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Povzetek

V diplomskem delu je predstavljgostopekl I LINBSy2a RIF {23517 YSR LINE:
INMAEYAL2Y AY NEBO2{ 4 Hid-¥peell EivekneSendrf@nkciie HSES? Y 2 6 2 -
funkciie) + T I 6SGy SY RSt dzje Rpisadf @incia jzBenjaié fap@dkSmed

robotskim in progld Y A NI 2 A @ Rrilnikbng t8rAgéayhd Mporabliene komponeat

Namen uporabeHSESF dzy { OA2S 2SS LINBa2SYlyaS Ay LROAt 2l
podatke osi robotskih manipulatorjey NSy 2a Al K2RAO6YAK ONBRyz2ailA
je eden izmed ciljev pri avtortiaaciji proizvodnje robotskih manipulatorjev v novi tovarni, ki

22 AN} RA LR2R2SiG2S ,lFailsl @ Y26S@2dzd

V osrednjem delu diplomske nalogeedstavljamdelovanje programa za prenastotek in
obdelavoprejetih podatkov. V programu je prikazan princip izmeajpedatkovnihpaketov

YSR NRBO20GATAY INNYAfYA12Y AY LINBINI YANI 2ADAY
podatkov.

S5ALX 2Y&a12 RSt2 &S 1 F1fadzwA 1za grddbsddatafekan S& G A NI

odpravljana napak, ki so predstavljale glavpeobleme pri realizaciji funkcije.
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Abstract

Thediplomapresents the process foransferof files betwea a programable logical controller
and a robotic controller with the usef dlighspeed Ethernet functiorBeginning of the thesis
presents the basic principle of the function for theansfer of data and all the major
components needed. The function wi# lised foitransferof files that contain HOME position
data of robots. Transfer of robot HOME positiodata is one of the key functions for the
automatization of the new factory foconstructionof robots that Yaskawa is building in
Y26S@de2So

The middle chapters of theiplomapresent how the program faransferand process of data

files works. The program shows the principle of data packet exchange between the robot

controller and the PLC. It also st®Wwow the data is processed and then displayed.

Thediplomaconcludes with the presentation of the testing stages and all the problems | had

to eliminate for the realization of the working function for datansfer.

Key words:programable logical contrat, robot controller, automatization, robot, HOME

position, TIA portal, HSES
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1. Uvod
% NI RA OSt 2SS L2 2RINK@E@WSPS$ hIRrdizyagGigtdainmg kRS |
Fghd2YlFGAT F OA2A 6Gevdy WSI6@BAY I RASIE H O A 3 8LABLIONIBS3AA
RSt 0SSP 1 R2 1 Bay¥ty28lys1$%2¢y22adSlydetdiny S 20
¢F12 LRGSOl Yial M6 FOR YA (2RAG2LI ya2l @ LINA Y SNUz

nalogo opravlja neka naprava ali cela proizvodna linija.

l gi2YFGATFOAE LRadNr2l 28 @ yS1UFGSNAK LINRAY
nemad26S T RSt []@GIN® 26 RISNI2ERSINIZS ( &IO7 61 A INBRY SR B!
T10S8StSylz ale 6t20d81 (83 RSfiH Odlce RR{2B8¥2
postrojal YI y2@diy8 @l Ny2ad 1+ 6ft20S1I X &akwdgeminSal Ny |
delavcem omejimo dostop. Ker je postroj avtomatizir&S @ y2 (dzRA Yy 23?2

LINB3If SR 11F1202a0GA Ay & GSY 1T132020A0GA Syl 1 2:

postopku proizvajanja Heh.

Yo F@i2YlFGAT I OMEB2A yii I2122h (Ad S2RILBBITWNE B SS6AY A LIND
I O0St2i0Sy LRaiNr2d ~S @GSRy2 206aidl a2l @StAlz
LI @ R2ft26SYyAK LINAYSNRAK (S36S yBI (OB A Y2 INJad 2
Avtomati  OA2F AYl LIfS3 a@22AK LINBRy2adA GdzRA &
T R2f 26 Xsf2alagthikaizeH 2y y 2 Ol & LIN@ndays&s aAISNPAGNAS LINR Y
I YI yu®liGama vrednost narejenih izdelkov. Negativna lastnost avtaaeie je tudi velik
TF6SGYA &0 NIAINQONRIING F2 ANPRIENRINZA 0 SS6AYA LINR Y

b I 2LJ2 Y S ¥d aitbreativacije postroja je komunikacija med vsemi sestavnimikil@i
vodiglavhaenotat @SS6AY A LINKRYSNER G YANIISA AiR2  d2LIANGyort N
katerega prekoprogramirney I LINJ @S  &NJ \6ldiyd @ ¥y W7 LINBraddday 1 | ¢
Postroj lahko nato vodimo prekbuman machine interface (HMIkonzole in spremljamo

trenutno dogajanje.



