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LABORATORIUM: Identyfikacja obiektu cieplnego z wykorzystaniem
sterownikow firmy Beckhoff oraz oprogramowania Matlab

Wprowadzenie

Celem ¢wiczenia jest zidentyfikowanie obiektu cieplnego dla zadanego punktu pracy.
Identyfikacja obiektu sterowania polega na stworzeniu modelu i okresleniu parametrow
(wspotczynnikow) obiektu na podstawie obserwacji. Najprostsza 1 najbardziej
rozpowszechniong w automatyce metoda identyfikacji obiektu jest analiza odpowiedzi
obiektu na $cisle okreslone wymuszenie podane na jego wejscie. Typowymi sygnatami
testowymi sg: skok jednostkowy, skok predkosci (wymuszenie liniowe), sygnal prostokatny,
wymuszenie trojkatne, sinusoidalne, trapezowe czy tez prostokatne.

Najprostszym sposobem okreslenia transmitancji obiektu jest aproksymowanie jego
nieznanej transmitancji odpowiednig znang ( np. dajaca przyblizong odpowiedz skokowg jak
oryginalny obiekt).

Cwiczenie sktada sie z 4 etapow:
1. Przygotowanie teoretyczne w domu:

* pobranie, zainstalowanie i zapoznanie si¢ z pakietami TwinCAT oraz Beckhoff
Information System z lokalizacji www.beckhoff.pl (wprowadzajac dane na stronie
www nalezy poda¢ informacje, ze osoba pobierajaca jest studentem PRz),

« zapoznanie si¢ z modelem obiektu cieplnego typu ,,inercja + op6znienie” oraz
sposobami identyfikacji parametrow jego transmitancji,

* zapoznanie si¢ z podstawami dziatania modutéw analogowych we/wy KL.3448 oraz
KL4418 (punkt 1 i 2 instrukcji),

* przypomnienie podstaw programowania w jezyku ST.

2. Wykonanie eksperymentu identyfikacji obiektu cieplnego(punkt 3 instrukcji):

» podanie na wejscie obiektu wartosci skoku jednostkowego, ktéry pozwoli, aby obiekt
po ustabilizowaniu miat warto$¢ na wyjsciu zblizong do zadanego punktu pracy,

» dla ustabilizowanego obiektu w zadanym punkcie pracy zwigkszenie wartosci
sterowania o 10%,

3. Aproksymacji obiektu z wykorzystaniem pakietu Matlab (punkt 4 instrukcji).
4. Wykonanie sprawozdania, ktére powinno zawiera¢:

+ wyszczegolnienie kolejno wykonanych dziatan,

» widoki ekranowe (tre$¢ instrukcji zawiera przypomnienia o wymaganych widokach):

- widok ekranu z TwinCAT Scope View ukazujacy przebieg identyfikacyjny,

- wykres ukazujacy dopasowanie przebiegu zarejestrowanego 1 odpowiedzi

transmitancji modelujacej,

* wzor zidentyfikowanej transmitancji,

» wnioski 1 spostrzezenia.
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1. Analogowe pragdowe moduly wejscia/wyjscia

Potgczenie z obiektem cieplnym zrealizowano przy uzyciu pary modutéw szyny K-
Bus, KL.3454 i KL4424, stanowiacych odpowiednio wejscie 1 wyjScie dla analogowych
sygnatéw pradowych z zakresu 4..20mA. Zakres 4.20mA jest jednym ze standardéw
przemystowych, uzywanych do przekazywania sygnalow analogowych. Inne standardy
wykorzystuja m.in. zakres pradowy 0..20mA, zakres napigciowy -10..+10V lub sygnal
napieciowy wygenerowany poprzez modulacje szerokosci impulsu prostokatnego (PWM).

Szczegotowe informacje o wszystkich modutach dostepnych dla sterownikéw
Beckhoff uzyska¢ mozna w programie Beckhoff Information System (do pobrania ze strony
Beckhoff) lub wyszukujac opis na podstawie nazwy modutu bezposrednio w Internecie.

Na potrzeby realizowanego ¢wiczenia istotne sg podstawowe informacje o dziataniu
modutdw:

1. Zarowno modul wejsciowy jak 1 wyjSciowy sa 4-kanatowe. Zaciski modutu
wejsciowego KL3454 pozwalaja na zasilenie petli pradowej kazdego kanatu
napigciem 24V, co ulatwia przylagczenie np. czujnikdw pasywnych. W module
wyjsciowym KI1.4424 dla kazdego kanalu wyprowadzony jest zacisk wyjscia
pradowego oraz masy.

