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Povzetek 

V diplomskem delu je predstavljen postopek Ȋŀ ǇǊŜƴƻǎ ŘŀǘƻǘŜƪ ƳŜŘ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛƳ ƭƻƎƛőƴƛƳ 

ƪǊƳƛƭƴƛƪƻƳ ƛƴ ǊƻōƻǘǎƪƛƳ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻƳ ǎ ǇƻƳƻőƧƻ High-speed Ethernet Server funkcije (HSES 

funkcije). ± ȊŀőŜǘƴŜƳ ŘŜƭǳ ŘƛǇƭƻƳǎƪŜ ƴŀƭƻƎŜ je opisan princip izmenjave datotek med 

robotskim in progǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛƳ ƭƻƎƛőƴƛƳ krmilnikom ter glavne uporabljene komponente. 

Namen uporabe HSES ŦǳƴƪŎƛƧŜ ƧŜ ǇǊŜƧŜƳŀƴƧŜ ƛƴ ǇƻǑƛƭƧŀƴƧŜ ŘŀǘƻǘŜƪΣ ƪƛ ǾǎŜōǳƧŜƧƻ ȊŀőŜǘƴŜ 

podatke osi robotskih manipulatorjev. tǊŜƴƻǎ ƛȊƘƻŘƛǑőƴƛƘ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ǊƻōƻǘǎƪŜƎŀ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊƧŀ 

je eden izmed ciljev pri avtomatizaciji proizvodnje robotskih manipulatorjev v novi tovarni, ki 

Ƨƻ ƎǊŀŘƛ ǇƻŘƧŜǘƧŜ ¸ŀǎƪŀǿŀ Ǿ YƻőŜǾƧǳΦ 

V osrednjem delu diplomske naloge predstavljam delovanje programa za prenos datotek in 

obdelavo prejetih podatkov. V programu je prikazan princip izmenjave podatkovnih paketov 

ƳŜŘ ǊƻōƻǘǎƪƛƳ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻƳ ƛƴ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛƳ ƭƻƎƛőƴƛƳ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻƳ ǘŜǊ ǇǊƛƪŀȊƻǾŀƴƧŜ ȌŜƭŜƴƛƘ 

podatkov. 

5ƛǇƭƻƳǎƪƻ ŘŜƭƻ ǎŜ ȊŀƪƭƧǳőƛ Ȋ ƻǇƛǎƻƳ ǘŜǎǘƛǊŀƴƧŀ ƛƴ ȊŀƎƻƴŀ ŦǳƴƪŎƛƧŜ za prenos datotek ter 

odpravljanja napak, ki so predstavljale glavne probleme pri realizaciji funkcije. 

YƭƧǳőƴŜ ōŜǎŜŘŜΥ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪΣ Ǌƻōƻǘǎƪƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪΣ ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧŀΣ Ǌƻōƻǘǎƪƛ 

ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊΣ ƛȊƘƻŘƛǑőƴŜ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛΣ ¢L! ǇƻǊǘŀƭ, HSES 
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Abstract 

The diploma presents the process for transfer of files between a programable logical controller 

and a robotic controller with the use of High-speed Ethernet function. Beginning of the thesis 

presents the basic principle of the function for the transfer of data and all the major 

components needed. The function will be used for transfer of files that contain HOME position 

data of robots. Transfer of robot HOME positions data is one of the key functions for the 

automatization of the new factory for construction of robots that Yaskawa is building in 

YƻőŜǾƧŜΦ    

The middle chapters of the diploma present how the program for transfer and process of data 

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

controller and the PLC. It also shows how the data is processed and then displayed. 

The diploma concludes with the presentation of the testing stages and all the problems I had 

to eliminate for the realization of the working function for data transfer. 

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

position, TIA portal, HSES 
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1. Uvod 

½ŀǊŀŘƛ ȌŜƭƧŜ Ǉƻ ƻŘǇǊŀǾƛ ƴŜǇƻǘǊŜōƴŜƎŀ ŘŜƭŀ in őƭƻǾŜǑƪƛƘ ƴŀǇŀƪ Ǿ proizvodnji stremimo k 

ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧƛ őƛƳ ǾŜőƧŜƎŀ ŘŜƭŀ ǇƻǎǘǊƻƧevΦ ½ ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧƻ ǇƻǎǘǊƻƧŀ ŘƻǎŜȌŜƳƻ ƳŀƴƧǑŜ ǑǘŜǾƛƭƻ 

ŘŜƭŀǾŎŜǾ Ȋŀ ŘƻƪƻƴőŀƴƧŜ ƴŜƪŜ ƴŀƭƻƎŜ in ȊƳŀƴƧǑŀƳƻ ƳƻȌƴƻǎǘ ƴŀǇŀƪŜ ƻō ǇƻƴŀǾƭƧŀƧƻőih se delih. 

¢ŀƪƻ ǇƻǾŜőŀƳƻ ǳőƛƴƪƻǾƛǘƻǎǘ in ȊƳŀƴƧǑŀƳƻ ƻŘǎǘƻǇŀƴƧŀ Ǿ ǇǊƛƳŜǊǳ ǇǊƻƛȊǾƻŘƴƧŜ ƛȊŘŜƭƪƻǾΣ ǎŀƧ ǘƻ 

nalogo opravlja neka naprava ali cela proizvodna linija.  

!ǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧŀ ǇƻǎǘǊƻƧŀ ƧŜ Ǿ ƴŜƪŀǘŜǊƛƘ ǇǊƛƳŜǊƛƘ ƴǳƧƴŀΣ ǎŀƧ ƧŜ ŘŜƭƻ ǇǊŜǾŜő ƴŜǾŀǊƴƻ ŀƭƛ ŎŜƭƻ 

nemoƎƻőŜ Ȋŀ ŘŜƭŀǾŎŀΦ ± ǇǊƛƳŜǊǳ, ƪƧŜǊ ƻōŘŜƭǳƧŜƳƻ ǘŜȌƪŜ ǇǊŜŘƳŜǘŜ, ƧŜ ǳǇƻǊŀōŀ ǎǘǊƻƧŜǾ Ƴƻőƴƻ 

ȊŀȌŜƭŜƴŀΣ ǎŀƧ őƭƻǾŜƪ ǘŜƎŀ ŘŜƭŀ ǎŀƳ ƴƛ ǎǇƻǎƻōŜƴ ƻǇǊŀǾƭƧŀǘƛΦ ½ ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧƻ ŘƻƭƻőŜƴƛƘ ŘŜƭƻǾ 

postroja ȊƳŀƴƧǑŀƳƻ tudi ƴŜǾŀǊƴƻǎǘ Ȋŀ őƭƻǾŜƪŀΣ ǎŀƧ ƴŜǾŀǊƴŀ ƻǇǊŀǾƛƭŀ ǇǊŜǇǳǎǘƛƳƻ ǎtrojem in 

delavcem omejimo dostop. Ker je postroj avtomatiziran, ƧŜ ǾŀƴƧ ǘǳŘƛ ƳƴƻƎƻ ƭŀȌƧŜ ǾƪƭƧǳőƛǘƛ 

ǇǊŜƎƭŜŘ ƪŀƪƻǾƻǎǘƛ ƛƴ ǎ ǘŜƳ ȊŀƎƻǘƻǾƛǘƛ Ŝƴŀƪƻǎǘ ƛȊŘŜƭƪƻǾΣ ǎŀƧ ƴŜǳǎǘǊŜȊƴŜ ƛȊŘŜƭƪŜ ȊŀǾǊȌŜƳƻ ȌŜ Ǿ 

postopku proizvajanja le-teh. 

½ ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧƻ ǘŀƪƻ ƛȊōƻƭƧǑŀƳƻ ǳőƛƴƪƻǾƛǘƻǎǘ ǇƻǎǘǊƻƧŀ, ǾŜƴŘŀǊ ǘŀ Ǿ ǾŜőƛƴƛ ǇǊƛƳŜǊƻǾ ƴƛ ƳƻƎƻőŀ 

Ȋŀ ŎŜƭƻǘŜƴ ǇƻǎǘǊƻƧΦ ~Ŝ ǾŜŘƴƻ ƻōǎǘŀƧŀ ǾŜƭƛƪƻ ƻǇǊŀǾƛƭΣ ƪƛ ƧƛƘ ƴŀǇǊŀǾŜ ƴƛǎƻ ǎǇƻǎƻōƴŜ ƻǇǊŀǾƭƧŀǘƛ ŀƭƛ 

Ǉŀ Ǿ ŘƻƭƻőŜƴƛƘ ǇǊƛƳŜǊƛƘ ǘŜƎŀ ƴŜ ȌŜƭƛƳƻΣ ǎŀƧ ƛƳŀƳƻ ǾŜőƧƛ ƴŀŘȊƻǊ, őŜ ƴŀƭƻƎƻ ƻǇǊŀǾƛ ŘŜƭŀǾŜŎΦ 

AvtomatiȊŀŎƛƧŀ ƛƳŀ ǇƻƭŜƎ ǎǾƻƧƛƘ ǇǊŜŘƴƻǎǘƛ ǘǳŘƛ ǎƭŀōƻǎǘƛΣ ǎŀƧ Ȋ ƴƧƻ ȊƳŀƴƧǑŀƳƻ ǑǘŜǾƛƭƻ ŘŜƭŀǾŎŜǾ 

Ȋŀ ŘƻƭƻőŜƴƻ ƴŀƭƻƎƻ, kar za lastnika sicer ȊƳŀƴƧǑŀ ǎǇǊƻǘƴŜ ǎǘǊƻǑƪŜ, vendar se Ǿ ǾŜőƛƴƛ ǇǊƛƳŜǊƻǾ  

ȊƳŀƴƧǑŀ tudi sama vrednost narejenih izdelkov. Negativna lastnost avtomatizacije je tudi velik 

ȊŀőŜǘƴƛ ǎǘǊƻǑŜƪΣ ǎŀƧ ǎƻ ǎǘǊƻƧƛ in ǇǊƛǇǊŀǾŀ ǇǊƻǎǘƻǊŀ Ǿ ǾŜőƛƴƛ ǇǊƛƳŜǊƻǾ ƪŀǊ ŘǊŀƎƛΦ 

bŀƧǇƻƳŜƳōƴŜƧǑƛ del avtomatizacije postroja je komunikacija med vsemi sestavnimi deli, ki jo 

vodi glavna enota. ± ǾŜőƛƴƛ ǇǊƛƳŜǊƻǾ ǎŜ Ȋŀ ǘƻ ǳǇƻǊŀōƭƧŀ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪ όt[Yύ, na 

katerega preko programirne ƴŀǇǊŀǾŜ όǊŀőǳƴŀƭƴƛƪaύ ƴŀƭƻȌƛƳƻ ǇǊƻƎǊŀƳ Ȋŀ ǾƻŘŜƴƧŜ procesa. 

Postroj lahko nato vodimo preko human machine interface (HMI)  konzole in spremljamo 

trenutno dogajanje.  
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Cilj raziskovanja za diplomsko nalogo je bil ǳǊŜŘƛǘƛ ǇƻǑƛƭƧŀƴƧŜ ƛƴ ǇǊejemanje datotek s podatki 

ƻ ȊŀőŜǘƴƛƘ ǇƻȊƛŎƛƧŀƘ ǊƻōƻǘǎƪƛƘ ƻǎƛ ǎ ǇƻƳƻőƧƻ HSES funkcije. Do sedaj je bilo treba ȊŀőŜǘƴŜ 

pozicije robotskih osi, ki so shranjene v robotskem krmilniku v datoteki ABSO.DAT, ob 

zamenjavi ƪǊƳƛƭƴƛƪŀ ƴŀǎǘŀǾƭƧŀǘƛ Ǌƻőƴƻ, kar je predstavljalo veliko nepotrebnega dela. Moja 

naloga je bila v TIA portalu V14 napisati program Ȋŀ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪΣ ƪƛ ƳŜŘ 

ŘǊǳƎƛƳ ȌŜ ǾƻŘƛ ŎŜƭƻǘƴƻ ǇǊƻƛȊǾƻŘƴƻ ƭƛƴƛƧƻΣ ƻƳƻƎƻőƛ Ǉŀ ǘǳŘƛ ǇǊŜƧŜƳŀƴƧŜ ƛƴ ǇƻǑƛƭƧŀƴƧŜ ƛȊƘƻŘƛǑőƴƛƘ 

vrednosti robota. Program temelji na uporabi HSES funkcijeΣ ƪŀǘŜǊŜ ƻǎƴƻǾŀ ƧŜ ǇƻǑƛƭƧŀƴƧŜ ƛƴ 

prejemanje pravilno oblikovanih podatkovnih paketov. 
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2. Idejna zasnova 

tƻŘƧŜǘƧŜ ¸ŀǎƪŀǿŀ Ǿ YƻőŜǾƧǳ ƎǊŀŘƛ ƴƻǾƻ ǘƻǾŀǊƴƻ ǊƻōƻǘƻǾ ƛƴ si ȌŜƭƛ őƛƳ ǾŜőƧƛ ŘŜƭ ǇǊƻƛȊǾƻŘƴƧŜ 

avtomatizirati. Ker bodo v novi tovarni robota, ko bo sestavljen, ƴŀǎǘŀǾƛƭƛ Ǿ ƛȊƘƻŘƛǑőƴƻ ƭŜƎƻ ƛƴ 

ga nato odklopili, je treba ǘŜ ǇƻŘŀǘƪŜ ǎƘǊŀƴƛǘƛΣ ǎŀƧ ōƛ Ǝŀ ȌŜƭŜƭƛ Ǿ ƴŀǎƭŜŘƴƧƛ ŦŀȊƛ ǇǊƻƛȊǾƻŘƴƧŜ ƪǊƳƛƭƛǘƛ 

