Ovladani robotizovaného pracovisté pomoci Control Webu a webové aplikace
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Popis: Ovladani manipuldtoru s pneumatickymi motory(Mo-Ms) a vakuové

prisavky, ovladani dopravniku s krokovym motorem. Ovladani je také
mozné pres webovy prohlizec.
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Sekce: 09. strojirenstvi, hutnictvi, doprava a primyslovy design
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Popis:

Pomoci vygenerovaného programu CW ovladame pres sit ethernet robotizované pracovisté
v laboratofi automatizace. CW ovlada jednotlivé vstupy a vystupy pres ovlada¢ PLC. Program simuluje
aktudlni pozici motorl pomoci grafiky pristroje Draw v CW, zdroven ukazuje hodnoty vstupl(spousténi
motor() a hodnoty vystupl(koncové spinace). CW vygeneroval stranku v kodu html, pomoci jez mizeme
ovladat robotizované pracovisté pres internet.

Vyjadieni poroty:



