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UKLADY POMIROWE W ROBOTYCE

Laboratorium nr 2

Pomiary wielkosci analogowych w robotyce



1. Konwersja zmiennej analogowej na wartos¢ cyfrowg
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W sterownikach firmy Siemens warto$¢ cyfrowa otrzymana w wyniku konwersji zmiennej
analogowej jest zapisywana w obszarze tabeli obrazu procesu wejs$¢ przyporzadkowanym do
tego danego modutu Al. Wynik pomiaru z kazdego z kanatow zapisywany jest w stowie (16
bitow), stad nalezy si¢ do niego odwota¢ stosujac odpowiedni adres, np. IW4 (kanat 0 przy
domyslnej numeracji modutow w stanowisku). Analogicznie wygenerowanie napigcia na
wyjsciu modutu AQ nastepuje po zapisaniu warto$ci w formacie S7 analog do odpowiedniego
stowa tabeli obrazu procesu wyjsé, np. QW4. Nalezy mie¢ na uwadze zakresy zmiennych

w formacie S7 analog,

odpowiednich wielo$ci mierzonych, zgodnie z tabelg 1.

Tab. 1. Kodowanie wielko$ci analogowych
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Wartos$¢ przekonwertowang przez ADC do formatu S7 analog najwygodniej przeliczy¢ na
warto$¢ np. napigcia [V] z zastosowaniem blokéw NORM_ X i SCALE X, jak przedstawiono

narys.1i2.

Uktady pomiarowe w robotyce
Lab. 2. Pomiary wielko$ci analogowych w robotyce

Opracowal Marcin Szuster



Katedra Mechaniki Stosowanej i Robotyki
Wydzial Budowy Maszyn i Lotnictwa, Politechnika Rzeszowska

W0 .0
“Przelicz_wyn_ NORM_X SCALE_X
pom” Int to Real Real to Real
| | EN ENO EN ENO
0 05555917 . Ly 5555917
"Farametry”. “Farametry”. Farametry”. “Farametry”.
Wsp_skal_we]_ Wart_analog_ Zakres_pom_lo —{piN Wart_analog_
analog_lo —fyun outl— skal_0_1 out/— przeskal
05555917
15361 "Parametry”.
ET Wart_analog_
“Wej_ skal_0_1 —|yaLUE
analogowe_|W4" —
g — VALLUE 100
e "Parametry”.
Zakres -
"Pararnetry”. Arres_pam_ —e
Wep_skal_wej_
analog_hi — ppax
Rys. 1. Przeliczenie warto$ci w formacie S7 analog na napigcie w [V]
90 .0
“Praelicz_wym_ NORM_X SCALE_X
pom® Real to Real Real to Int
{ | EN ENO EN ENO
. 0.0 0.44 0 16#2F85
Farametry”. "Parametry”. "Parametry”. HOWA
Zakres_pom_lo —{piN Wart_analog_ Wep_skal_wyj_ “Whj_analog_
ouT/— przeskal analog_lo — pun ouT — QW4

4.4
“Parametry”.
Wiart_zad_na_
wyj_analog — yaL UE
10.0

“Parametry”.
Zakres_pom_hi — pax

Rys. 2. Wyznaczenie
napigcia

warto$ci w formacie

044
“Parametry”.
Wart_analog_

przeskal —yiaL UE

27648
“Pararnetry”.
Wep_skal_wyj_
analog_hi —|ppax

analog odpowiadajace;j

Uktady pomiarowe w robotyce
Lab. 2. Pomiary wielko$ci analogowych w robotyce

zadanej wartosci

Opracowal Marcin Szuster



Katedra Mechaniki Stosowanej i Robotyki

Wydzial Budowy Maszyn i Lotnictwa, Politechnika Rzeszowska
Wskazéowki:
1. Realizujgc pomiar zwrd¢ uwage na ustawienie poprawnego zakresu pomiarowego (pomiar
odlegtosci z zastosowaniem dalmierza laserowego: 0-10 [V], PT100 w zakresie Standard lub
Climatic).
2. Realizujac pomiar temperatury z zastosowaniem RTD pamigtaj, ze korzystasz z dwodch
sasiednich kanatow (np. channel 6 1 7). Pamigtaj o wprowadzeniu odpowiednich ustawien
W pierwszym z zajmowanych kanatéw, rys.3,
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Fi
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Rys. 3. Ustawienia kanalu pomiarowego 6, pomiar temperatury z zastosowaniem RTD PT100

oraz o deaktywowaniu kolejnego kanatu (7), rys. 4.
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Rys. 4. Ustawienia kanatu pomiarowego 7, pomiar temperatury z zastosowaniem RTD PT100

3. Stosujac dwa kolejne kanaly do realizacji pomiaru w jednym punkcie analogowym (np.
pomiar temperatury z zastosowaniem RTD) pamigtaj, ze wynik pomiaru odczytujesz
w formacie S7analog ze stowa przyporzadkowanego do pierwszego kanatu — aktywnego (nie
deaktywowanego).
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(tab. 4).
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4. Zwrd¢ uwage na rézny zakres, r6zng precyzj¢ pomiaru i kodowanie temperatury przy
pomiarze z zastosowaniem czujnika RTD PT100 w zakresie Standard (tab. 3) oraz Climate

Tab. 2. Kodowanie wielko$ci analogowych w pomiarach napigcia z podanych zakresow

Table C- 4 Voltage measuring ranges £10V, 5V, 2.5V, £1V,
Values Voltage measuring range Range
dec hex 10V 5V 25V 1V
32767 7FFF >11.759 V >5.879V >2.940V >1.176 V Overflow
32511 7EFF 11.759 V 5879V 2.940V 1.176 V Overshoot range
27649 6C01
27648 6C00 10V 5V 25V 1V Rated range
20736 5100 7.5V 3.75V 1.875V 0.75V
1 1 361.7 uv 180.8 uV | 90.4 pVv 36.17 pv
0 0 oV oV oV oV
-1 FFFF
-20736 AF00 75V -3.75V -1.875V -0.75V
-27648 9400 -10V -5V 25V -1V
-27649 93FF Undershoot
-32512 8100 -11.759 V -5.879 V -2.940 V -1.176 V range
-32768 8000 <-11.759V |<-5879V <-2.940V <-1.176 V Underflow
Tab. 3. Kodowanie wielkos$ci analogowych w pomiarach temperatury z zastosowaniem
czujnika PT100 w zakresie Standard (pierwsze trzy kolumny)
Table C- 10 Thermal resistors Pt 100, Pt 200, Pt 500 and Pt 1000 Standard
Pt x00 Values Pt x00 Values Pt x00 Values Range
Standard dec hex Standard dec hex Standard dec hex
in°C in °F inK
(1 digit = (1 digit = (1 digit =
0.1°C) 0.1 °F) 0.1K)
>1000.0 |32767 7FFF >1832.0 |32767 7FFF >1273.2 |32767 7FFF Overflow
1000.0 10000 2710 1832.0 18320 4790 1273.2 12732 31BC Overshoot
: : : : : : : : : range
850.1 8501 2135 1562.1 15621 3D05 1123.3 11233 2BE1
850.0 8500 2134 1562.0 15620 3D04 1123.2 11232 2BEO Rated range
-200.0 -2000 F830 -328.0 -3280 F330 73.2 732 2DC
-200.1 -2001 F82F -328.1 -3281 F32F 73.1 731 2DB Undershoot
: : : : : : : : : range
-243.0 -2430 F682 -405.4 -4054 FO2A 30.2 302 12E
<-243.0 |-32768 |8000 <-405.4 |-32768 |8000 <30.2 32768 8000 Underflow
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Tab. 4. Kodowanie wielkosci analogowych w pomiarach temperatury z zastosowaniem

czujnika PT100 w zakresie Climatic (pierwsze trzy kolumny)

Table C- 11 Thermal resistors Pt 100, Pt 200, Pt 500 and Pt 1000 Climate

Pt x00 Climate/ in | Values Pt x00 Climate/ in | Values Range

°C dec hex °F dec hex

(1 digit = 0.01 °C) (1 digit = 0.01 °F)

> 155.00 32767 7FFF > 311.00 32767 TFFF Overflow
155.00 15500 3C8C 311.00 31100 797C Overshoot

. : . : : : range
130.01 13001 32C9 266.01 26601 B67E9

130.00 13000 32C8 266.00 26600 67E8 Rated range
-120.00 -12000 D120 -184.00 -18400 B820

-120.01 -12001 D11F -184.01 -18401 B81F Undershoot
. : . : : : range
-145.00 -14500 C75C -229.00 -22900 AB8C

<-145.00 -32768 8000 <-229.00 -32768 8000 Underflow

2. Zadania do wykonania:

a) skonfiguruj nowy projekt,
b) zaznacz na ponizszym rysunku schematycznie sposob poditaczenia czujnika RTD PT100
metodg 3-przewodowg do modutu AI8 na stanowisku laboratoryjnym (przeanalizuj sposéb
prowadzenia przewodow, podpisz kolory przewodow)
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Rys. 5. Schemat wejs¢ modutu Al 8xU/I/RTD/TC ST
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c) skonfiguruj modut Al do pomiaru temperatury z zastosowaniem RTD PT100 na parze
kanatow 617,

d) dokonaj pomiaru temperatury zblizonej do temperatury T=30+nr zespotu [°C]
z zastosowaniem zakresu Standard i Climate, przedstaw wynik jako odczyt warto$ci w tabeli
Watch, omow rdéznice w precyzji wyswietlenia wyniku pomiaru,

e) zarejestruj wykres (Trace) przebiegu wzrostu temperatury z temperatury pokojowej do
temperatury Tmax podanej w tab. 5, a nastgpnie chlodzenia w wodzie do temperatury
pokojowej,

Tab. 5. Wartosci Tmax dla poszczegdlnych zespotow

Nr zespolu | Tp [°C]

1 30

35

40

45

50

47

42

O |IN|O|OIBWIN

37

f) przeanalizuj schemat podigczenia dalmierza laserowego przedstawiony na obudowie
urzadzenia i skonsultuj z prowadzacym sposéb jego podiaczenia do trenazera,
g) uzupelnij tabele:

Odlegtos¢ d [cm] Zmierzone napiecie U [V]

nr_zespohu

10+nr zespolu

20+nr zespotu

30+nr zespotu

40+nr zespolu

50+nr zespotu

60+nr zespotu

70+nr zespotu

80+nr_zespotu

90+nr zespolu

10,0

Wypetnij puste miejsca w tabeli korzystajac z pomiardw zrealizowanych z zastosowaniem
modutu AI8 PLC (uzyj blokow NORM_X i SCALE X).

h) sporzadz w odpowiedniej skali wykres U(d) (napigcie U w funkcji odlegtosci d). Czy
przebieg, ktory otrzymatas/es jest liniowy? Uzasadnij odpowiedz.

3. Sprawozdanie powinno zawierac:
a) Strone tytutowa

b) Opis realizowanych zadan.

¢) Whioski.
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