Ciljraziskovanja za diphesko nalogo je bilzNE RA G A  LJgj@narfedlatofeds podatky’ LINJ

2 T F6SGyAK LRI1T &O0ALRIYHSERBnacdciskdajKe btaedal | 6 SGy S
pozicije robotskih osiki so shranjene v robotskem krmilniku v datoteki ABSO.DAT
zamenjavil NY A £ YA 1| VY ) kirielp@dsejaloivelikahépytrzbnega deldoja

naloga je bilav TIA portalu V14 napisati programl LINE IANJ YANI 2A Q@ f 2346
RNHzZAY OS @2RA OS§f 22dA210MR LI 0% RzRA AIIKBRIEI6 Y 3 8
vrednosti robota Program temelji na uporabi HSES funkcle 1+ G SNBE 2ay 2@l 285

prejemanje pravilno oblikovanih podatkovnih paketov.



2. ldejna zasnova
t2R2S802S8 _lallél @ Y26SgasioSINGFICW 208t B NI
avtomatizirati. Ker bodo v novi tovarni robota, ko bo sestavleh a i At A @ AT K2 RA
ga nato odklopilietrebati S L2 RF 1S &KNIYyAGAZ ale oA I+ OSf
oNB1 L2y2 3y AK hyredndst. Bobat Bodo nastaviSiipofaval v lakirnicer
0A NIRA AT K2RAO6YS LRRFIG1S LRy20y2 dzLJ2 NI 0Af A

Glede na to, da je celotna proizvodna linija krmiljenja s progfal@ A A Y f 23A6YAY |
(PLK)se je porodila ideja, da PLK prevzame tudi@ike 2 A KNJ y2S @l yal Ay LI

t2 Yy9IEadldl @AGOA Al Kt sckrdinfehed dadbABFRAT U rbboBkaém 4 2
krmilniku, asdJ2 2R f 2LJdz NRo2GlF 2R I NXYAfYALlF AT 0NXOS

Aplikacija naj bi delovala tako, da ko se nov robot pripelj@ip{ 2 6 SY (2N} dodz 06 & f 7

operaterja, gaon LINA {1 f 2LIA Ay Yyl aldl @A @ 1T16Siy2 LRI ACQC
hLISNI G§SNJ LINBR 2R1f2L2Y NRO 2 Gfunk@ied® { 9B 6 A0 KRRAIO¢
ONBERYy240GA aKNIyA @ t[Y T (FaySa02 dzl2NlIoz2od

Nastavitev robota v zatetno pozicijo

{HOME position) in prenos ABSO.DAT v [

PLK
HMI zaslon

{povezan s PLK}

Ko so zaéetne vrednosti nastavljene,
operater robota zloii v poloaj za
transport po tekoéem traku

Operater v lakirnici robota
ponovno priklopi in prenese
datoteko z zagetnimi vrednostmi
iz PLK na robotski krmilnik ter
zaéne z vodenjem robota brez
dodatnih nastavitev.

Transport robota po tekoctem traku

<= 0 <s

HMI zaslon
{povezan s PLK)

)

Sika21Y DN} FASYA LINA{IFT RSt2@glFyal FLXALlIOAZS



t 2RFG1S 06A OSft St aARIAKONTFequanii AdentifidaRahiw lyR A 2WFCNIS] BSy 6
identifikacija) s katerim je opremljen vsak robotaN/saki postajikjer se bo robot sestavljal

&S 02 Yyl WwCL5 6AL) R2LIA&LFTLF y20F ONBposaaa iz 1 A
AY YIEYSY wCL5 6ALI @ Y22A RALX 2YalA ylrfz23r vy

shranitev podatkov, ki jih bomo prejeiuporabo moje funkcije.

Za izvedbo funkcije bom uporaltmilnik SIMATIC S7 CPU 151ASPN inzaslon na dotik

TP700 comfort panel, program pa bom napisal v programskem orodju TIA portal.