ōǊŜȊ ǇƻƴƻǾƴƛƘ ƴŀǎǘŀǾƛǘŜǾ ȊŀőŜǘƴƛh vrednosti. Robot bo po nastavitvi potoval v lakirnico, kjer 

ōƛ ǊŀŘƛ ƛȊƘƻŘƛǑőƴŜ ǇƻŘŀǘƪŜ ǇƻƴƻǾƴƻ ǳǇƻǊŀōƛƭƛΦ 

Glede na to, da je celotna proizvodna linija krmiljenja s programirƭƧƛǾƛƳ ƭƻƎƛőƴƛƳ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻƳ 

(PLK), se je porodila ideja, da PLK prevzame tudi funkŎƛƧƻ ǎƘǊŀƴƧŜǾŀƴƧŀ ƛƴ ǇǊŜƴŀǑŀƴƧŀ ŘŀǘƻǘŜƪΦ 

tƻ ƴŀǎǘŀǾƛǘǾƛ ƛȊƘƻŘƛǑőƴƛƘ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ƻǎƛ ǎƻ te sicer shranjene v datoteki ABSO.DAT v robotskem 

krmilniku, a se Ǉƻ ƻŘƪƭƻǇǳ Ǌƻōƻǘŀ ƻŘ ƪǊƳƛƭƴƛƪŀ ƛȊōǊƛǑŜƧƻΦ 

Aplikacija naj bi delovala tako, da ko se nov robot pripelje po ǘŜƪƻőŜƳ ǘǊŀƪǳ όǎƭƛƪŀ 2.1) do 

operaterja, ga on ǇǊƛƪƭƻǇƛ ƛƴ ƴŀǎǘŀǾƛ Ǿ ȊŀőŜǘƴƻ ǇƻȊƛŎƛƧƻ Ȋ ǳǇƻǊŀōƻ ǊƻōƻǘǎƪŜƎŀ ƪǊƳƛƭƴƛƪŀΦ 

hǇŜǊŀǘŜǊ ǇǊŜŘ ƻŘƪƭƻǇƻƳ Ǌƻōƻǘŀ ƻŘ ǊƻōƻǘǎƪŜƎŀ ƪǊƳƛƭƴƛƪŀ ǎ ǇƻƳƻőƧƻ funkcije I{9{ ƛȊƘƻŘƛǑőƴŜ 

ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ǎƘǊŀƴƛ Ǿ t[Y Ȋŀ ƪŀǎƴŜƧǑƻ ǳǇƻǊŀōƻΦ  

 

Slika 2.1Υ DǊŀŦƛőƴƛ ǇǊƛƪŀȊ ŘŜƭƻǾŀƴƧŀ ŀǇƭƛƪŀŎƛƧŜ 
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tƻŘŀǘƪŜ ōƛ ȌŜƭŜƭƛ ǎƘǊŀƴƛǘƛ ǘǳŘƛ ƴŀ wCL5 őƛǇ (Radio Frequenci Identification ς wŀŘƛƻŦǊŜƪǾŜƴőƴŀ 

identifikacija), s katerim je opremljen vsak robot. Na vsaki postaji, kjer se bo robot sestavljal, 

ǎŜ ōƻ ƴŀ wCL5 őƛǇ ŘƻǇƛǎŀƭŀ ƴƻǾŀ ǾǊŜŘƴƻǎǘΣ ƪƛ ōƻ ǇǊŜŘǎǘŀǾƭƧŀƭŀ ƴƻǾ ŘƻŘŀƴ ŘŜƭ ǊƻōƻǘŀΦ Uporaba 

ƛƴ ƴŀƳŜƴ wCL5 őƛǇŀ Ǿ ƳƻƧƛ ŘƛǇƭƻƳǎƪƛ ƴŀƭƻƎƛ ƴƛ ƻǇƛǎŀƴŀΣ ǾŜƴŘŀǊ ōƻ Ǿ ǇǊƛƘƻŘƴƻǎǘƛ ǳǇƻǊŀōƭƧŜƴ Ȋŀ 

shranitev podatkov, ki jih bomo prejeli z uporabo moje funkcije. 

Za izvedbo funkcije bom uporabil krmilnik SIMATIC S7 CPU 1512SP-1 PN in zaslon na dotik 

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

± ƴŀŘŀƭƧŜǾŀƴƧǳ ōƻƳ ȊŀǊŀŘƛ ƭŀȌƧŜƎŀ ǊŀȊǳƳŜǾŀƴƧŀ ǇƻŘǊƻōƴŜƧŜ ǇǊŜŘǎǘŀǾƛƭ ƪƭƧǳőƴŜ ǎŜǎǘŀǾƴŜ ŘŜƭŜ 

sistema, in sicer robotski krmilnik, robotski manipulator in programirƭƧƛǾƛ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪ όt[YύΦ 

¢ŜƳǳ ǎƭŜŘƛ ǑŜ ǊŀȊƭŀƎŀ ŘŜƭƻǾŀƴƧŀ ŦǳƴƪŎƛƧ ǇǊŜƴƻǎŀ ŘŀǘƻǘŜƪ Ȋ ǳǇƻǊŀōƻ IƛƎƘ-speed Ethernet  

Server funkcije.  
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3. Robotski krmilnik 

±ǎƛ ŦƛȊƛőƴƛ ǇǊŜƳƛƪƛ ǊƻōƻǘǎƪŜƎŀ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊƧŀ ǎƻ ǇƻǎƭŜŘƛŎŀ ǳƪŀȊƻǾΣ ki se izvajajo v robotskem 

ƪǊƳƛƭƴƛƪǳΦ ± ǊƻōƻǘǎƪŜƳ ƪǊƳƛƭƴƛƪǳ ǎŜ ǘŀƪƻ ƛȊǾŀƧŀƧƻ ǾǎŜ ǊŀőǳƴǎƪŜ ƻǇŜǊŀŎƛƧŜ Ȋŀ ƛȊǾŜŘōƻ ǇǊŜƳƛƪŀ 

ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊƧŀ Ǿ ȌŜƭŜƴƻ ǘƻőƪƻΣ ǘŀƪƻ Řŀ ƳŜŘ ŘŜƭƻǾŀƴƧŜƳ ƴŜ ǇǊƛŘŜ Řƻ ƪŀƪǑƴŜƎŀ ǇǊŜǇƻǾŜŘŀƴŜƎŀ 

