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1. Uvod
1.1.  Uvod do automatizace

Slovo automatizace vychazi z feckého slova automathos, coz znamena sam v sobé
jednajici. Z CehoZ vychazi, ze automatizace nahrazuje pohonnou slozku a fidici slozku
Clovéka. Ma pocatky jiz ve starovéku. Clovék se jiz od pravéku snaZzil zprvu o specializaci,
jejiz prostfedkem je nastroj. Ale ten nenahrazuje ani pohonnou, ani fidici slozku v pracovnim
procesu, ale pouze odstrariuje nedokonalosti lidského téla a smyslu. Poté se vyskytl
predstuper automatizace a to vyuziti animalni a lidské sily. Po niz pfiSla mechanizace. Ta
nahrazovala pohonnou slozku s pfichodem Parniho stroje (1748) a s nim primyslovou
revoluci. Clovék vSak v prachovnim procesu stale zastaval fidici slozku. Coz vedlo
k omezeni rychlosti, vykonu, vyskytu chyb. Proto pfichazi automatizace, ktera nahrazuje jiz
zminéné fidici a pohonné slozky v pracovnim procesu.

1.2.  Uvod do projektu lodnich zdymadel

PFi plavbé po kanalu vykonava lod pohyb obvykle dvéma sméry: pfi horizontalnim ji
pohani motor, k pohybu vertikalnimu slouzi zdymadlo.Zdymadla jsou ovladana ruéné nebo
automaticky. Ruc¢ni obsluha je dfina, kterou vykonava posadka lodi obvykle sama nebo za
pomoci a dohledu ,strazce” zdymadla. Pokud je voda ,dole” a dolni vrata jsou oteviena, lod
vjede do komory. PlavcCik s lany vyleze nahoru a lod ve dvou bodech uvaze. Klikou zavie
jedno kfidlo dolnich vrat, obéhne zdymadlo po hornich vratech a zavre klikou druhé kfidlo a
zaroven zkontroluje, jsou-li vypoustéci otvory ve vratech uzavieny. B&zi k hornim vratim a
klikou postupné otevira dva napoustéci otvory v hornich vratech. Po vyrovnani hladin otevie
klikou jedno kfidlo vrat, obéhne komoru a otevfe druhé kfidlo vrat. Zaroveri musi zavfit oba
napoustéci otvory. Potom se pokracuje v plavbé. K dalSimu zdymadIlu. Pro zmenS$eni ,dfiny*
se obvykle na zdymadlovych schodistich posadky lodi sdruzuji a o praci se déli. U
automaticky ovladanych zdymadel pracuje za posadku lodé hydraulika, ktera se uvede do
chodu zmacknutim zeleného tlacitka po vjeti do komory na bifehu komory a pak se jen par
minut ¢eka na konecny vysledek.

NaSe feSeni je za pouziti automatizacnich prostfedku a to pomoci Fidicich systému
spole¢nosti Amit. Jejiz programové a hardwarové vybaveni jsme pouZili.



2. Popis pouzitych soucCastek
2.1.  Snimac hladiny

Pouzivame radary se spojitym frekvenéné modulovanym vf. signalem
(FMCW)Vysilana frekvence radaru v urCitém ¢asovém intervalu T linearné roste

v rozmezi GHz. Protoze se vysilana frekvence po uplynuti intervalu mezi vysilanim a
pFijmem plvodni frekvence zménila, Ize z rozdilu ziskat nizkofrekvenéni signal, jehoz
frekvence je umérna vzdalenosti méfené hladiny od antény. VySka hladiny se pak
vypocita jako rozdil mezi vySkou radaru nad dnem nadrze a ziskanou vzdalenosti.

2.2.  Snimac pohybu

Poloha objektu se zjiStuje méfenim doby Sifeni vyslaného a odrazeného
ultrazvukového impulsu, ktera je pfimo umérna vzdalenosti objektu od
piezoelektrického ménice. Aktivni plocha ménie kmita, a zabrariuje tak usazovani
suchého prachu a necistot.

Prvnim provoznim reZimem je difuzni senzor s vyclonénim. Objekt, jehoz poloha ma
byt vyhodnocena, slouzi jako reflektor. Nachazi-li se objekt v pasmu spinani, jehoz
konec byl pfedtim nastaven funkci teach-in, vystupni obvod sepne. V tomto reZzimu je
nutné vzit v uvahu existenci zakazaného pasma.

Druhym rezimem je reflexni zavora. Reflektor (napf. plastova deska) se nachazi
neustale na stejném misté. Pasmo spinani nastavené opét funkci teach-in se nachazi
mezi senzorem a reflektorem. Kazdy objekt, ktery prerusi Sifeni ultrazvuku mezi
senzorem a reflektorem, zpusobi sepnuti vystupniho obvodu. Reflexni zavora nema
zakazané pasmo.

My vyuzivame druhy rezim. Tyto snimace uzivame ve senzorovém poli komory, pro
zjistovani pfitomnosti lodi. Jsou zde pouzity min. 3 snimace. Y= (S1+ S3) x S2

2.3.  Elektricky ovladané ventily a vrata

SlouZi k napousténi nebo vypousténi komory a otevirani vrat. Pfi napousténi je
vlivem proudéni feky napousténa také komora a pfi vypousténi je vlivem vlastnosti
kapaliny myt v rovnovazné poloze vypousténa voda z komory. Ventily a vrata jsou
opatfeny elektromotory



2.5.  Ridici systém Amit — Amap 98

B A R —

Nejvétsi z nabizenych kompaktnich Fidicich systému. Konstrukéné a designové se shoduje s
AMIRiIS99. AMAP99 byl specialné navrzen pro fizeni malych az stfedné velkych
autonomnich celku pfedevsim v oblasti Fizeni tepelnych soustav a podnikové energetiky.
Snadnym sesitovanim systému Ize vytvorit relativné rozsahlé informacni celky jak z hlediska
teritorialniho, tak i z pohledu celkového poctu technologickych vstupl a vystupu.

AMAP99 je urCen pro montaz na zakladovou desku rozvadéce, celokovova konstrukce a
specialni navrh elektronickych obvodu zajistuje vysokou odolnost proti ruSeni. AMAP99
podporuje pfimé propojeni s terminalem APT130.

