
Střední průmyslová škola a Vyšší odborná škola, Písek 

Karla Čapka 402, Písek  

Školní rok: 2011/2012 

 

Kmenový obor: 2643M Elektronika 

Studijní obor: 26–43-M/004 Slaboproudá elektrotechnika 

Maturitní práce 

 

 

 

Řízení sluneční elektrárny 

 

 

 
Téma číslo:  37. 

Jméno žáka:  Adam Pavlát  

Třída:   C4.S  

Vedoucí práce:  Ing. Miroslav Paul   

 

 



2 | S t r á n k a  

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

Prohlašuji, že jsem svou maturitní práci vypracoval samostatně a použil jsem 

pouze podklady (literaturu, projekty, SW atd.) uvedené v přiloženém seznamu. 

Nemám závažný důvod proti užití tohoto školního díla ve smyslu § 60 Zákona č. 

121/2000 Sb., o právu autorském, o právech souvisejících s právem autorským a 

o změně některých zákonů (autorský zákon). 

 

 

 

V Písku dne 27. 3. 2012  podpis: ..................................   

 



3 | S t r á n k a  

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 
 
 

 

PODŉKOVĆNĉ 

DŊkuji panu Ing. Miroslavu Paulovi za vynaloģen® ¼sil², darovanĨ ļas a podnŊtn® 

pŚipom²nky, kter® mi bŊhem pr§ce poskytoval. 

 



4 | S t r á n k a  

  

ANOTACE 

C²lem pr§ce bylo optim§ln²m zpŢsobem zajistit nat§ļen² fotovoltaick® elektr§rny zde 

reprezentovan® fotovoltaickĨm panelem. V prvn² ļ§sti je shrnuto z§kladn² rozdŊlen² 

pouģ²vanĨch technologi². Druh§ ļ§st se zabĨv§ pŚedevġ²m vĨpoļtem teoretick®ho 

energetick®ho zisku pŚi pouģit² statick®ho a dynamick®ho uloģen² fotovoltaick®ho panelu. 

Ļ§st tŚet² struļnŊ popisuje pouģit® motory, vĨvoj mnou navrģenĨch svŊtlo citlivĨch prvkŢ 

a celkov® zapojen² vġech hardwarovĨch prvkŢ. Posledn² ļ§st nastiŔuje problematiku 

softwarov® algoritmizace a Śeġen² pouģit® v projektu vļetnŊ uģivatelsk®ho pŚ²stupu 

vhodn®ho pro kontrolu a ovl§d§n² syst®mu na d§lku. 

 

ANNOTATION 

This project solves optimal use of sunlight photovoltaic panel. The first part describes the 

technology of photovoltaic panels. In the second part is the calculation of theoretical 

energy profit when using dynamic (movable) system and compared with static system. 

The third section describes the used motors, development of light-sensitive sensors and 

their location on the structure and the total participation of all hardware units with PLC 

Foxtrot CP-1014. The last part solves issue of software algorithms and solutions used in 

the project. Solved user access is also suitable for monitoring and controlling the system 

remotely. 

 

Kl²ļov§ slova:  

fotovoltaika, fotovoltaickĨ panel, obnoviteln® zdroje energie, svŊtlo, programovatelnĨ 

automat, algoritmizace, Mosaic 
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photovoltaics photovoltaic panels, renewable sources of energy, light, PLC, algorithms, 

Mosaic 

 

 



5 | S t r á n k a  

  

Obsah 

1 ĐVOD ....................................................................................................................................... 6 

1.1 Z§kladn² charakteristika projektu ............................................................................................... 6 

2 ROZDŉLENĉ FV TECHNOLOGIĉ .................................................................................. 6 

2.1      Technologie tlustĨch vrstev .......................................................................................................... 6 
2.1.1 Polykrystalick® panely ...................................................................................................................... 7 

2.1.2 Monokrystalick® panely .................................................................................................................... 7 

2.1.3 Hybridn² panely ................................................................................................................................ 7 

2.2 Technologie tenkĨch vrstev ........................................................................................................... 7 

2.3 Kompozitn² technologie ................................................................................................................ 8 

2.4 NekŚem²kov® technologie .............................................................................................................. 8 

3 SLUNEĻNĉ ENERGIE ........................................................................................................ 8 

3.1 Sluneļn² konstanta ........................................................................................................................ 9 

3.2 Orientaļn² vĨpoļet vyroben® energie statickĨm a dynamickĨm FVP ......................................... 9 
3.2.1 VĨpoļet pro statickĨ FVP ................................................................................................................ 10 

3.2.2 VĨpoļet pro dynamickĨ FVP ........................................................................................................... 11 

3.2.3 Porovn§n² vyroben® energie statickĨch a dynamickĨch FVP ......................................................... 12 

4 KONSTRUKCE .................................................................................................................. 12  

4.1      VĨbŊr pohonu ............................................................................................................................. 13 

4.2      SvŊtlo citliv® sn²maļe .................................................................................................................. 13 

4.3 Hardwarov® pŚipojen² k PLC Foxtrot CP-1014 ......................................................................... 15 

5 SOFTWAROVĆ ALGORITMIZACE .......................................................................... 15  

5.1 Popis programu ........................................................................................................................... 16 
5.1.1 ř²d²c² ļ§st (prgMain) ...................................................................................................................... 16 

5.1.2 Testovac² ļ§st (TEST) ..................................................................................................................... 18 

5.2 VĨvojovĨ diagram ....................................................................................................................... 20 

5.3 Uģivatelsk® rozhran² ................................................................................................................... 21 
5.3.1 WebMaker ....................................................................................................................................... 21 

5.3.2 PanelMaker ..................................................................................................................................... 22 

6 ZĆVŉR .................................................................................................................................. 23 



6 | S t r á n k a  

  

1 Đvod  

Jsem studentem SPĠ a VOĠ v P²sku a zhruba v polovinŊ pŚedminul®ho roku jsem se pŚihl§sil 

(s dalġ²mi 11 ģ§ky naġ² ġkoly) v r§mci programu Leonardo da Vinci na tŚ²tĨdenn² odbornou 

st§ģ v NŊmecku. PŚ²pravn® pŚedn§ġky na SPĠ a VOĠ v P²sku mi poskytly spoustu podnŊtnĨch 

znalost² a pŚipravily mŊ pro, o nŊco konkr®tnŊjġ², Śeġen² problematiky v NŊmecku. St§ģ se 

konala v Regenstaufu (pobl²ģ Regensburgu) a bŊhem n² se n§m na ġkole, jeģ n§s hostila 

(Eckert Schulen) dostalo bohat®ho programu zamŊŚen®ho jak na tamŊjġ² kulturu, tak (a to 

pŚedevġ²m) na modern² technologie v oblasti ekologie alias obnoviteln® zdroje energie (celĨm 

n§zvem: Obnoviteln® zdroje ï Regenerative Energien). ZaļlenŊny zde byly kategorie: tepeln§ 

ļerpadla, sol§rn² termika a fotovoltaika.                       .  

 

Ve sv® pr§ci jsem spojil poznatky o obnovitelnĨch zdroj²ch energi² se studovanĨm oborem - 

automatizaļn² technikou.  

 

1.1  Z§kladn² charakteristika projektu 

V tomto projektu jde o zefektivnŊn² vĨkonu fotovoltaick® elektr§rny v m®m pŚ²padŊ 

realizovanou fotovoltaickĨm panelem pomoc² dvouos® nat§ļec² konstrukce. Pr§ce se 

skl§d§ jednak z n§vrhu, jednak z realizace samotn® konstrukce, tŚ² fotocitlivĨch ļidel 

detekuj²c²ch optim§ln² smŊr natoļen², d§le pak spojen² dvou motorŢ BELIMO LM24-S 

s PLC Foxtrot 1014 a programu, kterĨ m§ na starosti zpracov§vat hodnoty jednotlivĨch 

ļidel. D§le je pak vyhodnotit a stanovit z§vŊr reprezentovanĨ ¼rovnŊmi poslanĨmi do 

motorŢ a t²m zajistit natoļen² a sklopen² fotovoltaick®ho panelu. 

 

2 RozdŊlen² FV technologi² 

2.1 Technologie tlustĨch vrstev   

FotovoltaickĨ ļl§nek je tvoŚen polovodiļovou P-N diodou. Tyto ļl§nky se vyr§bŊj² z 

kŚem²kovĨch pl§tkŢ, aŠ uģ z monokrystalick®ho nebo polykrystalick®ho kŚem²ku.  

