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DATABAZOVY SYSTEM PRE VYBER SENZOROV DO
STRUKTUR POHONOVYCH AGREGATOV

DATABASE SYSTEM FOR
SELECTING SENSORS INTO DRIVE AGGREGATES
STRUCTURES

Cuboslava SIDLOVSKA - Peter TULEJA

Abstract

Current methods and procedures for designing, engineering and construction of automation
and robotic technique are characterized by the application of CAD methods and their means.
The article introduces a database sensor system as a support tool for the design and
construction of such technigue. The database system is factually oriented on sensors that are
an integral part of functional automation and robotics. Created database supports search and
selection of sensors for assignments and sensor functions of automation and robotics
technique.
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Uvod

Sucasné poziadavky na funkcie a vlastnosti robotickej a vyrobnej techniky (obecne naro¢né
technické zariadenia) si okrem iného spojené aj so zvySenymi narokmi na pohonové agregaty
zabudované vich mechanike atiez so zvySenymi narokmi na efektivnejSie vyuzitie
pohonovych agregatov vo funkénych zostavach tychto zariadeni. Tato skutocnost’ si vyzaduje
uz v etape navrhovania tychto zariadeni zodpovedne vybrat najvhodnej$i a najefektivnejsi
pohonovy agregat pre zadefinované funkEné a parametrické poZziadavky, ako aj potrebu
monitorovat’ vybrané parametre pohonovych agregatov v priebehu prevadzky tychto zariadeni
(najma tych, ktoré zasadne ovplyviuju kvalitu funkcii zariadeni) cez spétné vizby a riadenie
pohonovych agregatov. Pre rieSenie tychto rozSirenych poZiadaviek v odpovedajicich
suvislostiach sa vyuziva architektira systémovej Struktary pohonovych agregatov, ktord je
teoretickym zakladom modularnej konStrukcie pohonovych agregatov.

Charakteristika pohonového agregatu

Na pohonové agregaty pre ndarocné technické zariadenie su kladené vysoké technické
a funkéné poziadavky, [2],[3] najmi: plynuly rovnomerny rozbeh a brzdenie; potrebna
(vysoka) presnost’ polohovania (spétnd vizba polohy); dostato¢na polohova tuhost’; Specifické
poziadavky na rychlost’ (narast rychlosti, zrychlenie, podla aplikacie); Specifické
vykonové, mechanické a dynamické charakteristiky na vystupe (vykon, otacky, prechodovy
stav, minimalny rozbeh, reakcia na rychlu zmenu priestorovej konfiguracie pohybového
mechanizmu a nadviazného zatazenia, momentové riadenie); minimalne obrysové rozmery,
minimalna hmotnost’; vhodné priestorové usporiadanie; uZzivatel'sky komfort; rozptyl
prevadzkovych podmienok; nizke prevadzkové naklady; zadany stupeni vnutornej inteligencie
apod. Tieto vlastnosti a parametre vo vSeobecnosti charakterizuje a popisuje architektira
systémovej Struktiry pohonového agregatu, obr. 1, ktord definuje Gplnt zostavu vnutornych
funkcii aich parametrickych zavislosti, ako aj uplni zostavu vlastnych prvkov pohonového
agregatu (OB, M, B, S, TS) aich vzajomnych vizieb. Technickd interpreticia systémove;j



Thel6"™ International Scientific Conference

Trends and Innovative Approaches in Business Processes “2013” ul

Struktary pohonového agregatu z pohladu jeho navrhovania akonstrukcie vedie
ku koncepciam tzv. modularnych zostav pohonovych agregatov. Tento pristup je
charakteristicky tym, Ze navrh pohonového agregatu sa realizuje ako stavebnica, kde z bazy
prvkov sa zostavuju pohonové agregaty pozadovanych vlastnosti a parametrov.

Pre navrhovanie a konstrukciu takychto pohonovych agregatov (reprezentaénym prikladom st
pohony Maxon, Fau.) je potrebné mat’ k dispozicii usporiadane databazy (vykon, presnost’,
obrysové rozmery, rozhrania, ...) vlastnych prvkov pohonového agregatu (OB, M, B, S, TS).
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Obr. 1 Schéma systémovej Struktiry pohonového agregatu

Jednym z rozhodujucich prvkov zostavy pohonového (inteligentného) agregatu su aj senzory
(S) vzostave vnutornych senzorovych systémov, ktoré plnia funkciu zberu informacie
(snimanie, monitorovanie, identifikacia), prenosu (prenos a priprava k spracovaniu)
a spracovania informacie na uroven riadiacej informacie o vybranych (ur¢enych) parametroch
agregatu a ich vystup je urCeny pre riadenie (OB). Parametre, ktoré sa Standardne monitoruju
na pohonovom agregate su : otdcky, poloha, rychlost’, okrem tychto parametrov sa monitoruju
aj d’alSie prevadzkové parametre pohonu (napr. teplota, vibracie, ...). Nasledne pre efektivny
navrh andasledne vyrobu spolahlivych pohonovych agregatov je potrebna odpovedajuca
databaza senzorov. Potreba takejto databazy senzorov je podporend aj tym, Ze sucasny trh
ponuka Siroky sortiment r6znych druhov snimacov (fyzikalny princip snimaca) vo viacerych
parametrickych modifikéaciach (rozsah, presnost’, citlivost, ...).