AMAP99 navazuje na verzi AMAP98. Nova verze se vyznacuje predevsSim vétSi pamétovou
kapacitou a rychlosti.

Ridici systém AMAP98 byl u pfileZitosti mezinarodni vystavy PRAGOREGULA 1999 ocenén
odbornou porotou cenou GRAND PRIX.

Pocet Cislicovych vstupti 24

Typ Cislicovych vstupu 24V ss/st
PQéet c':jslicovfych 19 +4
vystupu
Typ Cislicovych vystupu 19x relé (230V/6A), 4x 24V/0.5A ss
Pocet oanalogonch 15

vstupu
Typ analogovych vstupt  0..5V, 0..10V, 0..20mA, Ni1000 (samostatné nastavitelné)
Pocet analogovych
vystupl

Typ analogovych vystupt  0..10V (modul AM-AO2U), 0..20mA (modul AM-AO2I)

1 x RS232, 1x RS485 (modul AM-RS485) nebo 1x CAN (modul

az6

Komunikagéni linky

AM-CAN)
Kryti IP20, kovovy kryt
Napajeni 24V ss +20%

Pracovni teplota 0+70°C



Rozmeéry (S x v x h) 400 x 230 x 70 mm
Montaz montaz na zakladovou desku rozvadéce

Pouziti:

regulace kotelen

Fizeni rozsahlych vyméniki

Fizeni soustavy vzduchotechnickych jednotek

Fizeni Cistiren odpadnich vod

regulace lokalni ¢asti technologie v potravinarském a chem. primyslu
monitoring a lokalni sbér dat

podnikova energetika, monitoring, regulace

3. Technologické schéma
snimac snimac senzorové snimac snimac
vjezdu lodi  hladiny pole hladiny  hladiny semafor
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semafor ventily vrata snimac

vjezdu lodi



4. Rozbor programove Casti

Copyright <c> 28687

Projekt : SPSE Havirow

Uerze - Va1l .86

Stanice : PS84 — Zdymadlo

Uerze : a1 .86

Idi :

Id2 :

Soubor : ZDYMA.THT

Autor : Kolar Ladizlav a Michael Kozuhek
Datum 2. 4.°87 {generovano editorem procesni stanice PSE>
Uolhy : Aktivni,. bez mapovani WIDu
Harduware: AMAP?8

Poznamky k pr

ocesnl stanici

Ridici system obsluhuje vsechny nutne postupy pro provoz zdymadel.

-Realizace se sklada z jednotlivych procesu.

procesu

Uypis tabulky
Proces Tup
ProcBi

ProcBil RS
ProcB2 RS
ProcB3 RS
ProcB4 RS
ProcBb RS
ProcBb RS
ProcB@? RS

ProcINIT RS

Perioda OfsetsHrana Modulu Komentar

e L
LR

definice promennych

spusteni nebo zastaveni systemu
spuTteni procesu v urcitem smeru
proces zhora dolu

zhora dolu pokracovani

proces sdola nahoru

2dola nahoru pokracovani
osetreni wiznuti lode

nastaveni programu

Uypis konfigurace procesnich vstupu a vystupn

Typ Log.kan

al Komentar

=
=
=
50 0 b= (5 e L [0 b=k D CF W L0 DD =k (XD




Uypis databazovych promennych

Por. Jmeno WID Typ a rozmer Druh St. Komentar
1 cas 84818 L i.. 4 konstanta
a
a|486a
2 Citac 84827 1 citac
3 citac2 a4835 1 4 impulsyy do citace
4 ck 84838 L i.. 4 casova konstanta
a
a|z2a8a
5 ctyrid a4815 1 i.. 4 ctyri
a
a4
6 DIBA a4088 1 4 digitalni vstup
7 DIl a4081 1 4 digitalni vstup
8 DI2 a4082 1 4 digitalni vstup
? DOBA a4083 1 4 digitalni vystup
18 Dol a4084 1 4 digitalni vystup
11 Do2 a408? 1 4 digitalni vystup
12 dva2 A4813 I i.. 4 dvua
a
alz
13 fazes a4821 1 4 pomocna promenna pro faze
14 faze= a4836 1 4 faze procesu
15 hladinad A4818 F 4 hladina dolni
16 hladinah 84828 F 4 hladina horni
17 hladinak 84819 F 4 hladina komora
118 Jedna a4887 1 i.. 4 pomocna promenna ohsahujici log.
a
aji
1? jednal ad4812 1 i.. 4 jedna
a
aji
%B nula a4088 1 4 pomocna promenna ohsahujici log.
21 opozdeni a4682? L i.. 4 opozdeni pro generovani pulzu
a
al|i88
22 osumsh A4834 1 i.. 4 obhsahuje konstantu 8
al|s
23 pet #4822 F i.. 4 pet centimetru
a
al a.5a




