7 KOMUNIKACIA S ELEKTRICKYMI
POHONMI

Ciele
e Oboznamit sa s poziadavkami na prenos udajov v systémoch riadenia pohybu,

e oboznamit sa so zdkladnymi vlastnostami existujucich komunika¢nych profilov
pre aplikacie riadenia pohybu,

e pochopit architektiru a funkciu komunika¢ného profilu PROFIdrive.

7.1 Poziadavky na prenos udajov v systémoch riadenia pohybu

Elektrické pohony od najjednoduchs$ich striedavych frekvenénych menicov, az po
vysoko dynamické servopohony, sa v Coraz vacSej miere pripajaji k nadradenym
riadiacim jednotkdm prostrednictvom priemyselnej komunikacnej zbernice, alebo
priemyselného Ethernetu. Ziadana hodnota (poloha, rychlost, alebo moment) je
generovand z nadradenej Urovne, pricom aktudlna hodnota riadenej veliCiny je
odosieland spét’ do automatizovaného systému.

Riadiaca jednotka Dohliadacia jednotka

Automatizacia
Technolégia

Interpolécia, &_
== I o
-5

reguldcia polohy

5, C

Priemyselnd komunika¢na zbernica

Riadiace slovo + Ziadané rychlost Stavové slovo + aktuélna poloha
|
Pohon Pohon Pohon
Regula¢ny obvod Regula¢ny obvod Regula¢ny obvod
rychlosti rychlosti rychlosti

Snima¢ polohy Snfmac polohy Snimat polohy
a rychlosti a rychlosti a rychlosti

Obr.7.1 Trojosovy systém riadeny riadiacou jednotkou prostrednictvom priemyselne;j
komunikacnej zbernice
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7.2

Priemyselné komunikacné systémy

7.1.1

7.1.2

7.1.3

7.1.4

Na Obr.7.1 je priklad trojosového polohového systému, v ktorom je regulator polohy
implementovany v nadradenej riadiacej jednotke, ktord komunikuje s pohonmi cez
priemyselni komunika¢nli zbernicu. Na zabezpecenie spravnej ¢innosti pohybového
systému je potrebné, aby systém na prenos informacii umoznoval: cyklicky a
acyklicky prenos tdajov, synchronizaciu hodin komunikujicich zariadeni a vzajomnua
komunikaciu medzi pohonmi.

Cyklicky prenos udajov

Cyklicky sa prenasa akény zasah a prikazy z riadiacej jednotky do pohonu. Naopak, z
pohonu do riadiacej jednotky sa prendSaju hodnoty monitorovanych veli¢in a stav
zariadenia (pohonu). Pri cyklickej komunikacii sa prenasaji ¢asovo kritické procesné
veli¢iny medzi riadiacou jednotkou a pohonom, alebo medzi pohonmi.

Acyklicky prenos udajov

Stubezne s cyklickou vymenou dat sa pouziva acyklicky prenos monitorovanych
veli¢in a veli¢in a parametrov nastavovanych operatorom. Pri acyklickej komunikécii
sa prenasSaju udaje, ktoré nie su casovo kritické, napriklad zavddzanie mikroprogramu
(firmware), alebo parametrov. Acyklicky prenos moze prebiehat medzi pohonom a
riadiacou, alebo dohliadacou jednotkou. Dohliadacia jednotka je zariadenie, ktoré
spravuje konfiguracné tidaje (mnoziny parametrov) a zber diagnostickych udajov z
pohonov a riadiacich jednotiek.

Synchronizacia komunikujucich zariadeni

V niektorych aplikaénych rezimoch je mozné realizovat’ cyklicky prenos udajov v
synchronnom rezime, ¢o znamena, ze su synchronizované periédy vzorkovania
riadiacej jednotky a pohonu a cyklus zbernice. Vd’aka synchronizécii su vo vsetkych
pohonoch sucasne vzorkované aktudlne veliCiny a aktivované vypocitané akcné
zasahy.

