Uvod

Rozhodli sme sa zostrojit' funkény modelovy vytahovy systém (obr. 1 v prilohe). Pri
tvorbe ndzvu pre tento projekt sme vychadzali z toho, Ze sa nejednd o jeden vytah ale
rovno o dva. A kedZe tento typ modelu sme eSte nikdy nevideli, tak pravé to nas

motivovalo k GspeSnému zrealizovaniu tak narocného projektu.

Urcite kazdy z vas uz raz v zivote iSiel v hocijakom vytahu, ked'’Ze tento typ dopravného
prostriedku sa vyuziva skoro vo vsetkych vyskovych budovach ako napr. bytovkach,
nemocniciach, nakupnych centrach atd’. Preto by sme vas radi oboznamili, ako taky vytah
vlastne pracuje v beznej prevadzke. Vo vSeobecnosti sa vytah pouziva ako zdvihacie
zariadenia na prepravu osdb popripade nakladov vertikalne alebo Sikmo smerom k pevnej
dréhe. Ide v podstate o ploSinu, ktord je vytahovana alebo tlaCend mechanickymi
prostriedkami, najéastejsie, retazami alebo hydraulicky. Moderné vytahy byvaja tvorene
jednou kabinou umiestnenou vo vytahovej Sachte. V minulosti boli vytahy pohanané

vodou, parou alebo l'udskou silou, no dnes su vo vicSine pripadov pohéainane elektricky.



1 Problematika
1.1 Programovatel’né automaty

Programovatel'ny logicky automat (Programmable Logic Controller) (obr. 2 v prilohe ) je
priemyselny problémovo orientovany pocita¢ zamerany na riadenie technologickych
procesov v realnom case. Jednoduchsie by sa dali nazvat’ priemyselnymi pocitaémi. Slazia
na riadenie zlozitych technologickych procesov. Patri medzi najdolezitejSie sucasti

¢islicového procesného riadenia s diskrétnymi a analdogovymi V/V signdlmi.

1.1.1 Zakladna Struktara PLC
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* ZDROIJ: zo (110/220V - alebo 24V =) dodava napatia potrebneé pre elektroniku v PLC.

« CENTRALNA JEDNOTKA: srdce PLC, je zloZena z procesora, ktory vykonava program
a z pamati, ktoré obsahuju nielen program, ale aj data a informacie o Udajoch (trvanie

casovych oneskoreni, stav pocitadiel....).

« VSTUPNO-VYSTUPNE ROZHRANIE: transformuje interné data z automatu na

vonkajsie (externé) procesné premenné s ohladom na obmedzenia procesu.

Fyzické prepojenie s vonkajSim prostredim:

* Vstupny modul — Umoziiuje nalitanie stavu snimacov, ktoré su mu priradené —
Transformuje elektricky signal na logicky stav (0, alebo 1).
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Vstupny

modul Sr“mac

Napajanie

e Vystupny modul — UmozZiuje ovladat vykonové cleny, ktoré si mu priradené —

Transformuje logicky stav (0 alebo 1) na elektricky signal.

Napajanie
— Vystupny
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1.1.2 Princip PLC

Pri vykonavani programu PLC automatom musi urcitym spoésobom komunikovat s
okolitym svetom teda napriklad zo snimacmi, tlac¢idlami, motormi a podobne. Jednotliva
informacia je pri digitdlnych vstupoch/ vystupoch realizovana privedenim napr. 24V na
konkrétnu svorku vstupov/ vystupov. Potrebné je upozornit’ nato, ze PLC automat
nepracuje s aktualnymi hodnotami vstupov a vystupov, ale s ich obrazmi vstupov/
vystupov uloZenymi v pamati (registroch). Aktualizacia jednotlivych hodndt prebieha v

¢ase operacného cyklu v ramci ktorého si procesor PLC automatu precita vSetky vstupy na



vstupnom module — zapise hodnoty do registra PLC (vytvorenie obrazu vstupov) pri¢om
na zaklade programu aktivuje vystupy, teda z vystupného registra aktivuje konkrétny
vystup. Tento proces je oznacovany ako cyklus spracovania programu. Podstatné je, ze
PLC automat vykonava dany cyklus v slucke. Dany parameter je uvadzany vyrobcom v
sekundach (konkrétne mikro az nano sekundach). Tym sa vie programator pri naro¢nych
vypoctovych aplikdciach rozhodnut’ pre vyber spravneho PLC. Cely cyklus sa neustéle

opakuje pokial’ neddjde ku zastaveniu PLC automatu, alebo zavaznej chybe.