V souļasn® dobŊ se touto technologi² vyr§b² v²ce neģ 85 % sol§rn²ch ļl§nkŢ na trhu. 
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2.1.1   Polykrystalick® panely  

Z§kladem je kŚem²kov§ podloģka. Si se nech§ nejdŚ²ve vykrystalizovat a aģ pot® se Śeģe 

do ļl§nkŢ. Đļinnost 12 aģ 17 %. Obr. 2.1.1 

 

2.1.2 Monokrystalick® panely 

Z§kladem je kŚem²kov§ podloģka. Krystaly jsou vŊtġ² neģ 10 cm a vyr§b² se taģen²m 

roztaven®ho kŚem²ku ve formŊ tyļ² o prŢmŊru aģ 300 mm. Đļinnost 14 aģ 18 %. Obr. 

2.1.2 

2.1.3 Hybridn² panely  

Spojen² sol§rn²ch kolektorŢ (ohŚev vody ve speci§ln²ch vakuovĨch kolektorech) se 

sol§rn²mi fotovoltaickĨmi panely v jednu konstrukci. Obr. 2.1.3 

 

 

 

 

  

  

  

  

  

 

 

2.2 Technologie tenkĨch vrstev   

FotovoltaickĨ ļl§nek je tvoŚen nosnou plochou (napŚ²klad sklem, textili² a podobnŊ), na 

kter® jsou napaŚen® velmi tenk® vrstvy amorfn²ho nebo mikrokrystalick®ho kŚem²ku. 

Mnoģstv² materi§lu, pouģit®ho pro vĨrobu tenkovrstv®ho fotovoltaick®ho ļl§nku, je niģġ², 

neģ u tlustĨch vrstev, takģe ļl§nky jsou levnŊjġ².                                      . 

 

 

         Obr. 2. 1.1                                                 Obr. 2. 1. 2                                         Obr. 2. 1. 3 
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NevĨhodou souļasnĨch tenkovrstvĨch fotovoltaickĨch ļl§nkŢ je niģġ² ¼ļinnost a niģġ² 

ģivotnost. VĨhoda spoļ²v§ ve vyġġ² ¼ļinnosti pŚi dopadu tzv. dif¼zn²ho z§Śen², tj. kdyģ 

sluneļn² paprsky nedopadaj² pŚ²mo, ale jsou rozptĨlen® napŚ. po prŢchodu mrakem.  

 

 

 

 

Obr. 2. 2. 1 

2.3 Kompozitn² technologie 

Kompozitn² jsou sloģeny z jednotlivĨch vrstev fotovoltaickĨch ļl§nkŢ. Jsou schopn® 

efektivnŊ vyuģ²vat ġirokou ļ§st sluneļn²ho spektra. Je to d§no t²m, ģe kaģd§ vrstva dok§ģe 

vyuģ²t svŊtlo v urļit®m rozsahu vlnovĨch d®lek a to z§Śen², kter® vyuģ²t nemŢģe, propust² 

do hlubġ²ch vrstev, kde je vyuģito. Teoreticky stanoven§ ¼ļinnost tŊchto novĨch ļl§nkŢ se 

pohybuje od 50 do 72 % v z§vislosti na tom, zda jsou vrstvy materi§lŢ 2, 3 nebo je jich 36 

(pro hodnotu 72 %).                                                   . 

¶ V²cevrstv® sol§rn² ļl§nky sloģen® ze tŚ² rŢznĨch polovodiļŢ, kter® se podaŚilo 

vyrobit v ned§vn® dobŊ, pracovaly se zat²m nejvyġġ² dosaģenou ¼ļinnost² kolem 

30 %.    

2.4 NekŚem²kov® technologie 

Na rozd²l od pŚedeġlĨch dvou se pro konverzi svŊtla na elektrickou energii nepouģ²v§ 

tradiļn² P-N polovodiļovĨ pŚechod. Pouģ²vaj² se rŢzn® organick® slouļeniny, polymery a 

podobnŊ. Tyto technologie jsou vŊtġinou ve stadiu vĨzkumŢ. 

3 Sluneļn² energie 

Ve Slunci, naġ² hvŊzdŊ, doch§z² k jevu zvan®mu termonukle§rn² fŢze, kdy se sluļuj² lehk® 

prvky (Vod²k ï H) v tŊģġ² (Helium - He). PŚi t®to fŢzi doch§z² k uvolŔov§n² velk®ho mnoģstv² 

energie. Vzhledem k tomu, ģe vyļerp§n² z§sob vod²ku Slunce se ļ²t§ v Ś§dech miliard let, 

oznaļuje se vyuģit² t®to energie jako zdroj obnovitelnĨ. 
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3.1  Sluneļn² konstanta 

Sluneļn² konstanta je tok sluneļn² energie proch§zej²c² plochou 1 mĮ, kolmou na smŊr 

paprskŢ, za 1 s ve stŚedn² vzd§lenosti ZemŊ od Slunce mŊŚenĨ mimo zemskou atmosf®ru. 

Konstanta zahrnuje cel® spektrum sluneļn²ho z§Śen², nejen viditeln® svŊtlo. 

Jej² hodnota se pro oblast ĻeskĨch BudŊjovic zhruba rovn§ 1 040 W/m
2
, avġak tato 

hodnota je myġlena k prŢŚezu ZemŊ ( ˊ Ͻ R2
). Jak planeta rotuje, je tato energie 

distribuov§na po cel®m Zemsk®m povrchu (4 Ͻ ́ Ͻ R2
).   1 040 / 4 = 260 W/m

2
.  

 

3.2  Orientaļn² vĨpoļet vyroben® energie statickĨm a dynamickĨm FVP 

 

VĨchoz² pŚedpoklady: 

- Na povrch ZemŊ dopad§ v kolm®m smŊru maxim§ln² intenzita z§Śen² I o 

pŚibliģn® hodnotŊ 1 040 W/m
2
 

- S12  je jednotkov§ plocha FVP 1 m
2
 kolm§ ke smŊru dopadaj²c²ho z§Śen² 

v prav® poledne. 

- D®lka dne v prŢbŊhu roku je pŚibliģnŊ 12,23 hod. VyplĨv§ to z grafu 

vykreslen®ho z  ¼dajŢ na internetovĨch str§nk§ch Ļesk®ho 

hydrometeorologick®ho ¼stavu. 

 

 

 

 

 

 

 

Obr. 3. 2. 1 
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Pro vĨpoļet energie plat²: 

ὡ ὖὨὸ ὍὛὨὸ 

Kde   P      éé..     je vĨkon dopadaj²c²ho z§Śen² (W) 

          S      éé..    je prŢmŊt plochy Ὓ  FVP pŚi ġikm®m dopadu paprskŢ (m
2
) 

               I       éé.. je intenzita sluneļn²ho z§Śen² pŚi kolm®m dopadu (W/m
2
) 

3.2.1 VĨpoļet pro statickĨ FVP 

 

 

 

 

  

 

 

 

  

  

Obr. 3.2.1.1   ĻasovĨ prŢbŊh vĨkonu bŊhem dne u pevnŊ instalovan®ho FVP 

 

hodin vyġl® Slunce 

LEDEN 8,85 hod 

ĐNOR 10,17 hod 

BřEZEN 12,17 hod 

DUBEN 13,68 hod 

 KVŉTEN 15,20 hod 

 ĻERVEN 16,00 hod 

ĻERVENEC 15,60 hod 

SRPEN 14,30 hod 

ZĆřĉ 12,60 hod 

řĉJEN 10,50 hod 

LISTOPAD 9,27 hod 

PROSINEC 8,47 hod 

Tabulka 3. 2. 1 
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PrŢbŊh dne:  j Í  ộpȾςȠpȾςỚ 

 

ʖ
ςʌ

4
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ḙχȟςχϽρπ Ó  

 
Ve vĨpoļtech nebudeme uvaģovat vliv atmosf®ry. Pro vĨpoļet energie, kter§ dopadne 

na jednotkovou plochu  Ὓ ρ ά . 
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ςψȟφρϽρπ ὡί O
ςψȟφρϽρπ ὡί

ρπππϽφπϽφπ
χȟωτχ ὯὡὬ 

 

 

 

3.2.2  VĨpoļet pro dynamickĨ FVP 

Tento vĨpoļet bude velmi jednoduchĨ, protoģe, jak vyplĨv§ z obr 3. 2. 2. 1, bude FVP 

neust§le v ¼hlu 90 ̄k dopadaj²c²m paprskŢm. 