2. Moduly KIL3454 oraz KL4424 moga pracowa¢ w dwoch trybach: konfiguracja
poprzez rejestry (register communication mode) oraz wlasciwa wymiana danych
we/wy (process data mode). DomyS$lnie moduty realizuja drugi z podanych trybow,
pozwalajacy na normalng pracg — tylko ten tryb bedzie wykorzystywany. Tryb
konfiguracji pozwala na ustawienie wielu szczegoétowych parametrow pracy
modulow.

3. W trybie process data mode odczyt wejscia 1 zapis wyjScia analogowego sprowadza
si¢ odpowiednio do odczytu rejestru wejsciowego danych (DataIN<n>) wilasciwego
kanalu modulu KIL3454 1 zapisu rejestru wyjsciowego danych (DataOut<n>)
wybranego kanatlu modulu KL4424. Wymienione rejestry sg 16-bitowe (typ WORD
lub INT) 1 przechowuja (w domys$lnej konfiguracji) warto$ci wejs¢/wyjsé
przetwornikow  12-bitowych, reprezentowane kodem catkowitoliczbowym U2
1 wyréwnane bitowo do lewej strony (a wiec do pozycji MSB). Pomimo kodowania
U2, wartosci mogg by¢ tylko dodatnie ze wzgledu na unipolarny zakres przetwarzania
modutéw. Ostatecznie, praktyczny wniosek jest nastgpujacy: pelnemu zakresowi
we/wy: 0..20mA odpowiada zakres liczbowy: 0..7FFFh zawartoSci rejestrow, przy
czym rozdzielczo$¢ dyskretyzacji po stronie rejestrow wynosi 8 (3-najmlodsze bity
sg ,,zamrozone”).

2. Potaczenie sterownika z obiektem cieplnym

Wejscie sterowania (moc grzatki) obiektu cieplnego przytaczone jest do wyjscia 1
modutu KL4424. Wyjscia pomiaru temperatury obiektu cieplnego przytaczone sg do kanatow
wejsciowych 1 1 2 modulu KL3454, natomiast wyjsScie poziomu zakldcenia (predkosce
wentylatora wewngtrznego) przytaczone jest do kanatu wejsciowego 3 modulu KL3454.
Schemat potaczen elektrycznych ukazuje rysunek ponizej. W ¢wiczeniu wykorzystywane sa
tylko dwa sygnaly, przytaczone do zaciskéw nr 1 obydwu modutow we/wy.

Moduty we/wy wspotpracuja z modutem sprzggajacym (Bus Coupler) BK9050, ktory
komunikuje si¢ poprzez Ethernet z komputerem PC. Rolg sterownika PLC petni komputer PC
z oprogramowaniem TwWinCAT (Run-Time System).
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3. Identyfikacja obiektu

UWAGA:

W czasie eksperymentu identyfikacyjnego uzywane beda dwa programy z pakietu
TwinCAT System, polaczone on-line ze sterownikiem: TwinCAT PLC Control oraz
TwinCAT Scope View. Przechodzac pomiedzy programami nie nalezy zamykad
Zadnego z nich, az do zakonczenia eksperymentu.

3.1. Otwarcie szablonéw projektowych

Otworzy¢ pliki:
* <Pulpit>\SzablonyBeckhoff\BK\Ident\ident.pro
ktory jest szablonem projektowym dla programu TwinCAT PLC Control.
* <Pulpit>\SzablonyBeckhoff\BK\Ident\config.tsm
ktory jest szablonem projektowym dla programu TwinCAT PLC System Manager.
* <Pulpit>\SzablonyBeckhoff\BK\Ident\scope.scp
ktory jest szablonem projektowym dla programu TwinCAT PLC Scope View.

UWAGA: Istnieje mozliwos¢ samodzielnego utworzenia projektu, zamiast uZycia plikow
szablonowych. Szczegotowe kroki opisane sq w dodatku A, B i C.

3.2. Uruchomienie programu PLC

* Przygotowanag konfiguracje przesta¢ do systemu PLC (TwinCAT PLC System
Manager). System powinien zosta¢ przelaczony w tryb pracy (RUN):
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Powr6ci¢ do TwinCAT PLC Control i uruchomié¢ program sterownika w trybie on-
line, tj:

1. Zweryfikowa¢ wybor adresu sterownika w oknie Online — Choose Run-Time
System...

Choose Run-Time System El

Ok

Wersion Info. .

2. Zalogowac si¢ do sterownika: Online — Login
3. Uruchomi¢ program: Online — Run

3.3. Realizacja eksperymentu

Wybra¢ w programie TwinCAT Scope View opcje Scope — Start Scope (lub
przycisk ™) — uruchomienie rejestracji przebiegow.

Obserwowane sterowanie powinno mie¢ statg warto$¢ 0, natomiast sygnal pomiarowy
pewna warto$¢ ustalong lub dazacg do ustalonej (zaleznie od czasu, ktory uptynat od
zalgczenia sterowania obiektu).

Eksperyment powinien przebiega¢ w dwoch etapach:

1. Ustabilizowanie obiektu: po tym jak prowadzacy okresli warto$¢ zadanego punktu
pracy, dla ktoérego bedzie przeprowadzana identyfikacja, nalezy poda¢ na wejscie
obiektu warto$¢ skoku, tak aby warto§¢ na jego wyjsciu ustabilizowala si¢ jak
najblizej warto$ci zadanej. Prowadzacy okresla czy obiekt ustabilizowal z
wystarczajaca dokltadnoscig dla zadanego punktu pracy. Jesli prowadzacy nie poda
zadanego punktu pracy, to nalezy przyja¢ temperature 50 °C.

2. Przeprowadzenie wlasciwego eksperymentu: zwickszenie wartoSci skoku
sterowania o 10% ( 10% wartoSci biezacej, nie 10% zakresu sterowania).
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3.3.1. Ustabilizowanie obiektu

Sterowanie ustawi¢ na pewna warto$¢ poczatkows, ktora bedzie punktem odniesienia
dla dalszej identyfikacji (do ustabilizowania obiektu w punkcie pracy wystarczy
podac warto$¢ z zakresu 0-15% i nie nalezy go przekraczad).

Aby zmodyfikowa¢ sterowanie w TwinCAT PLC Control klikng¢ na wartosci
modyfikowanej zmiennej i w otwartym oknie dialogowym poda¢ nowag warto$¢,
nastepnie wybra¢ opcje¢ Online — Write Values (lub klawisze [ctr]l + F7]). Po tej
operacji program TwinCAT Scope View powinien zarejestrowaé skokowa zmiang
sterowania 1 rozpoczegcie wzrostu wartosci temperatury.

4 view.scp - TCatScopeView g@@
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Nalezy odczekaé, az temperatura osiaggnie nowg warto$¢ ustalong(obiekt musi sie¢
ustabilizowa¢) zblizong do zadanego punktu pracy. Trwa to ok. 10-15 minut.

Jezeli warto$¢ na wyjsciu obiektu rézni si¢ znacznie od zadanego punktu pracy, to
nalezy schtodzi¢ obiekt i powtorzy¢ eksperyment dla innej wartosci sterowania.

3.3.2. Realizacja wlasciwego eksperymentu

Po ustabilizowaniu si¢ wartosci temperatury w zadanym punkcie pracy nalezy przystapi¢ do
zasadniczej czesci eksperymentu:

Zatrzyma¢ rejestracje w TwinCAT Scope View (™) i uruchomié¢ ja na nowo (™) —
zacznie si¢ rejestracja wlasciwych danych identyfikacyjnych od poczatku przedziatu
Czasowego.

W TwinCAT PLC Control wymusi¢ nowy skok sterowania. Stara warto$¢ podana na
wejScie obiektu powinna zosta¢ powigkszona o 10% (czyli przemnozona przez 1.1)
Nowag wartos¢ skoku nalezy wymusi¢ przy pomocy TwinCAT PLC Control, w taki
sam sposob jak wczesniej warto§¢ odniesienia.

TwinCAT Scope View powinien ponownie zarejestrowa¢ skokowg zmiang
sterowania i zmian¢ wartosci temperatury. Odczekac petny cykl rejestracji przebiegu,
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- 000000008-001 - 95468001 e+001 +2.10000000e-001 +5. 086991 70e+000

- 00000000e-001 L95223853a+001 +4.10000000e-001 +5.91056680a+000
LQ0000000e-001 . 044014052+001 +6.100000002-001 +6.45605282e+000
LQ0000000e-001 L95223853e+001 +8.100000002-001 +5.38132112.e+000
- 000000008+000 L94735557a+001 +1. 0L 000000e+000 +5.837686490+000
- 2000000024000 +4.94247261le+001 +1.21000000e+000 +6. 4846096324000
LA 0000000e+000 +4.940031132+001 +1.410000002+000 +7.032028592+000
LBO000000e+000 +4,93758965e+001 +1. 610000002+000 +7.04238375e+000
- B00000008+000 +4.93514817a+001 +1. B1000000e+000 +7.321807840+000
- 00000000e+000 +4.93270665e4+001 +2.01000000e+000 +7.60148003e+000

az do automatycznego zatrzymania rejestracji (widok okna rejestracji nalezy
dolaczy¢ do sprawozdania!).

