Oversikt over alle arbeidsoppdrag



Oppgaver

Oppgave 1

Styresystemer — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 16

Sikkerhetsrele med ngdstopp og overvaking av bevegelig vern

Introdusjon
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Dette arbeidsoppdraget handler om sikkerhetsrelaterte deler av styre system. Du skal
koble opp styrekrets til en tenkt maskin som er beskyttet med vern. Et bevegelig vern
gir tilgang til maskinen. Det beveglige vernet overvakes av en bryter som skal kobles til
et Jokab RT9 sikkerhetsrele.

e Sikkerhetsrelatert stopp utlgst av beveglig vern.

e Manuel Reset

Som et komplementaert sikkerhetstiltak skal det monteres en ngdsopp bryter. Det ma
ogsa veere vanlig drifts start og stopp.
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Teorioppgaver

Oppgaver fra Kap 4

e Er en sikkerhetsfunksjon i styresystemet forste valget ved konstruksjon av maskiner?
e Hva er en sikkerhetsfunksjon?
e Hva star PL for?

Oppgaver fra Kap 5.

e Gjelder EC machinery Directive i norge? Eventuelt hvilken lov er det implementert
i?

Hvilken sikkerhetsstandard er viktig grunnlag for maskin direktivet?

Hva er en Type C standard under maskindirektivet?

Beskriv prosedyren for risikoreduksjon av en maskin.

Hvordan finner en frem til ngdvendig sikkerhetsfunksjoner

Hvilke sikkerhetsfunksjoner er definert i EN ISO 13849-1

Hvordan bestemmer PLr for en sikkerhetsfunksjon.

Arbidsoppdrag — planlegging



Manualer
https://cdn.logic—-control.com/docs/abb-Jjokab-safety/06.SafetyRellays.
pdf
https://www.dguv.de/medien/ifa/en/pub/rep/pdf/reports—-2019/repokrt0217e/
rep0217e.pdf

Tabell over fullfgrte oppgaver.

Liste over utstyr som du tranger
Utstyr \ Plass \ sjekk
Jokab RT9
24V strgmforsyning

Arbidsoppdrag — gjennomfgring

Sjekkliste for leerer for oppkobling starter
Utstyr Plass | sjekk
Teorisprgrsmal besvart
Fremdriftsplan
Verktgys- og utstyrsliste
Risikovurdering
Koblingsskjema for oppkobling

Arbidsoppdrag — dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
Arbidsoppdrag — gjennomfgring

Sjekkliste for leerer etter at sluttkontroll er utfgrt
Test \ sjekk
Anlegget starter og stopper ved normal stopp
Motor stopper nar dgrbryter eller ngdstopp
aktiveres
Manuell resett virker i henhold til 13849-1
Sjekk om kontaktorer har brent seg virker.
Sluttkontroll er utfgrt og dokumentert
Elev har fort logg pa Teams
Elev har Tegnet koblingsskjema

file 104821 mal



https://cdn.logic-control.com/docs/abb-jokab-safety/06. Safety Relays.pdf
https://cdn.logic-control.com/docs/abb-jokab-safety/06. Safety Relays.pdf
https://www.dguv.de/medien/ifa/en/pub/rep/pdf/reports-2019/report0217e/rep0217e.pdf
https://www.dguv.de/medien/ifa/en/pub/rep/pdf/reports-2019/report0217e/rep0217e.pdf

Oppgave 2

Styresystemer — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 1

Programmering av gandsfjoden Gondol med Wago PFC 100

Introdusjon

I Arbeidsoppdraget til gandsfjoden Gondol har du programmert stasjonen med Gand
PLS 01. Na skal du programmere stajonen med en Wago PLS 100. Stasjonen er ferdig

oppkoblet og klar tl bruk.

Teorioppgaver

Nettsiden open PLC har gitt ut en stadard for hvordan en skal ga frem nar en program-
merer en PLS. I dette arbidsoppdraget skal du folge denne standarden den finner du her

Presentasjon av prossedyren for programmering,.

Planlegging

Sjekkliste for planlegging

Oppgave

Elev

Lecrer

Eleven har definert IO signaler (IO-liste)

Eleven har definert signaler til sentralt kontrollsystem

Eleven har definert alle HMI signaler, overstyringer og overvakn-
ingsdata

Elevn har del programmet opp i logiske deler (min 2. )
Styreprogramm og utgangsprogramm

Eleven har laget POU for hver av de logiske delene
og programmene er godt kommentert

Eleven har koble de fysike IO-ene mot variabler i programmet

Gjennomfgring

Dokumentasjon

Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.

file 104822



https://rfka-my.sharepoint.com/:p:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EVXQGPn90WdIpSuDzhhkKIMBdVsQ1ozwb4glbCEAFAfRxg?e=Z9zaSK

Oppgave 3

Styresystemer — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 2

Dokumentering av I0-signaler

Introdusjon

I dette oppdraget skal du koble det opp mot Stasjon2 med Siemens TIA portal og bruke
dette programmet til a sjekke at tilkoblede signaler virker. om skjma ikke stemmer, ma
du tegne hvordan de faktisk er koblet.

El-tegninger
Teorioppgaver

Sett eg inn i medfplgende el-tegniner og originalt skjema for skapet(finnesi papirform i
skapet). Du skal veere i stand til & folge signler og si hvilke som er korrekt tegnet og hvilke
som ikke er det. Video tutorial Siemens TIA protal

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon

Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104823


https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EW7P-15mngBEih-uNAI5QJ0BVCWk1hocxIb7Rn_Sc1Df-g?e=hLlaex
https://youtu.be/IqW5FCOWtC4

Oppgave 4

Styresystemer — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 3/4

Programmering av reguleringsstasjon

Introduksjon

Dette oppdraget skal du programmere en Gand reguleringsstasjon. Du kan velge mellom
stasjon03 og stajson04. Du skal fglge samme fremgangmate som i programmeringen av
niva 1 oppdraget.

Programmet diss skal gjore det mulig a regulere nivaet i tanken og strgmningen ut av
tanken. Eksempel program med PID i codesys

Teorioppgaver Leseoppgave:

https://autofaget.no/closedloop/node2.html

Oppgavehefte:
https://autofaget.no/pdfs/Regulering.pdf
Planlegging

Gjennomfgring

Dokumentasjon
file 104824


https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EewzybzUnq5PscHy_uJUvUMB3ufsOB417mgUkhGlC8yQrg?e=rPkbpf
https://autofaget.no/closedloop/node2.html

Oppgave 5

HMI — Niva 1
Arbidsoppdrag pa egen PC
HPHMI

Introdusjon

I dette arbeisoppdraget skal du lage en HMI etter prinsippene for HPHMI (High Perfor-
mance HMI).

Du skal gjenskapes (ikke kopiere) prosjektet Intro til HPHMI codesys prsjekt

Teorioppgaver

Leseoppgave
Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104829


https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EbxoQUSK9jxFkJX9XfhvLoMBomsgt_JP02XtAeb4RRNFrA?e=ZfVSqa
https://rfka-my.sharepoint.com/:b:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EbDgASyqKH5Ni0i6BCYnE04BaRvhWzEjRBcZw8CqgX0Mfw?e=e0zKzU

Oppgave 6

HMI — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 3/4
Lage HMI til reguleringsstasjon

Introdusjon Denne oppgaven bygger pa programmet du har laget i oppgaven program-
mering av reguleringsstasjon. De anbefales & gjore disse oppgavene sammen.

Du skal lage Folgende HMI bilder.

Level2 For daglig betjening av stasjonen

Level3 Som gir en P&ID oversikt over stasjonen
Level4 for optimalisering av nivaregulering

Level4 for optimalisering av strgmnings regulering

Teorioppgaver

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104830



Oppgave 7

Kommunikkasjon — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 14

Sjekk av komunkasjonsnett i klasserommet

Introdusjon I dette oppdraget skal du sjekke at nettverksdokumentasjonen for D426
stemmer. Denne finner i dokumentasjons mappen for D426. Du ma sjakke at alle koblinger
som vises pa kart stemmer og at [P-adressene er slik som angitt i patchetabellen.