 

 

 

 

 

  

  

  

Obr. 3. 2. 2. 1   ĻasovĨ prŢbŊh vĨkonu bŊhem dne u dvouos® konstrukce 

7 0ϽÔ )ϽὛ Ͻὸ ρπτπϽρϽττπςψḙτȟυχωϽρπ ὡί 
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         Obr. 4.1                                                                             Obr. 4.2 

τȟυχωϽρπ ὡί O
τȟυχωϽρπ ὡί

ρπππϽφπϽφπ
ḙρςȟχρω ὯὡὬ 

 

3.2.3 Porovn§n² vyroben® energie statickĨch a dynamickĨch FVP 

 

ὡ

ὡ

ρςȟχρω ὯὡὬ

χȟωτχ ὯὡὬ
ḙρȟφ 

Z vĨsledku je patrn®, ģe zvol²me-li syst®m dynamickĨ, tedy syst®m, kterĨ dok§ģe 

sledovat Slunce na obloze ve dvou os§ch, zvĨġ² se vĨroba elektrick® energie o celĨch  

60 %. Je to ale pouze teoretick§ hodnota, kter§ nepoļ²t§ s atmosf®rickĨmi vlivy. 

Sloģitost pŚesn®ho matematick® pops§n² neodpov²d§ jej²mu pŚ²nosu. Za zm²nku stoj² 

napŚ²klad doba vĨchodu a z§padu slunce, kdy sluneļn² z§Śen² mus² proch§zet tlustġ² 

vrstvou atmosf®ry, a tak ztr§c² energii, coģ by mŊlo za n§sledek zaoblen² horn²ch okrajŢ  

v obr. 3. 2. 2. 1.    

4 Konstrukce 

Na obr. 4.1 je konstrukce umoģŔuj²c² dvouos® nat§ļen² FVP, kterou pouģ²v§m pŚi realizaci 

modelu FVE. Ģelezn® tŊlo umoģn² konstrukci pevn® uloģen² na zemi a zamezuje tak 

neģ§douc²m pohybŢm. Rotaļn² schopnost ve vodorovn® a svisl® ose zajiġŠuj² pevn§ 

prŢmyslov§ loģiska. Jejich vŢle v hŚ²deli bylo nutno zajistit pŚid§n²m tzv. ġnekŢ (zde pro 

ģeleznĨ materi§l zvoleny klasick® hlavy ġroubŢ a ne esteticky pŚijatelnŊjġ² bezhlav®). Na obr. 

4.2 je kompletn² sestava s FVP. 
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4.1 VĨbŊr pohonu 

Pro nat§ļen² v obou os§ch jsem zvolit servomotory od firmy Belimo z dŢvodu 

kompaktn²ch rozmŊrŢ a provozn² spolehlivosti. Servomotory BELIMO LM24A-S jsou sice 

pŢvodem pŚedurļeny pro pŚestavov§n² vzduchotechnickĨch klapek ve vzduchotechnickĨch 

a klimatizaļn²ch zaŚ²zen²ch budov, nicm®nŊ s pŚehledem zvl§dnou i tuto aplikaci. Kroutic² 

moment 5 Nm nijak neomezuje pohyblivost moj² konstrukce. 

Nap§jec² napŊt² 24 V je stejn® jako u pouģit®ho PLC Foxtrot a jelikoģ svŊtlo citliv§ ļidla 

jsou vybavena stabiliz§torem napŊt², kterĨ upravuje velikost napŊt² pro potŚebu ļidel s 

elektronickĨmi prvky, mohu pouģ²t pouze jeden nap§jec² zdroj. 

Motor pouģ²v§m v tzv. tŚ²bodov®m reģimu, kdy, jak reprezentuje obr. 4.1.1, je jeden smŊr 

d§n spojenĨmi svorkami 1-2 a smŊr opaļnĨ 3-2. Tento zpŢsob Ś²zen² zajiġŠuje svĨmi 

vĨstupy programovatelnĨ automat (PLC) Foxtrot 1014. 

 

 

 

  

 

 

 

obr. 4.1.1 

3 bodov® Ś²zen² klapkovĨch pohonŢ BELIMO LM24A-S 

 

4.2 SvŊtlo citliv® sn²maļe 

Moģnost² realizace elektrick®ho obvodu, jehoģ vĨstup by byl funkc² m²ry osvŊtlen², bylo 

mnoho. Snaģil jsem se zvolit co nejjednoduġġ² zapojen². Obvod je nap§jen nap§jec²m 

napŊt²m 5 V. O st§lost referenļn²ho napŊt² se star§ stabiliz§tor napŊt². Elektrick® sch®ma 

zpracovan® v programu Eagle 5.6 je zn§zornŊno na obr. 4.2.1 

Obvod je jednoduchĨ, tranzistory T2 a T3 tvoŚ² DarlingtonovŢv zesilovaļ, ten zesiluje 

napŊt² vznikl® na fototranzistoru T1. Takto upravenĨ elektrickĨ sign§l n§slednŊ otev²r§ 

tranzistor T4. Stabiliz§tor 7805 jsem pouģil proto, abych mohl nap§jet ļidla zdrojem pro 
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pohony a PLC. Kondenz§tory C1 a C2 slouģ² k omezen² ġpiļek napŊt². Ļidla jsou tŚi, v²c 

nen² potŚeba, vĨrobn² cena zhruba 50 Kļ/kus.      

 

 

  

 

 

 

 

 

 

Obr. 4.2.1 

 

Spr§vn® natoļen² ļidel je z§sadn² pro celĨ syst®m. SmŊrovost fototranzistorŢ by mŊla 

teoreticky zajistit ¼zk® a vhodn® p§smo pŚ²jmu, ale praxe uk§zala, ģe to nen² dostateļn® 

Śeġen². Proto byly instalov§ny buģ²rky okolo fototranzistorŢ, kter® smŊrovost upravily.  

 

 

Obr. 4.2.2 ï re§ln® rozm²stŊn² ļidel na konstrukci panelu  
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4.3 Hardwarov® pŚipojen² k PLC Foxtrot CP-1014 

Vġechny hardwarov® ļ§sti (PLC Foxtrot CP-1014, dva motory BELIMO LM24(S) a tŚi 

svŊtlocitliv§ ļidla) jsou nap§jeny z jednoho zdroje. MŊniļ 230 AC ï 24 DC zajiġŠuje 

nap§jen². Zdroj nem§ vyp²naļ. Vyp²naļ je realizov§n jistiļem, kterĨ je pŚedŚazen zdroji. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Obr. 4.3.1 

5 Softwarov§ algoritmizace 

S programov§n²m v prostŚed² Mosaic jsem se sezn§mil ve ļtvrt®m roļn²ku na naġ² ġkole. Jde o 

prostŚed² pro programov§n² PLC (u mŊ konkr®tnŊ PLC Foxtrot CP-1014). Mosaic nab²z² ļtyŚi 

moģnosti z§pisu logick®ho k·du (dva grafick® ï LD, FBD, dva textov® ï ST, IL), vġechny 

jsou deklarov§ny normou IEC 61 131-3. J§ jsem zvolil programov§n² v jazyce ST, protoģe je 

mi nejbliģġ² z§pisem k·du. 

Algoritmus jsem rozdŊlil do dvou programŢ (prgMain, TEST). Uļinil jsem tak pro 

pŚehlednost a rozdŊlen² d²lļ²ch ļinnost². Program prgMain se star§ o ļasov§n² spouġtŊn² a 

sp§nkovĨ reģim a program TEST o filtrov§n² hodnot z ļidel, jejich vyhodnocov§n² a 

spouġtŊn² konkr®tn²ho motoru v konkr®tn²m smŊru.  

Uģivatelsk® rozhran² je Śeġeno ovl§d§n²m displeje zabudovan®ho pŚ²mo v PLC (popis v 5.3.2). 