24 peth A4816 1 i.. 4 pet
a
als
25 PPB a4086 1 4 pomocna promenna
26 ppl a4a3? 1 4 pomocna promenna
27 PREA a4825 1 4 pretypovana
28 PRE1 a4826 1 4 pretypovani
29 PRE2 a4837 1 4
38 sedum? a4a32 1 i.. 4 obsahuje 7
a
al?
31 sesth a4817 1 i.. 4 sest
a
al6
32 told 84823 F tolerance dolni
33 tolh a4824 F 4 tolerance horni
34 tri3 Ad4814 1 i.. 4 tri
a
al3
35 UH1 a4811 1 4 wvnitrni hodnota citace
36 UH2 a4833 1 4 hodn. citace shora dolu
37 "AuxB 65588 HMIL 1. 61 4 A system
38 "AuxF 65583 HMFIL 1. 11 4 LA system
3?7 "AuxI 65581 HMIL 1. 31 4 LA system
48 “fAuxL 65582 HMLIL 1. 11 4 LA system
Uypis alias—promennych
Por. Alias Jmeno Komentar
1 MRastabil ppd.18 clock
2 BSCD Doz.2 semafor cervena dolni
3 ©BSCH DoZ2 .8 semafor cervena horni
4 ESOLD DIZ.1 senzor opusteni lodi dolni
S D(S0LH DIA.3 senzor opusteni lodi horni
6 (ESPK DIZ.4 senzorove pole komora
7 DBSTART DIA.Aa start systemu
8 ESTOP DIA.1 stop systemu
2 ESUDOD DI1.6 senzor ventil dolni otevren
18 @ESUDZ DI1.7 senzor ventil dolni zavren
11  @ESUHO DIA.S senzor ventil otevren horni
12 (ESUHZ DIA.6 senzor ventil horni zavren
13 @ESUKO DI1.1 senzor ventil komora otevren
14 ESUKZ DI1.2 senzor ventil komora zavren
15 @ESULD DIZ.A senzor vjezdu lodi dolni
16 (ESULH DIa.2 senzor vjezdu lodi horni
17 ESUROD DI1.3 senzor vrata otevrena dolni
18 (ESUROH DIAa.7? senzor vrata otevrena horni
17 @ESURZD DI1.4 senzor vrata zarena dolni
28 (SURZH DI1.8 senzor vrata zavrena horni
21 BESED DoZ.3 semafor zelena dolni
22 DBSEH DOZ.1 semafor zelena horni
23 @EUDO DO1.3 ventil dolni otevrit
24 REUDZ DOl .4 ventil dolni zavrit
25 @EUHO DpoAa.a ventil horni otevrit
26 BUHZ DoA.1 ventil horni zavrit
27 BUKO DoA.4 ventil komora otevrit
28 BUKZ DO1.8 ventil komora zavrit
29 EUROD DO1.1 vrata otevrit dolni
38 (EUROH DoAa.2 vrata otevrit horni
31 @EURZD DO1.2 vrata zavrit dolni



32 BURZH Doa.

na kanalu.

3 vrata zavrit horni
Alias proménné se definuji z dig./analog. proménnych vstupu a vystupd, je zadan kanal a bit

4.1. Proces 00 - Databaze proménnych

ProcBB a.1

s

9 definice promennych

DiglIn
DiglIn
DiglIn
DigOut
DigOut

DigOut
Anln

AnIn
AnIn

POPIS PROCESU:

2 =J A aCabde

w0

#8, DIA,. BA880
#1, DI1, Bx8804
#2, DIZ2, BxB80Q
DOa,. #8, B.8880

DO1,. #1, Bx8800
D02, #2, Bx880Q

¢
#8.8,. hladinad. 18U/mU,. BU-BmA,. 5U,. 8.8,

18.8
#a.
18.
#a.
18.

b & -

» hladinak, 18U-mU,. 8.58, 5V, 8.4,
» hladinah, 18U-mU,. 8.58, 5V, 8.4,

digitalni vstup
digitalni wvstup
digitalni vstup
digitalni vystu
digitalni vystu
digitalni vstup
hladina dolni

hladina komora

hladina horni

V procesu 00 jsou definovany proménné vstupu a vystupu a to jak analogove

tak digitalni.

4.2. Rozbor fidici ¢asti programu

421. Proces 01

ProcBl RS A.1 s 12 spusteni nebo zastaveni systemu
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [ 7 8

1 REM "Spusteni a =zastavenl celeho systemu'
2 ESTART 8 PPA.BA

—I 1 RS_LA <2
3 ESTOP Ri Doz .4

—I 1 <2
4 di2.2 g g1 ppl.i

—I 1 RS_LA P

5 Ri
6 ESTART 1IN Q

—I 1 TON
7 cas PT ET

lall —




POPIS PROCESU:
V procesu 01 je feSeno zapinani a vypinani funkce automatu fizeni zdymadel.
Pomoci RS klopného obvodu je feSeno start a stop, vystup je pomocna
proménna PP0.0 a senzorové pole komory DO2.4. Dale je zde pomoci
zpozdéni nabézné hrany se vstupy start a konstanty cas a DI2.2 (nouzového
tlaCitka pro vypnuti) vyveden vystup na pomocnou proménnou PP1.1.
(Nouzovy STOP).

422. Proces02

ProcB2 RS A.1 s 71 spuTteni procesu v urcitem smeru
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [ 7
1 REM "pomocne uwlozeni''
2 If ppl.1. :HONE
3 If PPA.A, :HONE
4 If PPA.6,. :HONE
5 If @(svlh, :NONME
6 jedna.@ PPA.1
—I 1 <2
7 citac2.@
<2
8 ppd.6
P
9 Else :NONE
iA Esuld PPA.2
—I 1 <2
11 citac.@
<2
12 ppd.6
P
13 EndIf
14 EndIf
15 If ppB.7. :HONE
i6 If (svld, :NONE
17 jedna.@ PPA.2
—I 1 <2
18 citac.@
<2
19 ppA.7?
P
2R Else :HONE
21 Bsulh PPA.1
—I 1 <2
22 citac2.@
<2
23 ppA.7?
P




28

29

38

31
33

34

35

36

3?7
39

48

41

42

43

44

45

46

47

Else

EndIf
EndIf

EndIf

EndIf
E1se

If fazes.H.

:NONE

:NONE

:NONE
Jedna.@ Bsch
— <2
Bscd
<2
Bszd
L]
Bszh
L]
ppl.@ 1IN Q IN Q ppl . @
—I/1 TON TOF <2
ck PT ck PT ET
llall — |ldl} —
ppl.A Bsch
—I 1 <2
Bscd
<2
ppli.@ 1IN Q IN Q ppl . @
—I/1 TON TOF <2
ck PT ck PT ET
llall — |ldl} —
ppl.A Bsch
—I 1 <2
Bscd
<2
Jedna.@ Doa.a
—I 1 L]
Doa.1
/)
noa.2
/)
Doa.3
/)
Doa.4
/)




48 D01 .8
)
49 DO1.1
)
58 DO1.2
)
51 DO1.3
)
52 D01 .4
)
53 Do2.1
)
54 Do2.3
)
5% EndIf

POPIS PROCESU: Proces 02 feSi spousténi zdymadel ve sméru po proudu €i proti proudu
feky a to jen tehdy jeli sytém zapnut a nebylo pouzité nouzové zastaveni
zdymadel. Resi také pfednost lodi a to v zavislosti na tom jestli zrovna
probéhl cyklus v jednom sméru je automaticky upfednostnén cyklus
v druhém sméru aby se uSetfil Cas potfebny na vyrovnani hladin
v komore.