Po zatrzymaniu rejestracji mozna przystapi¢ do kolejnego etapu ¢wiczenia. Zapisaé
przebiegi do pliku tekstowego w celu zatadowania ich do programu Matlab.
Wykonuje si¢ to, wybierajac z menu kontekstowego opcje Export as ASCIL...

+» view.scp - TCatScopeView
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Plik uzyskany w wyniku eksportu zmodyfikowaé¢ w nastepujacy sposob:

Zmieni¢ rozszerzenie z .dat na .txt.

Usuna¢ z tresci pliku poczatkowe wiersze informacyjne, pozostawiajac tylko kolumny
z danymi numerycznymi.

Usungc¢

+0. 00

So20044 ge+001 L 00000000e-00 L a0289879e+000

~

>

Jezeli ostatnia linijka pliku ma mniejsza liczb¢ kolumn z danymi niz poprzednie, to
nalezy usuna¢ tg linijke, gdyz plik nie zostanie wczytany poprawnie do programu
Matlab.

4. Analiza danych w Matlabie

Wezytanie zarejestrowanych danych w pliku do Matlaba sprowadza si¢ do ustawienia
katalogu z plikiem jako katalogu roboczego 1 wykonania instrukcji:

data = load('nazwa pliku.txt'); % poda¢ nazwe pliku
t data(:, 1);
data(:, 2);
y = data(:, 4);

u

Dalej nalezy wyswietlic wykres, powinien by¢ zgodny z uzyskanym wczesniej w
TwinCAT Scope View:
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plot(t, u, t, y); grid;

* Przed przystagpieniem do wyznaczania parametrOw transmitancji obiektu, nalezy
przesung¢ uzyskane przebiegi identyfikacyjne do poczatku uktadu wspotrzednych:

nStep = min(find(u == max(u)))
t = t(nStep:length(t)) - t(nStep);
u = u(nStep:length(u)) - u(l);
y = y(nStep:length(y)) - y(nStep);

* Dla obiektu zastosowany zostanie transmitancyjny model inercyjny pierwszego rzgdu
Z opOznieniem:
k

Gls)=qgere” M

gdzie: k, — wzmocnienie statyczne, 7 — stala czasowa, 7 (tau)- opo6znienie, s3
parametrami, ktorych wartosci nalezy zidentyfikowac.

*  Wzmocnienie statyczne k, okreslone jest przez stosunek przyrostu wartosci ustalonej
wyjscia obiektu do amplitudy wymuszenia skokowego:

yMax = y(end)
ko = yMax / u(l)

*  Warto$ci parametréw T oraz 1 nalezy wyznaczy¢ zgodnie ze wzorami:

-t L
y(t)=1—e "3 0.1=1—e "2¢,,~0.1T
_t
09=1—e "t,=23T,tey—t,,=22T

T~ lo— Lo
2.2
yl0= 0.1l1l*yMax

,tau=t,,—0.1T — nalezy uzupelni¢ ponizszy fragment skryptu:

n=max (find (y<=y10)) ;
t10=t (n)

yo90= ...

tau = ...
if (tau < 2.5)
tau = 2.5

end
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Lo=ko;

Mo=[T 1];

[Lp Mp]=pade (tau,12);
L=conv (Lo, Lp) ;

M=conv (Mp,Mo) ;

yTest= u(l) *step(L,M, t);

plot(t,y,t,u,t,yTest); grid;

» Jesli przeprowadzono poprawnie eksperyment oraz obliczenia, powinno uzyskac si¢
dobre dopasowanie wykresow.

Pelny wykres obiektu oraz wykresu
aproksymujacego (wraz z opisem osi),
nalezy umie$ci¢ w sprawozdaniu.

W ten sposob okreslone zostaty wszystkie trzy wspotczynniki, charakteryzujace model
obiektu cieplnego. Na ich podstawie zapisa¢ ostateczng posta¢ transmitancji modelu,
podstawiajac wyznaczone parametry do wzoru (1), wartosci powinny by¢ reprezentowane z
doktadnos$cig co najwyzej trzech cyfr znaczacych. Postaé transmitancji nalezy zachowad,
gdyz bedzie wykorzystywana w doborze nastaw regulatora w ramach kolejnego
¢wiczenia. Rowniez zadany punkt pracy bedzie potrzebny do przeprowadzenia
eksperymentu w nastepnym ¢wiczeniu.
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5. Dodatki

Dodatek A
Przygotowanie projektu w TwinCAT System Manager

W programie TwinCAT System Manager utworzy¢ nowy projekt. Jako docelowy
system PLC wybra¢ lokalny system komputera PC (Run-Time System), korzystajac z okna
konfiguracyjnego SYSTEM-Configuration / Choose Target ...

