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UNIVERZALNI PROGRAMABILNI LOGICKI KONTROLER
DRUGE GENERACIJE

Zeljko Stankovi¢', Zeljko M. Papié?, Danijela Minic’

Rezime: Ovaj rad predstavija pregled novog moguceg koncepta za savremeno nastavno
sredstvo, Univerzalni Programabilni Logicki Kontroler (skr. UPLK) nove generacije.
UPLK sa platformnim modulom (skr. PM) i robo-platformom predstavlja odlicnu
eksperimentalnu osnovu u nastavi robotike. PredloZzena reSenja zasnovana su na
dvogodisnjem radu i istraZivanjima koriscenjem predhodnih PLK modela.

Kljucne reci: programabilni kontroler, PLC, robotizovana platforma
SECOND GENERATION UNIVERSAL PLC

Summary:This paper reviews the potential of new concepts for modern teaching tool,
Universal Programmable Logic Controller. UPLC with Platform Modul represents an
excellent experimental basis in the study of robotics. The proposed solutions are based on
two years work and research.

Key words: programmable controller, PLC, the robotic platform.

1. UVOD

Projektovanjem druge generacije Univerzalni Programabilni Logic¢ki Kontroler (UPLK )
predstavljao je veliki izazov za na§ tim. Izazov je bio joS§ veéi kada smo odlucili da i cena
takvog uredaja bude ispod cene konkurentskih proizvoda. Mi smo se opredelili za verziju
koja koristi Xbee (XB24-AWI) sistem za komunikaciju UPLK - robotizovana platforma. Kao
novi elementi na samom kontroleru pojavljuju se pet IR senzora i modul za komunikaciju
koji je razvijen za samostalan rad robotizovanih autonomnih platformi [1],[2]. Druga
novina je mogucnost varijabilne kontrole brzine okretanja dva DC motora preko ugradenog
¢ipa (L293B). UPLK modul razvijen u master funkciji u komunikacionom smislu (slikal) i
povezuje se na raCunar sa USB kablom. Adresnim sistemom moguca je adresirati
(komunicirati) sa 128 modula koji mogu imati razliCite funkcije. Aplikacija koja prati
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UPLK u svom podmeniju ima mogucnost korisnickog adresiranja. Kao korisnicki
programski jezici koriS¢ena je paleta Majkrosoft alata kao $to su RVS, C++, Visual Basic.

Slika 1. Povezivanje UPLK-a i komunikacione funkcije PM

Robotizovana “igracka* kontrolisana Univerzalnim Programibilnim Logickim Kontrolerom
predstavlja dobru eksperimentalnu osnovu koja moze da se koristi kao savremeno nastavno
sredstvo, slika 2.

Slika 2. Izgled robotizovane platforme opremljene sa beziénom kamerom i PM modulom

Projektovani UPLK nalazi svoju primenu u nastavi robotike, digitalne elektronike,
informatike i tehnickog obrazovanja. Dizajniran je za Skolske eksperimente i modularne
sisteme.
Zbog svoje namene, UPLK i Platformni modul podlezu RoHS preporukama [4] Evropske
agencije za Elektroniku. Posebna paznja usmerena je na zavrsnu obradu plo¢ica UPLK-a.
Prikljuc¢ivanjem eksternih senzora UPLK postaje mocan alat u svakom nastavnom kabinetu.
Senzorski sistem obuhvata pet nezavisnih IR senzorskih grupa. Svaku grupu senzor moguce
je funkcijski posebno definisati.
Za rad sa UPLK-om postoje pripremljeni aplikacije, veZbe i uputstva koja se nalaze na
instalacionom CD disku koji je sastavni deo seta sa kontrolerom u koji jo§ spadaju USB
kablovi i baterijski prikljuécei (VOR).
UPLK je zasnovan na mikrokontroleru 18F2550 [3]. Na samoj ploci nalazi se osam
digitalnih izlaza koje je moguce programirati. Kontroler se prikljucuje na USB port
racunara i velic¢ine je kreditne kartice. Dijagnosticki softver je deo koda koji je definisan za
sam mikrokontroler tako da korisnik dobija elementarne informacije o statusu UPLK:

e  prikljucen na racunar

e nije prikljucen na racunar

e  kvar kontrolera
Karakteristike druge generacije UPLC-a:

e 5 analognih ulaza (0 do 5V), senzorski sistem
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8 digitalnih izlaza (max 5V/100mA),

