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Wyklad 1

Sterowniki programowalne (PLC, PAC), norma IEC61131, proces konfiguracji, programowania i uruchamiania
sterownikow.

1.
2.
3.

Sterowniki programowalne - wprowadzenie

Norma IEC 61131-3 - wprowadzenie

Konfiguracja i uruchomienie sterownika PLC/PAC na przykladzie
sterownika serii CX firmy Beckhoff

3.1. Konfiguracja pakietu TwinCAT do wspoélpracy ze sterownikiem serii CX
3.2. Tworzenie prostego programu w jezyku ST — wprowadzenie
3.3.  Zdalny pulpit systemu Windows CE

Literatura

Sterowniki programowalne - wprowadzenie

Sterowniki programowalne sa komputerami przemystowymi, ktére pod kontrola

systemu operacyjnego czasu rzeczywistego:

- zbierajq pomiary za pomoca modulow wejsciowych z cyfrowych i analogowych
czujnikow oraz urzadzen pomiarowych;

- korzystajac z uzyskanych danych o sterowanym procesie lub maszynie, wykonujg
programy uzytkownika, zawierajace zakodowane algorytmy sterowania |
przetwarzania danych;

- generujq sygnaly sterujgce odpowiednie do wynikodw obliczen tych programow i
przekazuja je przez moduty wyjsciowe do elementdéw i urzadzen wykonawczych [1].

PLC (Programmable Logic Controller) - Programowalny Sterownik Logiczny —
uniwersalne urzadzenie mikroprocesorowe przeznaczone do sterowania pracg maszyny
lub urzadzenia technologicznego [2]. Stowo logic (logiczny) ma dzisiaj znaczenie
historyczne, wspotczesne sterowniki okreslane jako PLC oprocz typowych zadan
sterowania logicznego (dwustanowego) wykonuja rowniez wiele innych dziatan, np.
regulacje, komunikacje, przetwarzania danych.

PAC (Programmable Automation Controller) — Programowalny Sterownik Automatyki

Aby sterownik mogt skutecznie realizowac zadania sterowania, musi pracowac¢ w tzw.
czasie rzeczywistym (Real Time). Oznacza to, ze reakcja sterownika w postaci
obliczonego sterowania w odpowiedzi na zdarzenie, ktére miato miejsce w obiekcie,
musi wystapi¢ w okre§lonym czasie, akceptowalnym z punktu widzenia wymagan
stawianych temu sterowaniu [1].

Sterownik pracuje w cyklu, zwanym cyklem programowym, zazwyczaj posiadajacy
staty czasem trwania, w ktérym wykonuje fazy przedstawione na ponizszym rysunku

[1].
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2. Norma IEC 61131-3 — wprowadzenie

ISO (International Organization for Standardization - Migdzynarodowa Organizacja
Normalizacyjna) — wydaje normy mi¢dzynarodowe — WWWw.iS0.0rg

W dziedzinie elektrotechniki normalizacjg kieruje

IEC (International Electrotechnical Commission - Miedzynarodowa Komisja
Elektrotechniczna) — www.iec.ch

Informacje na temat norm
PKN (Polski Komitet Normalizacyjny) — www.pkn.pl

Norma IEC 61131 — Sterowniki Programowalne (Programmable Controllers)
- pierwsza publikacja normy - pazdziernik 1993 r.

- do 1998 nazwa normy IEC 1131
- drugie poprawione wydanie normy IEC 61131-3 — 2003 r.


http://www.iso.org/
http://www.iec.ch/
http://www.pkn.pl/
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Elementy skladowe normy

Postanowienia ogo6lne (General Information)

Wymagania i badania dotyczace sprzetu (Equipment requirements and tests)

Jezyki programowania (Programming languages)

Wytyczne dla uzytkownika (User guidelines)

Wymiana informacji (Communications)

Komunikacja w sieciach polowych (Communications via fieldbus) - projekt

Programowanie sterowania z wykorzystaniem zbiorow rozmytych (Fuzzy control

programming)

8. Wytyczne do implementacji jezykow programowania (Guidelines for the
application and implementation of programming languages)

9. Single-drop digital communication interface for small sensors and actuators —SDCI -
projekt

Noook~owhE

Cel opracowania normy IEC 61131

Wozrastajaca ztozono$¢ systemow ze sterownikami PLC powodowata staty wzrost
kosztéw w obszarach:

- szkolenia programistow PLC;

- tworzenia coraz wigkszych programow;

- tworzenia i1 wdrazania systemow o ciagle rosnacej ztozonosci.