Choose Target System rz‘

Ok

Search [Ethermet)..

el (172161102)

[~
1w

[] Set as Default

Connection Timeout [s]: 5 >

Ustawi¢ system PLC w tryb konfiguracji.

B about TWINCAT. .

B oul "a 1146

=| Log Wiew

T - Systern Manager

BB pLC Contral

Klawisz myszy otwiera ‘

okno Router v

M Start

Bl properties Q Config - TI'yb konﬁguracji

W menu kontekstowym gatezi I/O Devices wybra¢ opcje Append Device ... Wstawié
urzadzenie Ethernet / Virtual Ethernet Interface.
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Uruchomi¢ przeszukiwanie moduldow, przylaczonych przez Ethernet, wywotujac opcje
Scan Boxes ... dla Device 1 (Virtual-Ethernet). Odnalezienie modutéw analogowych
we/wy powinno zosta¢ odnotowane przez wpisy KL3454 oraz K1.4424. Jezeli modutly nie

zostana wyszukane automatycznie, nalezy wykonaé czynnos$ci opisane w dodatku D.
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B2 copy g
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Wezyta¢ konfiguracje wygenerowang dla napisanego programu PLC, wybierajac
odpowiedni plik *.tpy dla PLC-Configuration / Append PLC Project ....

~rCXConfig.tsm - TwinCAT System Manager - ‘CX_SalaD 9"
File Edit Actions ‘Wiew Options Help
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Ready D9 ¢5.1,61,200,1.1)

Nastepnie odpowiednio powigzaé¢ adresy zmiennych zadeklarowanych w programie
z fizycznymi lokalizacjami przestrzeni obrazu procesu (PLC-configuration — Standard —
Inputs/Outputs).

+riconfig_l0.tsm - TwinCAT System M|

File Edit Actions Yiew Options Help

e % Attach Variable MAIN.in (Input) 3] Attach Variable MAIN.out (Output) x
N " - = 1 140 - Configuration Showy Variables = B2 1/0 - Configuation Show Variales
H SYSTEM - Canfiguration = #5 10 Deviess @ Urused =883 1/0 Devicss @ Unused
- MC - Configuration =4 Device 1 VinualEthemet) © Used and unused 5% Device 1 [Virtua-Ethemet] O Used and unused
) = & BK9US (BKOUSD000) [ Exclude disabled & BK3050 (BKS0S0-0000) [ Exclude disabled
= PLC - Confiquration =7 Tem (3450 btz 571 Temd (KLY e oheDevices
= W reg_PI 2 [ Exclude same Image &/ Datalut > 0B 20INTIE[20] [l Enchide same Image.
req Pl-Ima [&] Show Toolips @) Datalut > 0B E.0.INTIE[20] 5] Show Tookips
=t reg e o7 Dataln > 4] Datalut > 0B 10.0.INTIG[20]
= Staﬂdard - 41 Dataln > B 140 INTIB[20] Show Variable Types @) DataOut > 0B 14.0.INT1E [20] Show Variable Types
= Tem 5 (KL4424) ] Matching Tupe =% Tems (KL4t24) []Makehing Type
- §1 Inputs 91 Dataln > 18180INTIG[20) [7] Matching Size | ol 20 [ Matching Size
T of Dataln > 18220, INTII20] | Demee— | @, DataOut > 08 220.INTIG 20] DAl Tyes
1 41 Dataln > 1B 260 INTI6[20) = | Datalut > B8 Z6.0.INTIG 20] o
=] .l Qukputs 120 @l DataOut > 0B 300,INTIG20]
- S CouplerState > 1B 340, LINTI6 [20] Dffests Offsets
dbl MAIN. hwOut@— | of Botate > 1B 36.0,UNTI6 [2.0] O Contiuons Clons
©f MissedCnt > 1B33.0, UINTIE [2.0] 5 [EETIILILR
¥ Cam - Configuration T WisssdOn =l [ 5how Dialog [1Show Dislog
=8 1o - Configuration Vaiiable Name Variable Nare
= B /O Devices [JHendover [Hard over
& Device 1 (RT-Ethernet)
o Device 2 (CX1100) Cancel i3 Cancel (3
@ Device 3 (NOV/DP-RAM)

&8 Mappings
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Dodatek B
Przygotowanie obserwacji i rejestracji przebiegow w TwinCAT Scope View

Wizualizacje i rejestracj¢ czasowego przebiegu warto$ci zmiennych procesowych
nalezy zrealizowa¢ mozna przy wykorzystaniu programu TwinCAT Scope View z pakietu
TwinCAT System. Po otwarciu programu, z menu kontekstowego elementu Scope (prawy
klawisz myszy), nalezy wybra¢ Add Scope View ..., a nastepnie podac tytul tworzonego
okna rejestracji, np. Temp.