1.1.3 Vlastnosti PLC

PLC sa kazdym rokom vyvijaju a vylepsuju tak, aby ulahcili prace v prevadzke a st Casto
porovnavané s obycéajnymi pocitatmi. Vymenujme si hlavné vlastnosti, ktoré ich

predurcuju pre nasadenie do priemyselnych aplikacii:
. Rychle programovanie Glohy,

Tato vlastnost’ patri medzi hlavné prednosti PLC, kde je moznost' rychlej realizécie
systému. Technické vybavenie uzivatel nemusi vyvijat. Sta¢i iba navrhnat' a objednat’
vhodnt ststavu modulov programovatelnych automatov, tzv. konfigurdciu pre dant

aplikaciu, vytvorit’ projekt, napisat’ program a zaviest’ ho do chodu.
. Nekonciace zmeny v zadani,

Len vynimocne sa podari, Ze prva varianta rieSenia zostane tou poslednou a kone¢nou.
Predstavy zadédvatel'a a koncového uZzivatel'a, ale 1 projektanta a programéatora postupne
zreju a poZziadavky sa priebezne vyvijaju. Pri pouziti programovatelného automatu staci
mnohokrat iba opravit, zmenit' alebo rozsirit' uzivatel'sky program. Pokial' poziadavky
vyZzaduju zavedenie novych vstupov a vystupov, v takomto pripade si mdzeme vystacit’ s
rezervou vstupov -vystupov v uz existujicom module, alebo jednoducho pridat’ novy
modul. Dal§ia moznost’ spo¢iva v zaradeni druhého PLC do systému, a tak k vytvoreniu

podsystému.
. Spolahlivost’, odolnost” a diagnostika,

Technické vybavenie programovatel'nych automatov PLC je navrhnuté tak, aby dokézali

odolévat’ extrémnemu pocasiu, priemyselnym podmienkam a boli odolné voc¢i ruseniu a



porucham. Tieto vlastnosti robia PLC robustné a spolahlivé. Stcastou st aj vnutorné
diagnostické funkcie, ktoré priebezne kontroluji ¢innost’ systému a vcas zistia pripadna

poruchu, lokalizuju ju a tym sa ul'ah¢i jej odstranenie.

1.2 SIMATIC Automat

Rad riadiacich systémov SIMATIC pontka mnozstvo integrovanych funkcii a volitelnt
vykonnost’ pre vSetky aplikacie a poziadavky. Zahfiia programovatelné logické automaty
(PLC), kompletné pristroje, pozostavajuce z PLC a panelu operatora, riadiace systémy na
baze PC ako aj komponenty pre funk¢ne a priestorovo decentralizované spracovanie
informacii. Pre aplikacie s vysokymi poziadavkami na bezpecnost’ su k dispozicii riadiace
systémy aj vo vyhotoveni s bezpecnostou v pripade vlastnych chyb a s vysokou

pohotovost’ou.
S7-200

SIMATIC S7-200 ponuka vysoky vykon pri minimalnych ndkladoch na instalaciu a
programovanie. Ponuka kompaktné, cenovo vyhodné riesenie automatizacnych tloh v
najnizSej vykonovej oblasti. K dispozicii ma optimalizované funkcie pre aplikicie s
nizkym stupfiom systémového prepojenia, napr. sériovd vyroba strojov, zariadeni, atd’.
Systém je modularne rozSiritelny pre individuadlne prispdsobenie zadaniu Ulohy
automatického riadenia. Pri pouZiti rozSirovacich modulov je moZzna komunikécia aj v
sietach PROFIBUS, AS-interface alebo priemyselny ethernet. Programovanie sa realizuje