423. Proces 03

ProcB3 RS A.1 s 176 proces zhora dolu
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [ 7
i REHM "Proces zhora dolu"
2 If ppl.1. :HONE
3 If PPA.1, :HONE
4
5
6
7 UH2 A ¥ fazez.1
lIill EQ (D
¥= A=B
8 jedqai B
Iill




18

11

12

13

14

15

16

1?7

18

19

28

21

22

23
24

25

26

27

UH2
H4ll

duq2
il

UH2
H4ll

tril

[l

UH2
H4ll

ctyrid
(]

UHZ
H4ll

peth
il

UH2
Il

sesth

[l

UH2
H4ll

sedum?

[l

UH2
H4ll

usu@sh
lil

If fazez.1,. :MONE
hlagina
hladina
ret
|
konstan
hladina
4]
hladina
ret
|

konstan

A ¥ fazez.2
EQ L
¥= A=B
B
A Y fazez.3
EQ L
¥= A=B
B
A Y fazez.4
EQ L
¥= A=B
B
A ¥ fazez.b
EQ L
¥= A=B
B
A ¥ fazez.6
EQ L
¥= A=B
B
A ¥ fazez.7
EQ L
¥= A=B
B
A Y fazez.B
EQ L
¥= A=B
B
1] ¥ told
SUup —1f
tolerance dolni
Y=A-B
B
tolerance spodni hranice
1] tolh
ADD f
tolerance horni
B Y=A+B




28

29

38

k5

32

33

34

35

36
3?7

38

39

48

41

42

43
45

46

47

If ppB.4,

Else :NONE
If ppA.5.

tolerance horni hranice

hladina A ¥ CASTi PRE1
] 6T |——<i>—il
komora pretypovani
¥= A>B
told B
4]}
vyhodnoceni hladin
tolh CASTi PREA
[:7] 6T |——<i>—il
pretypovani
¥= A>B
hladina B
4]}
komora
vyhodnoceni hladin
PREA A PPA.4
411 EQ < ) ) )
vyhonoceni rovnosti
¥= A=B
PRE1 B
Iill
rouno
hladina A ¥ ppd.5
3] GT <
¥= A>B
tolh B
4]}
:NONE
Jedna.d IN Q Bsudz [Bud=z
—I 1 TON [r1 <2
opoz2 PT ET Bsukz [Bukz
ﬁdll [’] <D
Bsuhz [Buhz
[s1 <2
Jedna.@ Eudo
—I 1 L
Euko
L]
Evho
L]
:NONE
Jedna.d IN Q Bsudo [udo
—I 1 TON [r1 <2
opoz2 PT ET Bsuko [Buko
ﬁdll [’] <D
Bsuhz [Buhz

[-1] <2



48

49

58

51
52

53

54

5%

56

57

58
68

61

62

63

64
66

67

68
69

78

el

Else

EndIf
EndIf

EndIf

:NONE

If fazez.2.

If @SUROH.

Jedna.@
—I 1

Jedna.@
—I 1

opoz2
lall

Jedna.@
—I 1

Jedna.@
—I 1

IN

Bud=z
A

Buk=z
A

Evho
A

PT

Q EBsvho Egh

TON [-1] <

ET Bsuko [Buk
[-1 !

Bzsudz [Bud
[-1 <

Eudo
A

Buk=
A

Buhz
A

ESCD
<
semafor cervena dolni

@ESCH
<
semafor cervena horni

Jedna.Bcitac2 .8

—I 1 <o

Jedna

ESUHZ ©GSUKEZ (Gsudz PPA.4 Citac2.1

—I 1 L 1 [ 1 [ 1 4+

SENZ0F SEnZor vyhodno

:NONE

Jedna.AESUROH EUROH

—I 1 [”1 <>

SEenzZor vrata otervrit horni

ESUROH citac2. citac2.1

—I 1 C+) oD

SENZ0r tevrena
:NONE senzor vrat a otevrena horni
je%n%.ﬂ E%Zg

semafor zelena horni

BSCD
<2

semafor cervena dolni
@ESCH

A

semafor cervena horni

vnosti?



72

73
74

75

76

7

78
79

88
82

83

84

85

86

87

88

89

78
22

73

74

75

Else :=NONE

EndIf

EndIf

fazez.3.

EndIf
EndIf

Jedna.@
—I 1

:NONE
nula.B@

| BSZD
e

semafor

ESCD
L
semafor

BSCH
<2

semafor

ESZED
A
semafor

ESZH
A
semafor

citac2.1
>

citac2.2
>

EBspk
—I 1
SENZ0ro

Bspk GESURZH GUROH
—IL 1 [-1 <2

zelena dolni

cervena dolni

cervena horni

zelena dolni

zelena horni

ESZD
/)
semafor

BSCD
<2

semafor

@ESCH
<D
semafor

ESZH
<o)
semafor

senzorosenzor vrata otevrit hornii

Bspk ESURZH di2.3 citac2.3
—IL 1 L1 L1 C+)

senZorosenzor

citac2.

—I

citac2.

citac2.

citaﬁ2.?

1

orni

zelena dolni

zelena dolni

cervena horni

zelena horni



76

7

78

79

188

181

182

183

184

185

186

187
188

189

118

111

112

113

114

115

If

citac2.