Vzajomna komunikacia medzi pohonmi

V pripade, Ze st casti algoritmu riadenia pohybu distribuované v samotnych
pohonoch, je potrebné realizovat’ prenos tdajov priamo medzi pohonmi. Na Obr.7.2
je trojosovy systém s tromi inteligentnymi pohonmi. Stredny pohon riadi ¢innost’
ostatnych pohonov. Pri komunikacii dochadza k prenosu udajov medzi pohonmi bez
ucasti externej riadiacej jednotky.
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Obr.7.2 Priklad trojosového systému s priamou komunikéciou medzi pohonmi

7.2 Komunikacéné profily na riadenie pohybu

Pre r6zne Standardy priemyselnych komunikaénych zbernic a priemyselného
Ethernetu boli vytvorené¢ komunikacné profily definujice parametre a spravanie
zariadeni na riadenie pohybu a na komunikiciu s nimi. Niz§ie st uvedené 4
komunikac¢né profily pre aplikécie riadenia pohybu.

Komunikaény profil CANopen — CiA402 je stcastou aplikacného profilu CANopen,
ktory bol pdévodne navrhnuty pre priemyselni komunika¢nu zbernicu CAN a
aplikacie v strojoch s riadenim pohybu. Profil CANopen (a tiez komunikacny profil
CiA402) je implementovany aj v komunika¢nych systémoch Ethernet Powerlink a
EtherCAT.

Rozsirenim komunikacného protokolu CIP v sietach EtherNet/IP, ktoré umoziuje
integraciu prevadzkovych pristrojov, zariadeni a pohonov v jednej komunikacne;j sieti
je komunikacény profil CIP Motion.

DRIVECOM je komunikacny profil pouzivany v priemyselnej komunikacnej zbernici
Interbus-S. Je to najstars$i komunikacny profil pre aplikécie riadenia pohybu.

Pre priemyselnu komunika¢nti zbernicu PROFIBUS DP a siet’ PROFInet je urceny
komunikacny profil PROFIdrive. PROFIdrive definuje 6 aplikaénych tried pre
pouzitie pohonov: 1. Standardny pohon, 2. Standardny pohon s distribuovanou
riadiacou jednotkou technologického procesu, 3. jednoosovy polohovaci pohon s
lokalnym riadenim pohybu, 4. riadenie pohybu s centralnou interpolaciou a rozhranim
ziadanej rychlosti, 5. riadenie pohybu s centralnou interpoldciou a rozhranim Ziadane;j
polohy, 6. riadenie pohybu pre synchronizované procesy, alebo distribuovany uhlovy
synchronizmus.
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7.2.1

V tabulke 1 s0 dosiahnutelné vlastnosti komunikacie s vysSie uvedenymi
komunika¢nymi profilmi (plus komunikaény profil SERCOS, pricom chybaju
informacie o profile DRIVECOM) a priemyselné komunikacné systémy v ktorych su
implementované. Ako prvy je vzdy uvedeny komunikaény systém, ktory dosahuje
parametre uvedené v tabul’ke.

Tabulka 1

Komunikaéné profily pre riadenie pohybu
Komunikaény profil| Casova neistota Trvanie Priemyselny

komunikac¢ného cyklu | komunikény systém
CANopen — CiAd402 <1ps 100 ps / 100 osi EtherCat, EPL, CAN
CIP Motion <200 ns 1 ms / 100 osi EtherNet/IP
DRIVECOM X X Interbus-S
PROFIdrive <1us 1 ms / 150 osi PROFInet, PROFIBUS
SERCOS <1ups 1 ms / 150 osi SERCOS III, SERCOS

Komunikacny profil PROFIdrive

Komunika¢ny profil PROFIdrive je nadstavbou S$tandardov PROFIBUS a
PROFINET. Je standardizovany medzinarodnou normou IEC 61800-7. PROFIdrive
definuje jednotné spravanie pohonného zariadenia a spdsob pristupu k udajom
pohonu.

Komunikaény profil PROFIdrive $pecifikuje:
e komunikaéné zariadenia,
e komunikacné vzt'ahy,
e komunikac¢nu siet’,
e objektovy model,
e vrstvovy model zariadenia PROFIdrive,
e komunikacné sluzby,

e model pohonu.

Komunikac¢né zariadenia podla PROFIdrive

PROFIdrive opisuje komunikaciu medzi nasledovnymi typmi zariadeni (vid’ Obr.7.1):

Riadiaca jednotka — zariadenie, ktoré je zviazané s jednym alebo viacerymi pohonmi.
Je to hlavné zariadenie automatizovan¢ho systému.

Pohonna jednotka — prevadkové zariadenie a hlavné zariadenie pohonu (napr.
frekvenény menic). Pohonna jednotka je zvyc€ajne zviazana s jednou, alebo viacerymi
riadiacimi jednotkami. Vid’ zariadenia ,,pohon“ na Obr.7.1.

Dohliadacia jednotka — zariadenie, ktoré spravuje poskytovanie konfigura¢nych
udajov (mnozin parametrov) a zber diagnostickych udajov z pohonnych jednotiek a
(alebo) riadiacich jednotiek.
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7.5

Komunikaéné vzt'ahy

Na Obr.7.3 st uvedené komunikacné vztahy medzi zariadeniami PROFIdrive.

Zariadenie — zariadenie _
- > Kamunikacny vztah

Zariadenie Komunikatne zariadenie

Riadiaca
jednotka

Fohonna

Cohliadacia

Riadiaca
jednotka

Fohonna

jednotka

Obr.7.3 Komunikacné vztahy medzi zariadeniami PROFIdrive

Komunikacna siet’

jednotka

jednotka

Dohliadacia jednotka — pohonna jednatka

Na Obr.7.4 je vSeobecnd architektira automatizovaného systému a pozicia zariadeni
PROFIdrive ako prvkov urcitej stanice. Vo vSeobecnosti, fyzicky model pozostava z
fyzickych stanic zalenenych do systému komunikacnej siete. Hoci kazda stanica
obsahuje konektor sietového rozhrania na fyzické pripojenie stanice do siete a
funkcionalitu sietového rozhrania, ktoré¢ poskytuje zariadeniam sietové sluzby.

Stanica
Zariadenie Zariadenie
PROFIdrive ... PROFIdrive
{Pohonna, Riadiaca, {Pohonna, Riadiaca,
Dohliadacia jednotka) Dohliadacia jednotka)

Siet'ové rozhranie

Stanica

e
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Konektor siet'ového rozhrania

Siet

Stanica

Obr.7.4 Komunikac¢na siet’ zariadeni PROFIdrive
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Preto je zariadenie PROFIdrive identifikované nasledovnou adresnou informéciou:

e Siet.
e Stanica: identifikator stanice v rdmci siete.

e Zariadenie: identifikator zariadenia v ramci stanice.

Objektovy model

Kazda stanica pozostava zo sietového rozhrania a jedného, alebo viacerych zariadeni.
Sietové rozhranie nalezi k sieti na ktort je stanica pripojend. Zariadenia mézu byt
troch typov: riadiaca jednotka, pohonna jednotka a dohliadacia jednotka. Ak je urcité
zariadenie typu pohonnd jednotka, tdto pohonnd jednotka pozostava z jedného, alebo
viacerych pohonnych objektov.

Siet’
Stanica
1.n
Zariadenie Siet'ove
PROFIdrive rozhranie
VAN
Riadiaca f'°d“°'::é Dohliadacia
jednotka Jednotka jednotka
! (DY) :
{——— Spojenie -
—q— Zovieobe 1.0 g 1.n
Vzajormny Pohonny 1 »| Komunik.
jomny objekt 4 objekt
(DO) (CO)

Obr.7.5 Objektovy model PROFIdrive

NavySe je definovany tzv. komunika¢ny objekt. Komunikacny objekt predstavuje
adresovatel'ny koncovy bod komunikacie komunika¢ného systému.