. Bez tytutu - TCatScopeView

Fle Edit View Scope Options Help
O B &% >

3
() ATI Catalyst Control Center »
@) maTLass.s ,
) Mozl Firefox v
3
»
>

Add Scope View...
Tmport Scope View. .

™) Nera
) Reahek
) Total Commander

Export Project...

Imnport Project, .,

(=] Opendffice.w,
B8 Adobe Reader 8

2 Dokumenty »

5D ek ,

B TwinCAT Remote Manager

) Fomocicbetuga techriczna

27 Uruchom,

@z For Help, press F1 L)

Utworzony zostanie element okna rejestracji o podanej nazwie. W prawym dolnym panelu
dostepne sa zakltadki, umozliwiajace konfiguracje utworzonego elementu. W zaktadce
Properties czas rejestracji Length [s] powinien zosta¢ ustawiony na odpowiednio duzg
warto$¢ (np: 1200 s = 20 min.), ze wzgledu na przewidywang duza statg czasowa obiektu
cieplnego. Pozostate ustawienia mogg pozosta¢ domyslne.

, » view.scp - TCatScopeView fEx

File Edt Yiew Scope Options Help

[m=2 =] = >

= I 5cope

= =e
| | R TR T | A B S
0 100 200 300 400 00 0D 700 800 800 1000 100 1200
-

Gen iigger | Cursars

Show Scope
Overload Stop

© Standard
O Ringhifer Displayed Length [}
Refresh Rate [s} (0.5

ADS Delay s} 01

Background: Backgiound:

For Help, press F1 UM

Menu kontekstowe utworzonego elementu posiada pozycj¢ dodania kanalu
wizualizacji Add Channel. Doda¢ dwa kanaty o nazwach np. u 1 y, przeznaczone do
rejestracji odpowiednio wejscia (sterowania) i wyjsScia obiektu cieplnego. Po wybraniu
danego kanalu (przez kliknigcie na odpowiadajagcy mu element), w prawym dolnym panelu
ukazuja si¢ zaktadki konfiguracyjne.
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.« view.scp - TCatScopeView (=13 o Wliw 50D - TCATSCOPRY W
Fle Edt view Stope Options Help Bl B e Goxe Dplis beh
Ded @ &7 > D@ @ &7 [
: I_lseov-e > 1000 -
||
00— 5004
i ' | | | | ' | | | | | | Lo ' 1
Set AMS Net ID.. 0 100 200 300 400 500 600 700 800 800 1000 1100 1200 a sad 1000
General | Propetes | Trigger | Cusors 2 61@ £
ks
Nare Temp e
Comment P
o DA
et O
Spabet MAM FACTUALVALUE
Type FEALEL
< 5 « #
[For Help, press FL UM For Vielp, press FL [
Edit Acquisition X
Reference BT BEOOL7OO0T = BOOL
(®) Symbols Bif) .BRETAINTON s BOOL
() Index Group/Difset 152 INDEX7001 »» DINT
() Ditect per Symbal 132) INDEX7002 »» DINT
13 INDEX7003 »» DINT
Tvs: 152 INDEX7004 25 DINT
132 INDEX7005 »» DINT
Address 132 INDEX7006 »» DINT
132 INDEX7007 »» DINT
2B Jlosal ) INDEX7008 » DINT
Server Port: 201 PLC 1.Runtime  + 158) .INDEX7009 s DINT
Group: A LI
Dffset
Spmbol:
AN |

Q EelﬂadSymhnlsJ)[ (1] ] I Cancel

Dla kazdego z dwoch kanatdéw zrealizowaé opisane nizej czynnosci konfiguracyjne.

W zakladce Acquisition:

e Jako adres AMS Net ID sterownika wpisa¢ adres lokalnego systemu PLC, tj. local,

e Nacisngé przycisk Change..., a w otwartym nast¢pnie oknie dialogowym przycisk
Reload Symbols. Zaladowane zostang nazwy symboliczne zmiennych z pamigci
sterownika, ktore mozna wybra¢ do rejestracji w danym kanale, wybra¢ odpowiednio
(np. MAIN.OUT dla kanatu u, MAIN.IN dla kanatu y) 1 wcisng¢ przycisk OK.

e W polu Cycle Time wybra¢ User defined [ms] i poda¢ 200 — domyslnie
proponowany czas cyklu jest za krotki dla badanego obiektu 1 spowodowalby
rejestracj¢ zbyt duzej liczby danych.