8 LED integrisanih na ploci,

PWM za dva motora, (max 30V, 0,5A po motoru) moguénost posebnog napajanja,
USB konekcija,

izvor napajanja: baterijski 3V-9V ili DC adapter 3-9V,

dijagnosticki softver sa prilozenim dll-om

dimenzije: 107 x 69 x 14mm
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Slika 3a. Sema UPLC-a
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Slika 4. Prototip UPLC-a sa delom senzora

2. POVEZIVANJE OPCIONIH ELEMENATA

Eksterno povezivanje i kontrola motora, releja ili opcionih elemenata u vidu semaforske
signalizacije moguce je ostvariti preko klema, slika 5.
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Slika 5. Primeri povezivanja releja
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Slika 5a. Povezivanje DC motora na izlaz UPLC-a
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Na slici 5 1 5a dat je prikaz povezivanja releja i DC motora kao opcionih elemenata. Slika 6
prikazuje Semu povezivanja svetlosne semaforske signalizacije (maketa semafora).
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Slika 6. Povezivanje svetlosne semaforske regulacije na UPLC izlaze

Povezivanje steper motora sa Cetiri i Sest izvoda prikazano je na slici 7 1 7a.
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Slika 7. Povezivanje steper motora na UPLC izlaze
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Slika 7a. Povezivanje steper motora na UPLC izlaze
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3. PRATECI PLATFORMNI MODUL

samostalno funkcionisanje robo platforme,
L]

komunikaciju robo platforme sa racunarom (preko UPLK-a),
e  kontrolu motorne grupe.

Slika 8. Prototip prate¢eg modula verzija 03
Komunikacija UPLK sa PM-om odvija bezicnim putem. Koristimo RF komunikacioni
Xbee protokol koji nam obezbeduje domet od preko 20m S$to je sasvim dovoljno za

laboratorijske vezbe. Na slici 8a vidimo sam Xbee modul.
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Slika 8a. Xbee modul za komunikaciju
Rad svih senzora i logicka obrada odvijaju se u mikrokontroleru. Samostalno kretanje
podrazumeva da se robotizovana platforma krece izbegavajuci prepreke na svom putu.

Prate¢i platformni modul predstavlja opcioni element (slika 8) koji prosiruje paletu
upotrebnih moguénosti samog UPLK-a i omogucuje:
L]
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Resenja za ovakav nacin kretanja postoje od najjednostavnijih do veoma komplikovanih i
skupih. Mi smo se opredelili za najjednostavnije reSenje koje se sastoji od IR diode i IR
senzora. Obrada signala i logika detekcije prepreke odvija se u mikrokontroleru.

4. PROGRAMSKI INTERFEJS

Aplikacija za koriScenje UPLK uradena je u Visual Basicu 6 SP5. Sam programski interfejs
je uraden u rudimentalnoj formi, slika 9. Korisnik ima mogu¢nost da kontrolise kretanje
platforme kao i brzinu DC motora.
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Slika 9. Interfejs programa za kontrolu kretanja robota

5. ZAKLJUCAK

UPLK sa dodatnim PM-om i robotizovanom platformom moze se koristiti u Sirokom
spektru nastavnih modula iz oblasti tehni¢kog obrazovanja, mehatronike, elektronike i
informatike. Bez obzira da li Zelite da reSavate zadatke dizajna robo-platforme i njeno
kretanje, raspravljate na temu senzora sa svojim studentima pomocu prakticnih primera, ili
zelite da razvijete nov program za ovu jednostavnu i ekonomski isplativu robo platformu u
nekom od programskih jezika, predlozen UPLK & PM komplet je idealno polaziste za Sirok
raspon izazova i zadataka. Vise o samom UPLK i PM kompletu mozete pronaci na veb
lokaciji www.cdrobi.com
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