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Pér vler&simin e punimit Master me titull: “Programimi i scara robot dhe shiritit transportues me dpl
(plc) me softuerin simantic menager” (“programming robot scara and conveyer with plc using semantic
manager software), t&€ kandidatit bachelor Fatbardh krasniqgi.

Pas kontrollimit t& punimit t& lartépérmendur Komisioni jep kété:
RAPORT

Punimi Master me titull “programimi i scara robot dhe shiritit transportues me dpl (plc) me softuerin
simantic menager” — (“programming robot scara and conveyer with plc using semantic manager
software), &shté hartuar né 7 (Shtaté) kapituj kryesor dhe &shtg ilustruar me figura, grafe dhe tabela t&
nevojshme.

N& pérmbledhje/abstrakt kandidati ka mbuluar ¢do hap me sqarime, diagrame, figura dhe rezultate
praktike. N& p&rfundim ka arritur ta realizojé njé metodé alternative t& kontrollimit t& scara robotit dhe
shiritit transmetues .

Punimi éshté ndaré né shtaté kapituj kryesoré:

Né kapitullin e paré jané paragitur definicioni i PLC-ve pérparsité e saj, bazé t€¢ njé sistemi
komandues, njesit hyrése, njesia dalése, arkitektura ¢ PLC-s€, programet e PLC-sé&.

N& kapitullin e dyté kandidati fillimisht ka paragitur informatat e pérgjithshme Simatik S7-300 pastaj
ka filluar me klasifikimin e tyre, pérparésité, mangésité dhe pérdorimet S7-300 . Pas késaj ka paraqitur
parimin e punés duke u thelluar né detajet e konstruktimit t& S7-300 t& cilat p&rdoren kéto module,
modulet e memories t& CPU-s& S7-300, Njésia gqendrore e pérpunimit, modulin e sinjaleve SM, moduli
i komunikimit CP, ku ka paragqitur figura t€ garta té cilat pérshkruajné llojet dhe tipet e moduleve hap
pas hapi. Pas késaj ka paraqitur karakteristikat e SIMATIC S7-300 pozicionimin e moduleve t&€ S7-300
n& raft si dhe funksionimin e S7-300.

Né kapitullin e treté fillimisht ka pérshkruar ményrat e komunikimt t& plc-ve t& simatic s7-300, llojet
e lidhjeve te komunikimt t& moduleve né mesé veti dhe lidhjen e simatic S7-300 dhe modulet e tij me
PC dhe scara robotin .

Né kapitullin e katért ka pérshkruar pjesét mekanike & shiritit transportues dhe robotit scara. Ka
paragitur Modelin e scara roboti dhe shiritin transmetues, kinematien e scara robotit, ka paraqitur pjesét
pérbérése t& aksit t& parg, aksit t& dyté dhe tret dhe komandat e I€vizjes, si dhe butonat pér startimin e
scara roboti, senzorat, kontaktoret rregullatort pér rregullimin e shpejtésis motorat e akseve, pistonat
pneumatik.
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Né kapitullin e pesté. Ka paraqitur urdhérat t& cilat pérdoren pér programimin e scara robotit dhe
shiritit transmeturs. Ka pershkruar operacionet logjike binare, operacionet logjike krahasuesit e vlerave,
shprehjet matematikore, kohmatésat (timer) transformimin e vlerave, kéto urdhéra perdoren pér
zgjidhjen e problemeve t& ndryshme né progesin automatizimt .

N& kapitullin e gjashté ka paragitur Programin SIMATIC menager S7 ku pérdoret pér krijimin e
programeve té cilat programohen me kontrollin logjik PLC.Gjaté programimit kemi perdorur gjuhet
programuese LAD FBD dhe STL, jang treguar startimi i simatic menager s7 , procesi i konfigurimit t&
CPU S7-300 si dhe modulet e saj.ka paragitur blloget e programit t& cilat mundésojn dhjeshtimin gjaté
progesit t& programimit t& scara robotit.

N& kapitullin e shtaté jané elaboruar metodat e ndryshme logjike gjaté programimit t& skara robotit .
Jané treguar teknikat e ndryshme t& rregullimit var&sisht nga modi i punés, jané p&rdorur gjuhét e
programuese LAD FBD STL tg cilat programohen ne programin simatic menager S7, T€ gjitha teknikat
e rregullimit jané ilustruar me diagramet rregulluese pérkatése.
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Né bazé t& té dhénave t& pérshkruara mé larté, Komisioni pér Vlerésimin e punimit Master
konsideron se punimi &sht& hartuar n& nivel t& duhur, i pasqyruar me figura, diagrame dhe tabela t&
nevojshme. Prandaj, komisioni i propozon Késhillit t& Fakultetit t& Inxhinieris¢ Mekanike n&
Prishtiné, gé punimin Master, me titull:
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Fatbardh Krasniqi, ta aprovojé si punim pér Master, dhe ta jep& né diskutim publik.
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Hyrje

Roboti SCARA éshté tip i robotit industrial. Shkurtesa “SCARA” nénkupton “ Selective
Compliance Assembly Robot Arm”. Tek ky robot, nyjet jané t& 1€vizshme pérgjaté aksit X
dhe Y por pérgjaté aksit Z ato jané té palévizshme. Kjo paraget njé avantazh té pérdorimit té
ktij tipi té robotit pér arsye se gjaté proceseve té montimit p.sh vendosja e shufrés né vrimé
rrethore arrihet pa pérkuljen e nyjeve t€ robotit me q’rast rritet saktésia dhe stabiliteti i
térésisé.

Veqori tjetér e robotit SCARA éshté ményra e lidhjes sé nyjeve gé i pérngjason krahéve té
njeriut. Kjo veqori lejon shtrirjen e krahéve té robotit né zona té kufizuara dhe mé pas
mundéson térhegen apo palosjen e krahéve pérgjaté rrugés.

Robotét SCARA jané dukshém mé té shpejté se robotét gé kané pér bazé sistemin Kartezian.

Vend i nevojshém pér shtréngim té ktyre robotéve éshté mjaft i vogél me q’rast e bén kété
robot mjaft t€ dobishém né zvoglimin e hapsirés sé nevojshme e cila do té shfrytézohet nga
Ky robot.

Né laboratorin e Mekatronikés éshté i instaluar Roboti SKARA i cili éshté i lidhur me
shiritin transportues. Me ané té shiritit transportues detektohen produktet e prodhuara me
ngjyré dhe peshé té caktuar, kéto produkte té detektuara kapen nga roboti SKARA dhe
dérgohen né deponiné e caktuar pér paketim.

Me kété punim té masterit do té tentohet té béhet programimi me pjesen softwerike STEP7
dhe hardwerike PLC SIMATIK S7-300 pér robotin SKARA i cili do t& mundéson punén e
sakté, shpejté dhe precize té kétij roboti.



1. PERSHKRIMI | PROJEKTIT

1.1 Definicioni i PLC-ve:

(PLC) éshté njé sistem i bazuar né mikroprocesor gé pérdoren memorie e programueshme
pér té ruajtur udhézimet dhe té zbatojé funksionet té tilla logjike, renditja, koha, numérimi
dhe aritmetiken, né ményré qé té kontrollohen makinerité dhe proceset e llojeve té ndryshme,
pérmes sinjaleve digjitale apo analoge hyrése apo dalése. PLC-té dhe pjesét periferike té tyre
jané konstruktuar né ményré té tillé gé shumé lehté éshté i mundur integrimi i tyre né sistemet
komanduese industrial.

T ve——— ]
50 e o o L ot w14
P

Programi me

instruksionet

Fig 1.1 Definicioni i PLC-sé

1.2. PLC pérparsité e saj:

Mundésojné programim té lire Nderrimi i programit pa intervenim né sistem(nuk ka lidhje
interne me tela) Eshté me kompakte, me e lire dhe me e sigurté se sa sistemet e komandimit
me rele lejon mirémbajtjen mé té lire dhe me té thjeshté(me pak shpenzime pé mirémbajtje)

1.3 Zbatime PLC
PLC-té kané njé larmi aplikimesh dhe pérdorimesh, pérfshiré:

Impiantet e Automatizimit té Procesit (p.sh. minierat, nafta dhe gazi)
Industria e gelqit

Industria e letrés

Prodhimi i cimentosNé kaldaja

Termocentralet etj.



1.4 Pjesét bazé té njé sistemi komandues
Pjesa mé e réndésishme e njé sistemi komandues éshté PLC-ja dhe programi i sajé . PLC-ja
perbehet prej kater pjesve

-pjesa hyrse

-pjesa dales
-pjesa e brendéshme
-CPU
PLC - Program
Moduli HYRES Njésia gendrore komandues Moduli DALES
SENZORET startimi | motorit 3"_ VEPRUSIT
acuatori Y
konektoret
\ Njésia
dalése
e butoni start/stop
njésia
PLC s (senzorat )

~¢

Fig 1.2 baza e njé sistemi komandues

1.5 Sinjalet hyrése

Sinjalet hyrése arrijné tek PLC-ja pérmes senzoréve. Kéto sinjale pérmbajné informata pér
statusin e sistemit t& komanduar. Eshté e mundur té futen sinjale binare, digjitale dhe
surrogate (té ngjashme). PLC-ja mund té njoh dhe té dérgoj vetém sinjale elektrike. Pér kété
arsye, pérmes senzoréve sinjalet jo-elektronike shndérrohen né sinjale elektrike. Pjesa e
hyrjes i ka senzoret te lidhur si butona shtypés Celsa etj .

Senzorét ( zbuluesit ).

Kéto pajisje jané té vendosura é té komandojné drejtpérdrejté né sisteme ose né making,
népérmes sé cilés PLC-ja é&shté e afté té ndikoi ose té ndryshoi gjendjen edhe si proces
tekniké.

Ne procesin e komandimit té robotit SCARA kemi perdorur nje sensor induktiv:
Senzori induktiv- pérbéhet nga garget me oshilime té frekuencave té larta.

Oshilatori krijon fushé elektromagnetike alternative induktive né sipérfagen detektuese té
senzorit.



Ky senzor pérdoret pér identifikimin e materialeve metalike, né kété rast kur materiali
metalik kalon ka sipérfagja detektuese e senzorit, ajo do merr energji e krijuar nga oshilatori,
késhtu do pércjellet njé sinjal elektrik nga senzori pér materialin pérkatés.

1.6 Sinjalet dalese

Sinjalet dalése ndikojné né komandimin e sistemit. Sinjalet mund té dalin né formé binare,
digjitale apo surrogate. Sinjalet dalése amplifikohen né sinjal ndérprerés pérmes nxitésve ose
shndérrohen né sinjale té njé forme tjetér. Nxités pér shembull jané: Llambat, sirenat, zilet,
kontaktuesit, pistonat me valvula solenoide, motoré me hap etj.

1.7 Programet PLC-s

Programet PLC-s pérbéhen nga njé sekuencé logjike e instruksioneve. Programi i kontrollit
éshté i ruajtur né njé memorie speciale elektronike té lexueshme, i ashtuquajturi programi i
memories té PLC-sé. RAM-ét special me bateri rezervé pérdoren gjaté zhvillimit té
programit, pasi qé pérmbajtjet e tij mund té ndryshohen prapé shumé shpejt. Pas funksionit
té pérfundimit > (commissioned)” dhe pa — pengesa *’(errur) ” t&€ komanduesit, éshté ide e
miré gé (unerasably) té transferohet nga PLC-ja né njé memorie vetém té lexueshme (Reas-
only) apo EPROM. Nése programi ekzekutohet, do té procedohet ne cikle té vazhdueshme.
Pjesa e brendshme konsiston si softwera dhe ka pjeset e tilla si relet e kontrollit CR
kohuesit TON ose TOF, numeruesit CTU ose CTD , et]

1.8 Arkitektura e PLC-ve
Ka gindra modele té PLC-sé né treg té prodhara nga njé numér ndérmarrjesh té ndryshme.
Né pérgjithési, né njé PLC mund té dallojmé pjesét e méposhtme:

» CPU Central Processing Unit-Njésia Qendrore e Pérpunimit.
* Njésia e furnizimit me energji elektrike.

* Njésité 1/ O (Input/ Output Hyrje / Dalje) CPU-ja, njésia e furnizimit me energji elektrike
dhe njésité 1 / O pérbéjné njésin kryesore té automatizimit, pra pjesa kryesore e PLC. Né
shumé modele, vecanérisht né modelet e vogla té kompanive, tre njésité e mésipérme jané
integruar né njé pajisje. Pérveg njésisé gendrore té automatizimit, njé PLC éshté akoma e
domosdoshme:

*Bazamenti fiksues (RACK) pér vendosjen e njésive dhe shtimet e mundshme té tyre.

*Paisja e programimit (programmer) pér programimin ¢ PLC.Pajisja programuese €shté njé
pajisje plotésisht e ndaré nga njésia e automatizmit. Pérdoret pér zhvillimin dhe ngarkimin e
programit né PLC si dhe monitorimin e funksionimit t& automatizmit pérmes ekranit, gé ai
ka. Me njé programues té vetém mund té trajtojmé té gjitha njésité e PLC-ve té njé instalimi
té automatizuar. Né shumé raste sot pajisja programuese éshté zévendésuar me njé
kompjuter né té cilin éshté instaluar programi i nevojshém.



1.9 Komanduesi logjiké i programueshém (PLC)
Nga kjo, ne kuptojmé modulet elektrike népérmjet té cilit éshté i kontrolluar funksionimi i
gjithé sistemit apo makinave, gé jané drejtuar dhe aktivizuar né njé rend logjiké.

Ne detyren tone per komandim te robotit SCARA kemi perdorur PLC S7-300.

2. PARATHENJE PER SIMATK S7-300

2.1 SIMATIK S7 -300

SIMATIC S7-300, eshté nj¢ PLC modulare me fleksibilitet t¢ madh dhe performancé té
larté.Lejon zgjedhjen e moduleve té ndryshme dixhitale dhe analoge |1 / O dhe funksioneve
specifike té aplikacionit, Mund té pérshtatet né ményré optimale pér té gjitha detyrat e
automatizimit.

Pérdoré njé memorie té programueshme gé mban mend instruksione komanduese pér
kryerjen e operacioneve si operacionet logjike, funksionet aritmetike, kohore, numerike dhe
kontrollon lloje t& ndryshme té makinerive ose procesit té€ prodhimit pérmes hyrjeve dhe
daljeve digjitale dhe analoge.

Kontrolleri SIMATIC S7-300 ka deri né 6 counters (numeratoré) me shpejtési té larté. Tre
nga inputet jané 100 kHz dhe tre inpute tjera jané 30 kHz pér numérim dhe matje.

Kontrollori SIMATIC S7-300 integron dy dalje pulsi me shpejtési té larté prej 100 kHz pér
lévizjen e krahut robotik ose kontrollimin e shpejtésisé dhe pozités sé servomotoréve pér
levizjen e konvejerit.

2.2 Pérdorimi isimatik S7-300

SIMATIC S7-300 :mé sé shumti pérdoret pér zgjethjen e problemeve té ndryshme dhe né
automatizimin e proceseve industrial.

Inxhinieriné e prodhimit

Industriné automobilistike

Konstruksionet e makinave speciale

Konstruktimin e makinave serike (té gjitha llojet e makinave prodhuese)
Pérpunimin e plastikés

Industriné e paketimit

Industriné e ushgimit dhe té duhanit

Procesin inxhinierik (p.sh; furnizimi me ujé, inxhinieriné e ndertimit.)

2.3 Pérdorimi special
Pér pérdorime speciale kemi produkte té vecanta té dizajnuara me ndihmén e S7-300 si né
vijim:

Aplikimi i ruajtjes nga déshtimi me aplikacionin e ri S7-300F sikurse 1/0 tani jané té
mundéshme
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pér aplikacionet e kérkuara teknologjike dhe funksionin e kontrollit té 1évizjeve, mund té
pérdoret teknologjia speciale CPU,

Né té jejtén kohé njesité e kompletuara SIMATIC S7 jané té lejuara né S7-300 CPU me
integrimin e HMI-sé pér konfigurimin dhe kontrollin makinerik ku hapésira éshté e kufizuar,

Ky spektér éshté njé gark i ndalur nga CPU né formén e konfigurimit ET 200S e cila béné
shpérndarjen ku procesi intelegjent éshté i mundur.

2.4 Kostot e ulta inxhinierike

S7-300 karakterizohet nga efigienca e konfigurimit dhe programimit, e cila rezulton me kosto
té ulét inxhinierike. Kualiteti i térésishém i strukturave t€ CPU-sé e bén S7-300 njé platformé
ideale pér problemet e caktuara né STEP 7, qé éshté njé mjet inxhinierik né pérputhshméri
me standardin IEC 61131-3, pér shembull né nivele té gjuhéve té larta programuese.

Pérvec késaj, teknologjia orientohet nga kohézgjatja e softverit. Mjetet inxhinierike gjithashtu
jané lehtésuar me programimin modular dhe riparimin e softverit ekzistues. Veglat
inxhinierike nuk mbéshtesin vetém zhvillimin por gjithashtu edhe riparimin, lehtésimin e
mirémbajtjes dhe dokumentimin e programit. Konfigurimi i procesit té diagnostifikimit pér
analizimin e déshtimeve té mundshme, reduktimin e humbjeve kohore dhe rritjen e
produktivitetit jané implementuar né koston inxhinierike.

2.5 Kostoja e ulét e operimit

Mikro kartela e memorjes (the Micro Card MMC) mund té kryejé funksionin si vend ruajtje e
té dhénave dhe programit, prandaj nuk éshté e nevojshme té keté bateri reserve, dhe
gjithashtu kostoja e mirémbajtjes éshté mé e ulét. MMC mund gjithashtu té ruajé njé projekt,
duke pérfshiré kétu simbolet dhe komentet té cilat béjné mé té lehté pérdorimin pasi gé nuk
ka té dhéna té nevojshme né mjetet pérkatése.

MMC lehtésisht, freskon té dhénat. Kjo lejon leximin dhe shkrimin e hyrjes edhe pergjaté
ekzekutimit sikurse né shembuj, arkivimin e vlerave t€ matjeve ose pérpunimin e mjeteve gé
béhet mé i lehté.

2.6 Modulet e PLC-sé S7-300 pér komandimin té robotit SCARA

Fig. 2.1 Moduli i PLC-sé S7-300 pér komandimin té robotit SCARA dhe shiritit
transportues
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2.7 Moduli i furnizimit me energji elektrike ( Power supply (PS))

Ky modul pérdoret pér té siguruar energjiné e kérkuar pér té gjithé sistemin e PLC. Ai
shndérron energjiné e disponueshme AC né energji DC e cila kérkohet nga CPU dhe moduli |
/ O. PLC zakonisht punon né njé furnizim 24V DC. Pak PLC pérdor njé furnizim té izoluar té
energjisé.