Nav²c je k dispozici webov® rozhran² pro pŚ²stup na d§lku. Pro pŚehled tvoŚ² webov® rozhran² 

pouze jednu komplexn² str§nku. CelkovĨ popis webovĨch str§nek viz. 5.3.1 
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5.1 Popis programu 

Po spuġtŊn² programu se ļek§ na stisknut² tlaļ²tka START (prozat²m je, stejnŊ jako STOP, 

pouze programovŊ Śeġen®), po kladn® odezvŊ pŚejde program ke kontrole (za jistĨch 

podm²nek). Sp§nkovĨ reģim jsem nejdŚ²ve ovl§dal vyb²r§n²m pŚ²kazem CASE s mŊs²ļn² 

pŚesnost². To znamen§, ģe jsem si vypoļetl prŢmŊrn® doby vĨchodu a z§padu slunce 

s pŚesnost² na mŊs²ce a n§slednŊ jsem podle aktu§ln²ho syst®mov®ho ļasu vyhodnocoval, 

zdali je tento ļas v intervalu, ļi nikoliv. Bylo to nepotŚebnŊ dlouh® Śeġen², kter® nakonec 

vystŚ²dala kratġ² a komplexnŊjġ² knihovna AstroLib. Knihovna AstroLib je standardnŊ 

dod§van§ jako souļ§st programovac²ho prostŚed² Mosaic. Knihovna obsahuje funkce 

umoģŔuj²c² poļ²tat z§kladn² ¼daje o poloze slunce (zde je pouģito pouze vĨpoļtu pro 

vĨchod a z§pad slunce = funkce SunTime). Konstanty Zenith_Official aģ 

Zenith_Astronomical urļuj², pro jakĨ soumrak m§ funkce SunTime() vypoļ²tat ļasy 

vĨchodu resp. z§padu slunce. Zvolil jsem Zenith_Civil (ObļanskĨ soumrak). R§no 

obļanskĨ soumrak zaļ²n§ okamģikem, kdy se stŚed sluneļn²ho kotouļe nach§z² 6Á pod 

horizontem, a konļ² vĨchodem Slunce; veļer zaļ²n§ z§padem Slunce a konļ² okamģikem, 

kdy se stŚed sluneļn²ho kotouļe nach§z² 6Á pod horizontem.  

5.1.1 ř²d²c² ļ§st (prgMain) 

Nyn² potŚebujeme k dispozici informaci o tom, zdali je den (PODMINKADNE.Q1 = true) ļi 

nikoli (false). Pokud den nen², povol² program pŚ²stup k algoritmu vĨpoļtu doby sp§nku 

pomoc² funkļn²ho bloku z knihovny AstroLib funkc² SunTime. Sp§nkovĨ reģim je 

nav²c oġetŚen proti vĨpadkŢm proudu a n§sledn®mu znovuoģiven² a pŚepoļten² doby 

sp§nku pro aktu§ln² ļas v danĨch souŚadnic²ch, tedy poloze panelu. PROBUZENIV je ¼daj 

pouģitĨ pro displej PLC a webov® rozhran². 

 

 

VAR 

DNES: DATE; 

VYCHOD: TIME; 

ZAPAD: TIME; 

LONGITUDE: [w9![ ΥҐмпΦлурмΤ   κκ~NyY! мпΦлурмϲ ±º/Ih5b=   

LATITUDE: [w9![ ΥҐ пфΦмуопΤ     κκ±º~Y! пфΦмуопϲ {9±9wb= ό{h¦y!5bL/9 tN{Y¦ύ 

PODMINKADNE: RS; 

CAS_REAL: TIME; 

ms-its:C:/Program%20Files%20(x86)/Teco/Mosaic/Help/CSY_ASTROLIB.chm::/CHM=CSY_AstroLib.chm%20META=a_SunTime
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CELY_DEN: TIME := 86400000;     //24*60*60*1000 (ms) 

END_VAR 

 

// ----------------------------{t#bYh±º w9¿La { ±¸¦¿L¢Na !{¢wh[L.------------------------------------- 

DNES :=  GETDATE(); 

VYCHOD := SUNTIME(DIRECTION := SUNRISE, ZENITH := ZENITH_OFFICIAL, LONGITUDE :=              

LONGITUDE, LATITUDE := LATITUDE, UTCOFFSET := 1., ACTDATE := DNES); 

 

ZAPAD := SUNTIME(DIRECTION := SUNSET, ZENITH := ZENITH_OFFICIAL, LONGITUDE := 

LONGITUDE, LATITUDE := LATITUDE, UTCOFFSET := 1., ACTDATE := DNES); 

 

CAS_REAL := GETTIME(); 

 

 PODMINKADNE(S:= (CAS_REAL > VYCHOD) AND (CAS_REAL < ZAPAD), 

R1:= (CAS_REAL < VYCHOD) OR (CAS_REAL > ZAPAD)); 

 

IF PODMINKADNE.Q1 = FALSE  

THEN  SLEEP:=VYCHOD + (CELY_DEN - ZAPAD);             

            SPANEK(IN:=NOT(PODMINKADNE.Q1), PT:=SLEEP);     

   IF CAS_REAL > ZAPAD                                                                     κκth b9.h ty95 t®[bh/N 

      THEN DIFERENCE_CAS:= CAS_REAL - ZAPAD;                          κκtwh tyNt!5Σ Y5¸ 5hW59 

                                                                                                               // K ±ºt!5Y¦ 

                                                                                                                      //twh¦5¦ ty95 t®[bh/N 

      ELSE DIFERENCE_CAS:= (CELY_DEN - ZAPAD) + CAS_REAL;         κκtwh tyNt!5Σ Y5¸ 

                                                                                                                     //DOJDE  ±ºt!5Y¦ 

                                                                                                                     //twh¦5¦ th t®[bh/L 

   END_IF; 

 

  PROBUZENIV:=SLEEP - (DIFERENCE_CAS); 

ELSE   //---------------------------------I[!±bN yN½9bN /¸Y[®-------------------------------------- 

 

Cyklick® spouġtŊn² kontrol od stisknut² tlaļ²tka START aģ po tmu STOP = 1 (nebo 

pŚepnut² do reģimu sp§nku) je ovl§d§no soustavou ļasovaļŢ (CYKL, PROCYKL, 

DOBACYKLU). RS klopnĨ obvod (UZJECAS) ovl§d§ svĨm nastaven²m ļi vynulov§n²m 

spuġtŊn² kontrol a pauzu. PromŊnn§ AKTIV_CONTROL byla zavedena kvŢli webov®mu 

rozhran² (viz.5.3.1), bylo vhodnŊjġ² z hlediska uģivatelsk® pŚ²vŊtivosti volit dobu 

aktivn² kontroly, neģ dobu, kter§ by mŊla do konce cyklu zbĨvat (CYPLUS). 

 

 



18 | S t r á n k a  

  

 

// -----------------------------------I[!±bN yN½9bN /¸Y[®-------------------------------- 

   UZJECAS(S:=(PODMINKADNE.Q1) AND (CYKL.Q) OR NOT(DOBAODCYKLU.Q), 

                    R1:=NOT(START_RS.Q1) OR (PROCYKL.Q) OR (DOBAODCYKLU.Q) OR SPANEK.Q); 

 

   CYPLUS:=POJEDE-!Y¢L±ψ/hb¢wh[Τ             κκ thW959 Ґ /9[Yh±# 5h.! /¸Y[¦Τ  

                                                                                // AKTIV_CONTROL = DOBA KONTROLY 

   CYKL(IN:=(START), PT:=POJEDE); 

   PROCYKL(IN:=(UZJECAS.Q1), PT:=POJEDE); 

   DOBAODCYKLU(IN:=PROCYKL.Q, PT:=CYPLUS); 

 

 

5.1.2 Testovac² ļ§st (TEST) 

Testovac² ļ§st se skl§d§ z nŊkolika ļ§st². Prvn² je filtrace hodnot. PŚi prvn²m zapojen² 

ļidel narazilo prvotn² Śeġen² na probl®m, a to neģ§douc² jevy na fotosn²maļ²ch vlivem 

rozptylu z§Śen² pŚi pouģit² syst®mu v exteri®rov®m mŊŚ²tku. Hodnoty ļten® z ļidel 

nebyly v tomto prostŚed² st§l® (kol²saly kolem spr§vn® hodnoty), a tak bylo zapotŚeb² 

zav®st tuto filtraci.  