Ǝƛōŀ ŀƭƛ ƴŜȊŀȌŜƭŜƴŜ ǎƛǘǳŀŎƛƧŜΦ YǊƳƛƭƴƛƪ ǘƻ ƛȊǾŀƧŀ ǘŀƪƻΣ Řŀ ƛȊǾǊǑǳƧŜ ƳŀǘŜƳŀǘƛőƴŜ ƻǇŜǊŀŎƛƧŜ 

ǇƻǎŀƳŜȊƴƛƘ ƎƛōƻǾ ƎƭŜŘŜ ƴŀ ǘǊŜƴǳǘƴƻ ƛƴ ȌŜƭŜƴƻ ƪƻƴőƴƻ ǇƻȊƛŎƛƧƻ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊƧŀΦ YǊƳƛƭƴƛƪ ƛȊǾǊǑǳƧŜ 

robotske manipulacije ǎ ǇƻƳƻőƧƻ ǇƻŘŀǘƪƻǾΣ ƪƛ ǇǊŜŘǎǘŀǾƭƧŀƧƻ ǇƻƭƻȌŀƧŜ ƳƻǘƻǊǎƪƛƘ ƻǎƛ ƛƴ ǘŀƪƻ 

ƛȊǾŀƧŀ ǇƻǘǊŜōƴŜ ǳƪŀȊŜΦ wƻōƻǘǎƪƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪ ǇƻƭŜƎ ǇǊŜǊŀőǳƴŀǾŀƴƧŀ ƎƛōƻǾ komunicira tudi z vsemi 

zunanjimi elementi, kot so ventili, senzorji in signalizacija. 

3.1 Robotski krmilnik FS100 

Krmilnik FS100 (slika 3.1) je rƻōƻǘǎƪƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪΣ ƴŀƳŜƴƧŜƴ ƪǊƳƛƭƧŜƴƧǳ ƳŀƴƧǑƛƘ ǇƻǎǘǊƻƧŜǾΣ ƪŀǘŜǊƛƘ 

ƴƻǎƛƭƴƻǎǘ ƴŜ ǇǊŜǎŜƎŀ нл ƪƛƭƻƎǊŀƳƻǾΦ 2ŜǇǊŀǾ ƧŜ ƳŀƴƧǑƛ ƻŘ ƴŜƪŀǘŜǊƛƘ drugih izvedb, ga odlikujeta 

hitrost in ǇǊŜǇǊƻǎǘŜƧǑŀ izvedba. Kot ostale programirljive elemente se tudi krmilnik programira 

ǇǊŜƪƻ ȊǳƴŀƴƧŜ ǳőƴŜ ŜƴƻǘŜ [2]. 

Osnovni podatki:  

 

ü procesira lahko do 6 programov (JOB-ov) hkrati,  

ü krmili lahko do 16 osi (do 16 servomotorjev),  

ü krmili lahko do 2 robota (manipulatorja).  

 

 

Slika 3.1: Robotski krmilnik FS100 [2] 
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3.2  Robotski krmilnik DX200 

Robotski krmilnik DX200 je namenjen krmiljenju ǾŜő ǊƻōƻǘƻǾ ƘƪǊŀǘƛ. Krmilimo lahko do 8 

robotov, kar ǇǊŜŘǎǘŀǾƭƧŀ тн ƻǎƛΣ ƪƛ ǎƻ ƳŜŘ ǎŜōƻƧ ǎƛƴƘǊƻƴƛȊƛǊŀƴŜΦ hƳƻƎƻőŀ ƴŀƳ ǾŜƭƛƪƻ 

fleksibiƭƴƻǎǘ ǇǊƛ ǊŜǑŜǾŀƴƧǳ ŀǇƭƛƪŀŎƛƧ ter ǾŜőƧƻ ǇǊƻŘǳƪǘƛǾnost in ƳŀƴƧǑŜ ǎǘǊƻǑƪŜΣ ǎŀƧ Ȋŀ ǾŜƭƛƪƻ 

ǑǘŜǾƛƭƻ ǊƻōƻǘƻǾ ǇƻǘǊŜōǳƧŜƳƻ ȊƎƻƭƧ Ŝƴ Ǌƻōƻǘǎƪƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪΦ DƭŜŘŜ ƴŀ ǇǊŜƧǑƴƧŜ ƛȊǾŜŘōŜ ƛƳŀ 

ƛȊōƻƭƧǑŀƴ ƛȊƪƻǊƛǎǘŜƪ ŜƴŜǊƎƛƧŜ ƛƴ ŘƻǎǘƻǇƴƻǎǘ Ǿ ǇǊƛƳŜǊǳ ƴŀǇŀƪŜ ŀƭƛ ƴŀŘƎǊŀŘƴƧŜΦ bŀǇǊŜŘƴŀ ό!waύ 

ǘŜƘƴƻƭƻƎƛƧŀ ƻƳƻƎƻőŀ ƛȊōƻƭƧǑŀƴƻ ŘŜƭƻǾŀƴƧŜ ƛƴ ƻƭŀƧǑŀ tudi pisanje programov. 

Robotski krmilnik DX200 (slika 3.2) poganja CPU na osnovi PC s realno-őŀǎƻǾƴƛƳ operacijskim 

ǎƛǎǘŜƳƻƳ ±Ȅ²ƻǊƪǎΦ WŜ ǾŜőƧƛ ƻŘ krmilnika FS100, vendar od 2 do 4-ƪǊŀǘ ƪǊŀǘ ǇƻőŀǎƴŜƧǑƛΦ 

tǊƻƎǊŀƳƛǊŀƳƻ Ǝŀ ǎ ǇƻƳƻőƧƻ ƪǊƳƛƭƴƻ ǳőƴŜ ŜƴƻǘŜ ¢9!/I.h·Φ ± ǾŜőƛƴƛ ǇǊƛƳŜǊƻǾ ǳǇƻǊŀōƭƧŀƳƻ 

DX200 za krmiljenje celotne celice, ki vsebuje enega ali dva robota in pozicioner ter vse ostale 

potrebne varnostne elemente [2].  

 

Osnovni podatki: 

ü procesira lahko do 8 programov (JOB-ov) hkrati,  

ü krmili lahko do 72 osi (do 72 servomotorjev),  

ü krmili lahko do 8 robotov (manipulatorjev).  

