného menica je opisané stavovym
diagramom [3]. Stavy menica su signalizované hodnotami uritych bitov
stavového slova. Prechody medzi stavmi mozno dosiahnut vysielanim
riadiacich slov do menic¢a. Pri splstani a vypinani meni¢a dochadza
k prechodom v stavovom diagrame. To znamena, Ze riadiaci program
musi generovat vhodnl postupnost riadiacich slov (STW), ktoré za-
bezpecia prechod do cielového stavu v stavovom diagrame. Tieto ria-
diace slova st vytvarané podla aktualneho stavu, ktory mozno zistit
zo stavového slova (ZSW). Vyznam bitov stavového a riadiaceho slova
je dany Specifikaciou PROFIdrive, pricom niektoré bity nemaju predpi-
sanu funkciu. Nejde vsak o bity, ktoré slizia na identifikaciu alebo zme-
nu stavu. Programova aplikacia PLC pre systém na obr. 22 bola vytvo-
renav prostredi STEP 7 a na komunikaciu s frekvenénym menic¢om boli
pouzité funkcie SFC14, SFC15 z kniznice ,,Standard Library“ STEP 7.

Suhrn

Pre aplikacie riadenia pohybu je vytvorenych niekolko komunika¢nych
profilov, z ktorych kazdy je sGc¢astou urcitého (alebo niekolkych) prie-
myselného komunikaéného systému na baze priemyselnej komunikac-
nej zbernice alebo priemyselného ethernetu. Vdaka tejto rozmanitosti
komunikacnych profilov méze dochadzat k problémom pri integracii
systému, pretoze napriklad riadiaca jednotka nemusi podporovat prie-
myselnt komunikacn zbernicu, ktora je implementovana v urcitom
Specialnom pohone. Preto vznikla poziadavka o Standardizaciu pri inte-
gracii elektrickych pohonov do automatizovaného vyrobného systému,
ktoré vyustili do pripravy normy IEC 61800-7, opisujlcej vSeobecné
rozhranie medzi automatizovanym systémom a pohonnymi systémami
(PDS — Power Drive Systems). Toto rozhranie ma byt implementované
na Urovni riadiacej jednotky integrovanej v pohone alebo komunikuja-
cej s pohonmi cez priemyselnd komunikaént zbernicu alebo priemy-
selny ethernet (obr. 20 a 21) a ma byt schopné zabezpecit komunika-
ciu s existujicimi pohonmi na zaklade uvedenych komunikacnych
profilov na riadenie pohybu.

Clénok bol vytvoreny s podporou projektu APYV-99-031205.
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