W zaktadce Display:

e Ustawi¢ odpowiedni zakres rejestrowanej wartos$ci tak, aby byt on zblizony do zakresu
wartosci z przetwornikéw: 0..7FFFh — mozna wybra¢ np.: Lower Bund: -100, Upper
Bund: 100.

e  Wilaczy¢ wyswietlanie siatki wykresu (pole Grid).
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.4 view - TCatScopeView

bed

Fle Edit View Scope Options Help

57 >

= I scope

= & Temp

g

30000— 30000

20000— 20000
10000— 10000
0— 0

| | | |
o 200 400 600

)
ano

| |
1000 1200

General | Acquisifan | Display | Shie

-duis
® own y-axis

(O attached to

Shaw Channel
Show Label

Unit
Lower Bound,

Upper Bound

L]

Offset p-value: Offset x-value:

Scale y-value:

Far Help, press F1

W zaktadce Style:

e Mozna zmieni¢ kolory linii wykresu dla poszczegdlnych

kanatow (Pen Color —

Change...), przypisujac np. kolor czerwony dla kanatu sterowania () i zielony dla

wyjscia ().
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DODATEK C
Dolaczanie konfiguracji sprzetowej BK9050 do TwinCAT System Manager

1. Z galezi 1/0 — Configuration — 1I/0 Devices wywota¢ Append Device... i doda¢ Virtual
Ethernet Interface.

B

Insert Device

. Bez tytulu - TwinCAT System Manager

File Edt Actions Yiew Options Help

D& H Y 2 % E Qe
T Hube | bevke Tipe Type: 10 1170 Lightbus Master ELE720, EtherCAT ~ ok
R Cam - Configuration 70 1120 Lightbus C1200 (2 Telegrams)

= W o_corgton 110 1170 Lightbus Master C¢1500-M200, FC104

10 1140 Lightbus Slave C:41500-B200, PC104
s Profibus DP
& Import Device... e |nterbus-5
£in CAMopen
= DeviceMet

&8 Mappil " [T

B pasts cukey 1 SERCOS interface
BB paste with Links  Alt-+Cerk+ == EtheiCaT
=& Ethemnet Vgt Vg
\ 2¥ RealTime Ethemnet () PC only
\A.ﬂ Real-Time Ethernat ELEE0N, EtherCAT
Coll VVirtual Ethernet Interface O Bl
] OB only
e Beckhoft Hardware l O
& Miscelaneous v
Name: |Devica 1 |
< >

Ready Local (172.16.1.23.1.1) [

2. Uruchomi¢ przeszukiwanie modutéw przylaczonych przez Ethernet, wywotujac opcje
Scan Boxes ... dla Device 1 (Virtual-Ethernet). Odnalezienie moduléw analogowych
we/wy powinno zosta¢ odnotowane przez wpisy K1.3454 oraz K1L4424.

" |config - TwinCAT System Manager

Ele Edt Actions View Optons Help

. Bez tytutu - TwinCAT System Manager EEx BB = e HE

Fie Edit Actions View Options Help G | TBoot s
— - T eneral | Boot
ST 5 B TEIEEEN R ] BB o - Canguraten
SYSTEM - Confi ti i
= B /0 Devices o
El ::c/zmccu::whiif.::n Marme: =& Device 1 (Virtual-Ethernet) v
2 o} Devies 1Image
= B 1/O Devices s 1
e | Ppw—— b v
i eppngs | Pepend B t_lomnu«s ,
2 Delete 0 Bl BSOSO (BKS050-0000) tir
Delete Device 31 Inputs ]
{2 Online Reset Select All bl omput;n H
Term 2 (KL1408)
%5, Onlne Reload (Corfig Mods only) Unselect All Term 3 (KL2408)
Online Delete (Config Mode orly) et
Term 5 (KL4424)
B Export Devie End Term (L9010) R
I Tport Box. &8 Mappings N
&
R
Chrl+
culig
7d* Change Id...
| >
Ready X Dissbled Local (172.16.1.20.1.1)_[ERIEEY Rezdy

Jezeli modul BK9050 nie zostanie wyszukany automatycznie, nalezy zrealizowa¢é kolejne
punkty.
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3. Z galezi 1/0 — Configuration — I/O Devices — Device 1 (Virtual-Ethernet) wywotaé
Append Box... i doda¢ BK9050.

r Bez tytutu - TwinCAT System Manager
File Edit Actions Wiew Options Help

0w d b B LIRS %
BB SvSTEM - Configuration | T
58 PLC - Configuration Type: = fE2¥ Beckhoff Automation GmbH Ok
BE Cam - Configuration W
= B 1/0 - Configuration Hame: Device 1 [VituahEth 4 BCA000 [fieldbuz contraller, Ethernet]
=8 O Devices Gom [Vitual Ethermet Inte C3020 (fieldbus contraller, Ethemet)]
o [ : BCI050 [compact fieldbus contraller, Ethemet)
i C3700 [fieldbus controller, Ethernet) .
i BCI120 fieldbus contraller, Ethemet) Multiple:
—, G W BK3000 (fieldbus coupler, Ethernet]

[ER E:3050 [compact fisldbus coupler, Ethermet]
i BK9100 (fieldbus coupler, Ethernet)

U E<9000 (fieldbus controller, Ethermet)

B |8 900 (coupler box, Ethernet]

5" Import Box... Box Name T L0300 [ple b, Ethermet)

B |Pxxx-B900 [compact box, Ethemet)

[] Disabled

“Bll Export Device. ..