+ yIRIf2S@lyadz 62Y 1 FNFRA I @2§FIe duilyiSdzyasSal iy
sistema, in sicer robotski krmilnik, robotski manipulator in progréan@ A @A 2 3A 6y A 1 NJ
¢SYdz aft SRA OS NYTtF3F RSt 20! y2lspedddBthpraed 2 LINE

Serverfunkcije



3. Robotskkrmilnik

+3A FATAGYA LINBYAQlA NRO2GAa] B 2izvaj¥jovyobdisketnl (2 NB |
INYAEYAldzd £+ NRBO23GA]TSY {NYAtYyA]dz a8 GF12 AlC
YFEYALdz | G2NBl @ OStSy2 (2612E10V$2 RENBSRJER
AAo0l FftA ySTIFOStSyS aaiddad OrA2Sd YNNAfYA] (2
L&l YSTYAK 3IA02¢ 3t SRS yI GNBydziyz2z Ay OStf Sy?2
robotskemanipulacijed L}R2 Y2622 LR RIBPTI20221 ARILIRBRES Y2i?2
AT @2l LRGNBoyS dAl T Sd w2 o 2 &omanicitaNd AveesiiA |  LJ2 f

zunanjimi elementi, kot so ventili, senzorji in signalizacij

3.1RobotskkrmilnikFS100

Krmilnik FS100 (slikal)je2 0 2 0 a1 A {NXYAT YA Z VYIYSyaSy {N¥YAf
y2airAfty2ad yS LINBaS3Il wn | Af ard@iNizvédb@sodikgal NI & 2
hitrost inLINB LINXREzielba.&a bstale prograrijive elemente se tudi krmilnik programira
LINS12 T dzyl y[RIS dz6yS Syz2iS

Osnovni podatki:

U procesira lahko do frogramov (JOBV) hkrati,
U krmili lahko do 16 osi (do 16 servomotorjev),

0 krmili lahko do 2 robota (manipulatorja).

Slika3.1: Robotskkrmilnik FS10(®]



3.2 RobotskkrmilnikDX200

Robotski krmilnik DX20f namenjen krmilieni @S 6 N2 0 2.{K2nimo Kahkbldo (BA

robotov, kar LINSRa Gl @t 2 TtH 2aAX (A &2 YSR asSoze
fleksibf Y2 &G LINKR NBSSH ¢ 2 dz IibeRIbAK] e 2 G N2 O] 8= Al
OiSOAf2 NRO2G2D LIGNBodzeSY2 T132f2 Sy NRo2G:
AT o2t20ly AT 12NRAGS] SySNBA2S Ay R2adz2Ly2ad
(SKy2f23iRlo2radizy2 R &aiRdEteyp@@Eamby

Robotski krmilnik DX200 (sliB®) poganja CPU na osnovi R@ano-6 | & 2 Gpéraciiskim
aAaisSyz2y +E? 2 Ngmilmka A&B0, @e8da@ R d2/R NI G (NI G LIR261|
t NEINI YANI Y22 3T NMA LR 2de6yS Sy2GS ¢9!' /1. h- & =
DX200 za krmiljenje celotne celice, ki vsebuje enega ali dva robota in pozicioner ter vse ostale

potrebne varnostne elementp].

Osnovni podatki:

U procesira lahko do 8 programov (JOB hkrat,
U krmili lahko do 72 osi (do 72 servomotorjev),

U krmili lahko do 8 robotov (manipulatorjev).

Slika3.2: Robotski krmilnik DX20[2]



3.3 Robotskkrmilnik YRC1000

Robotski krmilnik YRC1000 (sl&3) je nalgradnja robotskega krmilnika DX200. YRC1000 je
KAGNB2OA Ay ylIilyéySeaOA LINR Al @l alyedz ag2e,
upravljanje robotskega krmilnika podobndot bi uporabljal pametni telefon. Glavne

prednosti YRC10G® 50%A 1 6 2 thiodtlkofmlinikacijerhod/izhod in uporaba samo enega

L2 @ST 2@+t yS3at {Fofl YSR NRo2G2Y Ay TIN¥AfYA]
NREoz2iGl LRGNBoOo2GFHEA RO (Foflk> aSRlIa2 LI adl 1
elektronike zauravnavahS y I LI 21y a2l 2 {FNJ LRYSYAZI RI yS Lk
YAYEFY2 dzZAGNBTYS ylrLIlartyS ylrLISiz2adArs ara AY)
380V in 480 V[2].

Osnovni podatki:

U I/O komunikacijska hitrost do59 @S 6 BX200,] 2
0 MLX300 softwee,
U napajalna napetosbd 380 V do480 V.

Slika3.3: Robotski krmilnik YRC1000 [2]



4. Robotskmanipulator
t2 L{h &dFyRINRdz yoTH 2SS AYRddZZGNR2a1A NRBO
reprogranirlivin \S 6 y I YSy a1 A aAadSyo [ K]lRjivieGajvieebAf Sy
FfA @S6 LINRPaAUZ2NBIAK ad2Lly2alrK Ay 3l dzL2Nrof 2l

4.1RobotMA1440

Robotski manipulator MA1440 (slikal) je 6osni robot, kar pomeni, da im@krmiljenih osi,
1A 2AK LkR3Ilyalka2 aSNP2Y202NEBA @upo@bokrBivida & SN2
yIE 1 FGSNB3IF 2SS LRGSIIy 1 Y26y2aitdyAYA {lofAod

MA1440

Slikad.1: Robot MA144(2]

Robot je namenjen vagju in ima maksimalno nosilnoskfogramowd { L2 48206 Sy 295 i d;
VI LR2NRGTE OSYRIFN Ydz 2 | NI 20 OAOt2S4RBj@gl2 R2:
1440 mm GSNILIATIIESY LI HpmMm YY® bl a2@Séalt R2@2ft 2
(ponovljvost) je 0,08 mm[2].



AL P-point

100

N

x'fll
/
L+ ,/' 777
N P
- -
129 -+ 1440
Slika4.2: Dimenzije robot&V1A1440 [2]
{LISOATFTASBYA LERRIFIGLIA NRo2dl a!mnnn &2 LINAR{IIT
Tabelad.lY { LISOA T Aliowd MATUEB[R]l (1 A NE
Oznaka robotske hoY26 2! Dovoljen navor
osi Ime osi gibanja(J) Maksimalna hitrost J¥'l | (Nm)
S Glavna os B MT J 230 -
L Spodnja os 155/-90 200 -
U Zgorna os 240/-90 230 -
R Vrtljiva os BPMpPN 430 10,5
B Upogljiva o§  90/-135 430 10,5
T Os orodja HHMA 630 3,2

Y



4.2RobotMH5LF

Robotski manipulator MH5LF (slike8 in 4.4) je prav tako kot MA1440-6sni robot in ga
ITNXYAEAY2 LINB12 NRo2Gai1S3ar {NXYATYA]Il @owz2062d
kilogramoy. Maksint f YA R 2 & S3B95NEnjprsizvédyi lvsakega koraka cilpa je
R2@g2ta2Syl yILI1l 5 nZIno YYO

Slika4.3: Robot MH5LK2]

Upper arm
(U-arm) Wrist

Lower arm

1 L-arm)

Slika4.4: Premiki osi robotdH5LF[2]
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{ LIS O pobatkérgbataMH5LFso prikazani v tabelf.2.

Tabelad2Y &LISOATFTAGSYA LIRRIGIA NRo2iGl alp[C
Oznaka robotske Maksimalna hitrost | Dovoljen navor
0Si Ime osi hovy262S (Jg| Jl (Nm)

S Glavna os B mT 270 270

L Spodnja og +155/-65 280 280

U Zgorna os +255/-138 300 300

R Vrtljiva os b Mon 450 450

Upogljiva

B 0s b MODPp 450 450

T Os orodja HOCN 720 720
43L 1 K 2 Robz@ifarghota
LT K2RAO6Yy Il LRTAOAZ2IF NRBoz2GlF | £ Arobbtskia Dsi vJ2 T A OA
LINERR2t 26SySY Ll2ft20F2dzd w2o2i(dz 45 yli2 YSR 3
LJ dza +Ff A YAydza 2R GS LRI AOA2S® ¢l 12 OSRyz2 &