Teorioppgaver

1. Identify the practical purpose of each of these diagnostic utility programs, all acces-
sible through the “command line” environment of a personal computer:

e ping

e ipconfigor ifconfig
e netstat

e tracert or traceroute
e nslookup

Be sure to bring your portable computer to class and experiment with each of these
commands!

10



2. Ethernet actually encompasses several similar network standards, varying by cable
type and bit rate (speed). The IEEE has designated special identifier names to
denote each variety of Ethernet media. Identify which type of Ethernet each of
these names refers to:

e 10BASE2:

e 10BASES5:

e 10BASE-T:

e 10BASE-F:

e 100BASE-TX:

e 100BASE-FX:

e 1000BASE-T:

e 1000BASE-SX:
e 1000BASE-LX:

file 104466

3. Each Ethernet device manufactured in the world today possesses a unique identifying
number, known as a MAC address or hardware address. This address is 6 bytes, or
octets, long (48 bits). An example of a valid Ethernet MAC address is shown here:

D2-48-1C-30-EA-B5

Given the number of bits in a MAC address field, how many unique identifier ad-
dresses can exist in the world?

4. Each Ethernet device manufactured in the world today possesses a unique identifying
number, known as a MAC address or hardware address. This address is 6 bytes, or
octets, long (48 bits). An example of a valid Ethernet MAC address is shown here:

D2-48-1C-30-EA-B5

Given the number of bits in a MAC address field, how many unique identifier ad-
dresses can exist in the world?

5. This Ethernet network has a problem in it somewhere:

11



DSL internet
connection

Hub A Router Hub B

e 1 can “ping” 3
e 4 can “ping” www.google.com
e 4 can “ping” b

e 2 cannot “ping” www.google.com

An excellent diagnostic strategy is to trace paths of data flow in a complex system,
looking for places of intersection. Successful paths prove all points along the pathway
are functioning. Places of overlap between unsuccessful paths prove that section is
suspect.

Apply this strategy to the problem at hand, and use the results to narrow the field
of possible faults.

Also, identify a good “next ping” test to do.
file 102123

. The following Ethernet network has a problem. Someone trying to access the Inter-
net from personal computer #4 cannot do so, and has called you to troubleshoot
the problem:

12



DSL internet
connection

Hub A Router Hub B

Your first diagnostic test is to “ping” computer #4 from computer #5, and you
find that this test is successful. Your next test is to check Internet connectivity at
computer #5 by “pinging” http://www.google.com, and you find that test is
successful as well.

Identify the likelihood of each specified fault for this network. Consider each fault
one at a time (i.e. no coincidental faults), determining whether or not each fault
could independently account for all measurements and symptoms in this network.

Fault Possible Impossible
Hub A failed
Hub B failed
Router failed
Internet service provider failed
Cable failed between computer #4 and Hub B
Cable failed between Hub A and Router
Cable failed between Hub B and Router
Security settings (e.g. firewall) in computer #4

Finally, identify the nezt diagnostic test or measurement you would make on this
system. Explain how the result(s) of this next test or measurement help further
identify the location and/or nature of the fault.

Planlegging
Gjennomfgring
Dokumentasjon
file 104833
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Oppgave 8

Kommunikkasjon — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 2
Oppkobling med Profinet til RIO Sjekk av komunkasjonsnett i klasserommet

Introduksjon
Malet med oppgaven er a leere hvordan vi kobler opp en PLS til en profinet RIO.

Arbidsoppdrag — teorioppgaver
1. Sett deg inn i manualen til aktuell DP-celle

Arbidsoppdrag — planlegging
Utstyr:

e Egen pc med codesys installert

Arbidsoppdrag — gjennomfgring Profinet

Installer CODESYS 3.5 V17

Installer WinPcap version is 4.1.3 (https://www.winpcap.org/install /default.htm ), denne
finner du ogsa i fagbiblioteket.

14



Download WinPcap for Windows

The latest stable WinPcap version is 4.1.3
At the moment there is no development version of WinPcap. For the list of changes, refer to the
changelog.

Version 4.1.3 Installer for Windows
Driver +DLLs

Supported platforms:
« Windows NT4/2000
» Windows XP/2003/Vista/2008/Win7/2008R2/Win8 (x86 and x64)

Download MD5 Checksum: a11a2f0cfefd0b4c50945989dp6360cd
) SHA1 Checksum: e2516fcd 1573e70334c8150bee5241cdidi48a00
Get WinPcap

This executable file installs WinPcap on your machine.

Restart PC
Start CODESYS
Installer GSD fil for Siemens IM153-4

w» CODESYS

fle Edit View Project Buld Onlme Debug | Toolks | Window Help
9 a4 { 9 Package Manager...

jtory...

Devices = q,l ] pevice Repository... b |
W sitory
P11 Patd

&) Visualization Styles Repository. ..

u License Repasitary...

u License Manager. ..

22 Device Repository X

Location: | System Repository ~ Edit Locations...
{C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed device descriptions:

|String for a fulltext search | Vendor: | <Al vendors> ~

Mame Vendor  Version Description

+ m Fieldbusses
% E HMI devices
+- [0 pLCs

2 # SoftMotion drives

Close

15



Velg denne lokasjonen i faghiblioteket

Fagbibliotek > Biblioteker > Device Descriptions > Siemens IM153-4

€ Device Repository

Location: | System Repository
(C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

X

Edit Locations...

Installed device descriptions:

3 The linked file C:\Users\kbastid\Dropbox fére \Software \GSD\Siemensim 153-4\GSDML-002A-0302-ET200M-01.b
¥ Device “TM153-4 PN V1.0% installed to device repository.

ﬁ The linked file C:\Usersikbastid\DropboxKare \Software\GSD\Siemens\im 153-4GS0ML-0024-0302-ET200M-01.b
€ Device "IM153-4 PN V2.0 installed to device repository.

I The linked file C:\Users\kbastlid\Dropbox \K&re \Software\GSD \Siemens jim 153-4\GSOML-002A4-0302-ET200M-01.b
& Device "IM153-4 PN 5T V3.0" installed to device repository.

3 The linked file C:\Users\kbastid\Dropbox fére \Software \GSD\Siemensim 153-4\GSDML-002A-0302-ET200M-01.b
€ Device "IM153-4 PN 5T V3,0 Shared-Device™ installed to device repository.

String for a fulltext search | Vendor: | <All vendors> ~
Mame Vendor Version ()
m IM153-4 PN HF ¥4.0 SIEMENS SW=V04.00.00, HW=
'I'@|IM1534 PN HF V4.0 Shared-Device SIEMENS SW=V04.00.00, HW=
'I'@ IM153-4 PN 5T ¥3.0 SIEMENS SW=V03.00.00, HW=
"'@ IM153-4 PN 5T ¥3.0 Shared -Device SIEMENS SW=V03.00.00, HW=
'I'@ IM153-4 PN 5T V4.0 SIEMENS SW=V04.00.00, HW=
'I'@ IM153-4 PN ST ¥4.0 Shared-Device SIEMENS SW=V04.00.00, HW=
"'@ IM155-4PN V1.0 SIEMENS SW=V01.00.00, HW=
"'@ IM153-4 PN V2.0 SIEMENS SW=V02.00.00, HW=
+- 5 sercos
+ E HMI devices
+- [ pLcs v
£ >
= ﬁ C:\Users\kbastlid\DropboxKare\Software \GSD\Siemens jim 153-4\GSDML-V 2., 3-Siemens-ET200M-20 140709, xml -

v

Install...

Uninstall

Close

Lukk vinduet etter installasjonen er fullfgrt
Lag et nytt prosjekt MCI2 Profinet
Legg til Profinet

16




Bed &

& MCI2 Profinet.project” - CODESYS
Fle Edit View Project Buld Online Debug Took Window
ca X B R OX | R -

=) MCI2 Profinet ‘!‘

pr— |

\N—T 2

N

&

Cut
Copy
Paste

17



[ Add Device

MName: |Eﬁ1&met

Action:

(@) Append device Insert device Flug device () Update device

|String for a fultext search | Vendor: | <All vendors >

L

MName Vendor
-ﬂj Fieldbusses
+- CAN CANbuS
nﬁ Ethercat
- BB Fthernet Adapter
- == EtherMNet,TP
-~ Wil Modbus
- H¥ Profibus

—-._% Profinet IO

:
+
:
+
5

) -‘ Ethernet Adapter

m 35 - Smart Software Solutions GmbH

Profinet IO Device
+. % profinet 10 Master

<

Version

3.5.11.0

Descripti ™

Ethernet |

Group by categary [_] Display all versions (for experts only) [_] Display outdated versions

[l  mame:Ethernet
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Groups: Ethernet Adapter, Ethernet Adapter, Ethernet Adapter
Version: 3.5.11.0
Model Number: -
Description: Ethernet Link.