Na Obr.7.5 su zndzornené vztahy medzi objektmi objektového modelu PROFIdrive.

Vrstvovy model zariadenia PROFIdrive

Rozdelenie objektov podla aplikacie a komunikécie vedie k vrstvovému modelu na
Obr.7.6. Aplikacné vrstva obsahuje len funkéné aspekty automatizovaného systému,
ktoré su nezavislé na rozlozeni funk¢nych elementov vo fyzickych staniciach a
zariadeniach. Aspekt distribuovanosti je reprezentovany komunika¢nou vrstvou, ktora
reprezentuje fyzické prvky siete a rozloZenie funkénych objektov v nich.
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Obr.7.6 Vrstvovy model PROFIdrive

Komunikaéné sluzby

Model PROFIdrive definuje Styri komunikacné sluzby.

Cyklicky prenos udajov. Cyklickd komunikacia znamend jednoduchy prenos
tdajov definovanej dizky vo vyhradenom &asovom slote (intervale). Pri
cyklickej komunikécii sa prendsaju casovo kritické procesné veliciny medzi
riadiacou jednotkou a zariadenim, alebo medzi zariadeniami. Typickym
reprezentantom takychto veli¢in st hodnoty ziadanej veli¢iny, aktualna hodnota
meranej veli¢iny, riadiaca a stavova informdcia. Sluzba pre cyklicky prenos
udajov sa pouziva pri komunikacii Riadiaca jednotka — Pohonnd jednotka a
Pohonna jednotka — Pohonna jednotka.

Acyklicky prenos udajov. V porovnani s cyklickym prenosom udajov, sa udaje
prenasaju acyklicky len v pripade potreby. Pri acyklickej komunikécii sa
prenaSaju udaje, ktoré nie su Ccasovo kritické, napriklad zavadzanie
mikroprogramu (firmware), alebo parametrov. Sluzba pre acyklicky prenos
udajov sa uplatiiuje pri prenose Riadiaca jednotka — Pohonnad jednotka,
Dohliadacia jednotka — Pohonnd jednotka.

Alarmovy mechanizmus. Tato sluzba v redlnom Case na riadiacom zariadeni
signalizuje alarmové informacie, t.j. informécie tykajuce sa alarmov a
vynimo¢nych stavov. Pomocou tejto sluzby dokaze riadiaca jednotka reagovat’
na okamzitu udalost’ v pohone vel'mi rychlo, bez toho aby bolo nutné trvale
ziadat’ o stavovu informaciu pohonu.

Synchronizacia hodin. Tato sluzba zarucuje sucasné spustenie uloh na rdznych
komunika¢nych zariadeniach, alebo funkénych objektoch, s minimalnou
¢asovou neistotou (jitter). V oblasti pohonov je synchronizacia hodin zakladom
pre synchronizaciu pohonov.
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Model pohonu

PROFIdrive $pecifikuje tzv. pohonu jednotku obsahujucu jednu, alebo viacero tzv.
pohonnych objektov (vid® Obr.7.7). Pohonny objekt urCitej pohonnej jednotky je
identifikovany pomocou identifikatora pohonného objektu (DO-ID), ktory je
priradeny kazdému pohonnému objektu z danej pohonnej jednotky.

Pohonny objekt Pohonny objekt Pohonny objekt

(DO) (DO) (DO)

DO-ID=a DO-ID=b DO-ID=x

Obr.7.7 Vseobecny model pohonnej jednotky

by S Cinnost’
Rad alarmovy Cykllfzky_ Acykllck‘_f synchronizovana
prenos Udajov prenos Udajov hodinami
o cyklicky prenaga S?fnr}zfggﬁgli:ziziné
signal hodnoaty parameter T .y
. ” . . on . hodinového signaly
vynimoéneho stavy Ziadané aktualne Zapis Eitaj zar Mastor
Alarmovy Procesné veliginy Pristup k Obnovenie
mechanizmus {PZD) parametrom hodin
l L
=X X