& el
Copy chrleC

S Change 1d. . Name: |Boﬂ |

Ready X Disabled

e il Aadiad he Ty oo

Choose Target... w galezi SYSTEM - Configuration), ustawi¢ tryb Config, jezeli
aktualny bedzie odmienny. Dokona¢ kolejno: zapisu konfiguracji, uruchomienia
systemu, powrotu do trybu Config — uzywajac przyciskOw zaznaczonych ponizej
strzalkami, w kolejnosci ich numeracji — potwierdza¢ wszelkie zapytania dialogowe.

Local (172.16.1.23.1.1) IS

123

. Untitled - TwinCAT System Manager

File Edit Actions WYiew Options Help

0w B eavFD BB B =Qw € P
Bl 5vSTEM - Configuration

= PLC -Conﬁguragﬁnn General BKSEEG IP Address Dds Commands

TR Cam - Configuration
= 1/0 - Configuration Hostrame: [Bax 1 |

= B 1/0 Devices

P Address: @ 16 . 1 . 102 | [D GetHostByName |
= E¥ Device 1 {Virtual-Ethernet)

=f= Device 1-Image AMS Address: |T?2 16.1.102.1.1 [ Set IP Address ]

8‘[ Inpuls

Communication Settings

° ®Tce L=l
"1 End Term (KL2010) o

B8 Mappings

MNumber Terminal Name Type In Size Qut Size
LB End Term {KL3010) KL9010 0.0 0.0

Ready

Local {192,168.1.101. L.1)
———
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5. Dla Box 1 (BK9050) wywota¢ z menu kontekstowego opcj¢ Scan Terminals... Moduty
I/0O powinny zosta¢ odnalezione i wypisane pod gatezia Box 1 (BK9050). Konfiguracja
zostata zakonczona. Nalezy ponownie zapisa¢ ja do systemu Run-Time. Ustawienia
konfiguracyjne mozna zapisa¢ do pliku.

- Untitled - TwinCAT System Manager
File Edt Actions View Options Help

[ =] » B iy =

ee v A & B %R

B 5vSTEM - Configuration
B8 FLC - Configuration
BB Cam - Configuration
=l 10 - Canfiguration
= B 1/0 Deviees
=8 Device 1 (Virtual Ethernet)
=fa Device 1-Image
G Inputs
$L Cutputs
R Rcancn
1 Ir Bai Append Terminal..

$lo
5 g ¥ InsertBoxBefore...
8 Mappings | 3 Delete Box..,

General || BKS050 | IP Address [ |
Hostriame: 2
IP Address ]
AMS Address 7

Communication Settings

@TcP
OuoP

. Untitled - TwinCAT System Manager

Fle Edit Actio
e

View Options Help

& By

LR - RSO Y B

B vSTEM - Comfiguration
BA ~LC - configuration
BB Cam - Configuration
= - 1jO - Configuration
- 1/0 Devices
=% Device 1 {Virtusl-Etnernet)
+ Device 1-Image

ST Inputs

‘l Qutputs

¥ Import Box Before...
i Export Box...

R4 Scan Terminals...

4 Regster Access...

Aczess via Seriel Part »
& cut Cirl+x
B2 copy crl+e
X Disabled

Changs Netld...

MNumber Terminal Name]
L End Term (kLG

\

=8 Box 1 (BK3050)

General | BK3050 | IP Address | Ads Commands

Hostname: B 1
IP Address 172 016 0 1 102
AMS Address: 17216.1.102.1.1

Communication Settings

§1 Inputs @Tce E
‘.I. Outputs O UDP
# Term 2 (KL1408)
B Term 3 (KL2408)
\ M Term 4 (KL3454)
B Term 5 (KL4424)
i .Ejj End Tarr:n 'K.LQU‘IEI‘ Mumber Terminal Name Type
i {t ) P A
Mappings i1 Term 2 (KL1408) kL1408
&8 Mepeing oo Term 3 (KL2408) KL2408
i3 Term 4 (KL3454) KL3454
L Term 5 (KL4424) KL4424
s End Term (KL3010) kL3010
Ready Local {15
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