—I

1

citac2.
—IL 1
citac2.
citac2. CUr——a IN Q ppd .8
—IL 1 —>» CTU TON <D
DI2.7? R CuU Uﬂ2 uruzdenPT ET
-[1 — il lall —
pom.pr. hodn.c
ppd.8 osumsh PU
—I 1 EH|
konec
faze
UH2 1] ¥ CASTi PRE2
Hill E@ |——=<i>—il
¥= A=B
UH1 B
Iill
PRE2 A ¥ fazes.B
il GT '
¥= A>B
UH1 B
Iill
fazes.H, :MONE
Jedna.@ Doa.a
—IL 1 A
Doa.1
A
Doa.2
A
Doa.3
A
DoBa.4
A
Doi.a
A
Dol .4
A




116 D0O1.2
.

117 DO1.3
.

118 DO1.4
.

119 EndIf

128 EndIf

POPIS PROCESU: Proces 03 feSi 3 faze fizeni zdymadel ve sméru po proudu feky
a to tyto : 1. faze- vyrovnani hladin
2. faze- otevreni vrat

3. faze- Cekani na vjezd lodi a také zavieni vrat

424. Proces 04

ProcB4 RS A.1 s 148 zhora dolu pokracovani
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [
1 REM "Pokracovani procesu 4"
2 If ppl.1. :HONE
3 If ppB.1. :HONE
4 If fazez.4, :MONE
5 nula.B@ cita§2.1
[ citac2.2
<
7 citac2.3
<
8 hladina A ¥ told
£ SUup —1f
hladina tolerance dolni
Y=A—-B
9 ret B
1l
konstan
tolerance spodni hranice
18 hladina A ¥ tolh
] abD |1+l _
hladina tolerance horni
Y=A+B
11 ret B
1l
konstan
tolerance horni hranice
12 hladina #a ¥ CASTi PRE1
HEN GT |—<i>— il
komora pretypovani
¥= A>B
13 told B
4]}




14

15

16

1?7

18

19

28

21

22
23

24

25

26

27

28

29
k5

32

33

34

35

If ppB.4,

Else :NHONE
If ppA.5.

Uﬁhudnuceni hladin

tolh ¥ CASTi PREA
| 6T |—=<i>—il
pretypovani
¥= A>B
hladina B
4]}
komora
vyhodnoceni hladin
PREA A ¥ PPA.4
il EQ (D
vyhonoceni rovnosti
¥= A=B
PRE1 B
Iill
rouno
hladina A Y ppd.5
3] GT < >
¥= A>B
tolh B
4]}
:NONE
Jedna.d IN Q Bsudz [Bud=z
—I 1 TON [r1 <2
opoz2 PT ET Bsukz [Bukz
lall [/1 <D
Bsuhz [Buhz
[s1 <2
Jedna.@ Eudo
—I 1 L
Euko
L]
Evho
L]
:NONE
Jedna.d IN Q Bzudo [udo
—I 1 TON [r1 <2
opoz2 PT ET Bzsuko [Buko
ﬁdll [/] <D
Bsuhz [Buhz
[s1 <2
Jedna.@ Bud=z
—I 1 L
| Buk=z



36

3?7
38

39

48

41

42

43

44
46

47

48

49

58

51
53

54

5%

56

57

58

EndIf

Else :=NONE

EndIf
EndIf

.

Evho
A
Jedna.d IN Q Bzsuvho [(uho
—IL 1 TON [-1 L
opoz2 PT ET Bzsuko [Buko
lall [1 ']
Bsudz [Bud=z
[-1 <
Jedna.@ Eudo
—IL 1 A
Buk=
A
Buhz
(A
Jedna.@ ESCD
—IL 1 <
semafor cervena dolni
@ESCH
<
semafor cervena horni
Bszh
A
Bs=zd
A
ESUHZ Osvkz Gsudz PPA.4 Citac2.4

—IL 1 L1 [ 1 [ 1 4D
SENZ0F SEnZor vyhodn . osti
fazez.5,. :MONE
nula.B@ citac2.1
—IL 1 <
citac2.2
<
citac2.3
>
citac2.4
<
jedna.BESUROD GUROD
—IL 1 [-1 <
senzor vrata otevrit dolnii
ESUROD citac2.5



59

68

61

62

63
65

66

67

68

69

78

gl

72

73

74

75
7

78

79

88

EndIf

EndIf

fazez.6.

fazez.7.

—IL 1

C+2

senzor vrata o dolni

Jedna.@
—I 1

ESCD
L
semafor cervena dolni

@ESCH
<
semafor cervena horni

Bszh
A

Bszd

:NONE
nula.B@

<2

citac2.1
>

citac2.2
<

citac2.3
>

citac2.4
<

Jedna.@
—I 1

citac2.5
<

ESCD
L
semafor cervena dolni

@ESCH
<
semafor cervena horni

Bszh
A

ES0LD
—IL 1

Bs=zd
A

citac2.6
(42

SEenzor opusten dolni

:NONE
nula.B@

citac2.1
>

citac2.2
<

citac2.3
>

citac2.4
<




81 citac2.5
<
82 citac2.6
<
83 jedna.B ESCD
—IL 1 <
semafor cervena dolni
84 @ESCH
<
semafor cervena horni
85 Bszh
A
86 Bs=zd
A
87 jedna.BESURED GURZD
—IL 1 [-1 <
senzor vrata zavrit dolnii
88 ESURZD citac2.?
—L[ 1———+>
sSenzor vrata = dolni
89 EndIf
8 If fazez .8, :MONE
1 Jedna.@ ppA.7?
—IL 1 <
92 ppd.1
A
23 EndIf
94 EndIf
95 EndIf

POPIS PROCESU: Proces 04 je pokracovanim procesu 03. Je zde feSeno dalSi 5 fazi a
To tyto: 4. faze- vyrovnani hladin
5. faze- otevfeni vrat
6. faze- Ceka az lod opusti zdymadla
7. faze- zavre vrata
8. faze- pfipravi proces pro znovu spusténi a nastavi pfednost

425. Proces 05

ProcBb RS A.1 s 175 proces sdola nahoru
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [ 7
1 REM "proces zdola nahoru''
2 If ppl.1. :HONE
i If PPA.2, :HONE