=

Append selected device as last child of
Device

&  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

H——
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Devices

-1 x [ Add Device X

=g MCI2 Profinet
= ﬂi Device {CODESYS Control Win ¥3)
= @1] Plc Logic
=i Application
m Library Manager
[H] pLC_PRG (PRE)
= @ Task Configuration
=58 MainTask
& PLC_PRG
k _-> [ Ethernet (Ethernet)

Name: ‘PN_CnntrnHEr

Action:

(®) Append device () Insert device (C) Update device

|St\ng for a fulltext search ‘ vendor: | <All vendors> ~
MName Vendor Wersion Descriptior

= m Fieldbusses
+. = EtherMet/IP
+ - Wt Modbus
Profinet 10
# Profinet 0 Device

'3 L = 5 Profinet 10 Master
—
— ﬁi PN-Controller 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.11.30 Profinet 10

< >

Group by category [] Display all versions(for experts anly) [] Display outdated versions

[  mMame:PN-Controller
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Groups: Profinet IO Master
Version: 3,5,11,30 =
Model Number: 1 ﬁ
="

Description: Profinet 10 Controller

Append selected device as last child of
Ethernet

Messages - Totally 0 error(s), 0 warning(s), 0

#  (You can select another target node in the navigator while this window is open.)

: W e [
.

Necrrintinn

Start PLC

(Qf\

Last build: € 0 & 0

Project Object Position
MCI2 Profinat Ethernat [Devica)]

Start PLC
Stop PLC

Exit PLC Control

About...

Precompile:

19




=5) MczzProfinet -
Device (CODESYS Cantrol Win V3)

80 PicLogic
= 2 Application
-l Uibrary Manager
1] pLc_PRG (PRG)
1={# Task Configuration

Appli

=) Ethernet (Ethernet)
PN_Controller (PN-Controller)

Task

< >

ications

Backup and Restore.

Files
1= & MainTask
@) pic_pro Log
1= ¢ Profinet_CommunicationTask
& p_Controller.CommCycle PLC settings
& profinet_I0Task
PLC shell

Usersand Groups

deployment

Status

Information

Communication Sm\ng% [ESnR] | cateway - | oeviee -

-

Gateway

Select

Select Device

the netvark path to the controller:

L

1= g4 Gateway-1

() [cA47435 [0301.A0CB]

[Device Name: A

Messages - Totally 1error(s), 0 warning(s), 2 message(s)

41 MLz romnet R
= ) Device [connected] (CODESYS Control Win V3)
=&l PicLogic

=16} Application
(@i Library Manager
- pLc_PRG PRO)
= (B Task Configuraton
=& MainTask
@ pc pre
= ¢& Profinet_CommunicatiorTask
"8 pny_Controller Commcycie
2 Profinet_ICTask
/\ \>F (@ Ethernet Ethernet)

[ PN_controller (PN-Controller)

@ MCI2 Profinet.project” - CODESYS
Ble Edt
BEHE &

MCI2 Frofinet

[ Device (CODESYS Control Win V3)
=80 picLoge
= & Application
i) Library Manager
1 pLc PrRG PRE)

=& profinet_CommunicationTask
& PN_Controler.CommCyde

& Profinet_I0Task
= m Ethernet (Ethernet)

/‘

General

Status

Information

Ethemet Device 1/0 Mapping

m

IPaddress
Subnetmask.

Default Gateway

192168 . 0 . 1

255 . 255 . 285 . 0

0.0 .0 .0

Adjust Operating System Settings

2>

Network Adapters X
Interfeces

| Name Description 1P Address, |
| Etnemet | ntel®) Ethemet Comnection ) 12181M[0.0.00 |

Bluetoothnettverkstikobing | Bluetooth Device (Personal Area Netnork) | 0.0.0.0

Intel(R) Dual Band Wireless AC 7265

Lokaltikebing" 2 Microsoft VVi-F Direct Vintual Adapter | 0.0.0.0

asrs
S
[
-

7

3 > o

Om du bruker kabel ma du velge Ethernet i istedenfor.

Add Object

Insert Device...

Scan For Devices...

Disable Device

< Update Device...
| e —

Edit Object With...

Edit IO manoina

Device Ethermet ' 5 PN_Controller x

General Station name ‘mtrder

Topalogy Default Slave IP Parameter

PNIO 1f0 Mapping First IPaddress |192 L1868 . 0 2
LestiPaddress 152 . 168 . 0 . 254

Status
Subnet mask 255 . 255

i DefaultGateway [0 . 0 . 0 . 0

T 10 Provider / Consumer Status

4] Application Stop —> Substitute Values

Port Data

Port-001 Peer-station/Port |

Cable Length

—

b [0 0eror(s) [ @ Dwaming(s) [@ D messagels) | % B
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‘@l Scan Devices

're Scanned devices

A Devicename  Devicetype

[ show differences to project

Scan Devices Eon|| ddatin=g 0 orgjzet [

TETST T A

o

® MCI2 Profinet.project* - CODESYS — [m| x P
File Edit View Project Build Orlne Debug Tools Window Help Y
a1 == I b 2% I A O 08 \ | o %=
Jevices * 0 X ﬂi Device rﬁ Ethernet rﬂi PMN_Controller 1@ Profinet_Commi +
= -@ MCIZ Frofinet || Configuration
= ﬁ Device (CODESYS Contral Win V3) ~ 5
=B PlcLogic Priority { 0.31 ) |30 |
= u Application v
fi§ Library Manager Type E—=
BF] PLC_PRG (PRG) Cydic - Interval (e.0, T2 206me '
= @ Task Configuration
= @ MainTask Watchdog
& PLC_PRG [Jenzble
_—-'"*‘-_'> =32 profinet_CommuricationTask
@ PM_Controller. CommCyde Time (e.g. t¥200ms): L=
&
iz Profinet_IOTask Sensitivity:
= m Ethernet (Ethernet)
m PN_Contraller {(PMN-Contraller)
ok Add Call < Remove Call [# Change Call | # Move Up B
POU Comment E
5 PN_Controller.C... vl
Aessages - Totally 0 error(s), 0 warning(s), 2 message(s) > o X
‘rofinet - |0 0 error(s) | 0 warning(s) | € 0 message(s) | > X
Lasthuild- & 0 o0 Precnmnile: . # Furrant uears fanhadd 4]

Set tiden til 4ms, det er den hgyeste tiden IM153-4 kjgrer.
Oppgaven

Fa kontakt med PLS D22 og demonstrer for leerer at du kan sette utgangen og ta imot
inngangssignaler.
Arbidsoppdrag — dokumentasjon

1. Beskriv hvordan du planla, gjennomfgrte og dokumentere jobben. Forklar eventuelle
avvik dere matte observere under oppdraget.
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file 104834

Oppgave 9
Kommunikkasjon — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 7
10-sjekk pa autobar.
Introdusjon
r—
&
1l
| -
1 .!:' -
s
N
Teorioppgaver
Planlegging
Gjennomfgring
Dokumentasjon

Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 1048351
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Oppgave 10

Styresystemer — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 11

Oppsett av malesystemer for temperatur

Introdusjon

I dette oppdraget skal du sette opp og kalibrere to malesystemer for temperatur. Det ene
systemet skal benytte en transmitter fra GM (D1072S) og det andre en fra Pepperl+Fuchs
(KFD2-UT2-Ex1). Begge disse transmitterne er laget for bruk i EX omrader det skal vi
ikke bry oss med i dette oppsraget.