Rosnagce mozliwosci platform sprzgtowych stosowanych w sterownikach PLC
wymagaty wsparcia w zakresie narzedzi programistycznych umozliwiajacych tworzenie
zarowno prostych jak zlozonych programéw w celu obnizenia kosztéw oraz
zapewnienia jako$ci oprogramowania.

Wymagania stawiane narz¢dziom programistycznym stosowanym do
programowania sterownikow PLC:

- jednoczesne korzystanie z wielu jezykow programowania,

- modyfikacja programéw PLC w trybie on-line;

- tworzenie dokumentacji istniejacych programow (reverse documentation);
- wielokrotne wykorzystania elementéw programéw PLC;

- testowanie i symulacja programoéw w trybie off-line;

- zintegrowane narzedzia do konfiguracji 1 pomocy;

- zapewnienie jakoS$ci i procesu dokumentowania projektow;

- wykorzystanie systemow z interfejsami typu otwartego (open interfaces).
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IEC 61131-3 Programming Languages

Gléwne cechy definiowane przez IEC 61131

1. Wygoda i bezpieczenstwo odnos$nie stosowania zmiennych:

- globalne i1 lokalne zmienne zamiast adreséw sprzetowych;

- dostep do danych PLC zorientowany na typ zmiennych;

- jawna deklaracja typow wszystkich danych wraz z przypisaniem ich
poczatkowych wartosci (domyslnych badz okreslonych przez programiste);

- dostepnos¢ tablic i mozliwo$¢ definiowania ztozonych struktur danych;

- jednolity sposéb definiowania zmiennych dla wszystkich jezykow
programowania.

2. Jednostki organizacyjne oprogramowania (POU) z rozbudowang funkcjonalnoscia
(POU — Program Organization Unit -funkcje, bloki funkcjonalne, programy):
- mozliwos¢ wielokrotnego wykorzystywania POU;
- uyjednolicony sposéb przekazywania danych pomigdzy POU,
- zdefiniowane standardowe POU.

3. Nowy spos6b konfiguracji PLC oraz ustalania parametrow dziatania programow:
- zadania 1 programy sa przypisywane do elementow sprzetowych na najwyzszym
poziomie projektu;
- czas cyklu (cycle time) i priorytet programéw definiowany podczas konfiguracji.

4. Ujednolicone jgzyki programowania — |[EC 61131-3

- 2 jezyki tekstowe

- IL (Instruction List) — lista rozkazow
2 MAIN (PRG-IL) =1

0007 |FPROGRARM MAIN
0oozf+AR.
0003 inputl: BOOL;
aog4| input2: BOOL
0ogs| output BOOL;
QO0BEMD AR
10007
< >
aogt LD inputl ~
0002 EQ TRUE
noos|  AND {input?
0004 EQ TRLE
ooos| )
Q006 HOT
0007
0008 JMPC elsel_D
aoog
o010 LD TRLE
0011 ST output
0012
0013 JrP endl1_0
001 dlelsel_0D
0015 LD FALZE
0016 5T output
001 7|endl_0 3
< »
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- ST (Structured Text) — tekst strukturalny

-~ MAIN (PRG-ST) =13

D00PROGRAR MAIN

noogvAR

0003 inputl: BOOL;
0oo4 input2: BOOL;
Doos outaut BOOL:

NO0GEMND_WaAR
nnng

<
DO01|IF input] =TRUE AND input2<TRUE THEN A
000z output=TRIUE:
QO03ELSE
noo4 output=FALSE;
QOosEND_IF

4 >

- 2 jezyki graficzne
- LD (Ladder Diagram) — schemat drabinkowy
B MAIN (PRG-LD) fo e =]

001|PROGRAM MAIN
002vAR

0003  inputl: BOOL
0004  input2: BOOL
0005 output BOOL:
00BEND_VAR:

<[ b

ooot

inputl input? output

— — | (

1 3

- FBD (Function Block Diagram) — funkcjonalny schemat blokowy

2> MAIN (PRG-FBD) =13
0007 |PROGFh bt

0002 AR

o003 inputl: BOOL:

0004 inputz: BOOL;

output: BOOL:
EMND_WAR

nonz

TRUE: output

TRUE—{XEND1_0

0004 |else1_0

FALSE:

output

0005 |end1_0:

TRUE
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- 1 jezyk do tworzenia sekwencyjnego schematu funkcjonalnego
- SFC — Sequential Function Chart

0001(FPROGRAM MAIM
0002vAR

0003
0004
0005|
0006
0007
0004
0009 StopCounter: INT = ;
0010f LEDMormal: BOOL
o011 LEDStop: BOOL:
DOZEND _WAR:

POT: BOOL:

P12 BOOL

P21:BOOL

LEDInit: BOOL
InitCaunter: INT := 0
MarmalCounter: INT := 0;

Stop N [AStop

5. Strukturyzacja programow PLC:
- definiowanie struktury programu (definiowanie danych, program glowny);
- struktura konfiguracji programowe;j i sprzgtowej;
- jezyk SFC — strukturyzacja programu PLC.