\

Fiadané hodnoty | Aktudl hodnoty
L2 . o

Pohonny objekt

Yonkajsi proces
(napr. motor a mechanika)

Obr.7.8 Architektura vSeobecného pohonného objektu
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Na Obr.7.8 je architektira veobecného pohonného objektu (DO). Ustrednym prvkom
DO je ,,Riadiaca uloha procesu®, ktora je zodpovedna za automaticka funkcionalitu
DO. Vlastnosti DO a riadiacej ulohy procesu su reprezentované a nastavované
parametrami. Parametre su spravované v Databaze parametrov. Na spristupnenie
urc¢ité¢ho parametra DO sa pouziva sluzba na acyklicky prenos udajov. Na periodicky
prenos hodndt Zziadanej veli¢iny do DO a aktualnych hodnét z DO sa pouziva sluzba
na cyklicky prenos tdajov. Ak je DO typu Axis (Os), DO obsahuje vSeobecny
stavovy automat, ktory ovlada a reprezentuje stavy riadiacej ulohy procesu v pohone.
Vynimky, ktoré nie st oSetrené v riadiacej ilohe procesu a vo vSeobecnom stavovom
automate, je mozné signalizovat’ (prendsat) alarmovym mechanizmom do riadiacej
jednotky.

Na Obr.7.9 je podrobna architektara DO typu Axis. V zéavislosti na urovni rozhrania

pohonu, moéze PROFIdrive Axis pracovat v rdoznych reZimoch riadenia. Tieto
vSeobecné rezimy riadenia si zviazané s jednou, alebo viacerymi Aplika¢nymi

triedami PROFIdrive.
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Obr.7.9 Funk¢nd schéma pohonného objektu typu Axis (axis = 0s)



7.10 Priemyselné komunikacné systémy

Na Obr.7.10 je vSeobecny stavovy automat pohonného objektu typu Axis pre vSetky
rezimy ¢innosti. Zelené bloky predstavujt stavy, Sipky reprezentuju prechody.

Zapnutie napa]ania

S1: Spustenie povolene
ZSW1, bity 0,6 = true; 1, 2 = false
Vypni (OFF) Vorny dobeh, alebo Detekovane zastavenie
LEBO

AND NOT(Volny dobeh) Rychle vypnutie Volny dobeh Al

AND NOT(Rychle vypnutie) STWH1, bit1 = false , alebo STWH, bit 1 = false Zablokovanie prevadzky
STW1, bit0 = false AND bit 2=false STWT, bit 3 =Talse
STW1, bit1=true AND bi 2= rrue )

.. »

Rychle \
vypnutie

S2: Pr\praveny na spusienle f/85: Vypinanie
ZSW1, bit 0 = true; 1, 2, 6 = false ZSW1, bit 2 = true,
/ bity 0, 1, 6 = false

Detekovane zastavenle

. Rychle vypnutie
Zapni (ON) Vypni (OFF) Zablokovanle prevédz y STW1, bit 2 = false
Volny dobeh, alebo  STWT, bit 0 = true STW1, bit 0 = false STWH1, bit 3 = false
Rychle vypnutie

STW1, bit1 = false | alebo
bit 2=false \ / .\
S3: Spusteny Dobeh po
ZEW1T, bit 1 = true; 0, 2, 6 = false rampe
Volny dobeh
STWH1, bit 1 = false

UmozZni prevadzku Zablokuj prevadzku Zapni (ON) Vypni (OFF) Rychle vypnutie
STW1, bit 3 = true STW1, bit 3 =false  STW1, bHO-Ime STwWi1, b:IO fa STW1, bit 2 = false

0q . [S4: Prevadzka
ZSW1T, bit 2 = true; 0, 1, 6 = faise

Obr.7.10 Vseobecny stavovy diagram pohonneho objektu typu Axis

Z viacerych stavov je moznych niekol’ko prechodov, ktoré maji vyznacenu prioritu
bodkami. Cim viac bodiek ma urcity prechod, tym ma vysSiu prioritu. Podobne
prechod bez bodiek ma najnizsiu prioritu.