Njésia e furnizimit me energji elektrike (PS) Njésia e furnizimit me energji konverton
furnizimin me rrjetin AC 120/230 V né 24 V DC pé furnizimin e moduleve S7-300.

. iy

Fig 2.2. Moduli | frizimit me energji elektrike (PS)

2.8 Moduli i Memories té CPU-sé S7-300

2.8.1 Njésia gendrore e pérpunimit (CPU)
Njésia gendrore e pérpunimit éshté pér ekzekutimin e programeve té pérdoruesve.
Komunikon me module té tjera pérmes ndérfages MPI.

Moduli i CPU-sé ka njé procesor gendror, memorie ROM & RAM. Kujtesa ROM pérfshin
njé sistem operativ, drejtues dhe programe aplikimi. Memoria RAM pérdoret pér té ruajtur
programet dhe té dhénat. CPU éshté truri i PLC me njé mikroprocesor oktal

CPU lexon té dhénat hyrése nga sensorét, i pérpunon ato dhe mé né fund dérgon komandén te
pajisjet kontrolluese. Burimi i energjisé DC, si¢ u pérmend né diskutimin e méparshém,
kérkohen sinjale té tensionit. CPU gjithashtu pérmban pjesé té tjera elektrike pér té lidhur
kabllot e pérdorura nga njésité e tjera. CPU fillon té lexojé té dhénat nga moduli i hyrjes dhe
kontrollon statusin e té gjitha hyrjeve.CPU fillon ekzekutimin e pérdoruesit ose programit té
aplikimit té shkruar né logjikén e shkallés rele ose ndonjé gjuhé tjetér t& programimit
PLC.Tjetra, e CPU kryen té gjitha detyrat e brendshme dhe komunikimits sipas rezultateve té
programit, ajo shkruan té dhénat né modulin e daljes né ményré qé té gjitha rezultatet té
kryhen .
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Fig 2.3.Moduli i memories t&¢ CPU-sé S7-300

2.9 Moduli I sinjaleve SM

modulet e sinjalit SM - gjithmoné zgjidhja e duhur pér ¢do puné. Sensorét mundésojné
kontrolluesin té pércaktojé statusin aktual té procesit. Modulet dixhitalé dhe analoge
sigurojné hyrjet dhe daljet gé u nevojiten aktuatoréve té ndryshém pér té kryer detyrat e tyre.

Moduli i hyrjes dhe i daljes sistemi fut sinjale nga kodifikuesi pérmes modulit té& hyrjes né
S7- 300 ose i nxjerr ato né modulin e daljes. Njé ekran LED tregon gjendjen e sinjalit né
modulet.

Modulet sinjalizuese (SM)

Hyrja digjitale - modulet: (DE/DI) 24V = 220/230V~

Daljet digjitale — modulet: (DA/DO) 24V =, Releté,

Hyrjet analoge — modulet: (AE/AO) Tension. Rrymé. Rezistenca Termike,
Daljet analoge — modulet: (AA/AO) Tension. Rrymé.

AR

Fig2.4. Moduli i sinjaleve SM

2.1.1 Moduli i komunikimit CP 343-1 Lean
Moduli i komunikimit CP 343-1 Lean —shérben pér lidhjen e PLC-sé SIMATIC S7-300 dhe
kompjuterit PC me ndihmen e rrjetit LAN, pérmes TCP /IP RFC1006, Fetch / Writ, S7
komunikimit (server), pajisje PROFINET I/O té integruar 2- ndérprerés, porti ERTEC 200,
Zévendéson modulit PG, diagnostifikim SNMP, inicializimi pérmes LAN, lidhje éshté 2x
RJ4 5 pér LAN me 10/100 Mbit /s
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Fig2.5 Moduli i komunikimit CP 343-1 Lean

2.1.2 Karakteristikat e SIMATIC S7-300

1. Sistem modular i kontrollit té vogél

2.Diapazon i vlerésuar me performancé té CPU-sé

3. Zgjedhje e gjeré e moduleve, dizajn i zgjerueshém deri né 32 module

4. Busi Backplane i integruar né module

5. Mund té rrjetéizohet me MPI, Profibus ose Ethernet Industrial

6. Lidhja gendrore PG / PC me gasje né té gjitha modulet

7. Pa kufizime né fole

8. Konfigurimi dhe vendosja e parametrave me ndihmén HW Configuration

SIEMENS

S$7-300™: Modules

2¢ <o (LI

A 4

sm: FM: CP:

PS CPU IM SM:

(optional) (optional) DI AOD - Coup_ting - Point-to-Point
- Positioning - PROFIBUS
- Closed-loop - Industrial Ethernet
control
SIMATIC® 87 Date: 120303 ‘?I SITRAIN Traning for
Slemens AG 2003, All rights reserved. Fie: PRO1_01e 10 Automation and Drives

Fig 2.6 Arkitektura e PLC-sé e SIMATIC S7-300
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2.1.3 Pozicionimi i moduleve té S7-300 né raft
Né S7 -300 renditja e moduleve behet né kété ményré

1 Furnizimi me energji (Power supply)

2 CPU

3 Moduli i ndérfages ose Moduli i Zgjerimit té PLC (Interface module (IM))

4-11 Pérdoren modulet e sinjaleve SM 1/0 , Moduli i komunikimit (Communication
processor (CP)), Modulet e funksioneve FM ( Function modules (FM)) etj.

Adresimi i Moduleve S7 -300

o
0| 2|

S
—

4 5 6 7 8 9 10 "

> PS CPU SM sSM  SM SM SM SM  SM SM
=
=
=
=
=
=
= Address 0.0
= |- Address 0.7
= |+ Address 1.0
= Address 1.7
=
=
= /
=
=
=
o Cl ma | sm1 [smz [smz |sums |sas |swe |sur | swa [T |
= L. —
© e
=Y & | e=s ma |swa1 |smz |[sms |swms |sms |sws |swe [sws [T
L5
a [ | r=s ma | sman [ sz | ss | sma | sas | sae | sar | sma [ |
L5
L 1] E =) cPU w | sr1 sz |sme |sma | sms [ swe | sae | saa [ |

Fig 2.7 Pozicionimi i moduleve té S7-300 né raft
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2.1.4 CPU S7 — 300 dhe funksionimi i tij
- MRES = Funksioni i rivendosjes sé kujtesés
- STOP = Modaliteti i ndalimit, programi nuk ekzekutohet né kete mod
- RUN = Ekzekutimi i programit
- RUNP = Ekzekutimi i programit, hyrja e leximit / shkrimit, treguesi i statusit
- SF = Gabim grupi, CPU i brendshém ose éshté defekt né modul
- BATF = Déshtimi i baterisé
- DC5V = Tregues i tensionit té brendshém 5 VDC
- FRCE =FORCA
- RUN = Ndezét kur CPU fillon punén
- STOP = Shfaq njé drité té géndrueshme né modalitetin Stop
- SF DP = Faji i busit fizik
- BUSF = Nuk ka asnjé konfigurim ose konfigurimi éshté i pasakté

P3307. CPU314 SMAa21 5 sM32
A SIEMENS . DI16xDC24V. o 00 1540028V 0 A 1
BATF T
nca4v DoEY |
) FACE

AUN

STOP
VOLTAGE
SELECTOR
FUN-P
RUN
. Cn STOP
OFF

MRES

SIMATIC '
$7-300 j »
K _

Fig 2.8 CPU 314c-2dp

~mOas LN -
NN sE BN -0

e s L -
e N I B SR )
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3. MENYRAT E KOMUNIKIMT TE PLC-ve TE SIMATIC S7-300

3.1 Lidhjae rrjetit té SIMATIC-ut dhe lidhjet e pjeseve té PLC-sé

Njé fabrike industrial pérdore sistemin e rrjetin e komunikimit Fieldbus. Fieldbus éshté rrejt
komunikimi qé pérdoret né njé makineri gé i lidhe senzoret actuator (motor) me njéri-tjetrin
né njé ose mé shumé (PC industrial ,PLC). KEto rrjete jané té dizenjuara me specifikime té
vecanta qé i dallojné ato nga rrjetet e tjera kompjuterike dhe u mundésojné atyre té operojné
né mjedise industriale né kushte shumé té pafavorshme.

—

SIMATIC® Overview
SIMATIC® HMI - EEE SIMATIC® PG
[ W SIMATIC® PC
T
I = Efeiee =
HHFT SEEEEEEE I:—
T PEEEEEEE DVE /—
e ol o N
® | MPI Network
gl = w. = |ndustrial Ethernet
o PROFIBUS
¥
\ >, SIMATIC®
1y ; Controller
/| il
A
o -,I. . u
3 5—?—’-‘7 PROFIBUS-DP

o Iicv
SIMATIC® DP ﬁfﬁ m @ ﬁ hASI Dﬂr_?

Fig 3.1 Lidhja e rrjetit t&é SIMATIC-ut dhe lidhjet e pjeseve té PLC-sé
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3.2 Pika e shumfishté e ndérfaqjes — MPI

MPI éshté zgjidhje me kosto té ulét pér komunikim me veglat programuese dhe PC
(kompjuterit), sistemit HMI( R ) dhe kontrolluesit e tjeré SIMATIC S7/C7/WinAC. Stacionet
totale 125 MPI mund té lidhen né transmisionin e shkallés 187.5 kbit/s, p.sh, pér shkémbimin
e té dhénave né mes té kontrolleréve té ndryshém ose funksioneve HMI pa pasur nevojé pér
ndonjé programim té larté. Me CPU 317 dhe 318-2 DP, MPI gjithashtu mund té pérdoret si
PROFIBUS DP dhe lejon konfigurimin e dy linjave DP.

Kablli MPI e lidhé kompjuterin me njésiné gendrore té pérpunimit (CPU).

3.3 Profibus

Profibus aktualisht éshté rrjeti mé i optimizuar industrial, pasi siguron transmetim mesatar té
té dhénave ndérmjet stacioneve. Parimi i tij i funksionimit bazohet né kalimin e shenjave,
d.m.th. té gjitha stacionet marrin dhe dérgojné informacione né ményré ciklike. Késhtu, éshté
me diferncé deri mé tani rrjeti mé i pérhapur né pérdorim. Profibus DP é&shté i orientuar te
komunikimi, né transmetimin ciklik té njé sasie té vogél té té dhénave me shpejtési t¢ médha
né distanca té gjata ndérmjet automatizimit dhe sistemeve té kontrollit dhe ofron
parashikimin pér njési té shpérndara input / outp

Iﬂlﬂl' rlm TT] $7-400FH controller

| DP/PA Link
el LI 2003 1002 ¢ 1002

H PROFIBUS

Fig 3.2 Njé lidhjae rrjetit me profibus-DP
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3.4 Profinet

Interface i integruar PROFINET pérdoret pér programim, komunikim té HMI dhe gjithashtu
edhe pér komunikim né mes té PLC-.Profinet &shté njé model standart.

PROFINET miraton Industriale Standardet Ethernet pér mjedisin e automatizimit qé pérfshin
komunikimn  népér fabriké, zyrén né fabriké dhe komunikimet pajisje me pajisje.
PROFINET éshté té dizajnuara pér té trajtuar njékohésisht TCP / IP standarde dhe
transmetimet e kohés. PROFINET pérdor teknologjiné PROFIBUS.

Interface PROFINET pérmban njé konektor RJ45 qgé siguron 10/100 Mbit/s shpejtesi té
transferimit té té dhénave dhe mban deri né 16 lidhje Ethernet me protokollet e méposhtém:
TCP / IP native, ISO -on-TCP komunikon me S7.

Industrial Ethernet [l

™ SIMATIC S7-400
with CP 443-1
A Advanced Field PG
o <o (<}
o Network separation
SCALANCE SCALANCE
X208 X208

PC/IPC with
| rees [HIITEEE [HTTEEE

10 Device ) H - -
o jur ot oY I »
- L 0
@ PROFINET/Industrial Ethernet g
if IRT is required, switches with %
IRT functionalities ET 200S ET 2008 o'
(e.g. SCALANCE X204IRT) 4
must be used 1G]

Fig 3.3 Njé lidhja e rrjetit me profinet
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3.5 Ethernet Industrial

Ethernet Industrial ka shumé avantazhe, duke pérfshiré ndérlidhshmériné né shumé rrjete té
tjera, lidhje interneti,transmetim té sigurt pa tel dhe pajisje shumé té lira ndérlidhjeje. Shumé
probleme nga e kaluara mund té zgjidhen nga Ethernet, i cili megjithaté éshté njé rrjet i
projektuar pér informacione né lidhje me rrjetin, duke e béré até té papérshtatshém pér
kontroll té sakté né kohé reale né aplikacione té tilla si shpejtésia dhe kontrolli i pozicionit né
sistemet elektromotorike. Ethernet-i nuk mund ti ofroj industrisé rezultatin deciziv ge i ka
ofruar informatikes, por mban avantazhe t¢ médha, té cilat jané gjithashtu t& dobishme né
aplikimet industriale, si¢ jané gasja e lehté né makinerit nga ndérfaget né internet, dérgimi i
postés elektronike, prodhimi i informacionit pér humbjen e kohés. Dhe adresimin automatik
té pajisjeve té ndryshm.

Ethernet @
>

Ethernet "4

TM251MESE

= Industrial Ethernet ;

() ﬁ 2
2—° o

T RIVEE ‘ Lexium 32
’ = ' 6

Ol
' E
: HMI SCU
Modicon OTB ——~— 06

OsiSense XUW

Fig 3.4 Njé lidhje e rrjetit e Ethernet Industrial



4., ELEMENTET PERBERESE TE SHIRITIT TRANSPORTUES DHE
ROBOTIT SKARA

4.1 Shiriti transmetues dhe roboti scara

- Roboti SCARA éshté tip i robotit industrial. Shkurtesa “SCARA” nénkupton ’’Selective
Compliance Assembly Robot Arm”. Tek ky robot, nyjet jané t& 1€vizshme pérgjaté aksit X
dhe Y por pérgjaté aksit Z ato jané té palévizshme. Kjo paraget njé avantazh té pérdorimit té
ktij tipi té robotit pér arsye se gjaté proceseve té montimit p.sh vendosja e shufrés né vrimé
rrethore arrihet pa pérkuljen e nyjeve t€ robotit me q’rast rritet saktésia dhe stabiliteti 1 téré
Sisé.

- Veqori tjetér e robotit SCARA é&shté ményra e lidhjes sé nyjeve gé i pérngjason krahéve té
njeriut. Kjo veqori lejon shtrirjen e krahéve té robotit né zona té kufizuara dhe mé pas
mundéson térheqjén apo palosjen e krahéve pérgjaté rrugés.

- Robotét SCARA jané dukshém mé té shpejté se robotét qé kané pér bazé sistemin
Kartezian. Vend i nevojshém pér shtréngim té ktyre robotéve éshté mjaft i vogél me q’rast e
bén Kkété robot mjaft té dobishém né zvoglimin e hapsirés sé nevojshme e cila do té
shfrytézohet nga ky robot.

-Krahu robotik i robotit SCARA punon né bazé té ketij parimi:

-Para gdo fillim té punés sé procesit me robotin SCARA, duhet ge té iniciojmé vlerat
referente apo té kalibrojmé krahun robotik né pikén fillestare (zero).

-Ky kalibrim i krahut robotik né pikén zero béhet duke vendosur gelesin né pikén zero, pas
vendosjés se gelésit né pikén zero dhe me pas shtypjés sé tasterit START roboti fillon té
shkoj té véndoset tek pika zero, pavarésisht pozités aktuale se ku gjndet ky krah robotik.

-Pasi té pérfundoj incimi i procesit pér kthimin e krahut robotic né pikén zero, roboti
automatikisht vije dhe gendron mbi shiritin transportues dhe éshté i gatshém pér fillimin e
procesit té punés.

-Ngasja e pjeseve té krahut robotik béhét me DC Motor, ndersa feedback pér leximin e
vlerave té cilat e tregojné pozitén e krahut robotik béhet me encoder.

-Encoderi éshté njé lloj senzori i cili varésisht nga konfigurimi i tij na jep numer té cakuar té
pulseve pér njé rrotullim né rastin toné konkret ne e kemi pérdorur nje encoder me 1024 pulse
pér rrotullim ndersa tek PLC-ja encoderi lidhet me modul té veganté High Speed Counter 500
MHz.
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Fig. 4.1 Pamja e robotit SCARA, PLC S7-300 dhe paisja programuese

4.2 Modelimi i robotit SCARA
Pjesét pérbérése té robotit SCARA jané: bazamenti, mbajtési i gotave, shufra e pare, shufra e
dyté, shufra e treté, kapésja me veprim pneumatik etj. Komponentet pérbérése té pérmendura

jané esenciale pér realizimin e simulimit . Né vazhdim do té paragesim detajisht secilén nga
pjesét pérbérése té ktij roboti.

Fig. 4.2 Pamja e ploté e Robotit SCARA
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4.3 Kinematika inverze e SCARA Robotit
Paragesim Robotin SCARA me te gjitha parametrat e levizjeve kinematik té tij.

Fig. 4.3 Kinematika inverze e robotit Scara
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4.4 Roboti Skara me pjesét pérbérése té aksit té paré dne me komandat e I8vizjes

" Boshti i paré

Aksi i paré

Komandat e shpeitésisé
56 |6vizies sé boshteve

f Rrequllimi i shpeitésisé
‘ i 56 lévizjes sé boshteve

7 Komandat mekanike (me doré)
r;.

Fig. 4.4 Roboti Skara aksi i paré.

4.5 Roboti Skara me pjesét pérbérése té aksit dyté

Motori i boshtit té dyté

Motori i boshtit té paré

Fig. 4.6 Roboti Skara aksi i dyté
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4.6 Roboti Skara me pjesét pérbérése té aksit té treté

SensoriDetektues i Cilmdrit

Motori i boshtit té treté

Cilindri pneumatik

SensoriDetektues 1 Cilindrit

Aksiitrete

Pistoni pneumatik

Gypi pneumatik

SensoriDetektues ipjesés

Pjesét Shtérnguese

Paleta pér palimin e pjeséve

Fig. 4.7 Roboti Skara aksi i tret
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4.7 Shiriti transmetues
Shiriti i transmetimit pérdoret pér bartjen ose transportimin e materialeve té ndryshme si psh
(réré,xehe,qymyr) ose materiale te tjera te ¢farédoshme.