Al K2RAO06YS LIRTAOA2CS 2¢® Al KppRAODHFA KbotkNE Ry 2 3
krmilnik shranjuje v datoteko z imenom ABSO.DATrdbota odklopimo od robotskega
AT K2RAO0O6YS ONBRyz2aidA

krmilnika in jih je treba ponovno nastaviti. Tu nastan@ @f SY= {1 A 3| OSt AY?2

krmilnika in nato ponovno priklopima&a S (1 S

uporabo funkcije za prenos datotek in shranjevanje na PLK.
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5t NEPIANI YANI 2AQOA £ 23FA6YA 1 NYAL YA

t NEINI YANI 2A GARKE 2 IRBIAG HINWRA t F3fldz2261F St ST NP
ukazov, shanjenih v programskemlLJ2 YY Af yA1dzZz Al @Fal €23A6yS:
FNRGYSGAGYS 2LISNI OA2S (SNJa GSY @G2RA NITEtAGBY
GK2R2@ Ay Al K2R2@® t NP Izbdnjiv pdtdesth I€iZaradis2o@ A 6 Y A
univerzalnosti prisotni pri vodenju industrijskin procesov. V zadnjih letih so popolnoma
preplavili industrijo, saj so glavni del avtomatizacije postrogaradi svoje fleksibilnosti in
prilagodljivostiNJ T f Aafbghrh 96 uporabljajo tudi izven indusje. Za pisanje programov,

1A 2AK yld2 yIft20AY2 yI LINE 8nehsyvihSIMBTARLK f 2 I A

uporabljamo programsko orodje TIA portal.

5.1KrmilnikiISIMATIG 71500

5 NHzOA Yy I {1608 zatzZema sKupino element@ziromanaprasr s& NERy 22 Ay @
I KiS@y2aiG22x (A a2 ylLYSya2SyiaA F@a2YFGAT I OA2A
skupine je centralna procearenota (CPU), saj nadzoruje in obdeluje vse izhodne in vhodne
podatke. Za delovanje sistema potrebujemo tudi vhedn izhodne enote, komunikacijske

module in HMI module. Ker centrarprocesre enote serije S71500 nimajo vgrajenega
napajalnika, uporabljamo dodatni zunanji napajalnik. Krmilniki SIMATICS087 imajo

vgrajeno povezavo z ethernetom, profinet povezgwmfibus ter tudi RS23}] .

5.1.1 Centralngprocesnaenota

Centralno procesna enota (slikal) skrbi zeobdelovanjein dekodiranje ukazov, ustrezno

vodenje operandov in aktiviranje operacij. CRibbdeluje vrednosti operandv iz vhodne

izhodnega sistemagzultati senato vpisujgo v pomnilnik ali pa na vhodrizhodni sistem, ki

YEG2 TNYAEA LINR]1f2dz6SyS StSYSyiaSo 2zdznakol OSRO :
1512SPL PN[4].
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1- PROFINET vmesnik (X2) z enim

CPU 1516-3 PN/DP CPU 15128P-1 PN

priklopom

2- PROFINET vmesnik (X1) z dvema

menjalnima priklopoma
3- PROFIBUS DP vmesnik (X3)

4- PROFINET vmesnik (Xfremi

menjalnimi priklopi

Slika5.1: Centralno procesenot 15163 PN/DP (levo) in 15126PN (desnd]

5.1.2 Napajalni modul

bl LI 2t yA Y2 RzzSt &5t diB 6R/S50 1S3/1SyNA A 2 SjadieSori | | A«
nivo napetosti iz 230 V na 24 V in z njim napaja vse elemente. Napajalni Bio@r PSU300S
naslikbdon T RSt 2@Fy2S LR{ENBO0dz2S LINA ndizhddépg 2 G NR 1

je prisotnaenosmerra napetost 24V (tokovna zmogljivost 20 A

=7
n
o
ol
O
2
n

Slika5.2: Napajalni moduSITOP PSU3(8%
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5.1.3 Vhodnaeizhodni moduli

Vhodneizhodni modili (slika 5.3)Yelujejo na nizki napetostNa@ K 2 RS lighd stikal&, dz6 dz
aSyl 2NBS Ay LI22R2oyS StSYSyiaSz (A VyIY &aLl2NZ
LINR { f 2dz6dz2SY2 St SYSyidSsz 1A AYlL22 QLXAD ylI RS
+ LINAYSNUzZ RIF LRGONBodz2SY2 O dmagoklahRdodama y Al K
NI T OANRX G4Sy A Y2 Rdz

Slika5.3: Vhodneizhodni moduliSIMATIC SGES7132[4]