Jednou za tŚi sekundy (ļ²t§n² syst®mov®ho registru %S13.2, tj. sekunda, ve funkļn²m 

bloku CTU (REFRESHCTU) se spust² cyklickĨ z§pis z ļidel (vġech tŚ²) do 

jednorozmŊrn®ho programov®ho pole s rozsahem pades§ti hodnot typu real 

PRUMER1[index]. Ļ²taļ CTU se mus² resetovat, aby mohl ļ²tat znovu od nuly do 

pŚedvolby REFRESHCTU.PV. Pro nulov§n² ļ²taļe CTU se d§ pouģ²t stavu dosaģen² ļ²taļe 

pŚedvolby. V tomto okamģiku se objev² na vĨstupu Q log. 1, kter§, kdyģ se pŚivede na 

vstup RESET ļ²taļe, jej vynuluje. PLC mŢģe v pouģit®m Śeġen² indexovat maxim§lnŊ 

50 hodnot, vyplĨv§ to z doby cyklu programu. VĨsledky rozd²lu ļidel vyplĨvaj² 

z rozm²stŊn² ļidel na konstrukci panelu viz. obr 5.2.2. ROZDILX je rozd²lem 

vyfiltrovanĨch (zprŢmŊrovanĨch) hodnot ļidel 2 a 3. ROZDILY je rozd²lem hodnot ļidel 1 

a 2.  

REFRESHCTU(CU:=SEKUNDY, R:=RESET_PRO_CTU.Q, PV:=3); 

RESET_PRO_CTU(IN:=REFRESHCTU.Q, PT:=T#500mS);        κκ5h.! twh b!t[b=bN th[N 

 

 IF REFRESHCTU.Q = TRUE THEN  M1P:=FALSE; M2P:=FALSE;   κκ½Y¦~9bh{¢L -> NUTNO 

                                                                                                              κκ.=I9a ¢9{¢¦ ±¸t[bh¦¢   
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                                                             M1L:=FALSE;M2L:=FALSE;   //MOTORY (ALGORITMUS 

                            //wh½Ih5¦WN/N h {a=w¦ a# ¢h¢L¿ Y DISPOZICI NEPROFILTROVAN# 5!¢!ύ 

 index:=0; 

  FOR index:=0 TO 50 DO                                 κκt[/ b!t[bN рл Ih5bh¢ 5h th[9 

    PRUMER1[index]:=SIGNAL1; 

    PRUMER2[index]:=SIGNAL2; 

    PRUMER3[index]:=SIGNAL3; 

  END_FOR; 

  index1:=0;   CELEK1:=0.;    CELEK2:=0.;   CELEK3:=0.; 

  FOR index1:=0 TO 50 DO                              κκ{¦a! twh b#{[95¦WN/N tw®a=w 

    CELEK1:=CELEK1+PRUMER1[index1]; 

    CELEK2:=CELEK2+PRUMER2[index1]; 

    CELEK3:=CELEK3+PRUMER3[index1]; 

  END_FOR;  

   ROZDILX := (CELEK3/50. - CELEK2/50.);    //PR®a=w ! wh½5N[ 2L59[ ¢yL ! 5±! 

   ROZDILY := (CELEK1/50. - CELEK2/50.);    κκtw®a=w ! wh5N[ 2L59[ W95b! ! DVA 

 END_IF; 

 

ROZDILX a ROZDILY jsou zvoleny za smŊrodatn® a n§slednŊ se d²ky nim vyhodnot², 

kterĨ motor m§ bĨt na jakou stranu spuġtŊn. Z§mŊrnŊ je zvolena chronologie posuvu, tj. 

prvn² posuv bude do stran (kolem svisl® osy, natoļen² X) a druhĨ smŊr nahoru ļi dolu 

(kolem horizont§ln² osy, natoļen² Y), a to z dŢvodu pŚesnosti. Vezmeme-li v ¼vahu 

natoļen² ļidel dva a tŚi, je zŚejm®, ģe pokud by se nejprve pŚestavoval smŊr Y, doġlo by 

k nepŚesnosti. Na ļidlech dva a tŚi by nebyly stejn® hodnoty a tud²ģ by Slunce nebylo 

tam, kde podle vĨpoļtu vych§z², ale o tento rozd²l ļidel dva a tŚi mimo. Touto 

chronologi² se program vyhnul problematice vĨpoļtu kŚivky t®to z§vislosti, a to jen za 

cenu nesoubŊģn® ļinnosti motorŢ. 

 

// ------------------------W9 ±Ih5b; ty9{¢!±L¢ t!b9[Κ------------------------------ 

 IF ((ABS(ROZDILX) > 0.5)) OR ((ABS(ROZDILY) > 0.5))        κκ{LDb![L½!/9 th¢y9.¸ ty9{¦b¦ 

                                                    THEN   PROSIM_PRESTAV := TRUE; 

                                                    ELSE   PROSIM_PRESTAV := FALSE; 

 END_IF; 
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// ------------------------Y!¿5º ah¢hw a# Y 5L{th½L/L {¢9Wbº 2!{------------------------- 

    JAKYM(IN:=UZJECAS.Q1, PT:=POJEDE); 

 IF JAKYM.ET < (POJEDE/2) AND UZJECAS.Q1 = TRUE  THEN 

// ------------------------------{±L{[# h{!---------------------------------- 

   IF ABS(ROZDILX) > 0.01 THEN                        //0.01 JE ¢h[9w!b/9Σ th5 W9WN Iw!bL/N 

                                                                                        //SE Ph±!¿¦W9 

                                                                                               //  {a=w t!b9[¦ ½! L59#[bN 

    IF ROZDILX < 0. THEN  M1L := TRUE;  M1P := FALSE; 

                                ELSE  M1P := TRUE;   M1L := FALSE; 

    END_IF; 

   END_IF;    

 ELSE 

// --------------------------±h5hwh±b# h{!--------------------------------- 

M1L := FALSE; M1P := FALSE; 

   IF ABS(ROZDILY) > 0.01 THEN 

    IF ROZDILY > 0. THEN M2L := TRUE; 

                                           M2P := FALSE;          

                                ELSE M2P := TRUE; 

                                         M2L := FALSE; 

    END_IF;  END_IF; 

5.2 VĨvojovĨ diagram 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Obr. 5.2.1 – blokové schéma algoritmu 
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5.3 Uģivatelsk® rozhran² 

Person§l ovl§daj²c² tento syst®m nepotŚebuje zn§t vġechny promŊnn®, podm²nky a funkļn² 

bloky, ale pouze ¼daje, kter® z pouģit® logiky vyplĨvaj².  

5.3.1 WebMaker 

ProgramovatelnĨ automat Foxtrot CP-1014 m§ moģnost st§t se z§roveŔ webovĨm 

serverem a to za podm²nky vloģen® pamŊŠov® karty. Souļ§st² programov®ho prostŚed² 

Mosaic je i Webmaker, kterĨ umoģŔuje pr§vŊ takov® weby vytv§Śet, pŚ²mo je propojit 

s programem a umoģnit tak vzd§lenĨ pŚ²stup (zjiġtŊn² stavu syst®mu ļi proveden² zmŊn 

tohoto stavu).  

Pro pohodlnost pouģ²v§ mnou navrģenĨ web pouze jednu stranu, na kter® je vġe 

potŚebn® pro vzd§lenĨ provoz navrģen®ho syst®mu. Drģel jsem se moj² prvotn² stroh® 

koncepce s ļernĨm pozad²m a snaģil se maximalizovat uģitek webov®ho rozhran². 

V pŚ²loze je pŚiloģen n§hled tohoto rozhran².  

Popis ļ§st²:  

1. Tlaļ²tko START a STOP, vĨznamovŊ stejnŊ prov§zan® jako stejnojmenn§ 

hardwarov§ tlaļ²tka, kter§ nejsou instalov§na. 

2. PŚ²tomnĨ ļas ukazuje re§lnĨ syst®movĨ ļas. Je vidŊt neust§le, v jak®mkoli 

stavu syst®mu. Na rozd²l od toho je viditelnost ,,Probud²m se: ļas do 

probuzen²) v (ļas vĨchodu slunce)ñ podm²nŊno noc².  