Vo v§eobecnom stavovom diagrame nie si znazornené vnutorné podmienky pohonu.
Vnutorné signaly mozu ovplyvnit’ prechody.

Komunikaéné zariadenia pre PROFIdrive na sietach PROFIBUS DP a PROFInet
Zariadenia PROFIdrive reprezentované objektmi sieti PROFIBUS DP a PROFInet
podla tabulky 2.

Na Obr.7.11 je priklad pouZitia zariadeni PROFIdrive na priemyselnej komunikacne;j
zbernici PROFIBUS DP.
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Obr.7.11 Zariadenia zbernice PROFIBUS DP v systéme s PROFIdrive

Komunikacia s elektrickymi pohonmi 7.1
Tabulka 2
Reprezentacia zariadeni PROFIdrive na sieach PROFIBUS DP a PROFInet
Zariadenie Zariadenie Zariadenie PROFInet |Priklad
PROFIdrive PROFIBUS DP
Riadiaca jednotka |PROFIBUS DP Master |PROFInet IO Controller |PC, PLC, NC
Class I
Pohonna jednotka |PROFIBUS DP Slave | PROFInet 10 Device Frekvenény menic
Dohliadacia PROFIBUS DP Master |PROFInet IO Supervisor | PG, OP '
jednotka Class 11
DPM1 DPM1 DPM2
PLC, NC,PC PLC, NC, PC| PG, OP
PROFIBUS DP T
IFO = 1o
Slave g 0 Slave
H H
iné pridavné 0 0 iné pridavné
zariadenia N N zariadenia
Slave Slave

Pomocou komunika¢nych sluzieb zbernice PROFIBUS DP je moZzné implementovat’
cyklicky aj acyklicky prenos udajov, synchronizdciu komunikujicich zariadeni a
vzajomnu komunikaciu medzi pohonmi. PROFIBUS DP neumoziiuje implementovat’
alarmovy mechanizmus PROFIdrive. Diagnostika a oSetrenie poruch su realizované
pristupom k parametrom pohonného objektu a pristupom k stavovym/riadiacim

slovam pohonu.

" Programovacie zariadenie a pracovisko operatora.
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7.3 Priklad aplikacie komunikaéného profilu PROFIdrive pri
ovladani frekvenéného meni¢a z PLC

Na zaver je uvedeny priklad spésobu komunikacie na zaklade komunika¢ného profilu
PROFIdrive v systéme na Obr.7.12. PLC SIMATIC? vystupuje vo funkcii riadiacej
jednotky a ako pohon sluzi frekvencny meni¢ MICROMASTER 420 so skaldrnym
frekvencne napdt'ovym riadenim asynchronneho motora. Do menica nevstupuje signal
zo snimaca rychlosti, alebo polohy hriadela motora. Komunikaény modul
frekvencného meni¢a pre PROFIBUS DP mé4 implementované funkcie
komunika¢ného profilu PROFIdrive V2.0 a 3.0.

MICROMASTER 420 SIMATIC CPU 314C—-2 DP

Pohon

1 === 1°

PROFIBUS DP

Obr.7.12 Prepojenie frekvenéného menica a PLC priemyselnou komunika¢nou zbernicou
PROFIBUS DP

Ulohou je prostrednictvom PROFIBUS DP ovladat’ Cinnost’ frekvenéného menica,
zadavat’ ziadanu frekvenciu napéjacieho napitia asynchrénneho motora, monitorovat’
stav menica a aktudlnu napdjaciu frekvenciu motora.