 
 

Slika 3.2: Robotski krmilnik DX200  [2] 
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3.3  Robotski krmilnik YRC1000 

Robotski krmilnik YRC1000 (slika 3.3) je nadgradnja robotskega krmilnika DX200. YRC1000 je 

ƘƛǘǊŜƧǑƛ ƛƴ ƴŀǘŀƴőƴŜƧǑƛ ǇǊƛ ƛȊǾŀƧŀƴƧǳ ǎǾƻƧƛƘ ƴŀƭƻƎΦ LƳŀ ǾƳŜǎƴƛƪΣ ƪƛ ƻƳƻƎƻőŀ ǳǇƻǊŀōƴƛƪǳ 

upravljanje robotskega krmilnika podobno, kot bi uporabljal pametni telefon. Glavne 

prednosti YRC1000 so 50 % ƛȊōƻƭƧǑŀƴŀ hitrost komunikacije vhod/izhod in uporaba samo enega 

ǇƻǾŜȊƻǾŀƭƴŜƎŀ ƪŀōƭŀ ƳŜŘ ǊƻōƻǘƻƳ ƛƴ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻƳΦ ± ǇǊŜƧǑƴƧƛƘ ƳƻŘŜƭƛƘ ǎƳƻ Ȋŀ ƪǊƳƛƭƧŜƴƧŜ 

Ǌƻōƻǘŀ ǇƻǘǊŜōƻǾŀƭƛ ŘǾŀ ƪŀōƭŀΣ ǎŜŘŀƧ Ǉŀ ǎǘŀ ȊŘǊǳȌŜƴŀ Ǿ ŜƴŜƎŀΦ ±Ŝƭƛƪŀ ǇǊŜŘƴƻǎǘ ƧŜ ǘǳŘƛ ǳǇƻǊŀōŀ 

elektronike za uravnavanƧŜ ƴŀǇŀƧŀƴƧŀΣ ƪŀǊ ǇƻƳŜƴƛΣ Řŀ ƴŜ ǇƻǘǊŜōǳƧŜƳƻ ǾŜő ǘǊŀƴǎŦƻǊƳŀǘƻǊƧŀΣ őŜ 

ƴƛƳŀƳƻ ǳǎǘǊŜȊƴŜ ƴŀǇŀƧŀƭƴŜ ƴŀǇŜǘƻǎǘƛΣ ǎŀƧ ƛƳŀ ¸w/мллл ƻōƳƻőƧŜ ƴŀǇŀƧŀƭƴŜ ƴŀǇŜǘƻǎǘƛ ƳŜŘ 

380 V in 480 V  [2]. 

Osnovni podatki: 

ü I/O komunikacijska hitrost do 50 ҈ ǾŜőƧŀ ƪƻǘ DX200, 

ü MLX300 software, 

ü napajalna napetost od 380 V do 480 V. 

 

Slika 3.3: Robotski krmilnik YRC1000 [2] 
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4. Robotski manipulator 

tƻ L{h ǎǘŀƴŘŀǊŘǳ уотн ƧŜ ƛƴŘǳǎǘǊƛƧǎƪƛ Ǌƻōƻǘǎƪƛ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƻǊ ǇƻǾǊŀǘƴƻȊŀƴőƴƻ ǾƻŘŜƴΣ 

reprogramirljiv in vŜőƴŀƳŜƴǎƪƛ ǎƛǎǘŜƳΦ [ŀƘƪƻ ƧŜ ƳƻōƛƭŜƴ ŀƭƛ ŦƛƪǎŜƴΦ tǊƻƎǊŀƳirljiv je vsaj v treh 

ŀƭƛ ǾŜő ǇǊƻǎǘƻǊǎƪƛƘ ǎǘƻǇƴƧŀƘ ƛƴ Ǝŀ ǳǇƻǊŀōƭƧŀƳƻ Ǿ ǇǊƻŎŜǎƛƘ ƛƴŘǳǎǘǊƛƧǎƪŜ ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧŜΦ  

 

4.1 Robot MA1440 

Robotski manipulator MA1440 (slika 4.1) je 6-osni robot, kar pomeni, da ima 6 krmiljenih osi, 

ƪƛ ƧƛƘ ǇƻƎŀƴƧŀƧƻ ǎŜǊǾƻƳƻǘƻǊƧƛΦ ±ǎŀƪŜƳǳ ǎŜǊǾƻƳƻǘƻǊƧǳ ŘƻƭƻőŀƳƻ ǇƻȊƛŎƛƧƻ z uporabo krmilnika, 

ƴŀ ƪŀǘŜǊŜƎŀ ƧŜ ǇƻǾŜȊŀƴ Ȋ ƳƻőƴƻǎǘƴƛƳƛ ƪŀōƭƛΦ 

 

 

Slika 4.1: Robot MA1440  [2] 

 

Robot je namenjen varjenju in ima maksimalno nosilnost 6 kilogramovΦ {ǇƻǎƻōŜƴ ƧŜ ǘǳŘƛ ǾŜőƧƛƘ 

ƴŀǇƻǊƻǾΣ ǾŜƴŘŀǊ Ƴǳ ǘƻ ƪǊŀƧǑŀ ȌƛǾƭƧŜƴƧǎƪƻ ŘƻōƻΦ aŀƪǎƛƳŀƭŜƴ ƘƻǊƛȊƻƴǘŀƭƴƛ ŘƻǎŜƎ όǎƭƛƪŀ 4.2) je 

1440 mm, ǾŜǊǘƛƪŀƭŜƴ Ǉŀ нрмм ƳƳΦ bŀƧǾŜőƧŀ ŘƻǾƻƭƧŜƴŀ ƴŀǇŀƪŀ ǇǊƛ ƛȊǾŜŘōƛ ǾǎŀƪŜƎŀ Ŏƛƪƭŀ 

(ponovljivost) je 0,08 mm  [2]. 
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Slika 4.2: Dimenzije robota MA1440  [2] 

 

 

{ǇŜŎƛŦƛőƴƛ ǇƻŘŀǘƪƛ Ǌƻōƻǘŀ a!мппл ǎƻ ǇǊƛƪŀȊŀƴƛ Ǿ ǘŀōŜƭƛ 4.1. 

 

Tabela 4.1Υ {ǇŜŎƛŦƛőƴƛ ǇƻŘŀǘƪƛ Ǌƻbota MA1440  [2] 

Oznaka robotske 
osi Ime osi 

hōƳƻőƧŜ 
gibanja (Ј) Maksimalna hitrost ЈȾἻ 

Dovoljen navor 
(Nm) 

S Glavna os ҕ мтл 230 - 

L Spodnja os 155/-90 200 - 

U Zgornja os 240/-90 230 - 

R Vrtljiva os ҕмрл 430 10,5 

B Upogljiva os 90/-135 430 10,5 

T Os orodja ҕнмл 630 3,2 
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4.2 Robot MH5LF 

Robotski manipulator MH5LF (slika 4.3 in 4.4) je prav tako kot MA1440 6-osni robot in ga 

ƪǊƳƛƭƛƳƻ ǇǊŜƪƻ ǊƻōƻǘǎƪŜƎŀ ƪǊƳƛƭƴƛƪŀΦ wƻōƻǘ ƧŜ ƴŀƳŜƴƧŜƴ ǇǊŜƴŀǑŀƴƧǳ ƭŀȌƧƛƘ ōǊŜƳŜƴ (do 5 

kilogramov). Maksimŀƭƴƛ ŘƻǎŜƎ ǊƻƪŜ ȊƴŀǑa 895 mm, pri izvedbi vsakega koraka cikla pa je 

ŘƻǾƻƭƧŜƴŀ ƴŀǇŀƪŀ ҕ лΣло ƳƳΦ 

 

Slika 4.3: Robot MH5LF  [2] 

 

 

Slika 4.4: Premiki osi robota MH5LF  [2] 
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{ǇŜŎƛŦƛőƴƛ podatki robota MH5LF so prikazani v tabeli 4.2. 