5.1.4 Komunikacijski moduli

Komunikacijski moduli (slika®dn o &2 yIYSyeaSyA LI2@Sldagoh | NYA
12Ydzy A1l OA2a1AK Y2RdzZ 20 &S ylY 2Y2326A22 R2F
YIEYZ RI LRABSOSY2 NITtA6YS Y2RdzZ S yI {N¥YAfYAL]
G§SNJ 2RSSy 2SS {NYAfYALllF® %I £ O2AHWHhodd, Rijd v I R L
L2 #SO0SY2 yI IN¥YAfYA]l LINB12 12YdzyAll OA281AK Y

in krmilimo procese, ki se odvijajo v postrdfi].

CM 1542-5 ET 200SP CM DP

1- PROFIBUS DP vmesnik

Slika5.4: Komunikacijskmodul CM 15475 (levo) in ET 200SP CM DP (defgtjo)
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5.1.5 HMI moduli

Human machine interface (HMy 2 Rdzf A 2Y2 3261 22 1 022 {2 YdzyA
6t 20S12Yd | LI2Nroftaly2 2AK fFK12 T+ &LINBYfal
LIy St X @yl ligheparametie klkemilinibSdelovanje sistema. HMI moduli so
prenosni zasloni, s katerimi spremljamo in krmilimo procese, zasloni, ki prikazujejo
AYF2NNIOACSE GALN20YyA0S 1+ @yl OFyeS LI NI YSQOl
razmerah. KP700 comntt panel (slikéb.5) in TP700 comfort panel (sli&#®) sta ena izmed bolj
uporabjanih HMI moduloy5].

SIEMENS SIMATIC HMI

(F | ®
=

1- prikazs funkcijskimi tipkami  2- tipkovnica 3- prikazovalni zaslon na dotik

Slika5.5:KPD0 Comfort pand5] Slika5.6: TP700 Comfort panf]
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5.2 TIA portal

Totally Integrated AutomatioTIA portal (slika5.7) je programsko orodje za programiranje

Simensovih PLK krmilnikov pri avtaima T | OA2A LI adNR2l & ¢L! LJ2
LINEAINI YA SY LI 1SdGdz LINPAINF YANIY2S (NNYATYA]20:
Sy2G Ay NITEASGYAK LlR3I2y20d ¢L! LJ2 NI | f es

avtomatizacije npr. SMC, Beckhoff, FesBick itd. Temelji na mednarodnem standardu
IEG113t0 X 1A R2t26F &GNYzl GdzZN2 Ay LINP3INIY&a1S 2Si
podobnih napray6].

Slika5.7: Osnovno okno TIA portdld]

D NIn& podezovanje iR 2 Rl 21 y2S St SYSy 2@ yI aANI FASGYA OY
dldzaiAd® ! NBa2lyeS @GK2R20 Ay AT K2R2@3> LI N¥ YSGN
na enem mestu, jer se imena pojavijo na vhoddoT K2 RY A K Sy 2 (| Enihl £ A LI
napravah. Spremenljivke se posodobijo samodejno, aplikgmjeso predstavljene kot

posamezni projekti.
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5.2.1 Uporaba TIA portala

ho T F6SG1dz dzLJ2 NI 6 S ¢, kateri krdgilNKiblorfiol upoaldili vipdsEopul AT 6
Uporabljeni krmilnikjetréa I 1 2 Yy FA 3dzZNRA NI G A A Y Praiddelavdprgiékia l G A 1
2S GNBoO6lF RSTAYANIGA GdzRA 2adF €S dzLl2NY of 2Sy S
VELIF2FEEYyATZ 12Ydzy Al OA 2 &dsBo nstalidze Slendente, INdkd O A NJR
1 I émp z pisanjem programa/ TIA portalu lahko programiramo v blokovnem (FDB) ali

f SAaiPA6YSY o6[!50 RAFINIYdz AYy 1 dzLI2NJI 062 LINR

Language).

Pisanje programa v TIA portalu poteka z uporabo blokov Giav katere zagi dz2 SY2 OSf S\
program, kigaMy | 12 AT @SRS® t 2Tyl Y2 @S6 GNRAG o0f2120

U organizacijski blok,

U podatkovni blok,

U sistemski funkcijski blok,
U funkcijski blok,

U funkcije,

U sistemske funkcije,

U sistemski podatkovrilok.

Slika5.8: Izbira blokov
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