3. ,,Doba celkov®ho cykluñ ovl§d§ promŊnnou POJEDE, kter§ ud§v§ ļas 

(prim§rnŊ 60 sekund), ze kter®ho se pak odeļte ļas (vģdy menġ² neģ 

POJEDE, z rychlosti motorŢ vych§z² minim§ln² hodnota 45 s ï kompletn² 

pŚestaven² motorŢ z jedn® strany na druhou, zmŊŚeno) potŚebnĨ pro kontrolu. 

V t®to sekci je d§le zobrazen ¼daj o ļase do konce nebo zaļ§tku kontroly 

(vhodn§ aktivace). 

4. Stiskem ,,Stiskem povol ruļn² zobrazen²ñ se nastav² priorita takovĨm 

zpŢsobem, ģe nedoch§z² k cyklickĨm testŢm, ale syst®m je podm²nŊn pouze 

ruļn²m ovl§d§n²m, tedy stiskem vhodn® ġipky. Smysl je orientovanĨ 

z pohledu panelu. SmŊr pohybu panelu je zobrazen vģdy jednou ġipkou, tento 

ukazatel je viditelnĨ i v dobŊ cyklick®ho testov§n².  
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5. V p§t®m d²lu jsou zobrazeny hodnoty po filtraci, tedy ty, z kterĨch se vych§z² 

pŚi vyhodnocen² z§vŊru pro motory. Pro kaģdou osu jsou zde dva sloupce 

ovl§dan® promŊnnou, pokud je vĨsledek z§pornĨ, zvŊtġuje se levĨ sloupec a 

naopak. 

6. Z p§t®ho d²lu (tedy z rozd²lu ļidel) se vyhodnot² (jeli rozd²l > tolerance) 

hl§ġka ,,Syst®m je vhodn® pŚestavit.ñ. To je uģiteļn® kdyģ nebŊģ² testovac² 

ļinnost. Stiskem STOP a n§slednŊ Start dojde k nov®mu pŚestaven². 

7. Vertik§ln² vĨġka sloupcŢ reprezentuje konkr®tn² a aktu§ln² hodnotu ¼rovnŊ 

z²sk§van®ho z ļidel.  

 

5.3.2 PanelMaker 

V PLC Foxtrot CP-1014 je zabudovanĨ displej velikosti 20 x 4 znakŢ. Vyuģil jsem ho 

pro zobrazen² z§kladn²ch ¼dajŢ o stavu syst®mu. Stavy displeje jsou roztŚ²dŊny do tŚ² 

skupin, a to STARTOVACĉ, TESTOVACĉ a NETESTOVACĉ. Ve vġech skupin§ch se 

mŢģe obsluha PLC manu§lnŊ (ġipkami) pohybovat v nŊkolika podskupin§ch. 

STARTOVACĉ bude logicky zobrazena pŚi neļinnosti, tedy pŚed stiskem tlaļ²tka 

START a po stisknut² tlaļ²tka STOP. Mohlo by se zd§t, ģe zde splĨvaj² skupiny 

STARTOVACĉ a NETESTOVACĉ, nicm®nŊ bylo ¼rovŔovŊ mnohem jednoduġġ² 

rozdŊlen². Ve STARTOVACĉ skupinŊ je moģn® zobrazit tŚi podskupiny, a to aktu§ln² 

hodnoty na ļidlech, rozd²l profiltrovanĨch hodnot a moģnost stisknut² tlaļ²tka START 

programovŊ. 

TESTOVACĉ skupina zobrazuje prim§rnŊ to, kterĨ motor se kam pohybuje a kolik ļasu 

zbĨv§ do konce kontroly. Je zde opŊt moģn® pŚepnout ġipkou na PLC do podkategori² o 

aktu§ln²m stavu ļidel a o rozd²lu v obou smŊrech. 

NETESTOVACĉ skupina je zobrazena ve dvou pŚ²padech, buŅ pokud je spuġtŊnĨ 

automatickĨ provoz (cyklick® kontroly), a netestuje se (zobraz², za jakou dobu se spust² 

kontrola znovu, a m§ moģnost spustit tuto kontrolu ruļnŊ) nebo v pŚ²padŊ spuġtŊn² 

reģimu sp§nku (uk§ģe ļas do vĨchodu slunce). 
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6 Z§vŊr  

Pro vypracov§v§n² tohoto projektu bylo nutn® vyuģ²t nŊkolik procesŢ od n§vrhu elektrickĨch 

obvodŢ (napŚ. tak® v jejich simulaci pŚ. v programu Multisim), lept§n² ploġnĨch spojŢ aģ po 

n§sledn® p§jen² souļ§stek atd. PŚedevġ²m jsem se zamŊŚil na logiku cel®ho syst®mu a nad 

programem str§vil mnoho hodin, ļ²mģ jsem se snaģil naj²t nejekologiļtŊjġ² a nejsympatiļtŊjġ² 

Śeġen², kter® by bylo elegantn² a prost®. I pŚes to jsem se ¼spŊġnŊ nevyhnul vġem probl®mŢm, 

napŚ. stav syst®mu pŚi pŢsoben² siln®ho vŊtru na konstrukci nebo dŢsledky t²hy snŊhu. Zat²m 

mechanismus ochrany vŢļi tŊmto vlivŢm leģ² v Śeġen² pŚes pŚekon§n² kroutic²ch momentŢ 

motoru. NapŚ²klad pokud bude v²ce snŊhu v doln² ļ§sti panelu, bude tlaļit jeho t²ha smŊrem  k 

zemi. Tato t²ha pŚekon§ kroutic² moment motoru horizont§ln² osy a panel se pŚeklop² do svisl® 

polohy (vypadne z§padka motoru a zpŊt se nevr§t²). Probl®m s vŊtrem nen² bez vŊtrn®ho ļidla 

tak jednoduch® vyŚeġit. PŚekon§n² momentu je ne¼ļinn® v neide§ln²m ¼hlu. 

Bylo vhodn® navrhnout a zrealizovat pro syst®m webov® rozhran², kter® pŚes internet 

umoģŔuje interaktivnŊ sledovat a ovl§dat syst®m. Pro komfort pŚi bezprostŚedn²m ovl§d§n² 

uģivatelem v m²stŊ um²stŊn² konstrukce pom§h§ text pŚ²mo na displeji PLC.  

 

¶ Kalkulace pouģit® konstrukce: 

 

PLC ï 11 300 Kļ, BELIMO motory ï 2  Ͻ  3276, FVP ï 7 000 Kļ. Celkov® n§klady se 

rovnaj² ļ§stce pŚibliģnŊ 25 000 Kļ. Podle statistik dopad§ na ¼zem² ĻR pŚibliģnŊ  

1 000 kWh/m
2
 oz§Śen² sluneļn² energie za rok. Plocha panelu je pŚibliģnŊ İ m

2
. T²m 

p§dem lze z  FVP dostat maxim§lnŊ 500 kWh/rok (500  Ͻ  ĭéÉÎÎÏÓÔ ÔÊȢπȟρφ

ψπ Ë7ÈȾÒÏË). PŚipoj²me naġ² konstrukci v roce 2012 do rozvodn® s²tŊ (vĨch§z² se 

z aktu§ln²ch ¼dajŢ Energetick®ho regulaļn²ho ¼Śadu). VĨkup elektŚiny = 6,16 Kļ/kWh 

plus zelenĨ bonus 5,08 Kļ/kWh. Celkem tedy 11,24 Kļ/kWh. VytvoŚen§ konstrukce 

vyrob² maxim§lnŊ 80 kwh/rok, tj. 80 Ͻ 11,24 = pŚibliģnŊ 900 Kļ/rok. Syst®m se tedy 

pŚi zanedb§n² spotŚeby energie zaplat² za (25 000 / 900) let, tedy za 27,8 let. 
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¶ Kdybychom napŚ²klad poļ²tali s deseti panely, vĨsledn§ doba by se znatelnŊ zkr§tila, a to 

konkr®tnŊ na desetinu: 

ςυπππ

ρρȟςτϽρπϽψπ
ḙ
ςυπππ

ωπππ
ςȟχψ ὰὩὸ 

 

Zde nejsou odeļteny n§klady napŚ. na silnŊjġ² motory, materi§l konstrukce apod. 

N§vrh se tedy nehod² pro re§ln® pouģit², ale slouģ² pouze jako demonstrace dvouos®ho 

nat§ļec²ho syst®mu. Z vĨsledkŢ vyplĨv§, ģe pro zkr§cen² doby, za kterou by se souļ§sti a 

pouģit® prvky zaplatili, by bylo nutn® pouģ²t vĨkonnŊjġ² (vŊtġ²) panel.  

