[image: ]30.3 HPLC Probenwechsler automatisieren
[image: ]Handlungssituation
[image: ]Im nächsten Schritt soll ein HPLC (Hochleistungs-flüssigkeits-chromatograph) durch den Probenwechsler für die Titration beschickt werden. Hierzu muss eine Pipette die Küvetten in den Trägern (siehe Abbildung) zielgenau anfahren und füllen bzw. leeren. Ihr Kollege hat Ihnen für die Ansteuerung der Achsen einen Baustein (X-Y-Z [FC10]) geschrieben, welcher über die abgebildeten Eingänge (E220.0,…) gesteuert werden kann. Dieser Baustein übernimmt die weitere Kommunikation mit den Achsen und gibt über die Ausgänge (A220.0,…) den aktuellen Zustand zurück. Die Positionen der Proben müssen händisch ermittelt werden. Planen Sie Ihre SCL-Schrittkette mit einem Grafcet und schreiben Sie ein Programm, welches zuerst die Pipette aus der Halterung holt, bevor diese die Küvetten füllt. Ihr Kollege hat begonnen die SCL-Schrittkette zu schreiben und Ihnen seine Gedanken zur Verfügung gestellt (s. Schrittkette in SCL.txt).
Hinweis: Die Ein-/Ausgänge sind nur virtuell vorhanden! In dem verwendeten Adressbereich befindet sich kein Hardwaremodul.
Inhalte
· Grafcet mit Schleife
· SCL-Programmierung
· Unterschied FUP -> SCL Schrittkette (Case-Anweisung)
· Geschwindigkeitsvorteil der SPS bei SCL-Programmierung
· IF-Anweisung
· Erweitertes Debugging durch die Trace-Funktion


Curricularer Bezug und Geplanter Zeitrichtwert
Curriculare Konzeption für die Unterrichtsfächer der zweijährigen Fachschulen gewerblich-technischer Fachrichtungen (Juli 1996). Fachrichtung: Elektrotechnik, Fach: Automatisierungstechnik, 12 Stunden 
Handlungskompetenz
Die Schülerinnen und Schüler sind bereit und fähig…
· Problemstellungen und Arbeitsziele erkennen
· Selbstständig planen und durchführen 
· Expertenbefragung 
· sich in die Teamarbeit einbinden
[bookmark: _GoBack]Sie analysieren und dokumentieren Kundenanforderungen.
Sie bereiten Fachgespräche vor, führen sie durch und dokumentieren sie.
Sie passen technische Lösungen an die ausgewählten Varianten an.
Sie nutzen vorhandene Daten und setzen branchenspezifische Software ein.
Sie realisieren ihre Handlungsergebnisse. 
Sie passen technische Dokumente, ggf. Programme an.

Vollständige Handlung
Die Schüler informieren sich über die Schnittstelle und das API zur Positionierung der Pipette des Probenwechslers. Sie planen in GARFCET die Automatisierungslösung, dabei verwenden sie bedingten Transitionen und Schleifen. Sie entwickeln die Automatisierungslösung in der Programmiersprache SCL. Die Bewertung der Ergebnisse erfolgt in jeder Gruppe in einem Kundengespräch (Lehrer), dass zu einem zuvor festen definierten Termin durchgeführt wird. Hier vergibt der Kunde 3 mögliche Punkte: 1 Punkt GRACET, 1Punkt Umsetzung in SCL, 1Punkt für die zweite Probenreihe. Exemplarisch werden die Ergebnisse in einem Film dargestellt. 
Handlungsergebnis
· Ablaufsteuerung in der Programmiersprache SCL zur Positionierung der Pipette eines Probenwechslers
Schulische Entscheidungen
· Nutzung einzelner Module des Smart Factory Modells
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Achsen

Name Datentyp Adresse.
@ M1 X JogForward Bool %E2200
@ M1 _xJogBackward Bool %2201
@ M1_X StartHoming Bool %2202
@ M1_X Startpositioning Bool %2203
@ w1XCsollPosition Real D221
@ X velocity Real D226
@ M1_X HomingDone Bool *A2200
@ WX HomingBusy Bool %A220.1
@ M1_X PositioningDone Bool %A2202
@ WX PostitioningBusy Bool %A2203
@  M1_XUstPosition Real %AD221




image4.png
gl Programmbausteine
& Neuen Baustein hinzufigen
B Main [081]
~ [t Achsen
B Main_1 [08123]
& Startup [08100]
- xvz[Fci0]
B HomingPortal [F&1]
B TeachPosition [FB4]
@ Homingportal_DB [D823]
8 Moverare DB [DB24]
@ TeachPosition_DB [DB22]




image5.png




image1.png
smart factory model




image2.png
@ NN R W N

23

Achsen

Name Datentyp Adresse.
@ M1 X JogForward Bool %E2200
@ M1 _xJogBackward Bool %2201
@ M1_X StartHoming Bool %2202
@ M1_X Startpositioning Bool %2203
@ w1XCsollPosition Real D221
@ X velocity Real D226
@ M1_X HomingDone Bool *A2200
@ WX HomingBusy Bool %A220.1
@ M1_X PositioningDone Bool %A2202
@ WX PostitioningBusy Bool %A2203
@  M1_XUstPosition Real %AD221




image6.png