prostrednictvom STEP7 - Micro/WIN.
S7-300

Modul SIMATIC S7-300 bol navrhnuty pre inovativne systémové rieSenia so zameranim
na vyrobné inZinierstv. Ako univerzdlny automatizacny systém predstavuje optimalne
rieSenie pre aplikacie v centralizovanych a distribuovanych konfiguraciach. Nevyzaduje
udrzbu a ponuka vela integrovanych funkcii, kompaktni konStrukciu a vel'mi velky

sortiment funkénych modulov. S7-300
S7-400

SIMATIC S7-400 umoziiuje systémové rieSenia v oblasti spojitych a nespojitych
technologickych, vyrobnych procesov a vyznacuje sa predovsetkym vysokym vykonom pri

rieSeni tloh spracovania informacii a komunikéacie Vysoké rychlosti spracovania a ¢asové
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odozvy zarucuju kratke ¢asy cyklu strojov. Vysokorychlostna spétna zbernica zabezpecuje

efektivne prepojenie centralnych I/ O modulov.
S7-1200

Zakladné automaty SIMATIC S7-1200 st idedlnou volbou pre flexibilné a efektivne
vykonavanie automatizacnych uloh v oblasti malej az strednej vykonnosti. S vybavené
komplexnou paletou technologickych funkcii ako aj mimoriadne kompaktnym a uspornym
dizajnom. Komunika¢né rozhranie Industrial Ethernet / PROFINET integrované do
SIMATIC S7-1200 spifiaji najvys§ie poziadavky na moderni a bezproblémovi
komunikaciu s distribuovanymi vstupmi / vystupmi s panelmi SIMATIC HMI pre

vizualizaciu a d’alSie riadiace jednotky pre komunikaciu CPU-CPU.
S7-1500

Modularne programovatel'né automaty radu SIMATIC S7-1500 predstavuju predovsetkym
zvySenie vykonu a vylepSenie praktickej pouzitelnosti. Vd’aka hladkému zacleneniu a
perfektnej integracie do TIA-Portal software je mozné zefektivnit’ aj vyvoj uzivatel'skych
aplika¢nych programov pre stroje a technologické zariadenia. SIMATIC S7-1500
zachovava osvedcené a fungujuce, zéroven vSak pridava nové funkcie a vlastnosti, podla
sucasnych poziadaviek a s ohl'adom na budicnost. Ma moduldrnu Struktru a jeho
funkénost’ je Skalovatena. Vzostupna kompatibilita a rozSiritelnost zabezpecuju
nakladova efektivnost’ a bezpecnost' investicii. Znizuje dobu odozvy stroja, umoznuje
vacsiu produktivitu pomocou kratSich cyklov a pontka rozsirenti skdlu programov s

konzistentnym ¢asom cyklu.

1.3 SIMATIC TIA-Portal

Pre rieSenie jednotlivych automatizaénych uloh sa doteraz osvedcili Specializované
projekéné nastroje. InZiniersky framework Totally Integrated Automation Portal (v skratke
TIA-Portal) stiera hranicu medzi tymito nastrojmi. Tento inZiniersky koncept predstavuje
novy zaklad pre vyvojové nastroje na projektovanie, programovanie a uvadzanie do chodu
vSetkych automatizanych pristrojov a pohonov z portdlia TIA-Portal. Jednoduché
ovladanie po¢nuc uvodnou obrazovkou a perfektna spolupraca medzi jednotlivymi ¢astami
aplikécie ako napriklad medzi programovanim riadiaceho systému (SIMATIC STEP7) a
projektovanim zobrazovacich panelov pripadne PC aplikécii (SIMATIC WinCC) - to je

zakladna vlastnost’ systému TIA-Portal.
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1.4 Princip fungovanie motora s prevodovkou