Shiriti pérbéhet nga njé ose mé shumé shtresa té materialit. Shumica e shiritave né trajtimin e
materialeve té pérgjithshme pérbéhen nga dy shtresa:

“Skeleti” q€ ndodhet n€ pjesén e brendshme t€ shiritit dhe g€ siguron forcén dhe formén
lineare, ndérsa “mbulesa” &shté€ emri i shtresés s€ sipérme.

4.8 Shiritit transportues me elementet pérbérése

Sensori i numérimit Motori i shiritit
Pistoni pneumatik jesé

Pijesa transportuese

Sensori
detektues i pjesés

Piesét shtérnguese Kutia e komandave

Shiriti transportues Sensori detektues i startit

Fig. 4.7 Shiriti transportues.
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4.1.1 Komandimi i robotit SCARA dhe shiritit
-Me termin “komandim’” Nenkuptohet njé proces né njé sistem né té cilin njé apo mé shumeé
madhési (hyrése), ndikojné né madhésité dalése té njé procesi teknik.

-Sikurse té gjitha sistemet qé bejné perpunimin e informatave edhe komandimet punojné
sipas principit:

H - Rafshi hyrés (input)
P - Reafshi pérpunues

D - Rrafshi dalés (output)

4.1.2 Tipet e komandimit

Sistemet komanduese mund té hasen né secilen pjesé té paisjeve/makinave. Ato mund té jené:
mekanike, pneumatike, hidraulike, elektrike dhe elektronike. Shpesh aplikohen teknologji té
kombinuara té kétyre komandimeve. Pérgjithésisht dallojmé dy forma komandimi:
Komandimi i programueshém lidhés (KPL) dhe komandimi logjik i programueshém (PLC).

Ne detyren tone pér komandim té robotit SCARA kemi perdorur komandimin pérmes PLC-
Sé.

Komandimi
KPL PLC
Komandimi i broegramushém lidhés Komandim logiik i broeramushem
Programim i pa Programim i Programim i liré Programim me
ndashém ndashém mundési kémbimi
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4.1.3.Komandimi i realizuar pérmes lidhjeve mekanike té fiksuara:
Programi éshté realizuar pérmes njé lidhjeje té ngurté p.sh. pérmes njé pikési. Ndryshimet e
programit nuk mund té béhen pa pérdorimin e veglave té punés.

4.1.4.Komandimi i realizuar pérmes lidhjeve mekanike té ndashme:

Programi zakonisht mund té ndérrohet pa pérdorimin e veglave té punés dhe pa shpenzime
té médha p.sh. pérmes terminalit ndarés.

| programueshém né RAM:

Programi i cili gjendet né pjesén interne te memories mund té ndérrohet pjesérisht
apo plotésisht pa pasur nevojé gé té intervenohet né ményré mekanike.
| programueshém né ROM:

Programi gjendet né njé medium ekteronik ekstern p.sh. FEPROM dhe pér t’u ndryshuar ai
duhet domosdoshmeérish té largohet nga Hardueri dhe té béhet kémbimi i tij me njé program
ekstern té ri apo té ndryshuar.

4.1.5 Tipet e sinjaleve né teknikén e kontrollimit

Para se t& merremi me PLC-té, duhet sé pari té i sqarojmé llojet e sinjaleve né teknikén
komanduese pér arsye se kjo ka réndési té madhe pér kuptimin e métutjeshém té punés.
Sinjalet elektrike qé paraqiten n€ hyrjet dhe daljet pérgjithésisht mund t’i klasifikojmé né dy
grupe:

A A

t t
Sinjalet binare Sinjalet analoge

Fig.4.8 Sinjali binar dhe analog

v

4.1.6. Sijalet binare
Sinjalet binare mund té kené vetém dy gjendje:

Gjendja e sinjalit ,,1* Ka tension p.sh. Ndérprerési é€shté i kygur
Gjendja e sinjalit ,,0“ Nuk ka tension p.sh. Ndérprerési éshté i shkycur

Né teknikén komanduese shpesh pérdoret tensioni prej 24V 1 cili quhet ,,Tensioni
komandues®. Niveli i tensionit prej + 24V né njé€ terminal hyrés e ka kuptimin pér kété hyrje
gjendja e sinjalit ,,1“. N& anén tjetér OV nénkupton gjendjen e sinjalit ,,0°. Pérve¢ késaj pér
gjendjen e sinjalit &shté me réndési edhe njé radhitje logjike. Duhet pasur parasysh se tek njé
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dhénés a kemi t&€ béymé me nj€ ,,Hapés* apo me nj€ ,,Mbyll€s*. Nj& hapés né gjendje té qeté
bart sinjalin ,,1* kurse kur ai €shté aktiv bart sinjalin ,,0°. Njé mbyllés n€ gjendje t€ geté
barté sinjalin ,,0* kurse kur ai €shté aktiv bart sinjalin ,,1°.

4.1.7 Vlerat binare

Njé sinjal binar mund t’i keté vetém dy vlera t€ sinjalit (gjendje té sinjalit) ,,0° dhe ,,1°. Njé
sinjal i tillé binar quhet edhe vlera binare dhe né terminologjiné teknike merr emértimin
,,Bit“. Disa sinjale binare té pérmbledhura né njé forme té vecanté ( Kode ) japin njé sinjal
digjital. Derisa njé sinjal binar mundéson aplikimin e njé madhésie me dy vlera (p.sh. té hapet
dera / té mbyllet dera), bashkimi i sinjaleve té tilla bén t& mundur shndérrimin e numrave apo
shifrave né informata digjitale. Pérdorimi i n-vlerave binare lejon paragitien e 2n
kombinacioneve té ndryshme. Késhtu kjo mundéson gé p.sh. me dy vlera binare 2x2 pra té i
jap katér lloj pérmbajtje té ndryshme té informatave.

00 Informata 1 ( p.sh. té dy ndérprerésit géndrojné té hapur )
01 Informata 2 ( Ndérprerési 1 hapet / Ndérprerési 2 mbyllet )
10 Informata 3 ( Ndérprerési 1 mbyllet / Ndérprerési 2 hapet )
11 Informata 4 ( Té dy ndérprerésit mbyllen )

4.1.8 Sinjalet analoge

Pér ndryshim nga njé sinjal binar i cili mund t€ marr vetém dy vlera t€ ndryshme, ,, Tensioni
rrjedh + 24V dhe ,, Tensioni nuk rrjedh 0V”, sinjalet analoge mund t€ marrin né njé fushé té
caktuar sa té déshirojmé vlera té ndryshme. Njé shembull tipik pér njé dhénés (emetues)
analog e kemi né rastin e potenciometrit (me rezistencé té ndryshueshme). Varésisht nga
pozita e ndérprerésit rrotullues mund té pérdoret njé vleré maksimale e rezistencés.

Shembuj té madhésive analoge té aplikuara né teknikén komanduese :
Temperatura -50 ... + 150°C
Rrjedhja 0 ... 200 I/min

Numri i rrotullimeve 500 ... 1500 Rr/min etj. Kéto madhési me ndihmén e njé
transformatori shndérrohen né tension elektrik, rryma elektrike apo rezistenca. Nése p.sh.
duhet té béhet reduktimi i numrit té rrotullimeve prej 500.....1500 Rr/min kjo mund té arrihet
duke e béré ndryshimin pérmes njé transformatori pér vlera te tensionit 0.... + 10V.
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5. SIMBOLET DHE VARIABLAT PER PROGRAMIMIN E PLC-sé

5.1 URDHERAT E PERDORURA PER PROGRAMIMIN E SCARA
ROBOTIT DHE SHIRITIT TRANSMETURS

Secili udhézues logjik pérshkruhet né kété temé me njé operacion specifik. Nése kombinojmé
kéto udhézime né program, mund té realizojmé njé shuméllojshméri detyrash té
automatizimit. Né kété kapitull shgyrtohen shembuj té aplikimit praktik té shénuar mé
poshté: Kontrollimi i shiritit transportues dhe i scara robotit duke pérdorur udhézuesin e bitit
logjik. Detektimin e drejtimit té I8vizjeve né shiritin transportues dhe Scara Roboti duke
pérdorur udhézusin e bitit logjik.Gjenerimi i pulseve té orés duke pérdorur udhézimet
kohore.Mbajtja e rrugés, drejtimit nga depoja duke pérdorur udhézimet e numérusit dhe
krahasuesit. Zgjedhja e njé problemi duke pérdorur udhézimet matematikore.

5.2 Udhézimet e pérdorura

Memorja Elementet e programit Pershkrimi i katalogut
WAND_W Udhézimi i fjaléve logjike (fjalé) dhe fjalé

WOR_W Udhézimi i fjaléve logjike (fjalé) ose fjalé

---(CD) Numérues Unaza numéruse e poshtme
---(CU) Numérues Unaza numéruse e epérme
--(R) Udhézimet e bitit logjik Rivendosje e unazés

---(S) Udhézimet e bitit logjik Vendosje e unazés

---(P) Udhézimet e bitit logjik RLO kufiri pozitiv

ADD_I Udhézimet e pikes garkulluse Vendos kufirin (integrimin)
DIV_I Udhézimet e pikes garkulluse Ndaje kufirin (integrimin)
MUL_I Udhézimet e pikes garkulluse Kufiri i shuméllojshém
CMP <=| Krahason Krahason kufijt (integrimin)
—| Udhézimet e bitit logjik Kontaktet e hapura normale
—| /| Udhézimet e bitit logjik Kontaktet e mbyllura normale
—() Udhézimet e bitit logjik Unaza e prodhimit
---(JMPN) Kalimi Kalo-nése-jo
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---(RET) Kontrolimi i programit Rikthim

MOVE Léviz Cakto vlerén e lévizjes

---(SE) Kohor Unaza e zhgjeruar kohore

Urdhérat e Bit Logic punojné me dy shifra, 1 dhe 0. Kéto dy shifra e formojné bazén e njé
sistemi numerik té quajtur sistem binar. Té dy shifrat 1 dhe 0 quhen shifra binar apo bita. Né
botén e kontakteve dhe mbéshtjelljeve, njé <’1°’ tregon qé nj€ gjendje Eshté aktivizuar apo ka
energji, dhe nj€ *’0’’ tregon se nuk ka aktivizim ose themi nuk ka energji.

Udhézimet “’Bit Logic’’ tregojné gjendjet e sinjalit ’1°* dhe ’0°’, t&€ kombinuara sipas
logjikés sé Boolean. Kéto kombinime q€ prodhojné rezultat prej gjendjes ’1°” ose 0’
quhen rezultat i operacionit té logjikés (RLO).

___________ 7

Fig 5.1 operacioni i logjkés RLO

Operacionet logjike qé jané shkaktuar nga udhézimet Bit Logic kryejné njé séré funksionesh
Ekzistojné shumé udhézime Bit Logic pér té kryer operacionet e méposhtme:
- |--- Kontakti normalisht i hapur (Address)

-1 |--- Kontakti normalisht i mbyllur

---(SAVE)  Ruajtja e RLO né kujtesén BR
XOR Bit ekzkluziv OR

--() Spiralja dalése ose (prodhuese)

-—-(#)--- Mesvijé prodhuese

---[INOT|---  Energji rrjedhése anasjelltas.

Udhézimet e méposhtme reagojné ndaj njé RLO nga gjendja 1’

-(S) Spirale e vendosur (Set Coil)

--(R) Spirale e rivendosur (Reset Coil)
SR Vendos Rivendos “’Flip Flop®’ (Set Reset)
RS Rivendos Vendos “’Flip Flop’’ (Reset Set).

Udhézimet tjera reagojné né tranzicionin pozitiv ose negativ, pér té kryer funksionet e
méposhtme:
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---(N)--- Zbulimi negativ RLO

---(P)--- Zulimi pozitiv RLO
NEG Buzé-zbulimi apo Adresimi ngativ
POS Buzé-zbulimi apo Adresimi pozitiv

Immediate Read (Lexim i menjéhershém)
Immediate Write (Shkrim i menjéhershém).

5.3 Simbolet e operacioneve binare
Pér té zgjedhuré problemin ton e Scara Robotit dhe shiritit transmetues, duet ti dim sibolet
e PLC -sé dhe si futen ato né simatic menager s7

5.1.2 Kontakti NO (---| |---)
Ké&to jané kontakte te hapura (Normal i Hapuré) . Né qofté se ato mbyllen atehere kemi
sinjal ne dalje, nese kontakti éshté i hapur nuke kemi sinjal né dalje

Informata dalése ekziston nése plotésohet kushti
Nése né hyrje 1 0.0 dhe 1 0.1 éshté "1" , kemi sinjalné dalje
Nése né hyrje 1 0.2 &shté "1" , kemi sinjalné dalje

5.1.3 Kontakti NC ---|/|---
Kéto jané kontakte te Mbyllura (Normal i Mbyllur) né qofté éshté I hapur se sinjali éshté 1
nése éshté | mbyllur sinjali &shté 0, e kunderta me NO
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5.1.4  Operacioni logjik binar DHE OSE (AND dhe OR)

Operacioni AND eshte i lidhur ne njé gark né seri, y=A*B

Me (AND) mund té kontrollojmé sinjalin e dy ose mé shumé hyrjeve specifike. Nése gjendja
e sinjalit éshté 1 kushti éshté i mjaftueshém dhe rezultati i daljes éshté i barabarté me 1 (né
kété rast njésia hyrése éshté e barabarté me njésiné dalése). Nése sinjali i hyrjes éshté 0
(Zero) kushti éshté i pa mjaftueshém, dalja éshté 0. Nése blloku AND éshté blloku i paré né
opercion logjik, ai ruan rezultatin nga R20 bit. Qdo bllok AND i cili nuk éshté bllok i paré,
kombinon rezultatin e sinjaleve hyrése me vlerén e ruajtur nga biti RLO. Kéto vlera
kombinohen né bazé té tabelés sé bllokut & (AND).

Ndersa ne operacioni OSE (OR) portat jane te lidhur paralel pér té dhéné daljen y=A+B

Me operacionin logjik OSE (OR) mund té kontrollojmé sinjalin hyrés té dy ose mé shumé
adresa hyrése. Nése gjendja e njérit nga sinjalet hyrése éshté 1 kushti plotésohet, operacioni
logjik OSE prodhon rezultatin né dalje 1.

Né fig kemi operacionet binare té cilet shkruhen né programin Simatic Menager S7

(el G

—
‘\‘SHIDO) 10.0  10.1 asol|l A oo
: : Qs.0|| 100 & )
lAND =\ S2 (10.1) F—— F——O || 101 =) ~ :::Oé;_o
}—\‘ Q 8.1 Q8.1 = as. i
I — =
1 L2
(Q@8.0) (Q8.1)
:\E’i P @82 o 10.2
- Qs2 .
o “Y5b s [:OT) E T b= o g,
L3 (Q8.2) }
AND OR 10.2 10.3 Q82
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1 1 1 1

Fig 5.2 Operacioni logjik binar DHE OSE (AND dhe OR) Programi i shkruar né Simatic
Menager S7
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5.1.5 Operacioni logjik binar NAND dhe NOR

Sigurisht ne kemi dhe rregullin ku NOT lidhet me AND. Kjo éshté forma e logjikés e njohur
si porta NAND. NOT lidhet me OR e njohur si porta NOR Simbolet logjike tregohen né
figurén e mé poshtme.

Punétorét e zakonshém, inxhinierét elektriké dhe ekspertét né fabrika mund té marrin logjiké
té sofistikuar duke pérdorur shpejtésiné e zakonshme, si dhe lidhjet né seri dhe paralele me
PLC-né. Né shumé raste logjika e pérditshme punon me qartési pér njerézit. Ata duhet té diné
si veprojné portat logjike, por fakti éshté gé shumé PLC-it kané lidhje té thjeshta né seri dhe
paralele.

Né fig kemi operacionet binare té cilet shkruhen né programin  Simatic Menager S7

[ LAaD | | Feo | [sTL |
2 _C SHi= 2 C
];51“0.0)
J 10.0  10.1 asoll 100 -4 & Q80| A 100
'S = A 10.1
HU@D =X S2(10.1) 10.1 g oo - Q8.0
}ﬁ ‘ Q8.1 = Q8.1
: ) (=]
1L L
L1 L2
(Q80) (Q8.1)
| S3
(10.2) e Q82 asz2 || o 102
| XS4 + Ofrezg==1l =5 |l o 103
— (10.3) 10.3 10.3 g = Q82
1 -
L3 (Q8.2)

L
Fig 5.3 Operacioni logjik binar (NAND dhe NOR) Programi i shkruar né Simatic Menager S7

5.1.6 Operacione logjike binare: (XOR)
Rregulli é&shté i vlefshém pér funksionimin logjik té dy adresave XOR: dalja (Q8.0) ka
gjendjen e sinjalit "1", kur vetém nga té dy kushtet jané pérmbushur.si né table

s
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10.5

104
-0 105

: 8. o
O
104 —
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z

z

104
10.5
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x
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o
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XOR
104 | 105 | Q8.0
0 o |o
0 1 |1
1 0o |1
1 1 |0

Fig 5.4 Operacioni XOR i shkruar né programin Simatic Menager S7, dhe tabela logjike
5.3 Operacionet Logjik

5.3.1 Operacionet Logjik Starto dhe Ristarto Prodhimin (Set, Reset)
Starto (SET). Nése RLO = "1", adresa e specifikuar éshté vendosur té sinjalizojé gjendjen
"1" dhe mbetet e vendosur deri né njé udhézim tjetér pér ta rivendosur adresén.

Ristarto (Reset). Nése RLO = "1", adresa e specifikuar rivendoset pér té sinjalizuar gjendjen
"0" dhe mbetet né kété derisa njé udhézim tjetér té vendosé pérséri adresén. Né fig kemi
operacionet logjik té cilet shkruhen né programin  Simatic Menager S7

[t ]
110 111 Q8.0 1o — 1.0
s | [ | ] e || 2l

112 113 Qs 12 3 . g
e >\ P | T e || AR
! ®) 4T Qe s

s >|] s || R e

Fig 5.5 Operacionit Logjik Starto dhe Ristarto i shkruar né programin Simatic Menager S7
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5.3.2 Ristarto_Starto Flip Flop (rivendos_vendos) dhe RS Reset_set Flip Flop
Udhézuesi Ristarto_Starto Flip Flop ekzekuton startimin (S) ose ristartimin (R) vetém kur
RLO éshté 1. Njé RLO me vleré 0 nuk ka efekt né kété udhézues, ky udhézues ristartohet kur
gjendja e sinjalit né hyrjen R éshté 1 dhe né hyrjen S éshté 0. Nése hyrja R éshté 0 dhe hyrja
S éshté 1 flip flopi startohet. Nése té dy hyrjet e RLO-sé R dhe S jané 1, flip flopi startohet.
Ky udhézues dirigjohet nga Master Kontroll Rele MRC.