Tabela 4.2Υ ǎǇŜŎƛŦƛőƴƛ ǇƻŘŀǘƪƛ Ǌƻōƻǘŀ aIр[C  [2] 

Oznaka robotske 
osi Ime osi hōƳƻőƧŜ ƎƛōŀƴƧŀ (Ј) 

Maksimalna hitrost 
ЈȾἻ 

Dovoljen navor 
(Nm) 

S Glavna os ҕ мт0 270 270 

L Spodnja os + 155/-65 280 280 

U Zgornja os +255/-138 300 300 

R Vrtljiva os ҕмфл 450 450 

B 
Upogljiva 

os ҕмор 450 450 

T Os orodja ҕосл 720 720 

 

 

4.3 LȊƘƻŘƛǑőƴŀ pozicija robota 

LȊƘƻŘƛǑőƴŀ ǇƻȊƛŎƛƧŀ Ǌƻōƻǘŀ ŀƭƛ Iha9 ǇƻȊƛŎƛƧŀ ǇǊŜŘǎǘŀǾƭƧŀ ǎǘŀƴƧŜ ǾǎŜƘ robotskih osi v 

ǇǊŜŘŘƻƭƻőŜƴŜƳ ǇƻƭƻȌŀƧǳΦ wƻōƻǘǳ ǎŜ ƴŀǘƻ ƳŜŘ ƻōǊŀǘƻǾŀƴƧŜƳ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ǇƻƭƻȌŀƧŀ ƻŘƳƛƪŀƧƻ Ǿ 

Ǉƭǳǎ ŀƭƛ Ƴƛƴǳǎ ƻŘ ǘŜ ǇƻȊƛŎƛƧŜΦ ¢ŀƪƻ ǾŜŘƴƻ ǾŜƳƻ ǇƻƭƻȌŀƧ Ǌƻōƻǘŀ ƎƭŜŘŜ ƴŀ ƻŘƳƛƪ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ƻŘ 

ƛȊƘƻŘƛǑőƴŜ ǇƻȊƛŎƛƧŜ ƻȊΦ ƛȊƘƻŘƛǑőƴƛƘ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ƻǎƛΦ ¢Ŝ ƛȊƘƻŘƛǑőƴŜ pozicije robota robotski 

krmilnik shranjuje v datoteko z imenom ABSO.DAT. Ko robota odklopimo od robotskega 

krmilnika in nato ponovno priklopimo, ǎŜ ǘŜ ƛȊƘƻŘƛǑőƴŜ ǾǊŜŘƴƻǎǘƛ ƛȊōǊƛǑŜƧƻ ƛȊ ǊƻōƻǘǎƪŜƎŀ 

krmilnika in jih je treba ponovno nastaviti. Tu nastane prƻōƭŜƳΣ ƪƛ Ǝŀ ȌŜƭƛƳƻ ƻŘǇǊŀǾƛǘƛ Ȋ 

uporabo funkcije za prenos datotek in shranjevanje na PLK. 
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5. tǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪ ƛƴ ǇǊƻƎǊŀƳǎƪƻ ƻǊƻŘƧŜ 

tǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪ (PLK) ƧŜ ŘƛƎƛǘŀƭƴƻ ŘŜƭǳƧƻőŀ ŜƭŜƪǘǊƻƴǎƪŀ ƴŀǇǊŀǾŀΣ ƪƛ ƴŀ ǇƻŘƭŀƎƛ 

ukazov, shranjenih v programskem ǇƻƳƴƛƭƴƛƪǳΣ ƛȊǾŀƧŀ ƭƻƎƛőƴŜΣ ǎŜƪǾŜƴőƴŜΣ őŀǎƻǾƴŜ ƛƴ 

ŀǊƛǘƳŜǘƛőƴŜ ƻǇŜǊŀŎƛƧŜ ǘŜǊ ǎ ǘŜƳ ǾƻŘƛ ǊŀȊƭƛőƴŜ ƴŀǇǊŀǾŜ ƛƴ ǇǊƻŎŜǎŜ ǇǊŜƪƻ ŘƛƎƛǘŀƭƴƛƘ ƛƴ ŀƴŀƭƻƎƴƛƘ 

ǾƘƻŘƻǾ ƛƴ ƛȊƘƻŘƻǾΦ tǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪƛ ǎƻ zadnjih petdeset let zaradi svoje 

univerzalnosti prisotni pri vodenju industrijskih procesov. V zadnjih letih so popolnoma 

preplavili industrijo, saj so glavni del avtomatizacije postrojev. Zaradi svoje fleksibilnosti in 

prilagodljivosti ǊŀȊƭƛőƴƛƳ nalogam se uporabljajo tudi izven industrije. Za pisanje programov, 

ƪƛ ƧƛƘ ƴŀǘƻ ƴŀƭƻȌƛƳƻ ƴŀ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊƭƧƛǾƛ ƭƻƎƛőƴƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪΣ Ǿ ǇǊƛƳŜǊǳ {ƛemensovih SIMATIC PLK, 

uporabljamo programsko orodje TIA portal. 

 

5.1 Krmilniki SIMATIC S7-1500 

5ǊǳȌƛƴŀ {La!¢L/ {т-1500 zavzema skupino elementov oziroma naprav s ǎǊŜŘƴƧƻ ƛƴ ǾƛǑƧƻ 

ȊŀƘǘŜǾƴƻǎǘƧƻΣ ƪƛ ǎƻ ƴŀƳŜƴƧŜƴƛ ŀǾǘƻƳŀǘƛȊŀŎƛƧƛ ƛƴ ǊŜƎǳƭŀŎƛƧƛ ǇƻǎǘǊƻƧŜǾΦ bŀƧǇƻƳŜƳōƴŜƧǑƛ ŜƭŜƳŜƴǘ 

skupine je centralna procesna enota (CPU), saj nadzoruje in obdeluje vse izhodne in vhodne 

podatke. Za delovanje sistema potrebujemo tudi vhodne in izhodne enote, komunikacijske 

module in HMI module. Ker centralne procesne enote serije S7-1500 nimajo vgrajenega 

napajalnika, uporabljamo dodatni zunanji napajalnik. Krmilniki SIMATIC S7-1500 imajo 

vgrajeno povezavo z ethernetom, profinet povezavo, profibus ter tudi RS232 [4] . 