 

 

Pouģit§ literatura: 

[1] ï Haselhuhn, Ralf: Budovy jako zdroj proudu  

[2] ï internet: http://www.czrea.org/, http://www.eru.cz/  
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PřĉLOHA: 

Webov® rozhran²: 
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VĨpis programu: 

Glob§ln² promŊnn®: 

VAR_GLOBAL 

  -%3)#    !4 Ϸ3ρρ   ȡ 53).4Ƞ                 ȾȾ3934O-/6¸ 2%')342 -%3)#% 

  (/$).9   !4 Ϸ3ψ    ȡ 53).4Ƞ                 ȾȾ3934O-/6¸ 2%')342 (/$).9 

  -).549   !4 Ϸ3χ    ȡ 53).4Ƞ                 ȾȾ3934O-/6¸ 2%')34R MINUTY 

  SEKUNDY AT %S13.2  : BOOL 

  START_RS     : RS;                         //TOTAL VYP NEBO ZAP 

  PODMINKADNE  : RS;                         //DEN NEBO NOC 

  UZJECAS      : RS;                         //SPLNENI PODMINEK PRO KONTROLU   

  POJEDE       ȡ 4)-% ȡЀ4Πφπ3Ƞ               ȾȾ#%,¸ I!3 #9+,5 

  CYPLUS       : TIME;                       //POJEDE - #90,53 Ѐ +/.42/,! !+4)6.^ ɉ!+4)6ͺ#/.42/,Ɋ 

  AKTIV_CONTROL: TIME :=T#45S 

  $/"!/$#9+,5  ȡ 4/&Ƞ                        ȾȾI!3/6!I 5$2¼%.^ +/.42/,9 .! $/"5 POJEDE 

  02/#9+,      ȡ 4/.Ƞ                        ȾȾ0/-/#.¸ I!3/6!I 02/ $/"!#9+,5   

  DALSIZA      : TIME;                        //DOBA CYKLU - CAS PRO KONTOLU   (PRO DISPLEY) 

  +/.%#:!      ȡ 4)-%Ƞ                        ȾȾ*!+ $,/5(/ 3% *%£4Q "5$% +/.4ROLOVAT (PRO DISPLEY) 

  #!302/$)30,%9 ȡ 4/&Ƞ                        ȾȾ0/-/#.¸ I!3/6!I ɉ02/ $)30,%9Ɋ 

  3,%%0        ȡ 4)-%Ƞ                        ȾȾ$/"! 30<.+5 02/ 4/. I!3/6!I 30!.%+ ɉ02/ +!¼$¸ -Q3^# *).¸Ɋ 

  PROBUZENIV   : TIME;                        //ZA *!+ $,/5(/ 3% 02/"5$^ ɉ02/ $)30,%9Ɋ 

  DIFERENCE_CAS: TIME; 

  (!,4$)30     ȡ "//,Ƞ                        ȾȾ0/-/#.O 

  (!,4$/#!3    ȡ "//,Ƞ                        ȾȾ02/-Q..O 

  JESTOP       : BOOL;                        //PRO 

  DOCASTOP     : BOOL;                        //DISPLEY   

      2/:$),8 ȡ 2%!,Ƞ                       ȾȾ2/:$), #)$%, 6 /3% 8 ɉ6/$/2/6.OɊ 

      2/:$),9 ȡ 2%!,Ƞ                       ȾȾ2/:$), #)$%, 6 /3% 9 ɉ36)3,OɊ       

  MANUAL : BOOL; 

  POHYB  : USINT; 

 

END_VAR 

Program PrgMain: 

PROGRAM prgMain 

  VAR_INPUT 

  END_VAR 

  VAR_OUTPUT 

  END_VAR 

  VAR 

  CYKL   : TOF; 

  SPANEK : TON; 

// -------------02/-Q..O 02/ 777-------------- 

    ZAPOR_X  : REAL; 

    ZAPOR_Y  : REAL; 

    PSEUDO_1 : REAL; 

    PSEUDO_2 : REAL; 
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    PSEUDO_3 : REAL; 

    ZAPORX : BOOL; 

    ZAPORY : BOOL; 

 

// --------------30<.+/6¸ 2%¼)-------------------- 

  $.%3ȡ $!4%Ƞ                     ȾȾ$.%£.^ $!45- 

  ,/.')45$% ȡ,2%!, ȡЀρτȢπψυρȠ     ȾȾ$O,+! 

  ,!4)45$%  ȡ,2%!, ȡЀτωȢρψστȠ     ȾȾ£^~+! 

  VYCHOD :TIM%Ƞ                   ȾȾI!3 

  ZAPAD :TIME; 

  CAS_REAL :TIME; 

  CELY_DEN : TIME :=86400000; 

  VIDIM_OKENKO :BOOL; 

  END_VAR 

  VAR_TEMP 

  END_VAR   

  START_RS(S:=START, R1:=STOP);   

// --------------30<.+/6¸ 2%¼)- 3 695¼)4^- !342/,)"-------------------- 

  DNES := GETDATE(); 

VYCHOD := SUNTIME(DIRECTION := SUNRISE, ZENITH := ZENITH_CIVIL, LONGITUDE := LONGITUDE, 

                  LATITUDE := LATITUDE, UTCOFFSET := 1., ACTDATE := DNES); 

ZAPAD := SUNTIME(DIRECTION := SUNSET, ZENITH := ZENITH_CIVIL, LONGITUDE := LONGITUDE, 

                 LATITUDE := LATITUDE, UTCOFFSET := 1., ACTDATE := DNES); 

CAS_REAL:= GETTIME(); 

// --------------0/$-^.+!$.%Ȣ1ρ *% *%$./5 : 0/$-^.%+ 02/6/:5--------------- 

  PODMINKADNE(S:= (CAS_REAL > VYCHOD) AND (CAS_REAL < ZAPAD), 

              R1:= (CAS_REAL < VYCHOD) OR (CAS_REAL > ZAPAD)); 

  IF PODMINKADNE.Q1 = FALSE THEN   

     SLEEP:=VYCHOD + (CELY_DEN - ZAPAD); 

     SPANEK(IN:=NOT(PODMINKADNE.Q1), PT:=SLEEP); 

        IF CAS_REAL > ZAPAD                                                              ȾȾ0/ .%"/ 0~%$ 0°,./#^ 

         THEN DIFERENCE_CAS:= CAS_REAL - :!0!$Ƞ                ȾȾ02/ 0~^0!$ȟ +$9 $/*$% + 6¸0!$+5 

02/5$5 0~%$ 

                                                                                                                 // 0°,./#^ 

         ELSE DIFERENCE_CAS:= (CELY_DEN - :!0!$Ɋ Ϲ #!3ͺ2%!,Ƞ    ȾȾ02/ 0~^0!$ȟ +$9 $/*$%  

                                                                                                                                // + 6¸0!$+5 02/5$5  

                                                                                                                                // / 0°,./#) 

        END_IF;    

    PROBUZENIV:=SLEEP - (DIFERENCE_CAS); 

   ELSE    

// --------------------------(,!6.^ ~^:%.^ #9+,°-------------------------------- 

   UZJECAS(S:=(PODMINKADNE.Q1) AND (CYKL.Q) OR NOT(DOBAODCYKLU.Q), 

           R1:=NOT(START_RS.Q1) OR (PROCYKL.Q) OR (DOBAODCYKLU.Q) OR SPANEK.Q); 

   CYPLUS:=POJEDE-AKTIV_CONTROL; 

   CYKL(IN:=(START), PT:=POJEDE); 
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   PROCYKL(IN:=(UZJECAS.Q1), PT:=POJEDE); 

   DOBAODCYKLU(IN:=PROCYKL.Q, PT:=CYPLUS); 

  // ---------------------------AKTIVACE DISPLEJE PLC------------------------------ 

   JESTOP := FALSE; 

   IF (STOP = TRUE) 

    THEN JESTOP := TRUE; 

    ELSE JESTOP := FALSE; 

   END_IF; 

    DOCASTOP := FALSE; 

   IF (START_RS.Q1 = TRUE) AND (UZJECAS.Q1 = FALSE) AND (JESTOP = FALSE) 