18

11

12

13

14

15

16

1?7

18

19

28

21

22

UH1
H4ll

Jedna
il

UH1
H4ll

duq2
il

UH1
H4ll

tri3

[l

UH1
H4ll

ctﬁgﬁ

UH1
H4ll

peth
il

UH1
H4ll

segt
lil

UH1
H4ll

sedum

[l

UH1
Il

osums

[l

A

i B

EqQ
Y= A=B

¥ fazes.1
<D

A

B

EqQ
Y= A=B

Y fazes.2
<D

A

EqQ
Y= A=B

¥ fazes.3
<D

A

4 B

EqQ
Y= A=B

¥ fazes.4
<D

A

B

EqQ
Y= A=B

¥ fazes.bh
<D

A

&6 B

EqQ
Y= A=B

¥ fazes.b
<D

A

7?7 B

EqQ
Y= A=B

¥ fazes.?
<D

A

h B

EqQ
Y= A=B

Y fazes.B
<D




23
24

25

26

27

28

29

38

k5

32

33

34

35

36
3?7

38

39

48

41

42

If ppB.4,

If fazes.1,. :MONE

hladina A ¥ told
HEN SUB
hladina tolerance dolni
Y=A—-B
ret B
1l
konstan
tolerance spodni hranice
hladina A tolh
£ ADD
hladina tolerance horni
Y=A+B
ret B
1l
konstan
tolerance horni hranice
hladina #a CASTi PRE1
HEN GT [—<i>— il
komora pretypovani
¥= A>B
told B
4]}
vyhodnoceni hladin
tolh A ¥ CASTi PREA
HEN GT [—<i>— il
pretypovani
¥= A>B
hladina B
4]}
komora
vyhodnoceni hladin
PREA A FPB.4
Iill EQ D ) )
vvhonoceni rovnosti
¥= A=B
PRE1 B
Iill
rovno
hladina A ¥ ppd.5
HEN GT <D
¥= A>B
tolh B
4]}
:NONE
Jedna.d IN Q Bsudz [Bud=z
—IL 1 TON [-1 L
opoz2 PT ET Bsukz [ukz
lall [-1 <
Bsuhz [Buhz
[-1 <
Jedna.@ Eudo
—IL 1 A
Euko
A
Evho

.



43
45

46

47

48

49

58

51
52

53

54

5%

56

57

58
68

61

62

63

64
66

67

EndIf
EndIf

Else :HONE
If ppA.5.

Else :=NONE

»

:NONE

Jedna.d IN

—IL 1

opoz2 PT

il

Jedna.@
—I 1

Jedna.d IN
—I 1

opoz2 PT

il

Jedna.@
—I 1

Jedna.@
—I 1

Q Bsudo [Bud
TON [-1 <
ET Bsuko [Buk
[-1 !
Bzsuhz [Buh
[-1 <
Bud=z
A
Buk=
A
Evho
A
Q Bzsuvho [uh
TON [-1 <
ET Bsuko [Buk
[-1 !
Bsudz [Bud
[-1 <
Eudo
A
Buk=z
A
Buhz
A
@ESCH
<
ESCD
<

Jedna.Bcitac .8

—IL 1

)

Bsudz Osvkz EBsvhz PPA.4 Citac.l
—IL 1 L1 [ 1 L1 4D

NE
Jedna.BESY
—I 1

ROD

BUROD
<2

ES%R?D citac.2

C+)

[-]

citac.1
A

o
2

0
2

=
2

0
2

0
2

=
2



68
69

78

el

72

73
74

75

76

7

78
79

88
82

83

84

85

86

87

88

89
78

If

Else

EndlI

EndIf
If

EndIf
EndIf

ESUROD.

:NONE

f

fazes.3.

:NOME
Jedna.@
—I 1

Jedna.@
—I 1

:NONE
nula.B@
—IL 1

Bzpk (Bsvred GEurzd
[s1

—IL 1

BSZD
<2

BSCH
<2

BSCD
.

BSZH

.

BSCH
<2

BSCD
<2

BSZH
.

BSZD

.

citac.1

<2

EBspk
—I 1

<2

citac.2
>

Bszh
<o)

Bsch
<D

Bscd
<D

Bs=zd
<o)

Bzpk OBsvred di2.3 citac.3

—IL 1

1 L1

C+)



1 citac.8
—IL 1
92 citaﬁ.ﬁ
23 citac.5
—IL 1
24 citac.4
—IL 1
25 citaﬁ.3
26 citac.2
—IL 1
97 citac.1
—IL 1
28 citaﬁ.ﬂ
99 citac?. CUr—aQ IN qQ ppd_3
—IL 1 —> CTU TON >
168 DIz2.7? R CU UH1 uruzdenPT ET
-[1 — il lall —
pom.pr. hodn.c
181 ppd.3 osumsh PU
—I 1 EH|
konec
faze
182 EndIf

POPIS PROCESU: Proces 05 je témér identicky jako proces 03 a feSi vSe co proces 03
kromé stavu kdy vypadne dodavka napajeni a systém zapomene kde
skoncil a je tfeba zajistit vynulovani vystupu. To vSe je jiz obsazeno
v procesu 03.

426. Proces 06

ProcBb RS A.1 s 148 gdola nahoru pokracovani
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [
1 REM "Pokracovani procesu 6"
2 If ppl.1. :HONE
3 If ppB.2. HONE
4 If fazes .4, :NONE
Y nula.@ citac.1
—I 1 <2

6 citac.2

<2
7 citac.3

<2




18

11

12

13

14

15

16
1?7

18

19

28

21

22
23

24

25

26

27

28

If ppB.4,

hladina A ¥ told
4] sup [—fl .
hladina tolerance dolni
Y=A—-B
ret B
1l
konstan
tolerance spodni hranice
hladina A ¥ tolh
£ ADD —f
hladina tolerance horni
Y=A+B
ret B
1l
konstan
tolerance horni hranice
hladina #a CASTi PRE1
|If GT —<i>— il
komora pretypovani
¥= A>B
told B
4]}
vyhodnoceni hladin
tolh 3] ¥ CASTi PREBA
€1l GT —<i>— il
pretypovani
¥= A>B
hladina B
4]}
komora
vyhodnoceni hladin
PREA 1] ¥ FPB.4
Iill EQ D ) )
vvhonoceni rovnosti
¥= A=B
PRE1 B
Iill
rovno
hladina A ¥ ppd.5
HEN GT <D
¥= A>B
tolh B
4]}
:NONE
Jedna.d IN Q Bsudz [Bud=z
—IL 1 TON [-1 L
opoz2 PT ET Bsukz [ukz
R 7 i
Bsuhz [Buhz
[-1 <
Jedna.@ Eudo
—IL 1 A
Euko
A
Evho

.