6. Trend dotyczacy stosowania otwartych systeméw PLC (Open PLC)
- przenosno$¢ oprogramowania bez wzgledu na producentow sprzetu

3. Konfiguracja i uruchomienie sterownika PLC/PAC na przykladzie
urzadzenia serii CX firmy Beckhoff

3.1. Konfiguracja pakietu TwinCAT do wspolpracy z sterownikiem CX

Uruchomienie systemu TwinCAT w trybie konfiguracji

Przy pomocy ikony pakietu TwinCAT ﬂl znajdujacej sie¢ na pasku zadan systemu
Windows, uruchomi¢ opcje Config z menu System.
B about TwinCAT. ..

= Log Yiew

T - System Manager

B8 rLc control

Klawisz myszy otwiera okno -

Router 4

& Start

PLC 4

Properties M Corfig <«+—— Tryb konfiguracji

Tryby pracy TwinCAT sa sygnalizowane odpowiednimi kolorami ikony programu:
- zielony — uruchomiony,
! - czerwony — zatrzymany,
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ﬁ - niebieski - tryb konfiguracji,

- 761ty - w trakcie uruchamiania.

Konfiguracja polgczenia sieciowego

Komunikacja ze sterownikiem za posrednictwem interfejsu Ethernet wymaga
odpowiedniej konfiguracji sieci. Protokoty sieciowe sterownika oraz komputera PC z
pakietem TwinCAT muszg by¢ tak skonfigurowane, aby urzadzenia znajdowaty si¢ w tej
samej sieci (odpowiedni adres IP i maska podsieci — aby zweryfikowa¢ poprawnosé
konfiguracji mozna wykorzysta¢ instrukcj¢ ping).

Jezeli sterownik odpowiada na rozkaz ping, nalezy przejs¢ do punktu Konfiguracja
polgczenia w pakiecie TwinCAT.

Domyslna nazwa sterownika, odczytywana po ustanowieniu polaczenia, sktada si¢ z
napisu CX_ oraz ostatnich trzech bajtow MAC-ID umieszczonego na sterowniku (np.
CX_013DC8).

Konfiguracja polgczenia w pakiecie TwinCAT

Przy pomocy ikony &i znajdujacej si¢ na pasku zadan Windows, nalezy uruchomic
pakiet System Manager a nastepnie wybrac¢ opcj¢ New z menu File.

B About TwinCAT...

- Bez tytulu - TwinCAT System Manager
ile tion:

i o B ¢ M 1 laae
&,,_-"‘!"'?!"'.'9’! ;e BB o/ BB BEE e Qw0 @D
7= LogView | J@EBEEEESGEEE (g g Boot 5
T . Jystem Manager Thonee Targal
. B8 riLc contral
Klawisz myszy
otwiera okno
Router L4
[ N | o
System e
10 4 ;T::P:\g: :;‘FZE 4413 37CE9CFC
PLC 3
B Properties s

W celu zdefiniowania potaczenia, w oknie General dla SYSTEM-Configuration wybrac¢
opcje Choose Target.... Nastepnie uruchomi¢ procedur¢ automatycznego wyszukiwania
sterownikow znajdujacych sie w sieci Ethernet — przycisk Search (Ethernet).... W oknie Add
Route Dialog okresli¢ typ warstwy transportowej (Transport Type) jako TCP/IP oraz
zaznaczy¢ opcje IP Address (jak na ponizszym rysunku) nastgpnie uruchomié opcje
wyszukiwania rozgloszeniowego — przycisk Broadcast Search. Jezeli sterownik zostanie
odnaleziony, w oknie Add Route Dialog pojawi si¢ odpowiedni wpis zawierajacy nazwe
urzadzenia (Host Name) oraz informacje o adresach IP, AMS oraz wersji urzadzenia.
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Enter Host Name / IP [ RefieshStetus | [ Broadeast Search |
Host Name Connected | Address AMS Netld TuinCAT 05 Version Comment
C%_013DC8 1921681.30  51.61.2001.1 2101300 Win CE (5.0
£ >
Route Mame (Targst): [0x¢_0130C8 Route Name (Remotel | DOKTORAT
Az etld £.1.61.200.11 Target Route Remate Route
Transport Type: TCRAP v O Praect O Nore
(%) Static () Static
Address Info 92168.1.20 ©) Temporary ) Temparary
O Host Mame (& 1P Addiess

Brak symbolu X w polu Connected oznacza, ze nie odbylo si¢ logowanie do sterownika. W
polu Router Name (Target) mozna dokonaé¢ zmiany nazwy Sterownika (np. CX_SalaD9),
ktora bedzie w przysztosci identyfikowata skonfigurowane potaczenie. W kolejnym kroku
nalezy nacisng¢ przycisk Add Route. W efekcie pojawi si¢ okno logowania, w ktérym nalezy
nacisna¢ przycisk OK dla uzytkownika Administrator bez hasta (jezeli nie zostato wczesniej

zdefiniowane).
Logon Information
m@ Erter a uger name and password that iz walid for the
i remaote spstern,
Uzer name: b.dministrator
Password:
Gdy logowanie si¢ powiedzie, w polu Connected pojawi si¢ symbol X.
Add Route Dialog X
Enter Host Mame / IP: [ Refresh Status ] [ Broadcast Search ]
Host Mame Connected | Address &S Netld TwinCAT 05 Yersion Comment
Cx_M30Cs b 1921681.30  5.1.61.200.1.1 2101300 Win CE (5.0
< b3
Route Mame [T arget]: CX_SalaD39 Route Mame (Remate): DOKTORAT
Amshetid: 5.1.61.200.1.1 Target Route Femaote Route
Transpart Type: TCRAR - O Prajeet O Nane
(%) Static (%) Static
Address Info: 192.168.1.30 3 Temporan 3 Temporan
() Host Name (%) 1P Address

W kolejnym kroku nalezy zamkng¢ okno Add Route Dialog przy pomocy przycisku Close
oraz wybra¢ zdefiniowane potaczenie dla aktualnego projektu co spowoduje potaczenie si¢
System Manager ze sterownikiem. W tym celu nalezy zaznaczy¢, przy pomocy myszki,
nazwe zdefiniowanego potaczenia i wybor zatwierdzi¢ przyciskiem OK.

Od tego momentu okno pakietu System Manager pozwala sterowaé¢ podsystemem PLC
sterownika.
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Choose Target System E|
= B -Locak- [(1921681.100.1.1)
[ a3 [5.1.61.200.1.1)
@ BCB150 (11.1.1.1.1)
Q; B+3000 [192.168.1.10.1.1)
Search [Ethernet)...
[]5et as Default

Jezeli odpowiednie urzadzenie nie zostanie wykryte, nalezy sprawdzi¢ czy sterownik jest
dostepny w sieci np. instrukcja ping i odpowiednio skonfigurowa¢ komputer PC (adresy IP,
maska sieci). W przypadku gdy sterownik nie zostanie wyszukany w sieci, a odpowiada na
instrukcje ping, mozliwe jest wyszukanie sterownika bezposrednio poprzez wpisanie jego

adresu IP w polu zaznaczonym na ponizszym rysunku i naci$niecie przycisku Enter Host
Name/IP:.

Add Route Dialog X
Enter Host Mame / IP: - [ Rsfresh Status ] l Broadcast Search }
Host Name Cornected | Address AMS Netld TuwinCAT 05 Version Comment

C+_013DCE 1921681.30  5.1.61.200.1.1 2101300 Win CE (5.0)
< >

Fioute Mame (T arget): C4_013DCs Route Name (Remote): DOKTORAT

Amsetld 516120011 Target Route Fiemate Route

Transport Type: TCRAR v O Projsct O hons

(%) Static (%) Static

Address Info: 1921681.30 O Temporary ) Temporary

O HostMame (1P Address

Dalsze czynno$ci nalezy wykonywac analogicznie jak opisano powyze;.

W przypadku, gdy komunikacja ze sterownikiem powiodta si¢, w systemie TwinCAT
dodany zostanie obiekt AMS Router identyfikujacy zdefiniowane potaczenie.

Informacje o aktualnie istniejacych AMS Router, mozna uzyska¢ wykorzystujac ikong

TwinCAT

4 znajdujaca si¢ na pasku zadan Windows i uruchamiajgc okno TwinCAT System
Properties.
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w ool % 114e

B About TwinCAT...

=

= Log View
- Systermn Manager

Klawisz myszy otwiera okno  pmmm)> B8 rLc conirol

konieczno$ci ponownego definiowania struktury komunikacyjnej.

Wybor opciji Properties

Router

Syskem
10
PLC

T

4

4
»
4

TwinCAT System Properties E
General | System | AMS Fouter | PLC | Registration
Local Computer
AMS Met |d:
Remote Computers
BCE150
Bx<3000
¥ SalaD3
A
[ dd ] [ Remove ] [F’luperties]

Dodany AMS Router

W oknie Remote Computers powinien znajdowaé si¢ opis wpisany uprzednio jako nazwa
sterownika. Tak skonfigurowane polaczenie moze by¢ wykorzystywane w przyszlosci bez

Po wykonaniu powyzszych operacji system TwinCAT jest gotowy do wspolpracy ze
sterownikiem CX. Aktualny tryb pracy systemu TwinCAT w sterowniku jest sygnalizowany
w pasku statusu okna TwinCAT System Manager, jak pokazano na ponizszych rysunkach.

W celu wyszukania urzadzen wchodzacych w sktad sterownika, system w sterowniku
powinien znajdowac¢ si¢ w trybie konfiguracji.

.~y |Bez tytutu - TwinCAT System Manager - ‘CX SalaD9%*

rBez tytutu - TwinCAT System Manager - 'CX_SalaD9"
File Edit Actions View Options Help
0= e

Configuration
B 1C - Configuration
BA PLC - Configuration
BE Cam - Configuration
= B 10 - Configuration
B 1/0 Devices
&8 Mappings

Ay =SSR

EBX
%

Wersion [Local] | Version [T arget]

TwinCAT System Manager
¥2.10 [Build 1331)

TwinCAT PLC

v2.10 [Build 1307)

time limited bo: 2007-02-08
Copyright BECKHOFF © 1536-2006
hittpy v beckhoff.com

Ready

Nazwa polaczenia

~
Boot Settings [Taget] | CX Settings

(&

Stan polaczenia
(RTime — kolor

zielony — polaczenie

aktywne)

File Edt Actions View Options Help

0= d

#ha =aasFE D i

SVSTEM - Configuration
B FLC - Configuration
BE Cam - Configuration

= B 10 - Configuration

B 1/0 Devices )
B8 Mappings &l

Wersion (Locall | Version [Target) | Boot Settings (Target] | CX Settings

TwinCAT System Manager Th
210 [Build 1331)
TwinCAT PLC ~

Ready

/- Bez tytutu - TwinCAT System Manager - ‘CX_SalaD9"
File Edi Actions View Options Help

Stan polaczenia
(Timeout — kolor
701ty — przerwa w
komunikacji)

EEX

A = FR BN @

- Configuration
B 1uC - Corfiguration

BA PLC - Configuration
BB Cam - Configuration

~
Version [Local] | Yersion [Target) | Boot Settings (Target] | CX Settings

= 9 U0 - Confiquration 2 TwinCAT System Manager (m
B 170 Devices < w2.10 (Build 1331)
™ .
8 repaines TwinCAT PLC a
< >
Ready aD3 (5.1.61.200.1.1)

Wykrywanie urzadzen polaczonych ze sterownikiem

Stan polaczenia
(Config Mode —
kolor niebieski —
tryb konfiguracji)

Automatyczne wykrywanie urzadzen mozliwe jest w trybie konfiguracji, jezeli System
Manager jest w innym trybie nalezy dokona¢ przetaczenia.

10
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/iy Bez tytutu - TwinCAT System Manager - ‘CX_SalaD 9
File Edit Actions Yiew ©Options Help

0= & = @8 = oan s D
M - Configuration Varson (ool [y
M - Configuration ersion (Target] | Boot Settings [Target) | G Settings
! PLC - Configuration )
BE Cam - Configuration

= 10 - Configuration TwinCAT System Manager Choose
]

H 1/0 Devices 42,10 [Build 1331)
&8 Maprings TwinCAT PLC v

Przetaczenie w tryb konfiguracji

W celu wykrycia urzadzen i modutéw wejscia/wyjscia, nalezy uruchomi¢ (prawy klawisz
myszy) funkcj¢ Scan Devices... dla 1/0-Devices znajdujacego si¢ W gatezi 1/O-Configuration.

i Bez tytutu - TwinCAT System Manager - 'CX_SalaD9"
File Edit Actions Wiew Options Help

Dewd LIRS - N PRSI NE

BB SYSTEM - Configuration | number | Device Type
- MC - Configuration
B8 FLC - Configuration
BR Cam - Configuration

=8l io
=l

B Append Device. ..