Begge malesystemene ma settes opp med software fra leverandgren:

Pepperl+Fuchs

For & programmere KFD2-UT2-Ex1, trenger du adapteren K-ADP-USB, samt program-
met Pactware og Tilhgrende DTM.

Programvaren laster du ned gratis hos oss:
PACTware 5.X
DTM Intertace Technology

Veiledning Installation and configuration guide Device Type Manager (DTM)
Eventuellt trenger du kanskje denne, men prgv forst uten:
Microsoft. .NET

GMI
Software til GMI D1072s finner du i mappen software vi bruker og verktgy (SWC1090.exe)
Malesystemene skal ha fglgende maleomrader:

e GMI 10-40°C
e Pepperl+Fuchs -5-100°C

Det ma fylles ut kalibreringssertifikat for begge malesystemene.

Arbidsoppdrag — teorioppgaver
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https://www.pepperl-fuchs.com/norway/no/classid_163.htm?view=productdetails&prodid=83574#software
https://www.pepperl-fuchs.com/norway/no/classid_1804.htm?view=productdetails&prodid=32802
https://files.pepperl-fuchs.com/webcat/navi/productInfo/doct/tdoct1599c_eng.pdf?v=20200320004907
https://www.pepperl-fuchs.com/norway/no/classid_1805.htm?view=productdetails&prodid=27434

Leseoppgave

Arbidsoppdrag — planlegging
Arbidsoppdrag — gjennomfgring
Arbidsoppdrag — dokumentasjon
file 104841
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https://autofaget.no/temp/node2.html

Oppgave 11

Malesystemer — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 10
Oppsett av malesystemer for trykk

Introdusjon
I denne oppgaven skal du justere og kalibrere utstyr for maling av trykk tre DP-celler og
en trykkbryter.

Rosemount 3051 manual
Rosemount Model E1151 Analog DP-celle
Fuji Eletric FCX-AII serie transmitter

Danfoss RT200 trykkbryter

For Fjui Eletric transmitteren skal du tilpasse transmitteren til montering i ulike po-
sisjoner(se manaul), sakalt zero calibration. For resten av transmitterne skal du justere
og kalibrere for oppgitte LRV og URV (disse far du av leerer nar du starter oppdraget)

Arbidsoppdrag — teorioppgaver
1. Les vedlagt bruksanvisning for a sette dere inn i virkematen til utstyret.

Arbidsoppdrag — planlegging Eksempel og en verktgysliste for danfoss trykkbryteren
kan veere folgende:

e Trykkbryter danfoss
e trykkregulator og manometer

e multimeter

Folgende punkter kan veere med med i en fremdriftsplan:
Oppgaver
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https://www.emerson.com/documents/automation/reference-manual-rosemount-3051-pressure-transmitter-hart-r-protocol-en-89452.pdf
https://www.instrumart.com/assets/Fuji-FCX-manual.pdf
https://assets.danfoss.com/documents/149203/AN17908643810101-000501.pdf

1. Utfore en As found kalibrering
2. Justere inn til nye LRV og URV
3. Utfgr en As left kalibrering

4. lagre dokumentasjon for jobben.

Arbidsoppdrag — gjennomfaring
Arbidsoppdrag — dokumentasjon

1. Beskriv hvordan du planla, gjennomfgrte og dokumentere jobben. Forklar hvordan
en slik pressostat kan nyttes til en pumpe eller kompressor. Forklar eventuelle avvik
dere matte observere under forsgket.

2. Dokumentasjonen skal inneholde skisser av oppkoblinger
3. Kalibreringsskjema

4. Bilder av oppkoblingene.

file 104842
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Oppgave 12

Malesystemer — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 9

Oppsett av malesystemer for niva

Introduksjon
I dette arbeidsoppdraget skal du jobbe med malesystemer for niva. Du skal utfgre sjekk
og kalibrering for nivamalesystemer basert pa fglgende prinsipper:

e Ultralyd
o Trykk
e Radar

Du skal sette i stand malesystemene for niva pa de tre tankene pa denne stasjonen. Alt
ma koblet opp og virke mot stasjonens styresystem.

Kalibrering og justering range for en smart transmitter Malet med oppgaven er
a leere hvordan vi justerer en transmitter for trykk.

Teorioppgaver
Leseoppgave
Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon

1. Beskriv hvordan du planla, gjennomfgrte og dokumentere jobben. Forklar eventuelle
avvik dere matte observere under oppdraget.

2. Dokumentasjonen skal inneholde slgyfeskjema av alle slgyfer du har jobbet med.
3. Kalibreringsskjema for alle slgyfene

4. Bilder av transmittere

file 104843
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https://autofaget.no/level/node2.html

Oppgave 13

Malesystemer — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 15

Digitale malesystemer

Introduksjon
I denne oppgaven skal du koble opp og teste ulike digitale malesystemer

1.
2.

Mekanisk endebryter med rulle
Mekanisk endebryter med fjeer
Mekanisk endebryter med aksling....

kapasitiv naerhetssensor

. induktiv nserhetssensor

Photo sensor

ro e O U N T [ B IE/W: ST

Teorioppgaver

Her er noen tekster der du kan lese deg opp pa endebrytere

The Basics of Limit Switches - Eaton guide til endebrytere

Omron komplett katalog

Omron guide til limit switches

ukjent

Planlegging
Gjennomfgring
Dokumentasjon

Arbidsoppdrag

Programmering av reguleringsstasjon
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https://www.eaton.com/ecm/groups/public/@pub/@electrical/documents/content/pct_1549250.pdf
https://www.edata.omron.com.au/eData/Switches/X019-E1-07.pdf
https://www.ia.omron.com/data_pdf/guide/30/limitswitch_apparatus_tg_e_3_2.pdf
https://stevenengineering.com/tech_support/PDFs/45LS.pdf

Introdusjon

Teorioppgaver

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104844
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Oppgave 14

Styresystemer — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Egen PC

Optimalisering av simulerte prosesser

Introduksjon I Dette arbeidsoppdraget skal du jobbe med et Reguleringsundervisnings
prosjekt for codesys.

Du ma starte dette kokumentet i Codesys og gjennomfgre:

e Repitisjon Z&N
e Oppgaven Her skal du optimalisere alle prosessene med folgende metoder

— Tims rule of tumb
— Z&N
— Skogestads metode

Teorioppgaver

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon

Lag et dokument som viser hvordan du gikk frem for & optimalisere med de ulike metodene.
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.

file 104853
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https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EdYP_MBtF1hIv2zqvzwtseMBLPwboQBdzCetAxSY83kwLw?e=PAZiw7
https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EdYP_MBtF1hIv2zqvzwtseMBLPwboQBdzCetAxSY83kwLw?e=PAZiw7

Oppgave 15

Reguleringstkenikk — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 3/4
Niva- og Flow regulering

I dette arbeidsoppdraget skal du sette i drift nivaregulering pa en stasjon. Du skal prove
optimalisere PID parametrene pa fglgende mater

e Z&N svingemetode
e Skogestads metode

I dette arbeidsoppdraget skal du sette i drift stremningsregulering pa en stasjon. Du skal
prove optimalisere PID parametrene pa fglgende mater

e Z&N svingemetode
e Skogestads metode
e Learerens jukse metode

Teorioppgaver

Planlegging

Gjennomfgring

Dokumentasjon

Lag et dokument som viser hvordan du gikk frem for & optimalisere med de ulike metodene.

Arbidsoppdrag

Programmering av reguleringsstasjon

Introdusjon

Teorioppgaver

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.

file 104857
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Oppgave 16

Padragsoraner — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 13
Kalibrering og vedlikehold av ventil

Introduksjon I Dette oppdraget skal du utfgre vedlikehold og kalibrering av en regu-
leringsventil. Pa en annen reguleringsventil skal du snu funksjonen fra normalt apen til
normalt lukket.

Introdusjon

Teorioppgaver

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104857
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Oppgave 17

Padrag — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 20

Servomotor

Introduksjon I dette arbeidsoppdraget skal du starte opp og styre en servomotor ved
hjelp av motion controll blokker.