Databaza senzor

Vytvorend databaza SENZOR, ktorej predmetom je senzor, je zostavena pre potreby
navrhovania a projektovania automatizovanych zariadeni. Databaza je zostavena ako:

= usporiadany stbor informécii o senzoroch podl'a stanovenych hladisk (vyberové kritéria),
= obsahovo naplneny informacény list 0 kazdom senzore ulozenom v databaze,

= produkt s komfortom a jednoduchost’ou obsluhy,

= produkt s nenaro¢nostou na HW a SW vybavenost’ pre instalaciu a vyuzivanie,

= otvoreny systém pre priebezné dopliiovanie a inovaciu.
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Databaza je ulozend v podadresari Data v subore Sensors.db., fyzicky sformatovana do dvoch
tabuliek: 1./skupina snimacov — slazi pre archivaciu senzorov a 2./ snimace detail — sluZi na
archivaciu samotnych snimacov.

Potreba HW: procesor s taktovacou frekvenciou min. 400 Mhz, 256 Mhz RAM, 4 MB
volného priestoru na disku. Potreba SW: operaény systém Windows 2000 a vysSie,
Framework 2.0. Instalacia programu je iniciovana kliknutim na stbor ,,Senzor-setup.exe ked’
sa otvori okno samorozbalovacicho suboru, obr. 2a, program sa spusti z adresara v ktorom sa
rozbalil program, obr. 2b.
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Obr. 2 InS$talacia a spustenie programu

Pouzivanie programu sa aktivuje cez 'avé okno, kde je priestor pre zobrazenie, definovanie,
editdciu a mazanie poloziek skupin snimacov, obr. 3a. V pravej Casti okna sa zobrazuji
jednotlivé snimace zadefinované v prislusnej skupine snimacov, obr. 3b.

Sminaci
Verhalerost

s | 1.3
r— netenenj |08 Smm D3 vodt PHRMEN RO
M5 ensed, nstunsa | 085 0C 3 PHRANPH NC

Sn0sing adaghiy
= Dploelskioricks simate
o Staeducnd snimats
Vilcors prevaderie

(ETTEE T T

Obr. 3 PouZivanie programu

Kliknutim na tla¢idlo ,,Novy“ sa zobrazi Gvodné okno pre definovanie novej skupiny
snimacov. Do pol'a ,,Nazov skupiny* sa zada nazov skupiny snimacov a do popisu sa uvedi
d’alsie potrebné tidaje (merané veli¢iny, priestor aplikacie, ...)..
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Obr. 4 Definovanie snimaca

Potvrdzuje sa kliknutim na tlacidlo ,,OK*. Editacia skupiny snimacov je oSetrend obdobnym
postupom ako zadavanie novej skupiny snimacov. Kliknutim na tlac¢idlo ,,Editovat™ sa
zobrazi okno editacie, kliknutim na tlacidlo ,,OK* sa aktivuje vlastna editacia. Definovanie
a popis snimacov je realizuje prostrednictvom dialogového okna, obr. 4, ktoré sa aktivuje
vyberom skupiny snimacov v ktorej je, resp. bude zaradeny prislusny snimac. Zorad’ovanie,
resp. vyhl'adavanie snimacov v ramci skupiny je mozné podla zvoleného znaku (puzdro, ...)

tak, ze kliknutim na vybrany znak v zéhlavi sa zostupne zoradia vSetky snimace zaradené
Vv prislusnej skupine, obr. 5.
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Obr. 5 Zorad’ovanie a vyhl’adavanie snimacov

Vytvorena databaza SENZOR podporuje vyhl'addvanie a vyber senzorov pre Siroky priestor
ich vyuzitia. Senzory ulozené do databazy su roztriedené do jednotlivych skupin podla ich
funkcie. Kazdy senzor md vo svojom dialégovom okne uloZené technické a prevadzkové
parametre, ktoré popisuju jeho funkciu a moznosti aplikacie. Sucast'ou tychto informaécii su aj
grafické udaje (obrazky, schémy zapojenia, ...). K praci s tdajmi sluZia pomocné funkcie ako
vyhl'adavanie snimacov ako celok, alebo podl’a zadanych parametrov.

Suhrn

Databaza SENZOR je prisne ti¢elovo viazana ako databdzovy systém pre senzory, ma SirSie
vyuzitie v tejto predmetovej oblasti. RieSenie dovoluje jej zaradenie a ,,prepojenie” ako
podporného prostriedku do ucelovych metodik projektovania a konstruovania automatizacnej
a robotickej techniky s podporou CA metdd a prostriedkov.

Poznamka : Prispevok vznikol ako stcast’ riesSenia projektu OP VaV 2.2.05 Vyskum modulov
pre inteligentné robotické systémy (ITMS kod 26220220141), Aktivita 1.3 Inteligentné
polohovacie moduly pre spolupracu s robotom.
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