Ustrednym prvkom motora s prevodovkou je prevodovka so svojimi prevodovymi
stupniami, dvojicami ozubenych kolies. Tie prendsaju vykon motoru zo strany pohonu na
vystupnu stranu. Prevodovka tak funguje ako prevodnik kratiaceho momentu a otacok. Vo
vicsine pripadov znizuje prevodovka otdCky a sicasne prenasa vyrazne vysSie krutiace
momenty, ako by mohol zaistit’ vlastny elektromotor. Od typu konstrukcie prevodovky
zavisi to, ¢i do tivahy prichadza motor s prevodovkou pre 'ahké, stredne t'azké alebo t'azké
zataze, pre kratke alebo dlhé doby zapnutia. Podl'a toho, ¢i prevodovka otacky
prichadzajuce z motora (nazyvané vstupné otacky) znizuje alebo zvysuje, hovorime o
prevode do pomala alebo prevode do rychla. Parametrom prevodovky je pomer vstupnych
a vystupnych otacok. Dal§im doleZitym parametrom motora s prevodovkou je maximalny
kratiaci moment na vystupe. Uvadza sa v newtonmetroch (Nm) a je meradlom pre vykon

motora s prevodovkou a zataz, ktorou dokaze hybat’.

1.4.1 Typy motorov s prevodovkou

Pre typ motora s prevodovkou je rozhodujuci smer pdsobenia sily. Podl’a tohoto

rozliSujeme tri zdkladné konstrukéné typy:

1. prevodovky s paralelnymi hriadel'mi
2. uhlove prevodovky

3. planétové prevodovky.
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2 Ciele préace
Ciel'om prace je :
e vytvorit’ model vytahového systému
e navrhnat elektroinstalaciu pre vytahovy systém

e vytvorit program riadenia obidvoch vytahov pomocou programovatelného PLC

automatu

13



3  Material a metodika

Pri nasej praci sme vychadzali z nadobudnutych poznatkoch na hodinach teodrie a praxe.

Teoretické dostupne informacie sme ziskali od nasho konzultanta.

Vsetky tieto informacie a fotky z nasej prace sme spracovali do suvislého textu. Tato
praca by mala sluzit’ na oboznamenie sa s naSim projektom a priblizit' jednoduchy princip

a skonS$truovanie prace.

3.1 Konstrukcia a zapojenie vyt’ahového systému

Nasa praca vyzadovala mnozstvo sil a Casu stradveného pri nej. Taktiez bolo potrebné
zaobstarat’ material, ¢i uz zelezné platni¢ky, L-profily, jednosmerné motory s
prevodovkou, jazyékové snimace, relé, mikrospinace, drevent dosku, alebo magnety.
Pred vystavbou konstrukcie sme si museli najprv naértnat’ rozmery pre jednotlivé kovové
platni¢ky. Tieto platni¢ky sme dali porezat’ na CNC stroji. Niektoré ¢asti vyt'ahu (miesto
pre tlacidla a snimace) , sme odrezali a obrusili ruéne. Motor s prevodom je upevneny na
ocelovom plechu, ktory pomocou prevodu otaca zelezny hriadel’ a ten nésledne navija

kabinku smerom hore alebo dole.

Jednosmerny motor s prevodovkou, ktory mozete vidiet' niZ$ie spolo¢ne s parametrami,
ktoré sme vyuzili pre oba vyt'ahy potrebuje napajanie 10 V a je pripojeny cez relé na PLC

automat, ktory ich spina cez 24V. Automat riadi ich zopnutie a rozopnutie.

jednosmerny motor s prevodovkou
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Nap3janie 9-14V DC
Menovité zatazZenie 88 ot/min
Krutiaci moment 145mA, 1088g/cm
Rozbeh 1050mA, 8980g/cm
Rozmery D=24,4mm x 53,9mm
Prad naprazdno 20mA

parametre jednosmerného motora s prevodovkou

Ked’ uz celkova konstrukcia bola hotova, tak sme presli na d’alsiu ¢ast’ a tou bolo zapojenie
celého systému. Z motorc¢ekoch, snimacoch a tlacidlach sme postupne vyviedli vodice.
Tieto vodice sme po upevneni list na oboch vytahoch do nich zviedli. Listy sme prilepili
s lepiacou termopistol'ou a nasledne sme do nej vyrezali pre lepsi prehl'ad pri zapojeni dva

vyrezy pre vyvod do vstupov PLC automatu.

3.2 Program vyt'ahového systému:

Hlavny program:

%DEG %DB3
“Block_3_DB_2" “Block_1_DB_1"
%FB2
"Block_3" %FB1
EN ENO "Block_1"

%10.0 %M0.1 —————————n ENO
“tlacidlo 1 lavy —4"Tag_€”
poschodie’ — giac 1 00 %0.0 5003

%001 pravy —Tag_5" “tacidle 1 smer = Tag_4
“tacidlo 2 poschodie” — tjacidlg 1 %11
paschodie” — tlac 2 %01 napajanie —T2g_&"
. :m}z “tlacidlo 2
p‘azz‘ho:ie” - poschodie” — tacidlo 2

%03 %I0.2
“tlacidlo 4 “tlacidio 3

poschodie” — pjac 4 poschodie” — tiacidlo 3

%I04
nimac 1 %03
wtah 1" — snimac 11 “tlacidio 4
*I0.5 poschodiz” — tiacidio 4
“snimac 2
wytah 17— snimac 12 %I1.0
%I0.6 smma; > _
“snimac 3 Vteh ¥ — snimac 1
wtah 1" — gnimac 13
%11
w07 *snimac 2
snimac 4 .
Weah 1* — grimac 14 ¥ftah 2° = snimac 2
_%no %2
snimac 1 _ “snimac 3
wiah 2° — snimac 21 -
vytah 2 — snimac 3
%11
“snimac 2 K]
wiah 2° — snimac 22 “snimac 4
%012 it 2 — cnimac 4
“snimac 3
wiah 2 — i on £
“stoy 3h 27—
P Pt STOP

“snimac 4
wtah 2 — cnimac 24
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oo
=
=
oo
poschodie” — gjac 1 ®=MO_O
— . Wewgs
o
poschodie” — gjac 3
o
“tlacidlo 4
o s
wvytah 17 — cnimac 11
Bal0_5
e 2.
o
vytah 17 — cnimac 13
<o
VHTEN 17— cnimac 14
o
wytah 27 — cnimac 21
%al1-1
e
e
“snimac 3
“tah 27— cnimac 23
s
WYTaN 27 —— cnimac 24
%M1 MO0 %002
“Tag_8&" “Tag_5" “Tag_3"
] 1 ] | {
LI | i LI
“Tag_g&" “Tag_5" “Tag_3"
| L I | { 1
LI | LI | LI |
Program na riadenie 'avého a pravého vytahu:
#tlac1” #"snimac 127 #"snimac 227 # snimac 117 #lavy_vytah1
— F 1t 1t 1/t { —
#'tlac 27 #"snimac 11" #'snimac 217 #'snimac 127 #lawy_wytah2
#"snimac 237 L ] | 1/1 {
#snimac 23"
#'snimac 247
#sznimac 247
#"snimac 13" & snimac 237
& znimac 24° #snimac 21
# snimac 147 # nimac 24 #animac 14 Fsnimac 24
#lavy_vytah1
.
.
#tlac 3" #snimac 14" #"snimac 24" #'snimac 13 #lavy_wvytah3 #tlacd” #snimac13” #snimac 23" #'snimac 14" #lavy_vytahd.
L 1 1 ] { ; { } 1/}