CVEL L0 %2 o %2f L i

[ Enable & Status R e B e Execute @ Done o
+ bRegulatorCn 1= bRegulatorRealState L A I I Distance — =7 &
e Vel %f Acti
. bDriveStart @ bDriveStartRealState =] - KP o%f . CEEY a6t c e 5] :
I | 1 dAbortes
Busy B I L Deceleration %f Error o
Error L L derk %t ErrorlD s%d
ErrorlD Bd Pty e e e Bufferiod
. Deadlime %f S g

Instance: %s - -

I . -+ Execute @& Done [+
I Execute 0 Done o : © Position %f Busy (=]
Busy O -]

.. Mode @& Error
Error (=]

ErorlD %d
ErrorlD %d

----------- - Execute @ Invelocity o
[ooiiiiiill DIDITIUIIIIIIIIIIIIUIIIUT velocity W Busy [+]
Pl DITIITIITIINIIIIIIIIIN LD Acosleraion Active o
------------------------------------ Deceleration %f CommandAborted ¥
[ooiiiiiiit B 6T Error -]
[ooiiiiiiit Il . o Eronn e
.................................... BufferMode | |

Teorioppgaver
Function Blocks for Motion Control

Planlegging
Gjennomfgring Codeys prosjekt Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.

Arbidsoppdrag

Programmering av reguleringsstasjon

Introdusjon

Teorioppgaver

Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104858
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https://plcopen.org/system/files/downloads/plcopen_motion_control_part_3_version_2.0.pdf
https://rfka-my.sharepoint.com/:f:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EjCt3CBy6hpFsAqgUV3o8sEBZpsutOKc0eHPvnmOe1rlhg?e=nI1x3c

Oppgave 18

Industrirobot — Niva 1
Arbidsoppdrag pa egen PC

Grunnleggende om robot

I dette oppdraget trenger du to ulike robotstasjoner til robotstudio. Disse finner du her:
Robotstasjonl

Robotstasjon2

Arbeidsoppdrag - Jogging og TCP

Jogging

For & komme til jogge vindu trykker du fglgende:

— Manual Motors On — Manual Hotors On

R | sy P et zorn
1 Hotedit E3 Backup and Restore 1A HotEdit B3 Backup and Restore
Gi') Inputs and Outputs [md Calibration @ Inputs and Outputs [ Calibration
& Jogging jg Control Panel _;4 Control Panel
%E Production Window é?lj Event Log %\i:, Production Window @j Event Log
%l Program Editor B FlexPendant Explorer % Program Editor B FlexPendant Explorer
Program Data %’ System Info /j.é" Program Data % System Info
P Log Off Default User (D Restart A Log Off Default User @ Restart

Prgv ut de forskjelleige Motion Mode: Axis 1 - 3, Axis 4-6, Linear og Reorient. Finn ut
hva som er forskjellen og forbred deg pa a forklare for andre denne forskjellen.
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https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/r/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/Documents/ForAutofaget.no/Robotstasjon1.rspag?csf=1&web=1&e=Zm7EG9
https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/r/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/Documents/ForAutofaget.no/Robotstasjon2.rspag?csf=1&web=1&e=kk7j4H

— Manual Motors On E
=V QJ& GA47728 Stopped (Speed 100%) X
a2 Jogging
— Tap a property to change it Position
Mechanical unit: ROB_1... 1: -24.17 ©
Absolute accuracy: Off 2 27.57 °
3: 2.08 °
. . 5: 40.17 ©
Coordinate system: Base... 6: 287.86 ©
Tool: tool0...
Work object: wobj0... Position Format...
Payload: loado... ~Soystick direcions
Joystick lock: None... . . .
Increment: None... 2 1 3
Align... Go To... Activate...
Producti i ROB_1
[e= i) 2 oo | v

Jogg robot i forskjellige koordinatsystem, Base/ tool/Workobject. Finn ut hva som er
forskjellen og forbred deg pa a forklare for andre denne forskjellen.

— Manual Motors On E
=V @é GA47T28 stopped (Speed 100%b) x
2 Jogging
— Tap a property to change it PPo_éitiorp FIE—

. . ositions in coord: WorkQbje
Mechanical unit: ROB 1... X: 42231 mm
Absolute accuracy:  Off Y: -160.49 mm

z: 380.39 mm
Motion mode: Linear... ql: 0.28274
. ) q2: -0.20728
Tool: tool0... q4: 0.02879
Work object: wobj0... Position Format...
Payload: loado... ~Soystick directions
Joystick lock: None...
Increment: None... XY Z
Align... Go To... Activate...
fes Friii )2 sooams | R

Align robot vil rette verktgyet ut bruker mot den nsermeste aksen x, y eller Z. Prgv ut
denne funksjonen.

35



— Manual Motors On E
— V @é GA4T728 Stopped (Speed 100%:) x
& Jogging
— Tap a property to change it — Position y b
Positions i : WorkObject
Mechanical unit: ROB_1... )Em o i eoar 42;:31]emm
Absolute accuracy:  Off Y: -160.49 mm
z: 380.39 mm
Motion mode: Linear... ql: 0.28274
. . q2: -0.20728
Tool: tool0... q4: 0.02879
Work object: wobj0... Position Format...
Payload: load0... ~Soystick directions
Joystick lock: None...
Increment: None...
XY Z
Align... Go To... Activate...
Producti : ROB_1
2 foien” | & sossmo | "%

Hvilken annen informasjon far du fra jogge vinduet?
TCP (Tool Center Point)

Mal: Leere a opprette TCP manuelt og ved hjelp av robot.

A sette tool center point er en méate & gjore roboten klar ovor senter pa verkgyet du bruker
er. For & plassere verktgyer er vi helt avhengig av at dette er definert.

Velg program data og velg tooldata
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— @D Manual Maotors On E
— v 7 | GR47728 Stopped (Speed 100%) x
4 Program Data - Used Data Types

Select a data type from the list.

Scope: RAPID/T_ROB1 Change Scope
1to5of5

cock loaddata num ;
_ N A

@ -~ 5~
Wy

Held To Run

9
Show Data View
) e e 1%
Trykk pa new.
— Manual Motors On E
— v @l% GA47728 Stopped (Speed 100%) x
% Data of : tooldata
type
Active filter:
Select the data you want to edit.
Scope: RAPID/T_ROBL |Change Scope
Name | Value | Module | 1to4of 4
MyTool [TRUE,[[31.7926,0... CalibData Global
tool0 [TRUE,[[0,0,0],[1,0... BASE Global
tooll [TRUE,[[31.79,0,22... Modulel Task
. . H
New... Edit Refresh \Thew D01
o )fe oo Jori | R

Vi kaller TCP ‘en «tKulepenn2». Sgrg for at du velger samme alternativ som pa bildet.
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— Manual Motors On
=V Gh

™ GAAT728 Stopped (Speed 100%:)

24 New Data Declaration

Data type: tooldata Current Task: T_ROB1
Name: |tKuIepenn2|
Scope: | Global
Storage type: | Persistent
Task: |T_ROBI
Module: I Modulel
Routine: I <None>
Dimension: I <None> ﬂ |
Initial Value OK

_ Production ) Program
[é:'.l Window ]['& Jogging ][% Data 1

Vi skal na legge inn avstanden fra flens pa robot til tuppen av kulepennen.

Trykk OK.

Velg Inital Value og legg inn folgende verdier:
e Toolframe Z = 70 (mm) og X = 130 (mm).
e Mass = 1 kg.
e COG Z= 100 mm.

NB! Dersom enn glemmer & definere vekt og COG, vil du ikke kunne bruke det aktuelle
«tool»
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— @3 Manual Motors On = x
—
— v GA47728 Stopped (Speed 100%)

™
£4 Edit

Name: tKulepenn2

Tap a field to edit the value.