¢

M5.7 M5.7

1.2 = Qo3 A 112
Dominant | s a0 112 —| g SR S M5.7
Reset Q9.3 A 113
11.3 : E mg;
— Rr 113 —|R a{=]|| A& Y57

11.3 Ms.7 M5 7 A 113

- - Q9.3 .
Dominant - R RS Q O 113 —|R RS R M57
Set A 112
1.2 Q9.3 S Mb7
A M57
— s 112 —| s a{=1]|| A M5

Fig 5.6 Programi I shkruar né Simatic Menager S7

5.3.4 Vija e mesme dalése (#) ( Midline Output)

Ky artikull ka té béjé me pérdorimin e udhézimeve té linjés mesatare né siemens PLC. Shumé
heré, né programimin industrial PLC duhet té pérdorim té njéjtén gjendje shkalle me input
shtesé. Tani, pér té shkruar té njéjtén logjiké, pérséri dhe pérséri, béheni té lodhshme dhe
konsumoni mé shumé kohé. Né programin siemens PLC, dhe menaxherin e Simatic lejojné
pérdorimin e udhézimeve té linjés sé mesme (#) pér té zévendésuar téré até shkallé me kété
udhézim té linjés sé mesme.

Pra, duke pérdorur kété udhézim ju mund té kurseni shumé kohé dhe té zvogéloni
kompleksitetin e programimit.

Duhet té shtojmé udhézimet e linjés mesatare né fund té rrjetit. Pra, thjesht kopjon té gjitha té
dhénat para saj.

Ne duhet té pérdorim té njéjtén adresé né rrjetin e dyté. Ndérsa aktivizojmé té gjitha
udhézimet e linjés sé mesme hyrése kopjojné té gjitha té dhénat. Né rrjetin e dyté, M5.7 do té
géndrojé energjik. E cila zvogélon kohén dhe kompleksitetin e logjikés, e bén até té thjeshté

Né hyrje sinjali 11.0 dhe dhe |1 1.1 éshte 1 pra RLO=1 até here né momorien bit M5.7
kemi sinjal dalés (output)
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A 1A
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A M237
@ A | 20
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120 —f M1.1 Q40
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Fig 5.7 Vija e mesme dalése (#) si shkruhet né Programin Simatic Menager S7

5.3.5 Operacionit Logjik NOT
Nése sinjali I Hyrjes 10.0 dhe I 0.1 &shté “1” pra RLO =1, né€se vendosim operacionin
Logjik NOT siné fig, montimi nuke mundé t€ kryhet “0” né Q8.0

Nése sinjali I Hyrjes 10.0 dhe I 0.1 &shté “0” pra RLO =0, nése vendosim operacionin
Logjik NOT siné fig montimi mundé té€ kryhet “1”né Q8.0

ol Ll

A10.0
0 100 101 Q8o | |00 — & Q8.0 A 101
I—H {— NOTH—— ) 101 — o = ] MD;EQ

Fig 5.8 Operacioni NOT si shkruhet né Programin Simatic Menager S7
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5.3.6 Detektimi kufitar i RLO-sé&, Pozitiv (P) dhe Negativ (N)
Detektimi kufitar i RLO-sé. Eshté kuré rezultati i njé ndyshimi logjik operacional ndryshon
nga Sinjalet binare “0” tek “1” ose prej “17tek “0”

Pozitiv (P):  (RLO positive) detekton njé ndryshim né sinjalin e adreses (M1.0) prej “0”
te “1” dhe e shfagé até sinjal né RLO=1, gé é&shté né puné (M8.0) pér njé cikél .

Pér té mundésuar gé sistemi té detektoj ndryshimin kufitar RLO duhet té ruhet né FP
memorie bit (sikurse éshté M1.0)

Pozitiv (N):  (RLO Negativ ) detekton njé ndryshim né sinjalin e adreses (M1.1) prej “1”
te “0” dhe e shfaqé até sinjal né RLO=1, qé éshté né puné (M8.1) pér njé cikél .

Pér té mundésuar gé sistemi té detektoj ndryshimin kufitar RLO duhet té ruhet né FN
memorie bit (sikurse éshté M1.1).

A 110

110 111  M1.0  M8.0 10 —
11.0 & Mio  M8.o A 111
I — ——(P)——o — FP M1.0
110 111 M1.1  M8.1 110 — A 110
| | | | 0 /N | & M1.1 M8.1 A 111
I \NJ—"A 1| 11 — N - PN M1

Fig 5.9 Detektimi kufitar i RLO-s¢, Pozitiv (P) dhe Negativ (N) si shkruhet né Programin
Simatic Menager S7

5.3.7 Krahasimi i dy vlerave

Udhézuesi i krahasimit té dy vlerave krahason dy vlera nga baza 32 bit me pikén garkulluese
té numrave. Ky udhézues krahason hyrjet IN1 dhe IN2 bazuar né llojin e krahasuesit, pér
secilin rast konkret CMP == D, CMP > D, CMP >=D, CMP <> D, CMP < D,dhe CMP <=
D.

Nése rezultati i krahasimit éshté "i vérteté”, atéheré RLO -ja e operacionit éshté "1",
pérndryshe éshté "0".

Vlerat né hyrjet IN1 dhe IN2 krahasohen pér konformitetin me gjendjen e specifikuar:

I Krahasoni numrat e ploté (né bazé té numrit 16 bit)
D Krahasoni numra e ploté (né bazé té numrit 32 bit)
R Krahasoni numrat real (né bazé té numrit real 32 bit)
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L]

M3.4 CMP ==| Qa7 CMP ==| A M3.4
H —OH Al
W0 — IN1 :: :wg
I W0 — IN1

==|
w2 — IN2 w2~ IN2 a7 | D
| = 97
M3.4

Fig 5.1.1 Krahasimi i dy vlerave si shkruhet né Programin Simatic Menager S7

5.3.8. Funksionet bazike matematikore

Programi i S7-300 mbéshtet né njé mori funksionesh matematikore. Té gjitha udhézimet
bazike matematikore kané té njéjtin format.

E

ADD_I ADD_I L MWV
ﬂ Miledhja Ii EN  ENO |— —|EN QUT [ MW8 L MW10
MW4 ~|IN1  OUT|— MW8 MWd — IN1 +1
MW10 —]INZ MW10 —1 M2  ENO [— T  MwWe
— N SUB_| SUBI L Mws
ﬂ[ Zbritia >|_ EN ENOI— —|gny  OUT [— MW6 L MW12
1 Mwe—|IN1 OUT [—mwe MWE — N1 -
MW12 —{IN2 Mw12 —{IN2_ENOC [— T MWE
I
) MUL_R MUL_R L MDB
ﬂ 5hurnz|m|> |7 EM  ENOL_ —len QuT[— MDE8 L MD12
MDE — N1 OUT |— MDes MDE —| N1 *R
MDM12 — N2 MD12 —]IN2 ENO — T MDe6
e b I.;...R ............................................................. - n,r_n ................................ |_ ............. Mmﬂ
ﬂ Pjastirmi >|7 EN ENO|— —|en ouT— MB3Z MD4
MD40 — N1 ouT |— MD32 M40 — N1 IR
MDd — N2 MD4 — IN2 ENO — T MD32

Fig 5.1.2 Funksionet bazike matematikore Programi | shkruar né Simatic Menager S7

IN1 dhe IN2 jané adresat né té cilen hyné Vlerat, né IN1 lexohet adresa e paré dhe ndérsa
né IN2 adresa e dyta ndersa né OUT jané Rezultati e operacionit matematikor dhe ruhet né
adresén e dalje OUT.
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Mbledhja:
ADD_I| Mbledhja numér té ploté (Integer)
ADD_DI Mbledhja numér té ploté té dyfishté (dubli integer)
ADD_R Mbledhja njé numér real
Zbritja:
SUB_I Zbritja numrin e ploté
SUB_DI Zbritja numrin e ploté té dyfishté
SUB_R Zbritja numrin real
Shumézimi:
MUL_I Shumézimi i numrit té ploté
MUL_DI Shumézoni numeér té ploté té dyfishté
MUL_R Shumézoni numrin real
Pjestimi:
DIV_I Pjestimi i numrin e ploté
DIV_DI Pjestimii i numér té ploté té dyfishté
DIV_R Pjestimi i numrin real

5.3.9 Lévizja (Move): Transferimi i vlerave

MONWE
—|EM OuT —
(1M EMO

Me udhézuesin pér transferimin e vlerave mund té transferojmé vlerat specifike né variabla.
Vlera secifike e hyrjes IN kopjohet né adresén specifike né daljen OUT. ENO ka gjendjen e
sinjalit té njejté sikurse EN. Me kutiné zhvendosése udhézuesi i transferimit té vlerave mund
té kopjojé té gjitha té dhénat elementare me 8, 16 ose 32 bitéshe.

Mund té caktojmé llojin e té dhénave sikurse né grupe ose struktura té cilat duhet té kopjohen
né sistemin e funksionit SFC 20 “BLKMOV”. Ky udhézues dirigjohet nga Master Kontroll
Rele MRC.

5.3.1 kohématésit ¢’ Timer >’

Kohématési i vonesés ON dhe Kohématési i vonesés OFF pérdoret pér té kontrolluar
garkun e kontrollit pér njé kohé té caktuar. Pra, kohématési mund té vonojmé funksionimin e
garkut.

Kohématési i vonesés ON S_ODT éshté kohématési mé i pérdorur né garget dhe sistemet e
kontrollit t& energjisé elektrike. Veté fjala mund té jeté e ditur se pér ju, kjo vonesé do té
thoté vonesé né ndezjen . Kjo do té thoté gé kohématési nuk e ndryshon kontaktin e ngushté
derisa té arrihet koha e paracaktuar.

Kohématési me vonesé né fikje "off-delay' Off S_ODT do té thoté vonesé né fikjen e
kontaktit. Kjo do té thoté qé edhe nése e ndérprisni fuginé e hyrjes né kohématés, kohématési
pérséri kontakton me garkun e actual.
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T4
s_ooT

107

Q8.5
— s Qr——( )
S5T#35s — Ty Bl I mwo
10.5
4| li R BCD [~ Qw12

T4
5_0DT
10.7 —'8 Bl —MWO
SET#H35s —| —Qw12
v BCD Q8.5
105 —|R Q

T4
Qa5 S OFFDT
—C ) 107 —|s BI [—MWO
— MWO S5TH3ILS —|Ty BeD— QW12
Q8.5
Qw12 105 —|R ab{=]

Fig 5.1.3 kohématésit > Timer’’

5.3.7 kércimi i kushtézuar JUMP-sé
i kalimit t&€ pa kushtézuar n€ bllok korrespodon né urdhrin “shko tek emertimi”, asnjéri nga
urdhérat né mes té kalimit dhe emertimit nuk ekzekutohet. Ky urdhér mund té pérdoret nga té
gjitha blloget logjike, p.sh., blloget organizative (OB-té), blloget funksionale (FB-t€), dhe
funksionet (FC-té). Nuk duhet té keté asnjé operacion logjik para kutisé sé kalimit té pa

kushtézuar.

Pér dallim nga kalimi i pa kushtézuar né bllok, te kalimi i kushtézuar urdhri ekzekutohet
vetém né rastin kur RLO éshté 1.

5]

Network 1
‘ etwor NEW1
‘ (JmP )
MNetwork 2
Network X
M69.0

— A —( )

MNetwork 1

NEW1
Network 2
Networkx
M55 & | M69.0
147~ |-[=]

Network 1

JU NEW1

Network 2

Network x

NEW1: AN M55
AN 147

= M69.0

Fig5.1.4 . Kércim i kushtézuar JUMP-sé si shkruhet né Programin Simatic Menager S7
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6. PROGRAMI SIMATIC MENAGER STEP 7

Programi SIMATIC menager S7 pérdoret pér krijimin e programeve té cilat programohen
me kontrollin logjik PLC.

Q€ té zgjethim problemin ton pér komandimin e shiritit transmetues dhe scara robotit,
kérkohen kéto paisje.

* Njé pajisje e programueshme e Siemens ose njé PC
* Paketa e softverit STEP 7 dhe ¢elési pérkatés i licencés
 Kontrolluesit e programueshém me PLC SIMATIC S7-300 dhe modulet e saj.

lidhja e PC me Paisja
CPU programuese PC

Transferimi i programit

Kontrollimi
i makinés

Moduli i daljes

Furnizimi me energji elektrike

Moduli i hyrjes

Fig 6.1 Paisjet te cilat perdoren pér komandimin e scara robotit.

Programi simatic menager Step 7 na mundéson programimin dhe kontrollin e makines ne
kéto gjuhe programuese, né LAD FBD Dhe STL
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Ladder Logic (LAD)

"Green Lig
IIKE Y_]-" ”KE'E,"-E # ht it

Statement List (STL)

A "KE?_]. rr
A " He?_z tt
= "Green Light"

Function Block Diagram (FED)

& "Green Lig

"KEY_]." — ht™

e ?_2 [ —

Logjika e shkalléve (LAD) éshté njé gjuhé programimi qé pérdoret me PLC. (LAD) ju lejon
té ndértoni programe Qg€ i ngjajné njé diagrami té instalimeve elektrike. Programimi i
shkalléve éshté metoda e zgjedhur pér shumé programues PLC dhe personelin e
mirémbajtjes; éshté njé gjuhé e shkélgyeshme pér programuesit fillestaré. Né thelb,
programet e shkalléve lejojné gé CPU-ja té imitojé rrjedhén e rrymés elektrike nga njé burim
energjie, pérmes njé serie logjike né hyrjes na mundésoné logjike té daljes. Logjika
zakonisht ndahet né pjesé té vogla, té kuptueshme lehté, gé quhen "shkallé" ose "rrjete".
Programi ekzekutohet si¢ diktohet nga programi, nga e majta né té djathté dhe pastaj lart
poshté.

Funksioni i Bllokut té Diagramit (FBD) ju lejon té shihni udhézimet si kuti logjike gé i
ngjajné diagrameve té zakonshme té portave logjike. Nuk ka kontakte dhe mbéshtjellje si¢
gjenden né logjiken LAD, por ka udhézime ekuivalente gé shfagen si udhézime kutie.
Logjika e programit rrjedh nga lidhjet midis kétyre udhézimeve té kutisé. Kjo do té thoté, se
rezultati nga njé udhézim (si¢ éshté njé kuti AND) mund té pérdoret pér t& mundésuar njé
udhézim tjetér (si¢ éshté njé kohématés) pér té krijuar logjikén e nevojshme té kontrollit. Ky
koncept i lidhjes ju lejon té zgjidhni me lehtési njé larmi té madhe té problemeve logjike.

Lista e Deklaratave (STL) (Statement List (STL)). Ju lejon té Kkrijoni programet e
kontrolli duke hyré né memonikén e udhézimeve. Né pérgjithési, redaktori STL é&shté mé i
pérshtatshém pér programuesit me pérvojé gé jané té njohur me PLC dhe programimin logjik.
Redaktori STL gjithashtu ju lejon té krijoni programe qé pérndryshe nuk mund té krijoni me
redaktorét e Ladder Logic ose Function Block Diagram.
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6.1 Startimii SIMATIC Manager

Klikojm né Start —All programs —simatic- simatic menager

14 smaric T 12 Goamartaton
1 Set Program Access andDefaks | ({5 itamaten

SIMATIC 300(1)
= [ crusac2 0P
E-E 57 Frogramil)
@ Sources
£ Blocks
=ff cpaz TeP

ZS oot ot won D Wordrvse
I Adcbe Bridge €53

B scote rrotoshon o5 [ et vovs coma o33

Press Fl to get Help. TS Adapter il r y

6.2 Konfigurimi i CPU-sé

Pasi qé fillimisht kemi instaluar programin SIMATIC menager S7 né kompjuterin personal
(PC), hapim programin dhe fillojmé konfigurimin e PLC-sé me té dhénat ekzistuese.
Fillimisht, hapim njé dritare té re pér té filluar njé projekt té ri, si dhe duke e emertuar
projektin p.sh., scara roboti.

[TETR e, .
F

Iser projects | Lihrariesl Multiproiectal

Mame

| Storage path

% Co

&9 CROSS_CoM

% cunter

% data_koha aktuale compiu
S

£ leder logic s7-300
=

C:%Program Files\SiemenshSteptadp

C:\UgershterreDeskiop\FATBARDE

C:%Program Files\SiemenshSteptadp
C:%Program Files\SiemenshSteptadp
C:%Program Files\SiemenshSteptadp
C:%Program Files\SiemenshSteptadp

A b T AT

1| m

3

-~

3

-

[ Add to curent mulliproject

Marne:

Iscala dobat]

Storage location [path]:

IF'n:niect
[T F Libram

IE:\F'n:ugram FileshSiemensz\StepshsFproj

Browse. .

=

Cancel Help
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Pasi gé kemi emértuar projektin e ri dhe éshté ruajtur né program, tek dritarja e emértuar
scara roboti klikojmé me tastin e djathté, dhe né dritaren e hapur ndihmése shkojmé tek
(Insert New Obiject ). Pasi gé kemi klikuar tek ( INO ) zgjedhim modelin e PLC-sé gé ne e
kemi né disponim ( SIMATIC 300 Station ).

@ scara doboti -- C:\Program Files\Siemens\StepT\sTproj\scara_do EI@
W 21 T¥T=TTER

Cut Ctrl+X

Copy Ctrl+C

Paste Ctrl+V

Delete Del

Insert Mew Object 3 SIMATIC 400 Station

PLC » SIMATIC 300 Station

Rename B SIMATIC H Station

SIMATIC PC Station
Other Station
SIMATIC 55

PG/PC

Object Properties... Alt+Return

MPI

PROFIBUS
Industrial Ethernet
PTP

Ervmmedatinm Bieldhoe

Pas zgjedhjes sé modelit SIMATIC 300(1), brenda programit éshté krijuar njé folder pér
konfigurim me po kété emér, duke klikuar me tastin e majté mbi t&, formohet njé dritare e re
me emrin ( Hardware ). B&jmé hapjen e dritares sé krijuar mé paré ( Hardware ) dhe e
klikojmé, ku hapet dritarja e re me modele té ndryshme té PLC-ve, dhe zgjedhim PLC-né
toné SIMATIC 300.

B HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuration) -~ scara roboti] o | & s
BN Sution Edit Inset PLC View Options Window Help g x ‘
D08 & O ds DO W2
| - g ol X 1
fshen atng
Profle  |Standad ﬂ'
%) ¥ PROFIBUS OP
PROFIBUSPA
PROFINET 10

oy |

5 @ SIMATIC 400

4 @l SIMATIC PC Based Control 300400
-8 SIMATIC PC Station

5| SIMATIC 3001)

Skt | Designation
|

SIMATIC $7-300, M7-300 and C7 modhdes [central € ¢
rack) =i

Press Fl to get Help
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Pas zgjedhjes sé PLC-sé gé jemi duke punuar me té bé&mé pérzgjedhjen e té dhénave
pérkatése duke e hapur dritaren SIMATIC 300. Zgjedhim folderin Rack 300, klikojmé mbi té
dhe zgjedhim Rail, ku me kété rast né anén e majté té dritares hapen dy tabela pér ruajtjen e
té dhénave té PLC-sé pér konfigurim.

B HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuration) -- scara robotil =% ECER =
B4 Station Edit Inset PLC View Options Window Help - &=
O&Ea-2 8 & © dnds O R w2
= 9z
Do UR = | | Suchen: | ﬂlﬂ
2 1 Profie  [Stardesd =
3 £
2 @ ¥ FROFIEUS DP
5 FROFIBLIS-FA
G -4 PROFINET 1D
7 - =@ SIMATIC 300
@ cr
@ 1 cra00
%] CPU.200
=] FM-300
=] Gateway
& IM-300
- @ (] PS.200
E] i v =0 RACK-300
=
BT SM-300
=5 o 5 SIMATIC 400
Shot Module Oider rumber Fromwace | MP1 addeess laddiess | O address | Comment I G-l SIMATIC PC Based Conirol 300/400
1 @8 SIMATIC PC Station
F]
3
4
5 B
: E
7
B
3 GES7 390-17770-08A00 H
= |Avadable in varicus lengths -
1
Press Fl to get Help. Chg

Tek tabela né pozitén e poshtme, selektojmé rreshtin e paré me numér rendor 1, dhe pas
selektimit té rreshtit zgjedhim té dhénat pérkatése té PLC-sé pér amper (A), ku PLC-ja né
rastin toné punon me 5A, dhe béhet zgjedhja e dhéné PS 307 5A.
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hsmon Edit Inset PLC View Ophnm- Window Help [-]&]
LA TN T =1

- | oix
i [#]s '
wcher: L]
— n [ st | tjai
x‘| Profle  [Standsd |
3 =
4 — 22} FPROFIBUS DP a
5 PROFIBLSFA
G [+ PROFIMET 10
= - EHEl SIMATIC 300
@
3 cP300
=] CPU-200
= FM-300
&) Gateway
0 1M-300
| m v E
o led R
Shot Moduie | Dsder ruamber Frmware | MPladdess | loddiess | Qoddvess | Comment |
[ Ps 30758 EES7 307-1EAQD0ZAD 7
7 =]
3
4
5 |5 [ Jl] SIMATIC 400 L
| 2] . SIMATIC PC Based Conirol 300/400
| #-B SIMATIC PC Station |
3 | 6E57 307-1EAD-0AA0 %,
0 Load supplhy voltags 120/ 220 VAL 24 VDT /54
1 =
Press FL to get Help. iChg 2

Né folderat e hapur tek SIMATIC 300, pasi gé kemi selektuar rreshin e dyté né tabelén e
poshtme, zgjedhim té dhénat e CPU-sé ekzistuese CPU 315C-2DP e cila punon me 2.0V.

.S!Im:m Edit Inset PLC View Options Window Help [ [&]x
D" 8 S -5 dd mm'.h?

El 2
L s ing
-l

Profle  [Standad

BRIk ]
#-20 CPUMZ
- CPU H2IFM
EHO CPUNE
w0 CRU N3
W CcPUNE
[ CPUBIC20P
-0 CPU NI 2P
i CPU 314
[0 CPU T4IFM
- (23 CPUMC20P
) BEST 314-6CFO0-04B0
BEST 314-CF01-0AB0
BEST J14-B0FOZ-04B0 u
=) BEST 114 60GIG04B0

< m

:
]

| 0sder wamber Frrwse | WPl asddess | 1addess |0 ot

@] EEST I4ECHO40ABO
BEST7 314-6CG03-0ABD (V2.0 2 5 £ CPU 4C2F/DP

B2 CPUMC2PP

] CPU NS

[ CPUNS20P

[ CPU M52 FN/DP

-1 CPU 315F-2 0P T
GES7 314-6CGI3AED B J
Mwfodk: mereary JEEB; 0.1 mee1 000 insteuctions; @
DIZ4/D016; AIS/ADZ intagrated; 4 puse

loutputs (2.5kHz]: 4 channel counling and -

(Chg

&
g
] »

S P )

B2
[

Press Fl to get Help.
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Qé ta pérgatisim PLC —né me numér rendor 4, japim té dhénat reale duke zgjedhur folderin
me emrin SM-300 duke e hapur, dhe pastaj béjmé pérzgjedhjen e té dhénave duke zgjedhur
DI1-300. Pasi gé kemi hapur DI-300 e béjmé zgjedhjen e modelit ekzistues me té dhénat:
SM321-DI32XDC24V.

Té gjitha kéto té dhéna té cekura mé larté shfagen né rreshtin me numér rendor 4 duke klikuar
mbi SM321-D132XDC24V

% HW Canfig - [SIMATIC 300(1) (Configuration) -- scara roboti] = |0 ]
B Station Edit Insert PLC View Options  Window Help - &%
DEZB &G L db D 8 W

{0 UR : 2y

U 3
£/ | Suchen ELET

% & = | tlay

22 D24DOTE Profie  [Stardaed =l

23 AISAOZ

24 Court SM 321 DIEACI 20V

25 Fosten) = SM 321 DIBACI20

3 SM 321 DIEDC2EY

4 i DI32dDC24V SM 321 DEDC24Y

5 SM 321 DNEDC24

3 SM 321 DIEDC24V

= SM 321 DIEDC20Y

- x SM 321 DIEDC28Y

SM 321 DNEDC24V

SM 321 DINBRDC24Y, Inbemapt
- SM 321 DINEADC24V, Interupt

F] m b S 321 DNEDC24Y, Intemapt

SM 321 DIEDC24Y, inkerupt, H

SM 321 DIEDCAS1 29/

== 0 A SM 321 DIBBAMUR
Shot Module | DOider rumber Froweare | MP1 address | sddess | O acdress | Comment S 321 DINEAIC24/48Y
| D FES7 07 IEADDDAAD SM 321 DIZBACIZN
2 |M[CPU314C2DP___ [6ES7 314-6CG03-DABD V20 |2 SM 321 DLBDC2H
x|l o7 e SM 321 DizabCady :
e W i | i I SM 321 DI4NAMUR, Ex 1
23l Amzoe 25| SM 321 DIshDC20¢
SM 321 DIBWACT 200230V
24 " 7|7 7
A 2:;“ ﬁ f._g@ § ﬁ SM 321 DIRWACT 200230V
- = SM 321 DIBACZIN
SM 321 DIBACZ3V
(e FES7 321-1BLE0-0AAD 0.3 i
-0 01D0-300
3 %3 DO-300
3 1 10:SEMSE
g -0 Specid 300
9 - SIMATIC 400 ¥
4 L] ]
10 e — —
T BES7 321-1BL{ Selecting the hardware E
Dighal input module D132 24V, grouipang 32, B
witended errvitonmental condition:

Chg

Né vazhdim japim té dhénat e PLC-sé me numér rendor 5, duke lexuar té dhénat paraprake,
me njé ndryshim té vogél duke béré pérzgjedhjen reale té té dhénave té PLC-sé, me kodin:
SM322 DO 32XDC24V/0.5A, ku né ményré automatike duke selektuar rreshtin me numér
rendor 5, dhe duke klikuar mbi kété kod na shfagen té dhénat e nevojshme pér para-
pérgatitjen e PLC-sé pér programim.
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B HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuraticn) -- scara robati]
By Station Edit Insert PLC View Options Window Help - l=][=
Do 2~2 & & 5| de s [ [DD | 28 | k2
= ol x|
IO Wi
5 4 it
= 3 ) | suchere [ i
2z D24DOTE Profle  [Standssd =]
23 ASERO2
24 Courxt =1 1 Gateway -
25 Fostion = = g In4-300
& 123 PS-200
DISxDCZaV 2 (C RACK-300
DO 1ExDC24W,0 5A =0 SM-300
B -300
B A0-300
= = -0 AD-300
B D300
- DLD0-300
=) 0-300
“ . * S 322 DO ERACT 2V 54 E
SM 322 DO1ExACT 20V 0S4
SM 322 DO1ERACT 20V/ZHWAA
== o un SM 322 DOTEDC24V/0.54
Moduls | Dsder mumber Farmwace | MP1 addiess I addiess | O address | Comment g:ggg:ggﬁﬁ:
307 54 Iass‘.' 307 IEADD-OEAD -
SM 322 DO1EDC24V /054
i? ”}‘ 314C-Z DP GES7 314-6CG03-0AB0 (V2.0 z — e T
o ETETE ¥ AT SM 322 DO1BxDC24V/0 54
23

EEST 322-1BHE1 0440

Press F1 to get Help.

SM 322 DOTEDC24v/ 0 54

SM 322 DDERel ACT 2TV

SM 322 DD1ERel ACT 2TV Z30:

SM 322 DD1EIIC 24/ 48

SM 322 DO3I2ACT 20-230W /14

SM 322 DO32RACT VA

SM 322 DO3B0C24/.0 54

SM 322 DO&DCTS20mis, Ex

SM 322 DO&DC24 .M Deril Ex

SM 322 DOBADC24V T34 swibs ™
m r

«

6ES7 322 1BHE1-0AAD E[
Digtal culput moduls DOTE 24 W 7 0S5 A, grouping
8. extended ervionmental conditions

Chg

Né vazhdim japim té dhénat

e PLC-s¢ me numér rendor 2, duke zgjedhur Moduli

komunikimit CP 343-1 Lean, té PLC-s&, me CP 300 - CP 343-1 — product verzioni 1-5, ku né
ményré automatike duke selektuar rreshtin me numér rendor 2, dhe duke klikuar mbi kété
kod na shfagen té dhénat e nevojshme pér para-pérgatitjen e PLC-sé pér programim.Pastaj
zgjedhim IP pér lidhjen e CPU dhe moduleve té saj me PC

B HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuration] -- scara raboti] [e@][®]
BN Station Edit Inset PLC View Options  Window  Help |- | &) %
DSB8 & | -0 déa Ho 8w
=0 UR = ol
U 3
= | | Suchen: atn
P > = [ ucter | iy
22 DI2A/DOTE Profle  [Stardud |
23 AIBACZ
24 Count ‘JL FROFIEUS DP a
: ROFIELIS P2
‘;—’5 Postion Properties - Ethernet interfoce CP 343-1TCP RO/ BT 10
! DI2DCZAV ATIC 300
F
5 DO 16DC24V/0 58 Gonendl  Paromcten | o7
5 CP.300
= (1 45 Inteitace
= . ¥ 3 subnet is selected, ) Industrial Elhernet
MAL address: 03-00-06-01-00-00 He e =0 CP 331
-0 BGKT 343 1E-000-ED
Product Version 15
4 um ﬁ Gateway Product Version B
Subnet mask ;::;:::s]so & Donctne = ssrc"?'sa'ﬂa EX104MED E
- =i -1 E
S| o e  Use router 0 BBK? MBI BED
Addess: [ B2 BGKT MIEX20AED
(9] BGKT 3431EX21KED
[0 BGKT 343 1EXIMIED
B CP 3431150
BT CP 3431 P
# (] CP 3431 Advanced|T
@ (] CP 3431 ERFC
@ (] CF 2431 Lean
1 PRORIBUS
1 Pointlo-Pont
CPU-300
FM-300
Gateway
310 IM-300
() P5-300
10 @571 RACK-300 -
T 6GK7 343-1EX00-04ED

|

Press F1 to get Help.
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6.3 Tabela e konfigurimit té njé rafti

/

‘
[ P5307 1a
5]

—
konfigurimi i tabelav né faft
(rack) I]

Ahh Ad bir

m-..mma.u|m|-

6.1.1 Blloget e programit simatik menager S7

6.1.2 Blloget té cilat pérdoren pér programin e scara robotit dhe shiritit
transmetues

OB1 Programi organizativ kryesor i funksionit té robotit Skara

OB100  Nénprogrami organizativ kryesor i robotit Skara

OB121  Gabim né program

FC8 Funksioni Pér pozicionin fillestar
FC10 Funksioni Pér komandimin e akseve
FC11 Funksioni Pér pozicionimin e akseve

FC5 Lidhjet e komunikimit (procesoréve té komunikimit (CP)) pér dérgimin e té dhénave
FC6 Lidhjet e komunikimit (procesoréve té komunikimit (CP)) pér marrjen e té dhénave
DB10 Blloku i té dhénave pér vendodhjen té ndryshme té akseve Al-3

DB30 Nénblloku i data bllokut i SFB47 Moduli i numrimit Aksi 1

DB31 Nénblloku i data bllokut i SFB 47 Moduli i numrimit Aksi 2

DB32  Nénblloku i data bllokut i SFB 47 Moduli i numrimit Aksi 3

DB200 Nénblloku i data bllokut i FB200

FB200 Blloku Funksional pér Thirrjen e bllogeve té komunikimit FC5 dhe FC6

SFB47 Sistemi i bllogeve funksionale (Moduli i numrimit)

SFB43  Sistemi i bllogeve funksionale i Gjeneratorit impulsiv “PULSEGEN”

SFB19 Sistemi i bllogeve funksionale “Start”

VAT _1 Tabela e variablave

6.1.3 Blloku Organizativ OB
Blloget e Organizimit (OB) jané ndérfagja midis sistemit operativ t¢ CPU dhe programi i
pérdoruesit. OB pérdoren pér té ekzekutuar seksione specifike té programit:

* Né fillimin e procesorit

* Né njé ekzekutim ciklik ose me kohé

» Kurdoheré qé ndodhin gabime

* Kurdoheré qé ndodhin ndérprerje t€ pajisjeve.
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Blloget e organizimit ekzekutohen sipas pérparésisé gé u éshté caktuar, forma e bllogeve té
organizimit (OB). Lidhet midis sistemit operativ dhe programit. Programi mund té ruhet né
OBL1 gé quhet né ményré ciklike nga sistemi operativ. (program linear) ose programi mund té
ndahet dhe ruhet né disa blloge.

LLOJET E BLOQEVE TE PROGRAMIT

DB DB

oB R ] |
< | FC f~——_ | FB J SFC

Qrganization
| FB -] FC [ _|5FB

Blocks

Legjenda:

OB = Bllok Crganizimi

FB = Blloku i Funksicnit

FC = Funksioni

SFB = Blloku i Funksionit t&
Sistemit

SFC = Funksioni i Sistemit
DB = Blloku i t& Dhé&nave

Fig 6.2 Lista e bllogeve té programit

6.1.4 Bllokut organizativ OB1

Sistemi operativ i S7 CPU ekzekuton OBL1 periodikisht, kur OB1 éshté ekzekutuar sistemi
operativ starton até pérséri. Cikli i ekzekutimit t¢ OB1 starton pasi gé set up-i té kompletohet.
Mund té thérrasim gjithashtu bllokun funksinal (FB, SFB) ose funksionet (FC, SFC) nga
OBL.

OBl ka prioritet mé té ulét nga té gjitha OB-té tjeré, koha e punés sé té ciléve éshté e
monitoruar. Me fjalé té tjera, té gjitha OB-té e tjera perve¢ OB90 mund té ndérprejné
ekzekutimin e OB1.0

6.1.5 Startimi i bllokut organizativ OB100

Specifikimi Pér kushtet e fillimin t& CPU -sé (vlerat e inicimit prej STOP né RUN, vlerat e
fillimit pér modulet 1/O) duke shkruar programin tuaj pér fillimin e bllokut t& organizimt
OB100 pér rinisjen (rinisjen e ngrohté), OB101 pér rinisjen e nxehté, ose OB102 pér rinisjen
e ftohté

6.1.6 Blloku Funksional (FC) dhe Blloku Funksional (FB)

Funksioni (FC) dhe Funksioni Bllok (FB) té dyja jané njésoj si njé nénprogram. Pérdoruesit
mund té krijojné njé pjesé té logjikés né kété bllok, dhe pastaj té egzekutohet ¢do heré kur
kérkohet té ekzekutojé logjika e programit te shkruar .
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6.1.7 Funksioni (FC)

Funksionet (FC) iu pérkasin bllogeve qé mund t’i programojmé veté. Njé funksion (FC) éshté
njé bllok logjik pa memorje. Ky bllok mund té krijohet nga pérdoruesi dhe té thirret sa heré té
kérkohet. Ne mund té caktojmé parametra té ndryshém né funksion té tillé si né In, Out, In-
Out, Temp.

=\
E]@ Interface
(=] M s a
= ﬂ, IN e TRCERE S ST e —

Safety Switch

Qis-o
gL 2p 2
MotorDO [MotorDo™

Power_ Feedback
Start_PB
Step_PB
Overlcad Relay
Local_ Operation
Run_ FB

Run Timer

BEEEEEEDD

5 Run Time
=43 ouT

‘ gmfﬂ MotoxrDO
B-3& IN_oUT

;"53 ReadyToStart o1
"B DriverToDO S
=& T=EMP
(B TempBitl

(T2 TempBit2 e
: ReadyToSta |ReadwToSt
-3 TempBit3 =

T —arc
#-13= RETURN S=ivesTon

M1S5.2 —]

T2S —|Run_Timexr

SST#SS —|Run__Time

Fig 6.3 .Figur tregon blloget FC pér motorin startues. Té gjithé parametrat si In, Out, In-Out duhet té
plotésojné me adresén.