" Import Device...

EA paste Chrley
B8 Paste with Links  Al+Crr-y

Ready

Podstawowe urzadzenia, ktore moga zosta¢ wykryte w zaleznosci od typu i konfiguracji
sprzetowej sterownika pokazano na ponizszym rysunku. Aby wprowadzi¢ wykryte urzadzenia
do projektu, nalezy zatwierdzi¢ wynik wyszukania przyciskiem OK.

3 new IO devices found @‘

[¥]Device T [RT-Ethemet]  [TCEPNPET] oK
Device 2 [CX9000-4Bus)

Device 3 (NOV/DP-REM]

Wykryte urzadzenia umieszczone zostang W projekcie (jak pokazano na ponizszym rysunku —
Device 1 do 3), dodatkowo wyswietlone zostanie okno umozliwiajace wyszukanie modutow
we/wy podiaczonych do szyny E-bus (Scan for boxes). Nacisniecie przycisku TAK
rozpocznie proces wyszukiwania.

0w MY e FEBRE® D E
Bl s¥STEM - Configuration T Type

B niC - Configuration

BA pLC - Configuration

B Cam - Configuration TwinCAT System Manager | 3%

= B 1o - Corfiguration

(= B 1/0 Devices 92

& B} Device 1 (RT-Ethe N

EESE Dewice 2 (Ck1100

4 Device 3 (NOW/DP Tak

&5 Mappings

) Scan for boxes

Ready C¥%_SalaD9 (5.1.61.200.1.1) fConf

11
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Moduty we/wy znalezione dla szyny E-bus badz K-bus (w zaleznosci od konfiguracji
sprzetowej urzadzenia) wyswietlone zostang w odpowiedniej gat¢zi projektu — przyktad

pokazany na ponizszym rysunku.

Przykladowa konfiguracja

! Untitled - TwinCAT System Manager - 'CX_030447"

=HACE X |

File Edit Actions View Options Help
D@ d| | % B

(#3 2 (Blea v # 8 &5 &% [EFAEEEF €

7

-G SVSTEM - Configuration
B PLC - Configuration
-l 10 - Configuration
B

5
-4 Device 2-Image
T Inputs
$! Outputs
o1 ©xo000-kB
&1 Inputs
§! Outputs
i Tem 2 (KL1408)
B Term 3 (KL2408)
-1 Term 4 (KL1501)
L. End Term (KL9010)

General | CX 9000-KBus | DPRAM (Online) |

Name: Device 2 (CX3000-KBus)

Type. CX3000 Temninal Device

Comment:

[ Disabled

m

Create symbols [7]

Number Box Name

(iR CX9000-KB

Address

Type InSize  OutSize

CX1100-BK 6.0 6.0

CX 030447 (534.71.1.1) [Config Modd

Ready

Jezeli nie wszystkie fizycznie podlaczone urzadzenia
nalezy uruchomi¢ (prawy klawisz myszy) funkcj¢ Scan Boxes...

EBus) znajdujacego w gatezi 1/0 Devices.

zostalty automatycznie wyszukane,

dla Device 2 (np. CX9000-

l Untitled - TwinCAT System Manager - 'CX_030447"

File Edit Actions View Options Help
D& | &

(64 B = o v F BB % R @ % |[E]Q[F)6 () €

?

] SYSTEM - Configuration
8 PLC - Configuration
=B 1O - Configuration
£ B8 VO Devices
& Devicel (RT-Ethemet)
& G00-CB
=% Devi ™ Append Box...
81 Inpy
$. Outy
1 OO (B} Online Reset
® Device: 83 Onjine Reload (Config Mode only)
-6 Mappings Online Delete (Config Mode only)

X Delete Device

B Export Device...

" Import Box...