Name Value Data Type 2to 7 of 26
tframe: [[0,0,0],[1,0,0,0]] pose

trans: [0,0,0] pos

X:i= 0 num

y:i= 0 num

Z:= 0 num g : ;

TRUE FALSE Undo 0K Cancel

fes ot o eeone [l B2 ) )
Trykk OK

Jog roboten I reorient og se hvordan det virker

Definer tcp ved hjelp av robot (4punkt).
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Marker tKulepenn2, trykk edit og velg define.
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— @) Manual Motors On E x
—
— v Y | GR4T7728 Stopped (Speed 100%)

24 pata of type: tooldata

Active filter:
Select the data you want to edit.
Scope: RAPID/T_ROB1 |Change Scope
Name | Value Module | lto5of5
MyTool [TRUE,[[31.7926,0... CalibData Global

Task

[TRUE,[[31.79,0,22... Modulel

tKulepenn

Delete
tool0 [TRUE,[ Change Dedlaration Global
tooll [TRUE,[ Change Value Task
Copy
De
* New... Edit | Refresh :;‘::Snata
T e I

Jog robot spiss mot spiss pa 4 forskjellige mater (se forste bilde i oppgave) Storst vinkel
mellom punktene vil gi den mest ngyaktige TCP.
Husk a trykk «modify position» for hver gang du star spiss mot spiss.

— Q]O Manual Motors On x
— v [ GA47728 Stopped (Speed 100%)

] Program Data - > tooldata -> Define

Tool Frame Definition
Tool: tKulepenn2

Select a method, modify the positions and tap OK.

Method: |TCP (default orient.) | No. of points: |4 v

Point | Status 1to 4 of 4

Point 1 -
Point 2 -
Point 3 -
Point 4 -

Modify
Position

e Bl L &

b
Positions OK Cancel

Nar du har satt alle 4 posisjonene, trykk OK.
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— @3 Manual Motors On E x
—
— v ™ GAAT728 Stopped (Speed 100%)

2 Program Data -> tooldata -> Define

Tool Frame Definition
Tool: tKulepenn2

Select a method, modify the positions and tap OK.

Method: |TCP (default orient.) hd No. of points: |4 v

Point |Stal].|5 Lto4of4

Point 1 Modified

Point 2 Modified
Modified

Point 3

- i
Positions p'"“d.'f" 0K Cancel
osition
ducti ) ROB_1
e ¥ &

Robot vil na kalkulere krysningspunkt for alle posisjonene, og lage en TCP ut av resultatet.

TIPS! Etter du har trykket OK| vil du fa opp en side som gir deg alle de utregna verdiene.
Mean error bgr veere under 0,5, da har du en ngyaktig TCP.

Sjekk: Laerer sjekker om eleven kan utfare:

e Jogging

Bytte av workobjekt

Reorientering av tool

Align av tool

Vise at reorient virker pa tool om elev har laget selv.

Arbeidsoppdrag 2 - Workobject og bevegelser
Workobject
Mal: Laere & opprette ett work object, og definere origo (nullpunkt)

[*) Tool rdinates
Y
TCP
XN
z z
Z User coordinates
: Y z Object coordinates
'\
z - X Y
Base coordinates X

42



Velg program data i hovedmeny, trykk deretter pa wobjdata.
Velg new

— @) Manual Motors On E x
—
— v ™ GAAT728 Stopped (Speed 100%)

4 pata of type: wobjdata

Active filter:
Select the data you want to edit.
Scope: RAPID/T_ROB1 |Change Scope
MName Value Module 1tolofi
. i H
New... Edit Refresh View Data
Types
2 'hp\fr%?jic\trjon :I[& Sogang ][% Er;gram ][% Er;:gram w Til_:.OB_il%
3. Vi velger a kalle work objectet «wobjArk».
— Manual Motors On
—_ \/ @‘é GA47T28 Stopped (Speed 100%)
% New Data Declaration
Data type: wobjdata Current Task: T_ROB1
Name: Iwobj ArK
Scope: IGIDbaI
Storage type: IPersistent
Task: IT_ROBI
Module: IMdeel
Routine: I <None>
Dimension: I <None> v |
Initial Value OK
[% \Fl".rric::jicﬂon ][& ogging ][% Er;:gram ][% I:P]rac:tgram w
Trykk OK

Vi skal na definere null punktet. Marker wobjArk, trykk pa Edit, og velg Define.
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Motors On
Stopped (Speed 100%)

— v @3 Manual
—
— ) GA4TT28

24 pata of type: wobjdata

7| X

Active filter:
Select the data you want to edit.
Scope: RAPID/T_ROB1 |Change Scope
Mame | Value | Module | 1to 2 of 2|
wobj0 [FALSE, TRUE,"",[[0... BASE Global
Delete
Change Dedaration
Change Value
Copy
l a
= =
New... Edit Refresh ~ view Data
Types
2 :Il'_ﬁ_l?jlgc‘t:on ][é — ][% I:Pjraci:gram ][% E?tgaram l -IIIOB_-la

Velg 3 points bade pa «User method» og «Object method»

Motors On

— Manual
—_ v @\é GA47728

b Program Data -> wobjdata -> Define

Stopped (Speed 100%)

o[

Work Object Frame Definition
Work object: wobjArk

Select a method for each frame, modify the positions and tap OK.

hd

User method |3 points Object method

Active tool:

3 points I,

tool0

O, «—\c 5’—»

Point | Status No Change t= &
User Point X 1 . & b I
User Point X 2 - N\ Y/
User PointY 1 - Hold To'Run

Object Point X 1 - gv

o~ _
Positions Modify 0K Cancel
Position
e el ol B o

Vi skal na definere origo for work objectet, jog robot til X1, marker User point X1 og
trykk Modify position. I samme position trykk modify position for object point X1.

Repeter for X2 og Y1.
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Trykk OK

Jogg robot etter workobject.

— Manual Motors On E
— v % GA47728 Stopped (Speed 100%) x
- Jogging
— Tap a property to change it F’Po%iiior_l S Workobiect
Mechanical unit: ~ ROB_1... Xe o 02 mm
Absolute accuracy:  Off Y: -0.04 mm
z: 0.00 mm
Motion mode: Linear... ql: 0.23388
. . . q2: 0.77485
Coordinate system: Work Object... Q3 0.55388
Tool: MyTool... q4: -0.19524
Work object: wobjArk... Position Format...
Payload: loado... ~Joystick directions
Joystick lock: None...
et
Increment: None... XY Z
Align... Go To... Activate...
ROB_1
o

=1 Window

_ Production B Program Program
i llé Jogging |I‘% Data l[‘% Data

)

«Align» robot etter

workobject

Lag ett nytt workobject pa en skra flate (For eksempel en perm).
Jogg robot etter workobject OBSERVER.

«Align» robot etter
Bevegelser

workobject.

Mal: Leere bruk og forskjell pa Movel. og Movel.

Roboten skal na kjgre lineeert fra en posisjon (p10) til en annen (p20), og deretter tilbake

med en MovelJ bevegelse.
Bevegelsen vil se slik ut:
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P10 e P20

Movel

Jog robot til startposisjon, og sgrg for at bade tKulepenn og wobjArk er aktivt.
Velg Program editor i hovedmeny. Marker <smt> og trykk Add instruction

— | : | Manual Motors On
— V 7 | GA4772E Stopped (Speed 100%) x
.'EI <MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main
Tasks and Programs VI Modules V‘ Routines v
28 PROC main () A Cut Go to Top
209 'Add your code|psm. Go to Bottom
30
Paste | Paste Above ‘

31
Change Selected. | | Delete

a2 ENDPROC [;> :
ABC... Mirror...
33

Change to Movel | | Uncomment Row

3¢ [ENDMODULE |

Undo Redo ‘
Select Range Select Single ‘
Add - ., ¥ 4  Modify Hide
Instruction Edit Led Pusitinn Declarations
Producti ) p P ROB_1
2 Foieer |l vosom o Bz Yoo Bagem em et | 1

Velg instruksjonen MovelL

E v @D Manual Motors On 3] x

™ GA47728 Stopped (Speed 100%)

.!EI =<MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main

Tasks and Programs vJ Modules v‘
28 PROC main ()
23 Movel. *, v1000,
30
31
334 ENDPROC
33

3¢  ENDMODULE

-
Add - ) - «  Modify Hide
Instruction Edit Debug Position Declarations
T Y o = 5

46




Dobbel klikk pa stjernen for a endre navn. Velg new, roboten vil automatisk foresla p10.