PKW PZD
PKE IND PWE PZD1 PZD2
STW HSV
ZSW HIW

STW - riadiace slovo meni¢a, ZWS — stavové slovo menica
HSW — aké&na veli€ina (ziadana frekvencia)
HIW — hlavna merana veli¢ina (aktualna frekvencia)

Obr.7.13 Struktira objektov na prenos parametrov a procesnych veli¢in (PPO = Parameter
Prozessdaten Objekt)

Frekven¢ny meni¢ ma (v sulade so Specifikaciou PROFIdrive V2.0 a 3.0) definované
objekty na prenos parametrov a procesnych veli¢in. Ich Struktura je na Obr.7.13.
Cinnost’ meni¢a je mozné ovladat’ prostrednictvom oblasti PZD o dizke 4 bajty, ktoré
je mozné zapisovat do komunika¢ného modulu menica (resp. €itat’ z neho). Oblast’
PKW (Parameter Kennung Wert) je urCend na Citanie a zépis hodndt parametrov
frekvencného menica.

Spravanie frekvenéného menica je opisané stavovym diagramom na Obr.7.10. Stavy
menica su signalizované hodnotami urcitych bitov stavového slova. Prechody medzi
stavmi je mozné dosiahnut vysielanim riadiacich slov do menica. Pri spustani a

2PLC je v tomto pripade vybaveny procesorovou jednotkou CPU 314C-2 DP s integrovanym
rozhranim PROFIBUS DP.
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vypinani meni¢a dochaddza k prechodom v stavovom diagrame. To znamena, Ze
riadiaci program musi generovat’ vhodnu postupnost’ riadiacich slov (STW), ktoré
zabezpecia prechod do cielového stavu v stavovom diagrame. Tieto riadiace slova su
vytvarané podla aktudlneho stavu, ktory je mozné zistit' zo stavového slova (ZSW).
Vyznam bitov stavového a riadiaceho slova je dany Specifikaciou PROFIdrive,
priCom niektoré bity nemaju predpisant funkciu. Nejde vSak o bity, ktoré sluzia na
identifikaciu, alebo zmenu stavu.

Programova aplikacia PLC pre systém na Obr.7.12, bola vytvorena v prostredi STEP
7 a na komunikéciu s frekvenénym meni¢om boli pouzité¢ funkcie SFC14, SFCI15 z
kniznice ,,Standard Library* STEP 7.

7.4 Suhrn

Pre aplikacie riadenia pohybu je vytvorenych niekol'ko komunikaénych profilov, z
ktorych kazdy je sucastou urcitého (alebo niekolkych) priemyselného
komunika¢ného systému na baze priemyselnej komunikacnej zbernice, alebo
priemyselného Ethernetu. Vdaka tejto rozmanitosti komunika¢nych profilov moze
dochadzat’ k problémom pri integracii systému, pretoze napriklad riadiaca jednotka
nemusi podporovat’ priemyselni komunika¢nu zbernicu, ktord je implementovana v
urcitom Specialnom pohone. Preto vznikla poziadavka o Standardizéaciu pri integracii
elektrickych pohonov do automatizovaného vyrobného systému, ktoré vyustili v
priprave normy IEC 61800-7 opisujticej vSeobecné rozhranie medzi automatizovanym
systtmom a pohonnymi systémami. Toto rozhranie mé& byt implementované na
urovni riadiacej jednotky integrovanej v pohone, alebo komunikujicej s pohonmi cez
priemyselnt komunikaénu zbernicu, alebo priemyselny Ethernet a méa byt schopné
zabezpeCit komunikéciu s existujicimi pohonmi na zdklade vysSie uvedenych
komunika¢nych profilov pre riadenie pohybu.
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7.6 Kontrolné otazky

1. Aké st poziadavky na prenos tidajov v systémoch riadenia pohybu?
2. Aké typy komunikaénych zariadeni Specifikuje komunikaény profil PROFIdrive?

3. Ktoré z komunika¢nych zariadeni PROFIdrive musia byt schopné komunikovat’
cyklicky?
4. Aké komunikacné sluzby definuje model PROFIdrive?

5. Uvedte priradenie komunikacnych zariadeni PROFIdrive zariadeniam
PROFIBUS DP a PROFInet


http://ethernet.industrial-networking.com/articles/articles.asp