& cu
Copy
Paste
Paste with Links

Ctrl+ X
Ctrl+C
Ctrl+V
Alt+Ctri+V

Y& Change Id
X Disabled

Change To

Morcoe

General | CX 9000-KBus | DPRAM {Orline}

Hame: Device 2 (CX9000-KBus)
Type: CX9000 Teminal Device

Comment

[7] Disabled

I

Create symbols []

Number Box Name

RS CX9000-KB

Address  Type

Out Size
CX1100-BK 6.0 6.0

In Size

Ready

CX 030447 (534.71.1.1) [Config Moc

Jezeli zachodzi taka potrzeba, 'parametry potaczenia sieciowego w sterowniku mozna
zmodyfikowac wybierajac zaktadke CX Settings dla gatezi SYSTEM — Configuration.
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. |Bez tytutu - TwinCAT System Manager, - 'CX_SalaD%"
Fle Edt Actions View Options Help

= = & B 8 =

LA £ 1K

® | % [2]Q (a2 [sr] %[0

SVSTEM - Configuration
B e - corfiguration
B8 PLC - Configuration

BB Cam - Corfiguration AmeNetd

“ersion [Local] | Yersion (Target] | Boot Settings (Tanget] | T Settings

Apply

= 10 - Corfiguration
(=B T/0 Devices
= B Device 1 {RT-Ethernet)
=}= Device 1-Image

Hast Name:

TCP/IP Settings

B Term 2 (KL2408)
"§ End Term (KL9010)
4 Device 3 (NOW/DP-RAM)
B Mappings

(5 Fired DNS sarver
Prefened server

Alterniate server. 213

§1 Inputs © DHCF / uto IP ) B40 % 430
& 8l Outputs @ Fired IP address © 8004 600
= E2E Device 2 (CX1100)
Device 2-Tmage IP address 192 . 1688 . 1 . 30 O 10245768

§ Inputs Subret mask: 255 286 .0 0 :
§! outputs Display Frequency
= ¥ CX1100KB Default gateway: 0 0 ] il @) B0 Hz (LCD)

§T Inputs

8 outputs () DNS server automatically O 75 Hz [CRT)

213 193 . 225

25

Display Resalution

169 2

Ready

laD9 (5.1,61.200.1.1) | Cortrig Mode

Gdy konfiguracja rzeczywista jest zgodna z automatycznie rozpoznang, nalezy aktywowac

struktur¢ w sterowniku przy pomocy przycisku
System Manager w trybie pracy (Run-Mode).

Activate configuration i uruchomié

I, Bez tytutu - TwinCAT System Manager - 'CX_SalaD9"
File Edt Actions Wiew Options Help

O d

AP e FE AN

SVSTEM - Configuration
B nic - Configuration
LC - Configuratian

A

Version (T argel)

TwinCAT System Manager
¥210[Build 1331)

;

= E@ Device 1 (RT-Ethernet)
=}= Device 1-Image
&t Inputs
$! outputs

TwinCAT 10 Server
v2.10 (Build 677)
= B2 Device 2 (CX1100)
=}s Davics 2-Image
&t Inputs
$! outputs
= ff Cxi100-kE
&1 Inputs
$L Outputs
B Term 2 (KL2408)
"§ End Term {KLO010)
@ Device 3 (MOVIDP-RAM)
B8 Mappings

Copyright BECKHOFF © 1996-2006
hitp A beckhoff com

b

Ready

nfig

Jezeli aktualizacja konfiguracji i uruchomienie Syst

Aktualizacja
konfiguracji w
sterowniku

em Manager w trybie pracy powiedzie sig,

na pasku statusu pojawi si¢, na zielonym tle, napis RTime.

r|Bez tytutu - TwinCAT System Manager - ‘CX_SalaD9

File Edit Actions Wiew Options Help
- DzwE =)

i A

FEX

oo v A & B % |

S¥STEM - Configuration
B rc - Configuration

Mumber | Device

By
BA rLC - Configuration e
B Cam - Configuration ®:
= 1jo - Configuration
B0E s
4

Ready

Device 1 (RT-Ethernet)
Device 2 (CX1100)
Device 3 (MOV/DP-RAM)

Tvpe

Real-Time Ethernet

%1100 Power Supplier|Terr
Generic MOY/DP-RAM

laD9 (5.1.61.200.1.1) § RTime 10%

W ostatnim kroku utworzony projekt nalezy zapisa¢ na dysku pod wybrang nazwa. W
przypadku gdy konfiguracja sprzetowa sterownika nie ulegnie zmianie, projekt moze by¢

wykorzystywany ponownie dla danego sterown
konfiguracji.

ika bez potrzeby powtarzania procesu
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3.2. Tworzenie prostego programu w jezyku ST — wprowadzenie

Aby utworzy¢ program nalezy uruchomic¢ narzgdzie TwinCAT PLC Control.

B pbout TwinCAT...