E v @3 Manual Motors On = x

A GA4TT28 Stopped (Speed 100%)

.'EI <MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main

Tasks and Programs VI Modules
25 ! This is the entry pon‘ﬁ:ﬁ% ffp
26 1
27 Phdkddekdddk ko dek sk ks ek ok de ke ek ok ek ek ok ok
28 PROC main ()

30

28 MovelL H v1000, z50, MyTool\v@

31

3ap| ENDPROC
33
-
3: | ENDMODULE
Add - ) - 4  Modify Hide
Instruction i LELIT Position Declarations
T e o o B 8,
Trykk OK.
Jogg til et punkt 20cm fra p10.
Lag et punkt p20 pa arket.
— Manual Motors On E
=V @é GA47728 Stopped (Speed 100%) x
.'fl <MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main
Tasks and Programs VJ Modules V‘ Routines V‘
29 1 % J % o e K d o gk ke ko ok ok ke ke ok ok ok kA
30 PROC main()
31 MovelL pl0, v1000, z50, MyTool\WOb
32 Movel. p20, v1000, z50, MyTool\WOk
33
34
38, ENDPROC
36
-
37 | ENDMODULE
Add - ) - 4«  Modify Hide
Instruction Edit Debug Position Declarations
2 \P\fr;?:ll-;tnion ][& Jogging ][% I:PJrEE:;:gram ][% Er;garam ][._:| ;_C,Rd?ﬁ:l 1 E?OB_}%

Kjor tilbake til punkt pl0, men denne gang med instruksjonen MoveJ
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E v @3 Manual Motors On = x

7y  GA47T2E Stopped (Speed 100%)

U.EI <MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main

Tasks and Programs VJ Modules

30 I************************** *g ff
31 PROC main () E

32 MoveL pl0, v1000, z50, MyTool\WObJ

33 MoveL p20, v1000, z50, MyTool\WOb
34 MoveJ p30, v1000, z50, MyTool\WOk

35
36
33 ENDPROC
38

33 |ENDMODULE

(—

Add - ) - 4  Modify Hide
Instruction Lo e Position Declarations
[ Pl 200oms Ju e S B el | A

For a teste programmet trykk «debugy, deretter «PP to Main». Na kan robot startes ved

a holde inne «live handle» knapp og trykke play knapp.

— Manual Motors On k3
—_ v @3 GA47728 St d . x
[ opped (Speed 100%)
D.EI <MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main
Tasks and Programs V‘ Modules V‘ Routines v
30 !**************zf* PP to Main PP to Cursor
31 PROC main () PP to Routine... || Cursor to PP
32
MoveL P 10 r v10 Cursor to MP | Go to position ‘

= MoveL P20 ! v10 Call Routine... Cancel Call Rout. ‘

34
r View Value Check Program

35
| View System Datal Search Routine

36

3% ENDPROC

38

33 |ENDMODULE

Add -~ ) -~ ¥ | Modify Hide
Instruction - Debug Position Dedlarations
S el CE S = A

PP to Main betyr program peker til start

10 Phhkkdkdhhkkdhhkkdkhkkhhkhhhhhdkdk
31 PROC main()

33 MoveL pl0, v1000, z50,
33 MovelL p20, v1000, z50,
34 MoveJ p30, v1000, =z50,
353

38

37 ENDPROC
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Pilen visualiserer hvor i programmet enn er.

Observer hva som skjer.

Hva bestar en MoveL. og MovelJ instruksjon av?

Robtarget: bestar av X,Y,Z koordinat samt kvaternioner ql-q4 som oppgir orienteringen.
Ett robtarget kan enten veere ett «stjernepunkty eller gis individuelt navn.

Speeddata: hastigheten roboten skal kjgre til punktet med. For eksempel V1000 som vil
si 1000mm/s.

Zonedata: Avgjer nar robot kan begynne pa neste instruksjon og bane. Dersom du har
en sone pa z100, kan robot begynne a kjgre mot neste punkt 100mm for den har nadd
punktet.

The zone for Programmed
the TCP path position
.

Start of reorientation
towards next position

Start of TCP corner path

The extended zone

Tooldata: koordinat system ut fra flens pa robot.

s . ~
wrist coordinate S

system e tool coordinate

system and TCP

Work object: Egen definert koordinatsystem.

Figurer

Mal: Leere & lage rutiner, bruke instruksjonen MoveC og endre hastighet /soner i instruk-
sjoner.

Forst og fremst skal vi opprette 3 nye rutiner. Firkant, trekant og sirkel.

Trykk pa Routines.
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— @3 Manual Motors On E x
— v (7 | GA4772B Stopped (Speed 100%)

U.EI <MNo named program> in T_ROB1/Modulel/main

Tasks and Programs V‘ Modules VI Routines v

30 !**************************ﬂ*gx
31 PROC main ()
EEN MoveL pl0, v1000, z50, MyTool\WOb
33 MoveL p20, v1000, z50, MyTool\WOb
34 MoveJd p30, v1000, z50, MyTool
35
36
37 ENDPROC
38
33 |ENDMODULE

Add . - A  Modify Hide

Instruction e LEIT Position Declarations
e e Ol 3l "%

Velg File og new routine
— | : ! Manual Motors On
— v (7 | GA4772B Stopped (Speed 100%)

U5 T_roOB1/Module1

Routines Active filter:

Name /

New Routine... i ~ 7
Copy Routine... .l — (' ') -

Move Routine... \ ' 1 X/

Change Dedaration... Hold To Fun

Rename...

Delete Routine...
- -
File Show Routine
e e O

Opprett 3 rutiner, firkant, trekant og sirkel.
Lag program for a tegne firkant, trekant og sirkel. For a lage sirkel bruker vi instruksjonen

MoveC. Se eksempel.

20



Movel pl, v500, £fine, tooll;
MoveC p2, p3, v500, z20, tcoll;
MoveC p4, pl, v500, £fine, tooll;

The figure shows how a complete circle is performed by two MoveC instructions.

p1

p2

p3

For a kjgre en enkel rutine velg debug, og PP to Routine.

Prgv & endre hastighet pa de forskjellige instruksjonene. (under 250mm/s)

Prgv a endre zonedata.

Observer hva som skjer.

for a kjgre alle rutiner automatisk ma de legges inn i Main rutinen. Vi sletter forst alt
gammelt i main.

For & kalle opp rutiner brukes instruksjonen ProcCall. Main rutinen skal se slik ut:

— Auto Motors On
=V @I% GA47728 Stopped (Speed 100%)
% Production Window : <No named proegram> in T_ROB1/Modulel/main
31 PROC main()
38 Firkant;
33 Trekant;
34 Sirkel;
35
36
37
38 ENDPROC
39 PROC Firkant ()
40 <SMT>
41 ENDPROC
42 PROC Trekant()
43 <SMT>
44 ENDPROC
Il;or::ram... PP to Main
_ Production
=1 Window

Flytte WorkObject

Mal: Leere forskjell pa «userframe» og «objectframe» .
Bruk program fra oppg 5.

Ga til program data

Velg wobjdata

Dobbelklikk pa wobjArk

Forflytt userframe 50 mm i X retning.

o1



Kjgr program og observer hva som skjer.

— Auto Motors On §'
=V @& GA47728 Stopped (Speed 100%) x
£ Edit
Name: wobjArk
Tap a field to edit the value. 7 8 9 —
Name I Value
uframe: [[649.104,-254.164,16... || 4 | 3 | 6 | =
trans: [649.104,-254.164,160... [ [ | , [ 5 &
e
yi= -254.164 0 | +- FE
Z:= 160.188
rot: [0.70794,-0.0100464, -... Lok || cancel |
Undo 0K Cancel
—
[ Pt e B | g

Legg inn gamle verdier i userframe. Forflytt sa objectframe 50mm i X retning.

— Auto Motors On ;‘
=V @& GA47728 Stopped (Speed 100%) x
25 Edit
Name: wobjArk
Tap a field to edit the value. 7 8 9 =
Name l Value
oframe: [[160.438,8.19681,11.6..[| 4 | 2 | 6 | =
trans: [160.438,8.19681,116... | [ , | , [ 3 X
y:i= 8.19681 0 | +/- FE
Z:= 11.6465
rot: [0.999912,0.0131728, ... ok || cancel |
Undo 0K Cancel
—
i)t | %

Kjor program og observer hva som skjer.
Arbeidsoppdrag 3 - Programmering I
IF instruksjonen

o - X

Mal: Forsta bruk av IF instruksjonen og leere & apne/lukke griper.

1. Lag rutiner for henting og levering av Puck HentPuck og LeverPuck.

Eks:
PROC HentPuck

MovelJ p10,v1000,z50, tKlo\Wobj:=wobjArk;
MovelL p20,v1000, fine , tKlo\Wobj:=wobjArk;

Set CloseClaw;
Reset OpenClaw;
Waittime 0.2;

02



MovelL pl10,v1000,z50, tKlo \Wobj:=wobjArk;
ENDPROC

Instruksjonen Set vil aktivere ett utgangssignal. Reset deaktiverer utgangssignalet.

2. Lag ett program hvor du bruker bryterne til a bestemme hvilken figur som skal
tegnes. Sett opp main rutinen ved hjelp av instruksjonen IF.

diBr star for digital input Bryter. Ett digitalt inngangssignal er i bunn og grunn
ett 24 V signal som er koblet til IO kortet til roboten. Dette signalet vil enten veere
1 eller 0 ut ifra om bryteren er pa eller av.

Eks.
PROC main ()
IF diBrl1=1 THEN
Trekant;
ELSEIF diBr2=1 THEN
Sirkel ;
ELSEIF diBr3=1 THEN
Firkant
ENDIF
ENDPROC

WHILE instruksjonen
Mal: Forsta bruk av WHILE instruksjon

1. Bruk WHILE til & velge mellom trekant, firkant og sirkel.
Eks.

PROC main ()
WHILE diBrl=1 do
Trekant
ENDWHILE
WHILE diBr2=1 do
Firkant:
ENDWHILE
WHILE diBr3=1 do
Sirkel ;
ENDWHILE
ENDPROC

FOR instruksjonen
Mal: Forsta bruk av FOR instruksjon

1. Bruk FOR til & velge antall sykluser

Eks.
PROC main ()
FOR i FROM 1 TO 5 DO
Trekant;
ENDFOR
FOR i FROM 1 TO 3 DO
Firkant

23



ENDFOR
FOR i FROM 1 TO 2 DO
Sirkel ;
ENDFOR
ENDPROC

i star for Identifier (iterator), og er en ren teller.

TEST instruksjonen
Mal: Forsta bruk av TEST instruksjon
1. Bruk TEST til a velge syklys.
For & kunne bruke TEST instruksjonen méa vi opprette ett register/num. Det er en
type program data som husker tallet den har blitt gitt.

2. Ga til program data og velg num.

3. Trykk new og gi registeret navnet nFigur.

For a endre verdi pa nFigur, ga til program data num og velg nFigur. Du vil da fa
mulighet til & endre tallet.

Dersom tallet er verken 1,2, eller 3 vil program peker hoppe til default.

Eks.
PROC main ()
TEST nFigur
CASE 1:
Trekant
CASE 2:
Firkant
CASE 3:
Sirkel ;
DEFAULT :
Stop;
ENDTEST
ENDPROC

Operatgrkommunikasjon

Mal: Leere a bruke TPReadFK og TPReadNum.

Du skal na bruke det du har leert til a lage ett program som spgr hvilken figur som skal
tegnes, og hvor mange ganger den skal tegnes.

1. 1. Lag Init rutine der du nullstiller register og apner griper. -

Instruksjonen := kan brukes til a nullstille registeret, eller & gi det den verdien du

gnsker.
PROC init ()
regl = 0;
Reset CloseClaw;
Set OpenClaw;
ENDPROC
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2. Lag Meny rutine hvor instruksjonene TPReadFK skal brukes for a bestemme hvilken
figur som skal tegnes, og TPReadNum for & bestemme antall ganger figuren skal
tegnes.

Beskrivelse av TPReadFK:

TPReadFK (FlexPendant Read Function Key) er brukt til & skrive tekst pa funksjons
knappene, og til & finne ut hvilken knapp som trykkes pa.

Eksempel 1

TPReadFK regl, "More?", stEmpty, stEmpty, stEmpty, "Yes", "No";
Teksten More? Blir skrevet pa flexpendant skjermen, samt knappene 4 og 5 er
aktivert med tekstene “Yes” og “No” (se bildet nedenfor). Programmet vil ikke ga

videre fgr eventuelt knapp 4 eller 5 trykkes pa. Med andre ord, regl vil fa verdien
4 eller 5 avhengig av hvilken knapp som trykkes pa.

Bildet illustrerer hvordan instruksjonen vil se ut.

— Manual Motors On 5
=v| & _
[ GA47728 Running (Speed 100%)
e —
T_ROB1
All Tasks TPReadFK
More? -> Yes?
More?
Yes? No?
Production %Prngram [U T_ROB1 ] ROB_1
S U5 o
[ Window ][ Data Modulel T_’ "-b

Beskrivelse av TPReadNum: TPReadNum (FlexPendant Read Numerical) blir
brukt til & lese ett nummer fra flexpendanten.

TPReadNum regl, "How many units should be produced?";

Teksten “How many units should be produced?” vil bli skrevet pa flexpendant skjer-
men. Programmet vil ikke fortsette for det har blitt lagt inn ett tall pa det numeriske
tastaturet. Tallet vil bli lagret i Regl.

Arbeidsoppdrag 4 - Programmering I1
Stabling av klosser.

1. Definer verktgy og workobjecter.
2. Lag rutiner for Init, Apne- og Lukkegriper, Hent- og Leverpuck.
3. Lag Meny rutine til a velge fra hvilken stabel en skal hente.

4. Bruk navn pa Robtarget f.eks pHentHvitKloss.
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5. En skal hente fra 2 posisjoner og stable i hgyden (1 stabel).
6. Bruk TPReadNum til & bestemme antall klosser levert i hgyden.

Offs
Offs is used to add an offset in the object coordinate system to a robot position.
Example 1:

MoveL Offs(p2, 0, 0, 10), v1000, z50, tooll;

The robot is moved to a point 10 mm from the position p2 (in the z-direction).
Example 2

pl := Offs (pl, 5, 10, 15);

The robot position pl is displaced 5 mm in the x-direction, 10 mm in the y-direction and
15 mm in the z-direction.

1. Lever klosser i 4 stabler ved a bruke Offset i X og Y (et lag om gangen).

2. Endre henteposisjonene fra 1 i hgyden til a plukke fra stabel, hentehgyden bestemmes
ved a taste inn antall i meny rutinen.

3. Lag operatgrkommunikasjon som fortell at det er tomt for klosser i hentepos og fullt
i leveringsposisjoner.
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Oppgave 19

Feilsging — Niva 1
Arbidsoppdrag pa Stasjon 5
Feilsging 1

Introdusjon

Teorioppgaver Start opp PLS programmet og sett deg inn i virkematen.
PLS program til stasjonen

Skjema for anlegget finner du her.
Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
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Oppgave 20

Feilsging — Niva 2
Arbidsoppdrag pa Stasjon 5
Feilsging 11

Introdusjon

Teorioppgaver
Start opp PLS programmet og sett deg inn i virkematen.
PLS program til stasjonen

Skjema for anlegget finner du her.
Planlegging
Gjennomfgring

Dokumentasjon
Beskriv hvordan du planlegger, gjennomfgrer og dokumenterer denne jobben.
file 104866

29


https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/Ebw4MugqIk9IkNW0xOTeOtMBU5aTkfC_XWkhlCSTiTU62A?e=qM1QLI
https://rfka-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/fred-olav_mosdal_skole_rogfk_no/EfUrPOgJexZLiXL5tWK_tVIBmfgED9RbsoItP9EguvaPCg?e=f5Ydh4

Svar

Svar 1

Svar 2

Svar 3

Svar 4

Svar 5

Svar 6

Svar 7

Svar &

Svar 9

Svar 10

Svar 11

Svar 12

Svar 13

Svar 14

Svar 15

Svar 16

Svar 17

Svar 18

Svar 19

Svar 20
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