 

5.1.1 Centralno procesna enota 

Centralno procesna enota (slika 5.1) skrbi za obdelovanje in dekodiranje ukazov, ustrezno 

vodenje operandov in aktiviranje operacij. CPU obdeluje vrednosti operandov iz vhodno-

izhodnega sistema, rezultati se nato vpisujejo v pomnilnik ali pa na vhodno-izhodni sistem, ki 

ƴŀǘƻ ƪǊƳƛƭƛ ǇǊƛƪƭƧǳőŜƴŜ ŜƭŜƳŜƴǘŜΦ ½ŀ ƛȊǾŜŘōƻ ŘƛǇƭƻƳǎƪŜ ƴŀƭƻƎŜ ǎŜƳ ǳǇƻǊŀōƛƭ /t¦ z oznako 

1512SP 1 PN [4]. 
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1- PROFINET vmesnik (X2) z enim 

priklopom 

2- PROFINET vmesnik (X1) z dvema 

menjalnima priklopoma 

3- PROFIBUS DP vmesnik (X3) 

4- PROFINET vmesnik (X1) s tremi 

menjalnimi priklopi 

 

 
Slika 5.1: Centralno procesni enoti 1516-3 PN/DP (levo) in 15125-1 PN (desno) [4] 

 

5.1.2 Napajalni modul 

bŀǇŀƧŀƭƴƛ ƳƻŘǳƭ ǎƭǳȌƛ ŘƻǾŀƧŀƴƧǳ ŜƭŜƪǘǊƛőƴŜ ŜƴŜǊƎƛƧŜ ǾǎŜƳ ŀƪǘƛǾƴƛƳ ŜƭŜƳŜƴǘƻǾ t[Y-ja. Pretvori 

nivo napetosti iz 230 V na 24 V in z njim napaja vse elemente. Napajalni modul SITOP PSU300S 

na sliki 5Φн Ȋŀ ŘŜƭƻǾŀƴƧŜ ǇƻǘǊŜōǳƧŜ ǇǊƛƪƭƧǳőƴƻ ǘǊƛŦŀȊƴƻ ƻƳǊŜȌƴƻ ƴŀǇŜǘƻǎǘ όплл ±ύ , na izhodu pa 

je prisotna enosmerna napetost 24 V (tokovna zmogljivost 20 A). 

 

Slika 5.2: Napajalni modul SITOP PSU300S[8] 
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5.1.3 Vhodno-izhodni moduli 

Vhodno-izhodni moduli (slika 5.3) delujejo na nizki napetosti. Na ǾƘƻŘŜ ǇǊƛƪƭƧǳőǳjemo stikala, 

ǎŜƴȊƻǊƧŜ ƛƴ ǇƻŘƻōƴŜ ŜƭŜƳŜƴǘŜΣ ƪƛ ƴŀƳ ǎǇƻǊƻőŀƧƻ ǊŀȊƳŜǊŜ Ǿ ǎƛǎǘŜƳǳΣ ƴŀ ƛȊƘƻŘŜ Ǉŀ 

ǇǊƛƪƭƧǳőǳƧŜƳƻ ŜƭŜƳŜƴǘŜΣ ƪƛ ƛƳŀƧƻ ǾǇƭƛǾ ƴŀ ŘŜƭƻ ǇƻǎǘǊƻƧŀΦ ¢ƻ ǎƻ Ǿ ǾŜőƛƴƛ ǊŜƭŜƧƛ ƛƴ ŘǊǳƎƛ ŀƪǘǳŀǘƻǊƧƛΦ 

± ǇǊƛƳŜǊǳΣ Řŀ ǇƻǘǊŜōǳƧŜƳƻ ǾŜő ǾƘƻŘƻǾ ƛƴ ƛȊƘƻŘƻǾΣ ƪƻǘ ƧƛƘ ǘǊŜƴǳǘno imamo, lahko dodamo 

ǊŀȊǑƛǊƛǘǾŜƴƛ ƳƻŘǳƭ [4].  

 

Slika 5.3: Vhodno-izhodni moduli  SIMATIC S7-6ES7-132 [4] 

5.1.4 Komunikacijski moduli 

Komunikacijski moduli (slika 5Φпύ ǎƻ ƴŀƳŜƴƧŜƴƛ ǇƻǾŜȊŀǾƛ ƪǊƳƛƭƴƛƪŀ Ǿ ƳǊŜȌƻΦ ½ ǳǇorabo 

ƪƻƳǳƴƛƪŀŎƛƧǎƪƛƘ ƳƻŘǳƭƻǾ ǎŜ ƴŀƳ ƻƳƻƎƻőƛƧƻ ŘƻŘŀǘƴŜ ȊŀǑőƛǘƴŜ ƳƻȌƴƻǎǘƛ ǎƛǎǘŜƳŀΦ hƳƻƎƻőŀƧƻ 

ƴŀƳΣ Řŀ ǇƻǾŜȌŜƳƻ ǊŀȊƭƛőƴŜ ƳƻŘǳƭŜ ƴŀ ƪǊƳƛƭƴƛƪ ƛƴ ƧƛƘ ƴŀǘƻ ǳǇƻǊŀōƭƧŀƳƻ Ȋŀ ǎǇǊŜƳƭƧŀƴƧŜ ǇǊƻŎŜǎŀ 

ǘŜǊ ǾƻŘŜƴƧŜ ƪǊƳƛƭƴƛƪŀΦ ½ŀ ƭŀȌƧƛ ƴŀŘȊƻǊ ƴŀŘ ǇƻǎǘǊƻƧŜƳ ƭŀƘƪƻ ǳǇƻǊŀōƛƳƻ ǘǳŘi HMI modul, ki ga 

ǇƻǾŜȌŜƳƻ ƴŀ ƪǊƳƛƭƴƛƪ ǇǊŜƪƻ ƪƻƳǳƴƛƪŀŎƛƧǎƪƛƘ ƳƻŘǳƭƻǾΦ tǊŜƪƻ IaL ƳƻŘǳƭŀ ƭŀƘƪƻ ǎǇǊŜƳƭƧŀƳƻ 

in krmilimo procese, ki se odvijajo v postroju [4].  