    THEN DOCASTOP := TRUE; 

    ELSE DOCASTOP := FALSE; 

   END_IF;    

// -----------------------0~%0/I49 02/ $)30,!9-------------------------------  

KONECZA:=REAL_TO_TIME(TIME_TO_REAL(POJEDE)-TIME_TO_REAL(PROCYKL.ET));  

DALSIZA:=REAL_TO_TIME(TIME_TO_REAL(CYPLUS) - TIME_TO_REAL(CASPRODISPLEY.ET));  

CASPRODISPLEY(IN:=PROCYKL.Q, PT:=POJEDE); 

 

  IF START_RS.Q1 = FALSE THEN DALSIZA:=REAL_TO_TIME(0.0); 

  END_IF;  

 END_IF; 

// -----------------------/6,<$<.^ 7%"-!+%25--------------------------------- 

  IF UZJECAS.Q1=FALSE AND PODMINKADNE.Q1=TRUE 

   THEN VIDIM_OKENKO:=TRUE; 

   ELSE VIDIM_OKENKO:=FALSE; 

  END_IF;   

  ZAPOR_X:=ABS(ROZDILX)*60.; 

  ZAPOR_Y:=ABS(ROZDILY)*60.;   

  IF ROZDILX < 0. THEN ZAPORX:=TRUE; 

  ELSE ZAPORX:=FALSE; 

  END_IF;   

  IF ROZDILY < 0. THEN ZAPORY:=TRUE; 

  ELSE ZAPORY:=FALSE; 

  END_IF;   

  PSEUDO_1:=SIGNAL1*60.; PSEUDO_2:=SIGNAL2*60.; PSEUDO_3:=SIGNAL3*60.;   

END_PROGRAM 

 

PROGRAM TEST: 

TYPE 

PRUMER1_1           :ARRAY[0..50] OF REAL; 

PRUMER2_2           :ARRAY[0..50] OF REAL; 

PRUMER3_3           :ARRAY[0..50] OF REAL; 

END_TYPE 
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PROGRAM TEST 

  VAR_INPUT 

  END_VAR 

  VAR_OUTPUT 

  END_VAR 

  VAR 

 

// -----------------&),42/6<.^ (/$./4----------------- 

  PRUMER1: PRUMER1_1; 

  PRUMER2: PRUMER2_2; 

  PRUMER3: PRUMER3_3; 

  CELEK1: REAL; 

  CELEK2: REAL; 

  CELEK3: REAL; 

  index : INT; 

  index1 : INT; 

// -------------------69"^2<.^ /39------------------- 

    JAKYM  : TON; 

    PROSIM_PRESTAV : BOOL; 

    REFRESHCTU   : CTU; 

    RESET_PRO_CTU : TON; 

// ------------------25I.^ /6,<$<.^---------------------- 

    MAN1 : RS; 

    MAN2 : RS; 

    MAN3 : RS; 

    MAN4 : RS; 

    PSEUDO1 : BOOL; 

    PSEUDO2 : BOOL; 

    PSEUDO3 : BOOL; 

    PSEUDO4 : BOOL; 

    HORIZONTAL : BOOL; 

    VERTIKAL : BOOL; 

  END_VAR 

  VAR_TEMP 

  END_VAR 

  // -------------------2/:$^,9 I)$%,--------------------------------- 

REFRESHCTU(CU:=SEKUNDY, R:=RESET_PRO_CTU.Q, PV:=3); 

RESET_PRO_CTU(IN:=REFRESHCTU.Q, PT:=T#500mS); 

 IF REFRESHCTU.Q = TRUE THEN  M1P:=FALSE;M2P:=FALSE;M1L:=FALSE;M2L:=FALSE; 

 index:=0; 

  FOR index:=0 TO 50 DO 

  PRUMER1[index]:=SIGNAL1; 

  PRUMER2[index]:=SIGNAL2; 

  PRUMER3[index]:=SIGNAL3; 

  END_FOR; 

  index1:=0;  CELEK1:=0.;  CELEK2:=0.;  CELEK3:=0.; 

  FOR index1:=0 TO 50 DO 

  CELEK1:=CELEK1+PRUMER1[index1]; 

  CELEK2:=CELEK2+PRUMER2[index1]; 

  CELEK3:=CELEK3+PRUMER3[index1]; 

  END_FOR;  

   ROZDILX := (CELEK3/50. - CELEK2/50.); 

   ROZDILY := (CELEK1/50. - CELEK2/50.); 



30 | S t r á n k a  

  

 END_IF; 

IF ((ABS(ROZDILX) > 0.5)) OR ((ABS(ROZDILY) > 0.5)) THEN   PROSIM_PRESTAV := TRUE; 

                                                    ELSE   PROSIM_PRESTAV := FALSE; 

END_IF; 

 

IF MANUAL = FALSE THEN 

  

// -------+!¼$¸ -/4/2 -< + $)30/:)#) 34%*.¸ I!3--------------------- 

    JAKYM(IN:=UZJECAS.Q1, PT:=POJEDE); 

 IF JAKYM.ET < (POJEDE/2) AND UZJECAS.Q1 = TRUE  THEN 

 

// --------------------36)3,< /3!---------------------------------- 

   IF ABS(ROZDILX) > 0.01 THEN 

    IF ROZDILX < 0. THEN  M1L := TRUE; 

                          M1P := FALSE; 

                     ELSE  M1P := TRUE; 

                           M1L := FALSE; 

    END_IF; 

   END_IF;    

 ELSE 

// -------------------6/$/2/6.< /3!--------------------------------- 

M1L := FALSE; M1P := FALSE; 

   IF ABS(ROZDILY) > 0.01 THEN 

    IF ROZDILY > 0. THEN M2L := TRUE; 

                         M2P := FALSE;              //M2L = TRUE = NAHORU 

                     ELSE M2P := TRUE; 

                          M2L := FALSE; 

    END_IF; 

   END_IF; 

 END_IF; 

// -------------/4/29 -/(/5 "Q¼%4 0/5:% 0~) +/.42/,%---------------- 

 IF  (DOCASTOP = TRUE) OR (START_RS.Q1 = FALSE) THEN 

    M1L := FALSE; 

    M1P := FALSE; 

    M2L := FALSE; 

    M2P := FALSE; 

 END_IF; 

// ----------------------PRO WEB MAKER----------------------------- 

ELSE 

-!.ρɉ3ȡЀ03%5$/ρȟ 2ρȡЀ./4ɉ03%5$/ρɊȟ 1ρ ЀЄ -ρ,ɊȠ           ȾȾ25I.^ /6,<$<.^ 

MAN2(S:=PSEUDO2, R1:=NOT(PSEUDO2), Q1 => M1P); 

MAN3(S:=PSEUDO3, R1:=NOT(PSEUDO3), Q1 => M2L); 

MAN4(S:=PSEUDO4, R1:=NOT(PSEUDO4), Q1 => M2P); 

END_IF; 

 )& ɉ-ρ,Ѐ&!,3% !.$ -ρ0Ѐ&!,3% !.$ -ς,Ѐ&!,3% !.$ -ς0Ѐ&!,3%Ɋ 4(%. 0/(9"ȡЀτȠ  ȾȾ6¸"Q2 :% 

3-Q2° £)0%K  

 END_IF;                                                                   

 IF M1L = TRUE THEN POHYB:=0; 

 END_IF; 

 IF M1P = TRUE THEN POHYB:=1; 
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 END_IF; 

 IF M2L = TRUE THEN POHYB:=2; 

 END_IF; 

 IF M2P = TRUE THEN POHYB:=3; 

 END_IF; 

 IF UZJECAS.Q1 = TRUE THEN 

  IF KONECZA < POJEDE/2 

   THEN HORIZONTAL:=FALSE; VERTIKAL:=TRUE; 

   ELSE HORIZONTAL:=TRUE; VERTIKAL:=FALSE; 

  END_IF; 

 ELSE HORIZONTAL:=FALSE; VERTIKAL:=FALSE; 

 END_IF;  

 IF ((ABS(ROZDILX) > 0.5)) OR ((ABS(ROZDILY) > 0.5)) 

 THEN   PROSIM_PRESTAV := TRUE; 

 ELSE   PROSIM_PRESTAV := FALSE; 

 END_IF;  

END_PROGRAM 

 