#snimac 22°

—

# snimac 217

—

#snimac 127

—

#snimac 22°

'_

#'snimac21°

voimsetz wamimac 2z
#snimac 247
#snimac 21"
#snimac 117 #snimac 217
_| |—| |— #snimac 117 # snimac 21°
#law tah3
yﬁv:: #lavy_vythd
f ——
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#IEC_Timer_0_
Instance
#lavy_vytzhi #lavy TON
— | { }— #tlac 1 #lavy_spalu Time #pravy_spolu
| | /1 N qg—
#lavy_vytah #lavy_spelu #50ms — pT ET —
— | { F— il
1T
#lavy_vytah3
#'tlac 3"
] |
1T
#lavy_vytahd #tlac 4"
| |
#tlac1® dpravy_spolu #'snimac 217 #pravy_vytahl #tlac 2" #pravy_spolu #snimac 22° #pravy_vytzh
! ]| ] {
— | | Yt { F— i | i | 4 { —
#pravy_vytshl #pravy_vytah2
— ! |
1T
#tlac 3 #pravy_spalu #'snimac 23" #pravy_vytahd
1 P \:y_IP V‘ P fy_y‘t #tlac 4" #pravy_spolu #enimac 24" #pravy_vytahd
| L ] L ) {
1T 11 I 1 )_' | | i | vﬂl { —
#pravy_vytahd #pravy_vytahd
Iy I L
1T 1T
#pravy_vytah1 #pravy
. { }—
#pravy_vytah2
i
#pravy_vytah3
] L
1 F
#pravy_vytahd
]l L
1 F
. . ) .
Program na riadenie pohybu vytahu:
#tlacidio 27 #znimac3” #snimac2® #STOP #dole2
#tacidlo 1 #snimac1” #5TOP #dolet 1} |} /1 1t { }—
1} I/} i1 { —
#znimac4”
#dolel
_| |_ #doleZ
— —_—
#tladidle ssnimact® #snimac 2 #5T0P #hore! s “emmee Tanmees e mhor
il i L i | () — | ' 4 {
L) L] I/‘ I/‘I il
#snimac2”
#horel
I : #harez
S T —
#tlacidle 3 #snimac4” #snimac 3" #5TOP #dole3 #dacidlo 4" #snimac 47 #5TOP #hare3
— | 1 % 1 { — f 4 1 { F—
#dole3 #hore?
_| |—
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%DE1
*IEC_Timer_0_DE"

TON
#dole #hore Time #3TOP #napajanie
l L 1/ N q_'/l—c
T L

T#10ms — pT BT — -
#haore #dole
]l L ]/}
T L
#hore Hsmer
I | i 1
1T LI
#horel #hare
| L I 1\
LI | L
#hore2
] |
LI}
#hored
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4. Vysledky prace

V zavere tejto prace by sme chceli zhodnotit’ nase dosiahnuté vysledky. NaSim prvoradym
cielom bolo mechanicky skonstruovat’ obidva vyt'ahy, ¢o sa nam aj S mens$imi problémami
Gispesne podarilo. Dalsou podstatnou ¢astou bolo navrhnat’ spravne elektroinstalaciu. Tu
sme jazyckové snimace, tlacidla, mikrospina¢e a jednosmerné motory napojili na PLC
automat znaCky Siemens S7-1200. Po tejto rozsiahlej praci sme zacali postupne
programovat’ za pomoci Ing. Nemsilu v programe TIA portal. Prave tu sme najviac
pochopili na akom principe pracuje taky automat, ktory riadi vopred dany objekt.
Samozrejme aj pri tomto projekte nastali rozne nepredvidatelné komplikacie s ktorymi
sme sa museli popasovat. Takym najvac¢§im problémom jednozna¢ne bola zotrvac¢nost’
vytahovej kabinky. Najviac sa prejavila ked” dana kabinka po privolani iSla napr. zo
Stvrtého na druhé poschodie. Hoci snima¢ zareagoval spravne, tak kabina vytahu
nezastavila na danom mieste na poschodi, kvoli rychlosti a vahe kabiny. Ked’ze nas vytah
nema protizavazie, ktoré by zabranilo tejto mechanickej chybe, tak sme sa rozhodli, ze
dame eSte jeden magnet do kabinky. Ten zabezpecil to, Ze kabinka neziSla az o tol’ko
nizsie, ze by bolo zjavne vidiet’, Ze je mimo poschodia na ktorom mal pdvodne zastavit. PO
odstrani tejto zavady, ktord sa ndm podarilo ¢iasto¢ne vyriesit' sme prakticky sfinalizovali
celkovy vzhl'ad projektu Kazdé nasa uloha nas posunula vpred s naSimi vedomost'ami ¢i
uz zkompletnej stavby konstrukcie, zapajania automatov alebo zo samotného

programovania.