6.1.8 Blloku Funksional (FB)

Blloku Funksional (FB) é&shté njé bllok logjik me memorie. Ky bllok mund té krijohet
gjithashtu nga pérdoruesi dhe té thirret sa heré gé kérkohet. Dallimi &shté sa heré gé ne e
quajmé njé Blloku Funksional (FB) krijohet njé Data bllok (DB) si kujtesén e tij. Kjo DB
quhet njé blloku i té dhénave.Ne gjithashtu mund té caktojmé parametra té ndryshém né
bllokun e funksioneve si In, Out, In-Out, Temp dhe Stat, i cili éshté njé parametér shtesé né
FB. Té dhénat e ruajtura né bllokun e té dhénave té shembullit nuk humbasin pas ekzekutimit
té FB. Variablat statiké ruhen né bllokun e té dhénave.
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DB10
FB1
valvula e kontrollit
‘B SetValue £ ENG
‘B ProcessValue MD20 MD32
‘B ManuzlSetValue "cvl_ "cvl_
‘B ManuzlON SetValue" —|SetValue OutToValv | ValveOutpu
[ in
-4 our ) et
MD24
-8 OutToValve "Vl
B 0 IN_OUT ProcessVal |ProcessVa
-'#@ ProcessON ue" —lue
~& OutValueToValve
& MD28
B STAT eyl
"8 Differencel ManualSetV [ManualSet
‘B Differencel alue" —{Value
B MinimumValueReach z i
M15.7 |Mam
‘B MaximumvalueReach M ManualON
-4 TEMP ... —|ProcessON
- TempBitl
'@ TempBitZ OCutValueT
...—|oValve

Fig 6.4 .Né figur tregon blloget FB pér kontrollin e valvules. Té gjithé parametrat si In, Out, In-Out
duhet té plotésojné me adresén.

Fig e sipérme tregon Blloku Funksional (FB) pér funksionimin e valvulés sé kontrollit. Ju
nuk duhet té futni té gjithé parametrat me adresén. FB do té gjenerojé njé bllok té dhénash.

6.1.9 Sistemi i bllogeve funksionale SFB dhe Funksioni sistemit (SFC)

Blloku 1 funksionit té sistemit (SFB) dhe funksioni i sistemit (SFC) jané gjithashtu
ekuivalente me nénrutinat, pérve¢ qé SFB dhe SFC jané blloge funksionesh té integruara né
CPU S7, dhe pérdoruesit mund té thirre drejtpérdrejt né program pa pasur nevojé shkruarjen
e tyret. SFC dhe FC nuk kané funksion e ruajtjes, FB dhe SFB kané funksion e ruajtjes.

6.2.1 funksioni i sistemit (SFC)

Njé funksion i sistemit SFC éshté njé funksion i paraprogramuar qé éshté i integruar né CPU.
Ju mund té thirrni SFC né programin tuaj. SFC-té jané pjesé e sistemit operativ dhe nuk
ngarkohen si pjesé e programit. Ashtu si FC -t&, SFC -té jané blloge "pa memorie™.

6.2.2 Sistemi i bllogeve funksionale SFB

Blloku funksioni i sistemit (SFB) éshté njé bllok funksioni i integruar né CPU S7. SFB-té
jané pjeseé e sistemit operativ dhe nuk ngarkohen si pjesé e programit. Ashtu si FB-té, SFB-té
jané blloge "me memorie". Ju gjithashtu duhet té krijoni blloge té dhénash té shembujve pér
SFB dhe t'i shkarkoni ato né CPU si pjesé e programit.

6.2.3 DB Bllok i té dhénave

Njé shembulli i bllokut té té dhénave DB éshté caktuar pér secilin bllok funksion gé
transferon parametra. Parametrat aktualé dhe té dhénat e pandryshuara né bllokun FB, jané
ruajtur né shembullin DB. Variablat e deklaruara né FB determinojné ose pércaktojné né
shembullin e bllokut té t& dhénave apo DB. Shembulli nénkupton njé funksion bllok té
thirrur. Nése pér shembull, njé funksion bllok thirret pesé heré né programin e pérdoruesit S7,
ka pese raste né kété bllok.
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6.2.4 Krijimi themelor i njé blloku DB
Para se té krijojmé njé bllok té té dhénave DB, duhet té ekzistojé korrespondimi FB.
Gjithashtu duhet specifikuar numrin FB kur té krijohet njé bllok i té dhénave.

6.2.5 Kontrollimi i numéruesve me SFB47 “COUNT”
Pérdoret pér té kontrolluar funksionet e pozicionuara duke e pérdorur programin e
pérdoruesit, me SFB COUNT (SFB 47).

Kemi kéto operacione:

Startimi/ndalimi i numérimit né hyrjen e softwerit SW_GATE

Mundésia (lejimi)/kontrollimi i daljeve DO

Korigjimi i gjendjes sé bitéve STS_CMP, STS_OFLW, STS_UFLW dhe STS_ZP
Korigjimi i vlerés aktuale t&€ numéruesit COUNT VAL

Puna pér leximin/shkrimin e regjistrave numérues té brendshém

Korigjimi i periodés aktuale (kohézgjatja) TIME VAL.

SFB 43 "PULSEGEN" (gjenerator impulsi)
SFB 43 "PULSEGEN" (gjenerator impulsi) pérdoret pér té strukturuar njé kontrollues PI1D

me dalje impulsi pér aktivizuesit proporcionalé.

6.2.6 Adresimet e pérdorur né PLC
Forma mé te zakonshme te adresimit te pérdorura né PLC -té Siemens S7 jané simboliet.

Hyrjet: 14.0, IB4, IW4, ID4

Daljet: Q124.0, QB124, QW124, QD124

Shénuesit: M11.0, MB10, MW10, MD10
Kohématésit: T34

Numruesi: C23

Lokale: L0O.0, LB1, LW2, LD4

Blloku i té dhénave: DB5.DBX2.0, DB5.DBW6, DBD8

6.2.7 Llojet elementare me té dhéna né STEP7

MADHSIA NE
EMERTIMI " (BIT) SHEMBUIJT NE STEP7
BOOL 1 10r0
BYTE 8 B#16%A9
WORD 16 WH16#12AF
DWORD 32 DW#16#ADAC1EF5
CHAR g 'w
S5TIME 16 S5T#5s_200ms
INT 16 123
DINT 32 65539
REAL 32 1.2 or 34.5E-12
TIME 32 T#2D_1H_3M_455_12MS
DATE 16 D#1993-01-20
TIME_OF_DAY 32 TOD#12:23:45.12
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6.2.8 Blloku pér lidhjen e SIMATIC S7-300 dhe komjuter PC

6.2.8.1 Karakteristikat e bllogeve té komunikimit FC5 ""AG_SEND" dhe FC6
"AG_RECV"

lidhje komunikimi né S7-300 pérdoren pér shkémbimin e té dhénave pérmes procesoréve té
komunikimit (CP)

Pér t¢ komunikuar lidhjet e komunikimit , duhet té thirren blloget e komunikimit
funksionale FC5 "AG_SEND" dhe FC6 "AG_RECV" né programin simatik S7 té PLC S7-
300.

Programi S7 pérmban thirrjen e bllogeve té komunikimit FC5 "AG_SEND" dhe FC6
"AG_RECV" nga biblioteka SIMATIC_NET_CP.

FC5 "AG_SEND" éshté pér dérgimin e té dhénave né njé stacion S7, né njé stacion té PC,
FC6 ""AG_RECV" éshté pér marrjen e té dhénave nga njé stacion S7, nga njé stacion té PC.

Programi tregon funksionet e bllogeve té komunikimit FC5 "AG_SEND" dhe FC6
"AG_RCV" duke pérdorur njé lidhje ISO-on-TCP.

FB200 eshte né ciklin OB1. Thirrja e bllogeve t¢ komunikimit FC5 "AG_SEND" dhe FC6
"AG_RECV" éshté né FB200.

7. PROGRAMIMI PER KOMANDIMIN E ROBOTIT SKARA PERMES
HARDVERIT PLC S7-300 DHE PROGRAMIT SIMATIC MENAGER
S7

Roboti SKARA punon me sistemin elektro pneumatik, lévizja e shiritit béhet me sistem
elektrik, largimi i pjesés nga shiriti béhet me sistem pneumatik, ndérsa largimi i pjesés nga
baza e shiritit deri né paletén depozituese kryhet me ndihmén e krahut robotik i cili lévizjet i
kryen me sistemin elektrik, ndérsa shtérngimi béhet me sistem pneumatik.

Ky kalibrim i krahut robotik né pikén zero béhet duke vendosur gelesin né pikén zero, pas
vendosjés se gelésit né pikén zero dhe me pas shtypjés sé tasterit START roboti fillon té
shkoj té véndoset tek pika zero, pavarésisht pozités aktuale se ku gjndet ky krah robotik.

Pasi té pérfundoj incimi i procesit pér kthimin e krahut robotic né pikén zero, roboti
automatikisht vije dhe gendron mbi shiritin transportues dhe &shté i gatshém pér fillimin e
procesit té punés.
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7.1 OB1

Programi organizativ Kryesor i fuksionit té robotit scara

7.2 Qarku i programit kryesor CIKLI

Comment -
M1.0 M1.0
| ] o |
1T L 1
M1.0
| |
Iffl

Hetwork 2 : Title:

Thirrja funksionit FCB nga blloku

organiativ OBl

71

T
7]
m

"home position™
EN ENO

Hetwork 3 : FC1l0 Funksioni per komandimin e akseve

Thirrja funksionit FC10 nga blloku ocrganiativ OBl

"Eomandimi i
Lkzeve"

ENC

Hetwork 4 : FC1l1l Funksioni per poizcionimin

e akseve

Thirrja funksionit FCll nga blloku ocrganiativ OBl

"PRE Eryesor"

EN ENC
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Hetwork 5 : Title:

Veprimi i

numrimit duke

filluar nga wlera 0

MOVE MOVE
EN ENO EN ENO
Wglegl IN MHE40 L0 —IN
OUT —"MwW40™ CUT - "HD4
Network 6 : Lidhja & komunikimit (prosesoret & komunikimit CP

,.
5
%
[ %]

3

Thirrja funksiomnit FbZ200 nga kblloku organiatiwv OBl
"SEND _
EECV _IDB"
"kE SENDSRE RECT™
EN ENO
MO_.3 —<INIT COM
Network 7 : SFB47 Moduli i numrimit

Moduli dhe kontrolli i numrimit te aksit te pare

| | {

WELs#3200

o

Ml.0—H

M31.0—

M21.1+

M31.2
!

10 1 B F

ME40

A —

Ll

LADDR

CHRMNEL
SW_GATE
CTRL_DO

SET_DO

JOE_REQ

JOB_ID

JOB_VAL

THO
STS_GATE
STS_STRT
STS_LTCH

ST5_DO
STS_C_DNW

STS_C_UR

COUNTVAL
LATCHVAL
JOR_DONE

JOE_ERR

JOB STAT

—M20.0

—M30_1

FM20.2

—HM30_3

FM30.4

—M30_5

MD3Z

—"Pos A1™

HMD3&

FM30_8

—M30.7
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Hetwork 8 : SFEB47

Moduli

i numrimit

Moduli dhe kontrolli i numrimit te aksit te dyt

DE31
SFB47
"Numrimi™

ZH ZHO
W§1&§300 —| LADDR STS_GATE
1 —{CHANNEL STS_STET
M1.0 —{SW_GATE STS_LTCH
M51.0—{CTRL DO 5TS DO
M51.1—{SET_DO STS_C_DN
STS C UP
jath COUNTVAL

"AZ LSD" ME0. & ME1.2
| | | | {o} JOB_BER LATCHVAL
MFE40 JOE_DONE

"MW40™ —| JOB_ID
JOB_ERR
L§1 — JOB_VAL

JOB_STAT

—M50.0

—M50.1

M50 .

4]

—M50.3

—M50 .42

—M50.5

MID5Z

[—"Pos RZ"

M50,

=41

—M50 .

-1
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Hetwork 9 - S5FBE47 Moduli i numrimit

Moduli dhe kontrolli i numrimit te aksit te tret

DB3zZ
"DB3Z"
SFBA47
"Numrimi®
EN ENO
W§16£300 | LADDR M70_0
STS_GATE [-"M70.0"
2 | CHANNEL
M70._1
M1.0— SW_GATE STS_STRT|-"M70.1"
M71_0 M70._2
"M71.0" —CTRL_DO STS_LTCH|-"M70.2"
M71_1 M70._3
"M71.1" - SET_DO STS_DO|-"M70.3"
M1.0—JOB_REQ M70_4
STS_C_DN|[-"M70_4"
ME40
"MW40™ — JOB_ID M70._5

SIS _C UP—"M70.5™
L§0 —JOB VAL

M7 Z

COUNIVAL[—"Pos A3™

MITZ

LATCHVAL[-"Pos A3™
JOB DONE —"M70.8™

JCB _ERR[-"M7O0_7"

JOB STAT|...
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7.3 FC8 Nén Funksioni i programit Pér pozicionin fillestar startimi | scara
robotit

FCB8 : startimi i scara robotit
Comment :
m: £illimi i punes Se scara robotit
£fillimi punes se cara robotit £illon me shypjen e tastit te gjelbert dhe gelsi
i tensionit komandues ne poiten fillestare
Mz.0
5R
3 g
2]
||
10
Hetwork 2 : Title:
Comment :
Mz.0 M5.4 M3.2
|| | A I |
11 I./I L 1
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Hetwork 3 : Title:

Comment -
h M5. 4
"RZ LD M&.1 oR
I { o} 5 ~
1T Ve w
M4_.2 R
Hetwork 4 : Title:
Comment :
M5.&
SR
g Q
=)
Hetwork 5 : Title:
Comment -
M3.0 M5.& M5. 4 M3.
] | | 4| ] | {7
11 I/'rl 11 L

61




Hetwork

8 : Erahasimi i wleerawe te numruesit S5FB47

per ak3in e dyte me DB10O

starton M4 _Zaksi Z lewiZ

m=ejtase

leviZ deri ne poiten & stacionin te

DB10 jane wlerat e poZicionimit te aksewve per stacioni 0 deri ne stacionin 30

Hetwork 2 : Erahasimi i wvlerave te numruesit SFB47

caktuar
M3_5 CMP <=0 M4 _Z
| | Y |
11 L 1
MIDGZ
"Bos RIZT™—{IN1
Stacionil0
1.az—INZ

per aksin e tret me DB1O

starton M4 .3 RBRksi 2 levii djathtas

leviZ deri me poiten e stacionin te caktuar

DB10 jane wlerat & poZicionimit te aksewve per stacioni 0 deri ne stacionin 20

M2_.5 CMF <=Dr
| |
1 1
MIY7Z
"Bos BA3™ —IN1
Staciomil[0
]1.a83—INZ

M4 .3

[

Hetwork 10 : Vlierat e akseve ne poZiten 0 scara rboti ne piken fillestare
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Comment :
CMP >=D CMP >=D CMP >=D Me.4
MD3Z MID5Z MIDT7Z
"Pos R1™ —IN1 "Pos RZ" —IN1 "Pos R3" —IN1
"pos Al- "pos Al- "pos Al-
gmw_ gmw_ gmw_
Stacionild Stacionild Stacionild
1.2l -{INz 1.a2 -{INz 1.a3-INz




7.4 FC10 Nén Funksioni i programit Pér komandimin e akseve manuale
dhe automatike

WA IRk - 2] Manual dhe Auto lewvizje djathtas

Comment :

I1.0 I1.1 I125.1 Qlz4._e
Butoni Butoni Aksi 1 Bk=i 1
Akz 1 ks 1 MZ_0O Limiti levizje
levisjo lowvizje Icnajondi akajor dijathtaa

djathtas majtas komandues djathtas "RH]1 EMD
TAR1BLD™ TA1BLM" "Mz _O™ "Rl LSD"™ o

| | | A1 | | | Al P |

11 I./;I 11 IK';I L 1
I1.0 I1.1
Butoni Butoni
Aks 1 Bks 1 MZ_.O

lewvisgje lowisje Tocnsjoni

djathtas majtas komandues

"A1BLD™ "Al1BLM" "Mz _0™ Me0.1
| A | 41 | | | ]

Ix"jl I.fl 11 10

M3.1

| ]

11

ML.1

] |

LI
HNetwork 2 : A¥1 Manual dhe Buto levizje majtas
Comment :

I1_0 I1.1 I1Z6_0 Ql=4_1
Butoni Butoni Bkai 1 Bk=i 1
Aks 1 Aks 1 MZ_0 Limiti levizje
levizje levizje Tensjoni skajor majtas

djathtas majtas komandues majtas "AX1 EMD
"RI1BLD™ "A1BLM" "Mz _O™ "al_ TLSM" M™

| A | | | ] | A Yy |

IK'II 10 11 IK'II L 1

I1.1 I1_.0
Butoni Butoni
Eks 1 Bks 1 MZ_ O
levizje levizje Tensjoni
majtas djathtas komandues
"A1BIM"™ "A1BLD"™ "Mz _.O™ Mad .2

] ] /| ] | ] |

Ifrl I.XI LI [

M4 1
| ]
11
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Hetwork 3 - RHZ Manual dhe Ruto levizje djathtas

Comment :

"RZ LSD™

a ntas

"RZBLD"™

"RZBLM"

/1 /1

Hetwork 4 : RHZ Manual dhe Ruto levizje majtas

/1

Comment :

"LIE

[

/1
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Hetwork 5 :

L¥3 Manual dhe Butoc lewvizje djathtas

Comment :

“nIELM" wyz _gv "B3 LSD" 51
|| | A || | A1 I
11 1A 11 Ix'/l L
=
izge
"LIBLD™ "RIBLM" "MZ.O" M&d.5
| A1 | A || | ]
Ix'/l I./I 11 10
M4.3
| |
LI
Hetwork & : 2H3 Manual dhe Ruto levizje majtas
Comment :

"B3 LEM™

/1

=2]tas

" SETM™

"R SETO" "z oov

/1

/1 | |
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Hetwork 7 - Z Rk3i i pistoni pneumatik posht/lart (up/down)
Comment :

o

| ]

10
Hetwork 8 - Z Rk3i i pistoni pneumatik posht/lart (up/down)

Comment :
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7.5 FC11 Nén Funksioni | programit Pér pozicionimin e akseve

FC11l : funksioni per pozicionimin e aksewe

m: Tensjoni komandues

I3.0
Switchi
501 I3_3 I3_2 MZ_0O
tensjon Stopi Tasteri i Tensjoni
komandues emergjent Fug stop komandues
5oLl Tsar "SeHa" TME_ 0"
| | | ] | | iy |
10 11 10 L 1

Hetwork 2 : Besetimi i pozitave fillimi i pumnes nga =zero

I3.1
Tasteri
i MZ_0O
Ejelbert Tensjoni
Start komanduess
"S5HE™ "MZ_O" WOVE

| | | |
1 | 1 EH ENG

Mz.s 0—INn OUT —MD103
Perfundimi
i punes
resetimi
i te

gjithave
T g"