29
k5

32

33

34

35

36

3?7
38

39

48

41

42

43

44
46

47

48

49

58

51
53

Else :NONE
If ppA.5.

Else :=NONE

EndIf
EndIf

End I £

fazes.5.

:NONE

Jedna.d IN
—I 1

opoz2 PT

TON

Esudo Egdu

ET

[-1 <2

EBsuko Egku

il

Jedna.@
—I 1

Bud=z
A

Buk=
A

Evho

.

Jedna.d IN
—I 1

opoz2 PT
lall

TON

[-1] <2

Bsuhz Eghz

[-1] <2

Bzsvho [uho
[-1 <

ET

<2

EBsuko Egku

Jedna.@
—I 1

Eudo
A

Buk=z
A

Jedna.@
—I 1

Buhz
A

BSCH
<2

BSCD
<2

Bszh
A

Bs=zd
A

[-1] <2

Bsud= Egdz

[-1] <2

Bsudz Osvkz Bsvhz PPA.4 Citac.4
L1 [ 1 L1 4D

—IL 1

:NONE
nula.B@

citac.1

e N B



54

5%

56

57

58

59

68

61

62

63
65

66

67

68

69

78

el

72

73

EndIf
If

fazes.b,

Jedna.@
—I 1

citac.2

<2

citac.3

<2

citac.4
>

BSCH
<2

BSCD
<2

Bszh
A

Bs=zd

.

Jedna.B@svroh Buroh

—IL 1

EBsuroh
1

:NONE
nula.B@

Jedna.@
—I 1

[-1

<2

citac.5

C+2

citac.1
>

citac.2

< 2

citac.3

<2

citac.4
>

citac.5

<2

BSCH
<2

BSCD
<2

Bszh
A

Bs=zd

.



74 ES0LH citac.6
—L[ 1———+>
75 EndIf
76 If fazes.?. :MONE
'a's nula.B@ citac.1
—IL 1 <
78 citac.2
<
79 citac.3
<
88 citac.4
<
81 citac.5
<
82 citac.b
<
83 jedna.d @ESCH
—IL 1 <
84 ESCD
<
85 Bszh
A
86 Bs=zd
A
87 Jedna.B@svrzh Burzh
—IL 1 [-1 <
88 Bsurzh citac.?
—L[ 1———+>
89 EndIf
8 If fazes .8, :MONE
21 Jedna.@ ppd.6
—IL 1 <
92 ppd.2
A
23 EndIf
94 EndIf
95 EndIf

POPIS PROCESU: Proces 06 je po logické strance identicky jako proces 04 ale vstupni a
vystupni proménné byly zaménény tak aby odpovidaly danému sméru
proti proudu.



427. Proces 07

ProcB? RS A.1 s 26 osetreni weiznuti lode
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4 5 [ 7
i
2 If ppl.1. :HONE
3 If ppB.A,. :HONE
4 If ppB.9?. :HONE
5 If [(spk, :HONE
[ ppd.9
<2
7 ctyrid A ¥ Pastabicitac .8
ﬂill | GT [1 < >
¥= A>B
] UHL B ppd.2
Iill ‘ )
9 ppA.1i8 IN Q IN Q RPastahil
—I/1 TON TOF <2
18 opozden PT ET opozden PT ET
llall ‘ llall ‘ —
11 Else :HONE
12 nula.B@ ppd.9
—I 1 <2
13 ppd.6
P
14 ppA.2
[
15 EndIf
i6 EndIf
17 EndIf
i8 EndIf

POPIS PROCESU: Tento proces feSi bezpecnostni pojistku, pfi zmacknuti nouzového
tlaCitka STOP. A nasledného znovuspusténi. Obsahuje 4 smycky If a to pokut
je zmacknuto nouzové STOP (signal z pomocné proménneé PP1.1), pokut je
signal z PP0.0, z PP0.9 a signal z senzorového pole komory, porovna
konstantu ctyri4 a hodnotu &itace shora dold, je li &tyfi4 > VH1 pak ur¢i smér
shora doll a provede operace pro vypusténi lodi dolu nezavisle na tom zda jela
shora €i zdola. Jinak je pfipravena pro vjezd dalSich lodi.



42.8. Proces INIT

ProcINIT RS 14 nastaveni programu
Mavesti Sys.modul 1 2 3 4
i
2
3 Jedna.B ppd.9
—I 1 <2
4 Doa.a
L]
5 DoAa.1
L]
6 Doa.2
L]
? Doa.3
L]
] Doa.4
L]
9 Doi.a
L]
iA Dol .1
L]
11 Do1.2
L]
12 Do1.3
L]
13 Doi.4
L]
14 Do2 .1
L]
15 DoZ.3
L]

POPIS PROCESU: Proces INIT nastavuje nékteré parametry po spusténi zdymadel nutné
pro spravny chod.



5.  Obsluha zdymadel
Obsluhu tvofri ¢tyfi tlaCitka a to tlacitko start, tlaCitko stop, tlaCitko nouzovy stop,
tlaCitko pro povoleni vyrovnani hladin po ukotveni lodi ve zdymadlech. Jinak jsou
zdymadla plné sobéstacné a automaticke.

6. Dodate¢né informace

6.1.  Vypis expertni kontroly

Expertni kontrola procesni stanice PSA4: Zdymadlo

Kontrola zdkladnich dat_stanice
Kontrola tabulky prucesu
U tabulce definovino: 9 prucesu a A podprogrami
Celkem 79?2 funkgnich mudulu
Kontrola jednotliviich procesii
ProcBf:
Uyhlediani nauectl, Syntaktlcka analijza
Kontrola spraunnstl parametri

@ =xx arovaniz (?>: AnIn ~ Kanal: Nezapojenii nebo nepopsaniji UV bhit (i@
-1} =*xx Parovaniz (8>: AnIn ~ Kanal: Nezapojenii nebo nepopsaniji UV bhit (i@
-2} =*xx Parovaniz (9): AnIn ~ Kanal: Nezapojenii nebo nepopsaniji UV bhit (i@

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chyb, 3 varovani

CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chyb, 3 varovani

ProcBi: . ,
Kontrola kngugrze kontaktniho schématu
=x% lJarovani: <7.4> TON » ET: Hezapojeniy vistup

CELKEM: @ zava®nijch chybh, 8 chybh, 1 varovani

Uyhlediani nauectl, Syntaktlcka analijza
Kontrola spraunnstl parametrii
Kontrola logického zasobniku

CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chyb, 1 varovani

ProcB2:
Kontrola konverze kontaktniho schématu
=xx arovianiz (34,3 TON ~ ET: Hezapojeniy wijstup
=xx arovaniz (34,62 TOF .~ ET: Hezapojeny wistup
=¥ arovianiz (46,3 TON ~ ET: Hezapojeny wijstup
=xx Parovaniz (40,6 TOF .~ ET: Hezapojeny wistup

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chybh, 4 varovani

Uyhledani nauectl, Syntaktlcka analijza
Kontrola spraunnstl Earametru
Kontrola logického zasobniku

CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chybh, 4 varovani

ProcB4:
Kontrola konverze kontaktniho schématu
=xx arovaniz <(38,.3> TON ~» ET: Hezapojeniy uystup

\.
)
-9
=l
b

5]
L

W Uaruuénl- TON ~ ET: HezapoJeniy vistup
W Uaruu;n}: TON ~ ET: HezapoJeny vystup
=»x% larovani: (1@8 > TON ~» ET: Hezapojeni vijstup

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chybh, 4 varovani

[y
ol
[y}
l'.n.'l
I'.A.'l
L

Uyhlediani nagectl, Syntaktické analijza
Kontrola spraunnstl parametrii
Kontrola logického zasobniku



CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chybh, 4 varovani

ProcBh:
Kontrola konverze kontaktniho schématu
=xx arovaniz (24,3 TON .~ ET: Hezapojeniy wijstup
=xx arovaniz (32,32 TON ~ ET: Hezapojeny wistup
=xx Parovaniz <¢39.3> TON ~ ET: Hezapojeny wijstup

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chyb, 3 varovani
Uyhlediani nauectl, syntakticka analijza
Kontrola spraunnstl Earametrﬁ
Kontrola logického zasobniku
CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chyb, 3 varovani

ProcB6 =

Kontrola konverze kontaktniho schématu
=xx arovianiz <(38,.3> TON ~ EI: Nezapojeni vijstup
=xx arovaniz <46,.32> TON ~ EI: Nezapojeny vistup
=xx arovianiz (53,32 TON ~ EI: Nezapojeni viistup
=*xx Jarovani: <1608.9> TON ~» ET: Mezapojeni vijstup

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chybh, 4 varovani

Uyhledani nauectl, Syntaktlcka analijza
Kontrola spraunnstl Earametru
Kontrola logického zasobniku

CELKEEM: @ zavamniich chyb, 8 chybh, 4 varovani

Proc@?:
Kontrola konverze kontaktniho schématu
=xx arovaniz <¢24,3> TON ~ ET: Hezapojeniy vistup
=xx arovaniz (32,32 TON ~ ET: Hezapojeny wvijstup
=xx Parovaniz <¢39.3> TON ~ ET: Hezapojeny wistup

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chyb, 3 varovani

Uyhledani nagectl, Syntaktické analijza
Kontrola spravnosti parametril
Kontrola logického zasobniku

CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chyb, 3 varovani

ProcB?:
Kontrola konverze kontaktniho schématu
=*xx% arovaniz <¢16,.3> TON ~ ET: Hezapojeniy wijstup
=xx Parovani: <(10,.62> TOF .~ ET: Hezapojeny wistup

CELKEM: @ zavamnijch chybh, 8 chybh, 2 varovani

Uyhlediani nagectl, Syntaktické analijza
Kontrola spraunnstl parametrii
Kontrola logického zasobniku

CELKEEM: @ zavamniich chyb, 8 chybh, 2 varovani

ProcINIT:
Kontrola knnuerze kontaktniho schématu
Uyhlediani nauectl, Syntaktlcka analijza
Kontrola spraunnstl Earametru
Kontrola logického zasobniku

CELKEM: 8 zavamnijch chyh, 8 chybh, 24 varovani

Kontrola databdze
Prumennych v databazi = 4
Celkovd délka databaze: 128 bajtii
Délka jedn. prumenngch 2 az 12 bajtii
Kontrola alias—promeénnich
Proménnijch v seznamu = 32

CELKEM: @ zavamniich chyb, 8 chyb, 24 varovani



-Varovani jsou zpusobena nevyuzitim v8ech vystupt u modulu TON, TOF neboli zpozdéni
pfi nabézné a sestupné hrané. Expertni kontrola pouze poukazuje na toto nezapojeni
vystupa.

7. Zavér, abstrakt

NaSe feSeni za pouziti automatizacnich prostfedku a to pomoci fidicich systému
spole¢nosti Amit. Jejiz programové a hardwarové vybaveni jsme pouZzili. Jde pfi automatizaci
oproti jinym, bézné uzivanym feSenim dal. A to tak, Ze i vjezd lodi a nasledna aktivace je
plné automaticka.

Dale naSe je plné automaticky také signalizace, ktera sama urCuje svételné znameni
na semaforech pfi vjezdu a vyjezdu lodi. Obsluha musi jen zapnout systém, a ten jiz pracuje
samostatné, jediny dalSi zasah ze strany obsluhy je po vjezdu lodi potvrzeni tlaCitkem, ze lod
je jiz ukotvena lany.

A samozfejmé nas systém obsahuje bezpecnostni prvky a to nouzovy stop po kterém
systém sam zjisti zda byl restartovan a pokracuje tak, Ze lod’ vypusti po proudu ze zdymadel.

Z tohoto hlediska je vyskoleni obsluhy natolik jednoduché a levné, Ze spolu s rychlosti
prace systému je naSe zpracovani velmi efektivni.

PFi programovani jsme praci kontrolovali pomoci terminalu amit APT130 pro kontrolu
procesll a potenciometry pro simulaci vysky hladin. Tento proces terminalu byl po dokonceni
prace odstranén. Dale jsme pfi praci pro podrobnéjsi kontrolu vyuZili programu PSEview,
ktery je soucasti programového baliku amit.
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