Na tomto modeli vytahového systému by sme chceli v buducnosti zrealizovat' d’alSie
rozs§irenie, ¢im by sa dalej zvicsila jeho funkénost. Napriklad nainstalovat’ led diédy,
ktoré budld umiestnené v strope kabinky, aby sa rozsvietili po uréitom Case, kedy
zaznamena snima¢ polohu kabiny na danom poschodi, naprogramovat’ riadenie aj za
pomoci HMI panela a hlavne zabezpecit' aby kabinky mali protizavazie, ktoré by uplne

odstranilo zotrvac¢nost’.
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5 Zaver prace

Praca na realizéacii tohto modelu bola pre nas celkovo dost’ drahd a naro¢na, ale vel'mi
zaujimava. Mali sme moznost v praxi si overit nase teoretické znalosti, ktoré sme
nadobudli pocas doterajSicho S§tidia v naSich S$tudijnych odboroch — energetika a
priemyselnd informatika. Takéto sktsenosti by sme nenabrali na Skolskych hodinach,
preto sme radi, Ze sme sa zapojili do tejto Skolskej aktivity. Skdsenosti ziskane tvorbou
tejto prace sa nam urcite hodia do buducna, ¢i uz pri zdokonal'ovani nasho projektu alebo
nejakého noveho projektu. Vytvoreny model vytahového systému by sme chceli venovat’
skole ako ukazku pri ditoch otvorenych dveri. Takisto verime, ze vytvoreny vytah by im
rad posluzil ako uebna pomocka pre Studentov nasej Skoly. Chceeli by sme sa na zaver eSte
raz pod’akovat’ naSim ucitelom za ich odborné a teoretické vedomosti, a taktiez naSmu

konzultantovi panovi Ing. Pavlovi Nemsilovi za pomoc a ochotu pri nasej praci.
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6 Zhrnutie

Ciel'om nasej prace bolo navrhnit’ a skonstruovat’ vytahovy systém. Tato pracu sme si

rozdelili na dve zakladné Casti — teoretick( a praktickd.

Teoreticka Cast dokumentacie pozostava z informécii o stru¢nej charakteristike PLC
automatu ako aj program TIA portdl atakisto kratky popis jednosmerného motora

s prevodovkou.

V praktickej Casti sme potrebovali vytvorit’ plne funkény vytahovy systém. Aby spravne
fungoval cely systém tak sme museli aj za pomoci Ing. Nemsilu naprogramovat’ PLC
automat. Tu sme sa naucili na akom principe pracuje taky automat, ktory riadi moze

objekt.

Vsetky napady, ktoré sme dostali pri modernizicii vytahu ,sa ndm podarilo Gspesné
zrealizovat. Celkova préca nés obohatila 0 mnoho teoretickych a praktickych zruénosti,

ktoré mdézeme v buducnosti vyuzit'.
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7 Resume

The aim of our project was to design and construct an elevator system. We divided this
work into two basic parts: theoretical and practical

Theoretical part consist of documents connected witth information about brief description
of PLC automat as well as TIA portal program and brief description of DC motor with

a gearbox.

In the practical part we needed to create a full functional elevator system. To proper
functioning of the whole system so we had to with the help of Ing. Nemsilu to program the
PLC automat. Here we have learnt how this automat works, which an object can be

managed.

All ideas that we received for the creation of the elevator, we implemented successfully.
The work on this project has brought us new theoretical and practical skills that we can use

in our future.
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9 Prilohy

obr. 1 vytahovy systém

SIEMENS

obr.2 PLC automat
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