Hetwork 3 : Fillimi i punes nga pika zero duke i plotsuar kushtet

Comment :
A
2 "Mz_O" Mz .0 —— Tensjoni komandues
A "55HE" I3.1 -- Tasteri i Ejelbert Start
R
L MD 103
L Lg0
==0
)
of
2 "MTE.Z" M76_2 —— kushti per shum hapa
L S5TEE5
5D T g
HOE ]
NOE 1]
NOE 1]
B T g
)
4] "55HS"™ I3.1 —-— Tasteri i Gjelbert Start
)
Ly
L MD 103
L 20
=]
)
4
L MD 31
L "Bos AL1M MD3Z
<=0
)
A
L MD 35
L "Pos AZ2" MD52
<=0
)
3 i 530.0
A
oN "Mz_O" Mz .0 —— Tensjoni komandues
4] "MTE.1M M76.1 —— Inicimi kthimit inwvers
o "MZ . g™ MZ.g —-- Perfundimi i punes resetimi i te
)
R M 30.0
NOE 1]
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Hetwork 4 :

Inicimi punes automatik

Comment :

Hetwork 5 :

Ak3i 1 levizje djathatas automatik

Comment :

69




Hetwork 6 - Erahasimi i pozicjonit per aksin 1

Comment :

CMP 2=D

M3z

"Pos RI™—IN1

MDS1 qINZ

Hetwork 7 : Rksi Z levizije djathtas automatik

Comment :
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Hetwork 8 - Erahasimi i pozicjonit per aksin 2

Comment :

w7 0
1iN1Clml

"Pos AZ" —|

MDS5 —

CMP =D

IN1

INZ

Hetwork 9 : Rksi 3 levizje djasthtas asutocmatik

Comment :

[SSI - 1]

Eomandimi

01Z5_5

w7 0




Hetwork 10 : Erghasimi i pozites per aksin 3

Comment :

CMP ==D

MD72

"Pos BR3™—IN1

MDS3 — INZ

72



AR MRk - Eomandimi i aksit Z dhe

mbylljen
e griperit T4
TEI_R" 5_0DT
| ~|
1t el o]
S5T£15 TV BEI—
S BCD —

73

griperit
Comment :
M&0 .7
Inicimi
Q125.5 per uljen
M7&.0 M7&_4 M7&_3 Fomandimi =
Inicimi A¥Z ne Zx]l ne per griperit
punes pozicjon pozicjon mbylljen osht
zutomstik pEr MErrje pPer mErrje & griperit T1l4 TMed.T"
"MTE 0" T gm "TE_ 3" "yz R s.oDT =
|| || || |/l
1T 1T 1T 11 5 @ S 2
SETELS IV BI
= BCD
MZ_3
Inicimiper
uljen =
aksit =
ne trak
per dorzim
gz gm
||
11
MZ_3
Q125_5 Inicimiper
Fomandimi uljen =
per
mbylljen
e griperit T=
"EZ_R" S_OCT -
|| | A
1T 5 Q@ 1T 2
S5T#15 TV BIf...
] BCO[. ..
MZ_3
Inicimiper Q125.5
M7&_0 uljen = Fomandimi
Inicimi aksit = per
punes ne trak mbylljen
sutomatik per dorzim e griperit T15
"MTE 0" T - - S oDT
| /1 | /1 | /1 -
11 1] 1T 5 @
SETELS IV BIfF...
MZE_3
Inicimiper Q1Z5_5
M7&_0 uljen e Fomandimi
Inicimi aksit = Der
punes X mbylljen
anto tik e griperit T1s5
wMTE_ O™ wyz ge s ooT
11 11 s Q
S55T£1s5 4TV BIfF...
— BCD—...



Hetwork 12 : komandimi per mbylljen & griperit

Comment :

M: Fomandimi per mbyllijen e griperit

Comment :

T1 n ] M&.1
5_OOT "Mz SR
| | 5 Q /] 5 o
S5TE15 TV BIl...
R E BCD. ..
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HNetwork 14 : Inicimi kthimit invers

Comment :

"MTE. 3" TR
|

£r] T
"M76.3" s oOT
1 5 2 2
S5T#15 TV BIf...
.= BCD|-. ..

trak e griperit 7
"MTT.3"™ "¥z R" S OoT
| | | A -
I 11 g ®
S5TELS TV EIF...
---—R BCDM—...
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Hetwork 15 : Title:

Comment :
2 "MT7E. 1™ MTE.1
FE M g23.0
JHEB _ooz
L 1
L MD 103
+D
T MD 103

_00z: NOP a

Hetwork 16 : Ethimi mbrapa ne trak

Comment :

76

CMP =D CMP =D SR
| | —s Q
D10 _DBDO DB10 _DBDE
"pos Al- "pos Al-
gn gn
Stacionil[0 Stacionil[0
1.al <INl ]1.a2 | IN1
MD3Z MDSZ
"Pos R1™—{INZ "Pos RIZ™ —{INZ
| 4|
11 2




Network 17 : EMD AX3 kthimi mbrapa ne trak

Comment :

M&ED &
CMF =D TZ_up" SR
[} 5 Q
Stacionil[O
1.a3—IN1
M7 2
"Dosg R3I™ —INZ

i oH P

moo ot

"hE LSHM™

11

Hetwork 18 : AX3 ne poziten zero trak

Comment :

CMF >=D

"Pos A3I" —IN1
DB10 . DBDS
"pos Rl-
ar.
Stacionil[0
1.a3—INzZ
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Hetwork 1% : EMD 2¥Z kthimi mbrapa ne trak

Comment :

M

Hikhs

"Pos RIZM —

DE10 . .DED4
"pos Al-
3",
Stacionild
].22—

CMP <D

INl

THZ

MeD. 4
SR

"MTE_ "

/1

"RE_LSM™
| |

Hetwork 20 : RXZ ne poziten

zero trak

Comment :

"Pog REM™ —

DB10_DBD4
"pos Al-
ar.
Stacioni[0

1.2z -

CMF >=D

IN1
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Network 21 : EMD 2X1 kthimi mbrapa ne trak

(Comment:

MD3Z
"Bos A1™
DE10_DEDOD
"pos Al-
3.
Stacionil0
1.21-

CMP =D

IN1

INz

MD32 / Pos Al

Hetwork 22 : RX]l ne poziten zero

trak

Comrment :

CMF >=D

MD3Z
"Pos A1™ —IN1
DB10_DEDD
"pos RAl-
EL
Stacioni[0
1.al —{INZ
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Metwork 23 @ Te gjitha akset ne poEiten zero me trak

77 _3

Te gjitha
akset ne
M7TT_Z M7T_1 poziten
A¥1 ne AHEZ ne Zero ne
poziten poziten trak
zero trak zero trak "MTT _3™
"MTT.Z™T TMTT.1" =R
1 1 s 2
M7Ee_0
Inicimi

Hetwork 24 - FMD i griperit posht

punes
sautomatik
"MT7Ee.0" R
MZE_1
MZ_3

Inicimiper

uljen =

ak=it =

7T _3 Inicimi
M7T&e_T Te gjitha per ulje
Vetmbajtia akset ne te aksit
= poziten Z ne e _a
inicimit TZeErc mne pozit per Traka me ne trak
mbrapa trak marrje kahje para Tiz per dorzim
TMTE.T" TMTT.S" o "Sh_T_EB" = _oDT TMZ 3"
N | N 1 s of—— —
S5STE15 TV BIF—...
e BCD—. ..
Hetwork 25 : Title:
Mz _1
Inicimi
IZ_3 per ulje
M7TE_7 MTE_7 Senzori te zksit
Vetmbajtja Vetmbkaijtija reflektiw Z ne
= = per pozit per
injcimit injcimit robotin marrje
mbrapa mbrapa Scara Mz 1™
"H7e.7" "H7&.7" "B4™ SR
| | /1
1] 5 im
MT77.3
Te gjitha MT&.7 Q125.5
gkset ne Vetmbajtja Eomandimi
poziten = per
Zeroc ne injcimit mbylljen
trak mbrapa e griperit
"HM77.3" "M7&.T" ¥z R™
| | /1
i 2




m: Perfundimi i punes resetimi i te gjithawve

MD 103
zZ1

[

M7 3"
"y _B"
"g_ap"
iz gn

o g | e

=

"Al L5D"
"R3 L5D"
"RZ L5D"
"SEHE"
nggm

~ggwm

R "MZ.g"

Hetwork 27 : Title:

MZ.g

Te gjitha akset ne poziten zero ne trak
Eomandimi per mbylljen & griperit

Aksi Z ne pozicjonin Lart

Perfundimi i punes resetimi i te gjithawve

Bksi 1 Limiti skajor djsthtas
Bksi 3 Limiti skajor djathtas
Bksi Z Limiti skajor djathtas
Tasteri i Fug stop

Stopi emergjent

Perfundimi i punes resetimi i te gjithawve

Hetwork 28 : Title:

MZ_ &
Perfundimi T125.3
i punes Rksi Z
resetimi Limiti
i te skajor
gjithawve djathtas
"MZ_g" "AZ LED" M5_2
| | /1 L

MZ_ &
Perfundimi I1z5.1 I125.5 I125.3
i punes Bksi 1 Rksi 3 Aksi 2
resetimi Limiti Limiti Limiti
ite skajor skajor skajor
gjithawve djathtas djathtas djathtas
"MZ_g" "A1 LsD" "A3 LsD" "AZ LsD" M5.1
| 1/ | | ()



Hetwork 29 - Inicimi per ndaljen & trakes per te mundsuar leshimin e produkti

Comment :

Hetwork 30 : Inicimi per ndaljen & trakes per te mundsuar leshimin e produkti

Comment :

T1z
. = COT
| | | s
1 T 1| 1 T ©
S5TELS TV BIfF...
... R BCDH—. ..
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Hetwork 31 - Inicim per hapjen e griperit wvendosja e produktit ne trak
Comment :

komandues "Sh T M"
IIMZ . |:| " ER
| | | | | |
1 11 1 3 i
MZ_4
per
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Hetwork 32

: Fomandimi i shtysit ne trak
Comment :

para "aht_kmd"
ngzm )
11 5 Q
R4 1R
Network 33 : FEomandimi i shtysit ne trak
Comment :
4.1
SR
5 o

ne

"sht_kmd"
| | | A1
1T 140

[Comment -

M Plotsimi i kushtewve per te gjith hapat
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Hetwork 35 : koordinatat e stacicnewve

koordinatat e stacioneve duke filliar nga stacioni 1 deri ne stacionin 21

L MD 103
L o
=D
= L 4.0
A L 4.0
JHE 003
L "pos B1-3" Stacionill].zl DE10.DBDL1Z
T MD 51
_00%: HOE O
n L 24.0
JHE 004
L "pos R1-3" . Stacicni[l].aZ DBEL10.DBD1G
T MD 55
_004: HOR O
n L 4.0
JNE 005
L "pos R1-3".Stacicnill].as DEL10.DBDZ0
T MD 59

_005: HNOP a

Hetwork 36 : Title:

Comment :
) "M7Ee.0™ M7&.0 —— Inicimi punes
Li
L MD 103
L 1
==D
i
= L 34.0
-1 L 34.0
JHB _00s
L "pos Al1-3"_StacionilZ] .al DB10.DBDZ4
T MD 31
_00&: NOE 0
= L 34.0
JHB _0a7
L "pos B1-3"_StaciocnilZ] .aZ DB10.DBDZE
T HD 95
_007: HOP a
z L 34.0
JHB _nos
L "pos A1-3"_Stacionil[Z] .a3 DB10.DBD3Z
T MD 99

_0oa: HNOP a
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Hetwork 37 - Title:

Comment :
I "M7&.0" 176 Inicimi punes automatik
A
L MD 103
L 2
==D
!
= L 24.0
2 L 4.0
JHNB _00%
L "pos R1-3"_Stacionil[3].al DE10_.DBD3&
T MD 91

_00%: NOP a
2 L 34.0
JHEB _00a
L "pos R1-3"_Staciomi[3] .a2 CE10_DBED40
T MD a5

_00a: NHOP a
2 L 34.0
JHEB _00b
L "pos R1-3"_Staciomi[3] .a3 DE10_DED44
T MD 335

_00b: HOP a

Hetwork 38 : Title:

Comment :
I "M7&.0" {76 Inicimi punes automatik
A
L MD 103
L 3
==D
!
= L 24.0
2 L 4.0
JHNB _00e
L "pos R1-3"_Stacionil[4].al DE10_.DED4E
T MD 91

_00e: NOE a
2 L 34.0
JHEB _ood
L "mos R1-3"_Staciomi[4] .a&2 DE10_DBDSZ
T MD 35

_0od: HOP a
2 L 4.0
JHEB _00e
L "pos R1-3" _Staciomi[4] .a3 DE10_DBDS&
T MD 335

00e: HOFP a
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Hetwork 39 : Rksi 1 levizje majtas
Comment :
1 "M7&_0" M76. icimi punes aut
A
L MD 103
L 4
=D
1
= L 34.0
Y L 34.0
JHB _oof
L "pos R1-3".5tacioni[5].zal DE10.DBDe0
T MD 31
_00f: NOPE a
B L 4.0
JHB _o1o
L "pos Al1-3"_S5tacioni[5].aZ2 DE10.DBD:g4
T MD 85
_010: NOE a
A L 4.0
JHE _ 011
L "pos R1-3"_S5tacioni[5].a3 DB10.DBDESE
T MD 35
_011: NOE a
Hetwork 40 : Title:
BOOL
Comment :
1 "M7&_0" M76. icimi punes aut
A
L MD 103
L 5
=D
1
= L 34.0
Y L 34.0
JHB _o1z
L "pos R1-3".5tacionil[g] .zl DB10.DBD72
T MD 31
_01z: NOE a
B L 4.0
JHB 01z
L "pos RA1-3"_Stacionil[€] .aZ CE10_.DBD7E
T MD 35
_013: NOE a
A L 4.0
JHE _ 014
L "pos R1-3"_S5tacionil[g] .a3 CE10._DBDSO
T MD 35
_014: NOFE a
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Hetwork 41

: Bk=zi 2 levizje majtas

Comment :
1 "M7&e.0" 746G Inicimi punes automatik
i
L MD 103
L [
=D
i
= L 34.0
B L 34.0
JHE _0ls
L "pos Al-3"_Stacioni[7] .zl DE10_DBDS4
T MD 31

_015: HOP a
B L 34.0
JHE _0Ols
L "pos R1-3" _Stacioni[7] .aZ2 DB10_DBDEE
T HMD 35

_0le: NHOP a
2 L 34.0
JHE _017
L "pos R1-3"_Stacioni[7] .&3 DB10_DBDSZ
T HMD 33

_017: HOPE a

Hetwork 42 : Title:

Comment :
1 "M7&e.0" 746G Inicimi punes automatik
i
L MD 103
L 7
=D
i
= L 34.0
B L 34.0
JHE _0le
L "pos Al-3"_Stacioni[g] .zl DE10_DBDS&
T MD 31

_0le: NOP a
B L 34.0
JHE _0ls
L "pos Rl1-3" _Stacioni[8] .aZ2 DB10_DBD100
T MD 35

_015: HOP a
2 L 34.0
JHE _0la
L "pos R1-3" _Stacioni[8] .&3 DB10_DBD104
T HMD 33

O0la: MOP a
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Hetwork 43

: Bksi 1 lewvizije majtas

Comment :
Y "M7&e.0" M7& Inicimi punes aut
Al
L MD 103
L =]
=D
)
= L 34.0
Y L 34.0
JHE _01b
L "pos Al1-3"_Stacionil%].al DBE10_DED10E
T MD 31

_01k: HOP u]
z L 34.0
JHB _0lc
L "pos Bl1-3"_Stacionil%] .aZ DB10_.DED11Z
T MD 35

_0lc: HOP a
Y L 34.0
JHB _01d
L "pos Al1-3"_Stacionil%].a3 DB10_DBD11&
T MD 35

_0ld: HOP u]

Hetwork 44 : 2¥]1 ne poziten zeroc trak

Comment :
b "M7&_0™ M7&6.0 Inicimi punes aut
R
L MD 103
L =]
=D
)
= L 34.0
¥ 1 L 4.0
JHE _0le
L "pos Rl1-3"_Stacionilld] .=l DB10_DBD1Z0
T MD 31

_0le: HOP a
Y L 34.0
JHB _01f
L "pos Rl-3".S5tacicnil[l0] .z DE10.DBD1Z4
T MD 35

_01£: HOP u]
Y L 34.0
JHE _Dzo
L "pos Rl1-3"_Stacionilld].a3 DB10_DED1ZE
T MD 35

020z NCFP a

89



HNetwork 45 :

Fomandimi i griperit posht

Comment :
2 "MT&.0™ {7&. ieci punes
N
L MD 103
L 10
=D
1
= L 34.0
A L 34.0
JHB _hz1
L "pos Al1-3".Stacionilll] .=zl CB10.DBD13Z
T MD 91

_021: NOP a
) L 34.0
JHB _nzz
L "pos Al1-3".Stacionilll] .aZ CBE10.DBD136
T MD 85

_0ZZ: NOP a
A L 34.0
JHB _0nz3
L "pos RAl1-3".Stacionilll] .a3 CE10.DBD140
T MD 935

_0Z3: HOP a

Hetwork 46 - kushti per shum hapa

Comment :
) "MT7&.0" M7&. ici punes
N
L MD 103
L 11
==D
i
= L 34.0
A L 34.0
JHEB _D24
L "pos RBl1-3".StacionillZ] .zl CB10.DBD144
T MD =

_0z24: NOP u]
A L 34.0
JHB _0zs
L "pos Al1-3"_.StacionillZ] .a DB10._.DBD148
T MD a5

_025: HOP a
A L 34.0
JHB _0zs
L "pos Al1-3"_.StacionillZ] .a3 DB10._.DBD152
T MD 55

0zg: NOE a
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HNetwork 47 : Title:

Comment :
S "M7&.0" M7e.0 —— Imicimi punes automatik
A
L MD 103
L 12
==D
1
= L 34.0
R L 34.0
JHB _oz7
L "pos A1-3".Stacionill3].al CB10.DBD15&
T MD =
_0Z27: HOP u]
R L 34.0
JHB _hzs
L "pos BA1-3".Stacionill3].aZ CBE10_.DBD1&0
T MD a5
_0zg: HOP u]
R L 34.0
JHB _0zs
L "pos A1-3".Stacionill3].a3 CBE10_.DBD1&4
T MD a5

0Z3: NOP u]

HNetwork 48 : Title:

Comment :
B "MTE_0" M7&_0 -
B
L MD 103
L 13 M76.0 / MTE0 / Inicimi punes autornatik
==D
1
= L 34.0
B L 34.0
JNE  _02=
L "pos B1-3"_Stacioni[l4]_al CE10_DBD1&3
T MD 31
_0Za: NOFP 0O
B L 34.0
JNE _0Zb
L "pos A1-3"_Stacioni[l4].aZ DB10_DBD172
T MD 55
_0Zb: NOP 0O
B L 34.0
JNE  _0zc
L "pos B1-3"_Stacioni[l4]_a3 CBE10_DBD17&
T MD 53

0Ze: NOP a
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Hetwork 49 : Title:

Comment :
2 "M7&.0" M7&.0 —— Inicimi
Af
L MD 103
L 14
=D
)
= L 34.0
2 L 34.0
JuB _0zd
L "pos Al-3".S5tacioni[l5].al CB10.DBD1EOD
T MD 31
_0zd: NOP  4DB10.DBD180 / "pos Al-3" Stacioni[15].al |
A L 4.0
JNE _0Ze
L "pos RA1-3".S5tacioni[l5].aZ CB10.DED1E4
T MD 45
_DZe: HOP O
2 L 34.0
JMR_0zf
L "pos Al1-3".S5tacioni[l5].a3 DB10_DED1EE
T MD 535

0zf: HOP a

Network 50 : Title:

Comment :
2 "MT&.0" M7&.0 -— Inicimi pun
Al
L MD 103
L 15
==0
1
= L 4.0
A L 24.0
JHB _ban
L "pos Al1-3"_Stacioni[le] .zl CEB10.DBD132Z
T MD 91
_030: NHOE a
2 L 34.0
JHB _bzl
L "pos Al-3".S5tacioni[le] .a CB10.0DBD15:
T MD 35
_031: HOP ]
I L 4.0
JHB 032
L "pos Al1-3".S5tacioni[lEé] .a3 CB10.DBLDZ00
T MD 335

_032: HOF a
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Hetwork 51 : Title:

Comment :
L "M7&.0™ M7&.0 —— Inicimi punes automatik
i
L MD 103
L 1&
==D
1
= L 34.0
-1 L 34.0
JHB _033
L "pos RA1-3"_.Stacionill7].al CBE10.DBDZO4
T MD =
_0332: NOP a
Y L 34.0
JHB _034
L "pos R1-3"_.Stacionil[l7] .aZ CE10.DBDZOB
T MD a5
_034: NOP u]
Y L 34.0
JHB _03s
L "pos Al1-3"_Stacionill7].a3 CDB10.DBDZ12
T MD 935

_035: HOF u]

Hetwork 52 : Title:

Comment :
1 "M7&.0™ M7&.0 —— Imi
N
L MD 103
L 17
=D
1
= L 34.0
1 L 34.0
JHB _03s
L "pos Al1-3"_Stacioni[l8] .al DE10_DBDZ1&
T MD 91
_03&: NOP a
1 L 34.0
JHB _aa7
L "pos RA1-3"_.StacionillB8] .aZ DE10_DBDZZ0
T MD a5
_037: NOP a
1 L 34.0
JHB _Oa3s
L "pos RAl1-3"_Stacioni[l8] .a3 DE10_DBDZZ4
T MD ==

_038: HOF u]
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Hetwork 53 : Title:
Comment :
2 "M7&.0" I76. Inicir punes aut
F:N|
L MDD 103
L 18
=0
1
= L 34.0
2 L 24.0
JHE _0z5
L "pos B1-3" _Stacioni[l3].al DB10_DBDZZ8
T MDD 51
_035%: NOP a
z L 4.0
JHB _03a
L "pos Bl1-3" _Stacioni[l®] .aZ DB10.DBDZ3Z2
T MD a5
_03a: NOE u]
z L 34.0
JNE 03k
L "pos B1-3" _Stacioni[l9].a3 DBE10.DBDZ3¢6
T MD 33
_03b: NOE 1]
Hetwork 54 : Title:
Comment :
2 "M7&.0" {76 Inicir punes aut
F:N|
L MDD 103
L 13
=0
1
= L 34.0
2 L 24.0
JHE _03e
L "pos B1-3" . Stacioni[20] .al CB10_.DBDZ40
T MDD 51
_03c: NOP a
z L 4.0
JHB _0ad
L "pos Bl1-3" _Stacioni[Z20] .aZ DB10.CBDZ44
T MD a5
_03d: NOE u]
z L 34.0
JNE _03e
L "pos R1-3"_ Stacicni[{BOOL} DEL10.DEDZAE
T MD 33
_03e: NOE 1]



7.5 DB10 Blloku i té dhénave programuese té lévizjeve

Hame Type Initial walue Comment
STRUCT
Stacioni ERRAY[O..30] worl&ufige Platzhaltervariasble

STRUCT

al DINT L0

aZ DINT L0

a3 DINT L0
END STRUCT
END STRUCT

7.6 DB30 DB31 DB32 blloku I te dhenave te sistemit funksional te

bllokut SFB47
Njésité pérbérése programuese té lévizjeve, njésité e hyrjes (inputet), daljes (outputet) si dhe
Startit t¢ DB30 DB31 DB32

| Addr | Decl | Name Type Initial value | Actualvalu | Comment
1 XY in |LaDDR WORD W#16#300 | V#16#300 | Logical base address
2 20 |in CHANMEL INT 0 0 Channel number
3 40 |in SW_GATE BOOL FALSE FALSE Software gate enable
=5 41 |in CTRL_DO BOOL FALSE FALSE D0 enable
5 42 |in SET_DO BOOL FALSE FALSE Manual DO control
B 43 |in JOB_REQ BOOL FALSE FALSE Job request
Fi 6.0 |in JOB_ID WORD VWE1EH0 WE16#0 Job identification number
8 a.0 |in JOB WAL DINT (=1 L#D Job value
9 12.0 | out STS_GATE BOOL FALSE FALSE Siate of internal gate
10 12.1 | out STS_STRT BOOL FALSE FALSE Siate of hardware gate
11 122 | out STS_LTCH BOOL FALSE FALSE Siate of latch DI
12 123 | out STS DO BOOL FALSE FALSE Siate of DO
13 12.4 | out STS_C_DN BOOL FALSE FALSE Counting down
14 125 | out SIS C_UP BOOL FALSE FALSE Counting up
15 14.0 | out COUNTWAL DHNT L#0 L#0 Counter value
16 18.0 | out LATCHWAL DINT (=1 L#D Latch value
17 220 | out JOB_DQONE BOOL TRUE TRUE MNew job can be started
13 221 | out JOB_ERR BOOL FALSE FALSE Job error
19 240 | out JOB_STAT WORD VWE1EH0 WE16#0 Job error code
20 260 | stat | RESOO BOOL FALSE FALSE Re=erved
21 26.1 | stat | RESOM BOOL FALSE FALSE Re=erved
22 262 | stat | RESOZ BOOL FALSE FALSE Re=erved
23 263 | stat | STS_CMP BOOL FALSE FALSE DO high level occured
24 264 | stat | RESO4 BOOL FALSE FALSE Re=erved
25 265 | stat | STS_OFLW BOOL FALSE FALSE Overflow occured
26 266 | stat | STS_UFLW BOOL FALSE FALSE Underflow occured
27 267 | stat | STS_ZP BOOL FALSE FALSE Counter passed zero
28 28.0 | stat | JOB_OWAL DINT (=1 L#D Job output value
4 320 | stat | RES10 BOOL FALSE FALSE Re=erved
30 321 | stat | RES11 BOOL FALSE FALSE Re=erved
31 322 | stat | RES_STS BOOL FALSE FALSE Siate reset
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7.7 Tabela e simboleve me té dhénat e pérgjithshme programuese té robotit

SKARA me S7-300 si dhe komentimi i simboleve.

Symbol / Address Data typ | Comment
1 | 0.4 BOOL
2 | U BOOL
3
4 | 0.0 BOOL
5 124.0 BOOL
6 BOOL
T | 01 BOOL
&
9 Q 1252 BOOL
10 a 1251 BOOL
11 | 02 BOOL
12 a 1250 BOOL
13 | 05 BOOL
14 | 08 BOOL
15 | 0.3 BOOL
16 ADB-157 o 1 o 1
17 A1_LSD | 1251 BOOL Aksi 1 Limiti 2kajor djathtas
18 A1_LSM | 125.0 BOOL Aksi 1 Limiti gkajor majtas
19 A1BLD | 1.0 BOOL Butoni Aks 1 levizje djathtas
20 A1BLNM | 1.1 BOOL Butoni Aks 1 levizje majtas
21 AZ_LSD | 1253 BOOL Aksi 2 Limiti 2kajor djathtas
X2 AZ_LSM | 1252 BOOL Aksi 2 Limiti gkajor majtas
23 AZBLD | 12 BOOL Butoni Aks 2 levizje djathtas
24 AZBLM | 13 BOOL Butoni Aks 2 levizje majtas
25 A3_LSD | 1255 BOOL Aksi 3 Limiti 2kajor djathtas
25 AZ_LSM | 1254 BOOL Aksi 3 Limiti gkajor majtas
ey A3BLD | 1.4 BOOL Butoni Aks 3 levizje djathtas
28 AZBLM | 15 BOOL Butoni Aks 3 levizje majtas
29 AG _CNTEX FB 10 FB 10 | Read Connection Diagnostic Information / Type...
30 AG_RECV FC & FC & | AGRECEMNE
3 AG SEND FC 5 FC 5 | AG SEND
32 AG _SENDVAG ... | FB 200 FB 200
33 AX1_KMD_D Q 1248 BOOL Aksi 1 levizje djathtas
34 AX1_KMD_M o 12441 BOOL Aksi 1 levizje majtas
35 AXZ KMD_D Q 1242 BOOL Aksi 2 levizje djathtas
35 A2 KMD_M o 1243 BOOL Aksi 2 levizje majtas
7 AX3 KMD_D o 1244 BOOL Aksi 3 levizje djathtas
33 AX3 KMD_M Q 1245 BOOL Aksi 3 levizje majtas
39 B1 | 20 BOOL Shtysi ne pozicjenin mbrapa
40 B2 | 21 BOOL Shtysi ne pozicjonin para
41 B3 | 22 BOOL Senzori kapacitiv
42 B4 | 23 BOOL Senzori reflektiv per robotin Scara
43 BS | 24 BOOL Senzori reflektiv ne fund te shiritit trangportues
44 bb FB 1001 FB 10... | tire
45 BRCW FB 13 FB 13 | Receiving Segmented Data
46 BSEND FB 12 FB 12 | Sending Segmented Data
47 CYC_INTD o 30 0B 30 | Cyclic Interrupt 0
43 DA | 1241 BOOL Axiz direction
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45 DAaZ | 1244 BOOL Axis direction

=1 DAa3 | 1247 BOOL Axis direction

a1 DB3z2 oD 32 SFB 47

52 db51 I FB 51

a3 DP_SEND FC 1 FC 1 | DPSEND

54 G_PM | 1245 BOOL Griperi ne pozicjonin & mbylur

50 G S M | 1.7 BOOL Switch per mbylijen e griperit

o6 home position FC & FC &

=T home positions FC & FC 9

o8 HS_COUNT SFB 29 SFB 29| High-Speed Counter (Integrated Function, CPU ...
9 Komandimii &ks...| FC 10 FC 10

G50 Kontrollimii leviz...| FC 22 FC

61 Linearizimi FC 2 FC 2

62 MZ.0 I 2.0 BOOL Tensjoni komandues

63 2.1 I 2.1 BOOL Inicimi per ulie te aksit £ ne pozit per marrje
54 MZ.2 I 2.2 BOOL Inicimi per ngritje te aksit £ pas kapjes

65 MZ.3 I 2.3 BOOL Inicimiper uljgn & aksit z ne trak per dorzim
56 MZ.4 I 2.4 BOOL Inicimi per ndalien e trakes per te mundsuar les...
&7 MZ.5 I 2.5 BOOL Inicim per hapjen & griperit vendosja e produkt...
68 MZ.5 I 25 BOOL Perfundimi i punes resetimi i te gjthave

69 M2.7 0 2.7 BOOL Start tensjoni KMD

T0 M&0. 7 M 607 BOOL Inicimi per ulign e griperit posht

T W70 M 700 BOOL

T2 W70 M 70 BOOL

73 M70.2 M 702 BOOL

T4 M70.3 M 703 BOOL

T2 M70.4 M 704 BOOL

75 M70.5 M 705 BOOL

Tr M70.6 I BOOL

i) M70.7 I BOOL

9 W70 M 7.0 BOOL

&0 W71.1 M 711 BOOL

81 M71.2 M 712 BOOL

82 M7Z.4 M 764 BOOL AXZ ne pozicjon per marrjg

a3 M7E.0 M T80 BOOL Inicimi punes automatik

o4 M7E.1 M 7E.1 BOOL Inicimi kthimit inwers

8o M7E.2 M 782 BOOL kushti per shum hapa

o6 M76.3 M 783 BOOL Ax1_ne pozicjon per marrje

a7 M76.5 M 785 BOOL AX3 ne pozicjon per marrje

o8 M76.5 M 766 BOOL Inicimi | mbyljes se griperit

a9 M7E.7T M 78T BOOL “Vetmbajtja e inicimit mbrapa

50 M77.0 M 770 BOOL AX3 ne poziten zero trak

91 M77.A M 77A BOOL A2 ne poziten zero trak

g2 M77.2 M 772 BOOL AX1_ne poziten zero trak

93 M77.3 M 773 BOOL Te gjitha akset ne poziten zero ne trak

o4 MO42 WD 42 DWORD

o5 MOTS MO TE DWORD

05 W40 MW 40 WORD
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97 Murmrimi SFB 47 SFB 47| Moduli i numrimit

] PA | 1240 BOOL Pulz Axis 1

o9 PAZ | 1243 BOOL Pulz Axis 2

10 PAZ | 1246 BOOL Puls Axis 3

10 Pos A1 MO 32 DHNT

10 pos A1-3 o 10 oe 10

10 Pos A2 MO 52 DHNT

10 Pos A3 MO T2 DHNT

10 PRG_Kryesor FC 11 FC 11

10 PROG_ERR 0B 121 OB 121| Programming Error

10 PULSEGEN SFB 43 SFB 43| Pulse Generation (Integrated Function, CPU 31...
10 RO_REC SFC 59 SFC 59| Read a Data Record

10 Restart o 100 OB 100| Kemplet restart

11 retentiv o 35 o 3%

11 S0 | 3.3 BOOL Stopi emergjent

11 S | 3.0 BOOL Switchi S01 tensjon komandues
11 S5HS | 31 BOOL Tasteri i Gjelbert Start

11 SE6HE | 3.2 BOOL Tasteri i Kug stop

11 SCALE FC 105 FC 105 | Scaling Values

11 scals_db = oe 1

11 SEND_RECY D... | DB 21 oDe  2M

11 SENMD_RECY_IDB | DB 200 FB 200

11 Sh_T_M a 6.7 BOOL Traka kahje mrapa

12 Sh_T P a 6.6 BOOL Traka me kahje para

12 sht_kmd a 4.0 BOOL Kemandimi i ghtysit ne trak

12 START SFB 19 SFB 19| Initiate a Complete Restart on a Remote Device
12 Tabela e akzeve | DB 123 DB 123

12 TCON FB &5 FB &5 | Connect

12 TEST FC S0 FC S0

12 tteessit FC 15 FC 15

12 UNSCALE FC 106 FC 106 | Unscaling Values

12 WAT 1 WAT 1

12 WR_REC SFC 58 SFC 58| Write Data Record

13 Y1_Z D a 1254 BOOL Kemandimi i griperit posht

13 YZ2_R a 1255 BOOL Kemandimi per mbylljen e griperit
13 ¥Y2_Z_U a 1253 BOOL Kemandimi i griperit Lart

13 Z_down I 1257 BOOL Aksi Z ne pozicjonin fundaor

13 Z_sh | 1.6 BOOL Butoni per ulien e Aksit z posht
13 Z_up I 1256 BOOL AksiZ ne pozicjonin Lart
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7.8 VAT _1 Tabela e variablave té programimit

| Adoress Symbol Display format Modify value
DB201.0B8 O HEX
DBeZ01.DBEB 1 FEVER
DB201.0BB 2 HEx
DB201.0BB 3 HE
oDBZ01.DBEB 4 VR e
DBZ201.DBB S TEVERE e
DB201.0BB 6 HEx
DB201.0BB 7 e
DB201.08B 100 e
DB201.0B8 101 o—
DB201.0BB 102 HEx
DB201.0BB 103 HE
DBZ201.0BB 104 g
DB201.0BB 105 HEw
DB201.0BB 108 HEx
DB201.0BB 107 —
DBZ201.0BB 102 PEVERRE
DB201.08B 108 e
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PERFUNDIMI

Té dhénat e pérfshira ne keté punim, shtjellojné ne vete pérgatitjen e programit i cili
rregullon punen e robotit SCARA, dhe pjeseve té robotit SCARA si dhe kinematiken e kétij
roboti.

Ne punim si fillimi kemi dhéne disa informata hyrése dhe me té réndésishme ne lidhje me
punén, funksionimin, dhe programimin e PLC-sé sé robotit, pastaj njé pérshkrim pér
kinematiken e késaj linje. Pérshkrimi i anés softuerike dhe lidhja e saj me até mekanike.

Po ashtu kemi dhané disa té dhéna té njé vegéle softuerike t¢ PLC-sé PLC Siemens
SIMATIC S7-300.

Né bazé té literaturés sé shqyrtuar, materialeve té shkarkuara nga interneti dhe
dokumentacionit gé posedon softueri i instaluar pér programimin e PLC né SIMATIC S7-300
éshté vérejtur se ky softuer ka mundési té shumta pér programe té ndryshme dhe se kérkon
njé gasje pérmbajtésore pér té béré programin konkret pér robotin SKARA. Firma e njohur
SIEMENS ka prodhuar njé PLC pér automatizim té linjave prodhuese i cili sistem pothuajse
cdo vit péson modifikime dhe avansime té konsiderueshme.

Nga literatura si dhe nga web faget e vizituara shihet se programimit t& PLC-ve i kushtohet
réndési e vecanté. Ekzistojné shumé tipe té tyre por SIMATIC S7-300 mundéson gé me njé
gasje shumé té lehté dhe praktike mund té shkruhet programi né sekuenca dhe té punohet me
urdhra logjik adekuaté.

Njé hapésiré té gjeré né programimin e PLC-ve padyshim z&é SIMATIC S7-300 si
kontrollues i zgjidhjeve adekuate pér programimin e detyrave té ndryshme té sistemeve, i cili
ofron njé kontrollé té pérsosur ndér softuerét logjik té programueshém.
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