 

 

1- PROFIBUS DP vmesnik 

 

 

Slika 5.4: Komunikacijska modula CM 1542-5 (levo) in ET 200SP CM DP (desno) [4] 
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5.1.5 HMI moduli 

Human machine interface (HMI) ƳƻŘǳƭƛ ƻƳƻƎƻőŀƧƻ ƭŀȌƧƻ ƪƻƳǳƴƛƪŀŎƛƧƻ ƳŜŘ ǎǘǊƻƧŜƳ ƛƴ 

őƭƻǾŜƪƻƳΦ ¦ǇƻǊŀōƭƧŀƳƻ ƧƛƘ ƭŀƘƪƻ Ȋŀ ǎǇǊŜƳƭƧŀƴƧŜ ŘŜƭƻǾŀƴƧŀ ǎƛǎǘŜƳŀ ǇǊŜƪƻ ǇǊƛƪŀȊƻǾŀƭƴŜƎŀ 

ǇŀƴŜƭŀΣ ǾƴŀǑŀƳƻ ƭŀƘƪƻ ȌŜljene parametre in krmilimo delovanje sistema. HMI moduli so 

prenosni zasloni, s katerimi spremljamo in krmilimo procese, zasloni, ki prikazujejo 

ƛƴŦƻǊƳŀŎƛƧŜΣ ǘƛǇƪƻǾƴƛŎŜ Ȋŀ ǾƴŀǑŀƴƧŜ ǇŀǊŀƳŜǘǊƻǾ ǘŜǊ ƴŀǇǊŀǾŜ Ȋŀ ŘŜƭƻ Ǿ ƴŜǾŀǊƴƛƘ ƛƴ ǘǾŜƎŀƴƛƘ 

razmerah. KP700 comfort panel (slika 5.5) in TP700 comfort panel (slika 5.6) sta ena izmed bolj 

uporabljanih HMI modulov [5]. 

 

 

1- prikaz s funkcijskimi tipkami      2- tipkovnica  3- prikazovalni zaslon na dotik 

 Slika 5.5: KP700 Comfort panel [5]    Slika 5.6: TP700 Comfort panel [5] 
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5.2  TIA portal 

Totally Integrated Automation (TIA) portal (slika 5.7) je programsko orodje za programiranje  

Simensovih PLK krmilnikov pri avtomaǘƛȊŀŎƛƧƛ ǇƻǎǘǊƻƧŀΦ ¢L! ǇƻǊǘŀƭ ƻƳƻƎƻőŀ Ǿ ŜƴŜƳ 

ǇǊƻƎǊŀƳǎƪŜƳ ǇŀƪŜǘǳ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊŀƴƧŜ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻǾΣ ǳǇƻǊŀōƴƛǑƪƛƘ ǾƳŜǎƴƛƪƻǾΣ ǾƘƻŘƴƻκƛȊƘƻŘƴƛƘ 

Ŝƴƻǘ ƛƴ ǊŀȊƭƛőƴƛƘ ǇƻƎƻƴƻǾΦ ¢L! ǇƻǊǘŀƭ ƧŜ ȊŘǊǳȌƭƧƛǾ Ȋ ǊŀȊƭƛőƴƛƳƛ ǇǊƻŘǳƪǘƛ ƴŀ ǇƻŘǊƻőƧǳ 

avtomatizacije npr. SMC, Beckhoff, Festo, Sick itd. Temelji na mednarodnem standardu 

IEC 61131-оΣ ƪƛ Řƻƭƻőŀ ǎǘǊǳƪǘǳǊƻ ƛƴ ǇǊƻƎǊŀƳǎƪŜ ƧŜȊƛƪŜ Ȋŀ ǇǊƻƎǊŀƳƛǊŀƴƧŜ ƭƻƎƛőƴƛƘ ƪǊƳƛƭƴƛƪƻǾ ƛƴ 

podobnih naprav [6]. 

 

 

Slika 5.7: Osnovno okno TIA portala [6] 

 

DǊŀŦƛőno povezovanje in ŘƻŘŀƧŀƴƧŜ ŜƭŜƳŜƴǘƻǾ ƴŀ ƎǊŀŦƛőƴƛ ǾƳŜǎƴƛƪ ǘŜƳŜƭƧƛ ƴŀ ƳŜǘƻŘƛ ǇƻǾƭŜŎƛ-

ǎǇǳǎǘƛΦ ¦ǊŜƧŀƴƧŜ ǾƘƻŘƻǾ ƛƴ ƛȊƘƻŘƻǾΣ ǇŀǊŀƳŜǘǊƻǾ ƛƴ ǎǇǊŜƳƛƴƧŀƴƧŜ ƛƳŜƴ ǎǇǊŜƳŜƴƭƧƛǾƪ ƧŜ ƳƻȌƴƻ 

na enem mestu, kjer se imena pojavijo na vhodno-ƛȊƘƻŘƴƛƘ ŜƴƻǘŀƘ ŀƭƛ Ǉŀ ƴŀ ǇǊƛƪƭƧǳőenih 

napravah. Spremenljivke se posodobijo samodejno, aplikacije pa so predstavljene kot 

posamezni projekti.   
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5.2.1 Uporaba TIA portala 

hō ȊŀőŜǘƪǳ ǳǇƻǊŀōŜ ¢L! ǇƻǊǘŀƭŀ ƧŜ ǘǊŜōŀ ƛȊōǊŀǘƛ, kateri krmilnik bomo uporabili v postroju. 

Uporabljeni krmilnik je treōŀ ƪƻƴŦƛƎǳǊƛǊŀǘƛ ƛƴ Ǝŀ ǇƻǾŜȊŀǘƛ Ȋ ǊŀőǳƴŀƭƴƛƪƻƳΦ Pri izdelavi projekta 

ƧŜ ǘǊŜōŀ ŘŜŦƛƴƛǊŀǘƛ ǘǳŘƛ ƻǎǘŀƭŜ ǳǇƻǊŀōƭƧŜƴŜ ŜƭŜƳŜƴǘŜΣ ǇƻƭŜƎ ŎŜƴǘǊŀƭƴƻ ǇǊƻŎŜǎƴŜ ŜƴƻǘŜ ǑŜ 

ƴŀǇŀƧŀƭƴƛƪΣ ƪƻƳǳƴƛƪŀŎƛƧǎƪŜ ƳƻŘǳƭŜ ƛƴ ǊŀȊǑƛǊƛǘǾŜƴŜ ŜƴƻǘŜΦ Ko smo nastavili vse elemente, lahko 

Ȋŀőƴemo z pisanjem programa. V TIA portalu lahko programiramo v blokovnem (FDB) ali 

ƭŜǎǘǾƛőƴŜƳ ό[!5ύ ŘƛŀƎǊŀƳǳ ƛƴ Ȋ ǳǇƻǊŀōƻ ǇǊƻƎǊŀƳǎƪŜƎŀ ƧŜȊƛƪŀ {/[ ό{ǘǊǳŎǘǳǊŜŘ /ƻƴǘǊƻƭ 

Language).  

Pisanje programa v TIA portalu poteka z uporabo blokov (slika 5.8), v katere zapiǎǳƧŜƳƻ ȌŜƭŜƴ 

program, ki ga PLK ƴŀǘƻ ƛȊǾŜŘŜΦ tƻȊƴŀƳƻ ǾŜő ǾǊǎǘ ōƭƻƪƻǾΥ 

ü organizacijski blok, 

ü podatkovni blok, 

ü sistemski funkcijski blok, 

ü funkcijski blok, 

ü funkcije, 

ü sistemske funkcije, 

ü sistemski podatkovni blok. 

 

Slika 5.8: Izbira blokov 




































































