= Log Wiew

T - Syskemn Manager
B8 rLc contrdl «———  PLC Control

Klawisz myszy otwiera okno -

Router 4

ﬂ Properties
Wybér urzadzenia docelowego

W pierwszym etapie nalezy okresli¢ sterownik, dla ktérego tworzony bedzie program
oraz sposob komunikacji z urzadzeniem.
Z menu File wybra¢ opcje New, nastepnie okresli¢ docelowg platforme w
pojawiajacym si¢ oknie dialogowym.
W przypadku, gdy potaczenie ze sterownikiem skonfigurowano jak w punkcie 1, jako
platforme docelowa nalezy wybra¢c CX(ARM).
Sprzet dostepny w laboratoriach
— CX(ARM) dla sterownikow serii CX9000 oraz panelu CP6607
- PC or CX (x86) — dla sterownikéw serii CX1000, CX1020
- BCxx50 or BX via AMS - dla sterownikow BC8150 oraz BX9000

Choose Target System T}TPEA

" PC ar Cx [=86) *F [ [ARM) ak,
" BC via AMS E—
" BC zerial

" BCw50 or B via AMS

{7 BCx#50 or B via zerial

il

|

e

W kolejnym kroku nalezy okresli¢ jezyk, w jakim bedzie tworzony program. Pakiet
TwinCAT PLC Control umozliwia programowanie w pigeciu jezykach zgodnych ze
standardem IEC 61131-3 oraz w dodatkowym jezyku CFC. Na tym etapie mozliwe jest
okreslenie typu obiektu (Type of POU — Program organization unit — jednostka organizacyjna
programu) jaki bedzie tworzony: program, blok funkcjonalny lub funkcja. Dla podstawowej
wersji programu nalezy wybra¢ typ obiektu jako Program.

Przyklad prostego programu w jezyku ST

ZADANIE. Zrealizowa¢ w jezyku ST funkcje AND dla dwoch symbolicznych zmiennych
binarnych o nazwach inputl oraz input2 za$§ wynik operacji umie$ci¢ w symbolicznej
zmiennej binarnej output.

output = inputl A input2
Okno TwinCAT PLC Control dla jezyka ST pokazano na ponizszym rysunku.
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/- TwinGAT PLC Control - (Untitled)* - [MAIN (PRG-5T)] (=1t
B8 Fie Fdt Project Insert Extras Orline Window  Help -8 x
B 15| el |SAGR] | [ |
- DO0[PROGRAM MAIN
g Fos D002[vAR .
“-[2] MAIN (PRE) D003/END_VAR < Okno deklaracji
0004 ;
o zmiennych
< 3 lokalnych
0001
0002)
0003
[E < Okno kodu
0005
programu
< >
A Loading library ‘T TWINCATPLCYLIEL S TANDARD LEX
< Okno
| komunikatow
PUUSI"G Daja l...IV\suaI...I% Resou.. | < >
\ |Target Local [192.168.1.100.1.1), Run Time: 1 || A |Lin: 1, Cal: 1

Okno organizacji projektu: programy, bloki funkcjonalne, funkcje

W niniejszym przyktadzie wykorzystana zostanie instrukcja IF jezyka ST, operator
koniunkcji AND, operator pordwnania ‘= ‘oraz operator przypisania “:=’.
W oknie kodu programu nalezy wprowadzi¢ program:

IF inputl=TRUE AND input2=TRUE THEN output:=TRUE;
ELSE output:=FALSE;
END_IF;

Poniewaz zmienne symboliczne inputl, input2 oraz output nie zostaly wczesniej
zadeklarowane, po wprowadzeniu pierwszej linii programu pojawi si¢ okno deklaracji
zmiennych pokazane na ponizszym rysunku.

Declare Variable

s pone h

|BooL

Cancel
Swmbol list Initial Value Address ﬁ
J | J ! [~ COMSTAMT

[~ BETAIN
I~ PERSISTEM

Comment:

Dla potrzeb niniejszego przyktadu dla wszystkich zmiennych nalezy wprowadzi¢ FALSE
jako warto$¢ inicjalizujaca (Initial Value) oraz zatwierdzi¢ przyciskiem OK, pozostate
domyslne parametry. W obszarze deklaracji zmiennych lokalnych (rysunek ponizej)
pojawi si¢ zapis dotyczacy trzech zmiennych binarnych (BOOL): inputl, input2 oraz
output, ktorym przypisano poczatkowe wartosci FALSE. Zmienne mozna réwniez
samodzielnie zdefiniowa¢ w oknie deklaracji zmiennych lokalnych umieszczajac tam
odpowiednie zapisy.

~~ IwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy1. prx* - [MAIN (PRG-ST)]
!File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help -8 X

D001 [PROGRARM MAIN
: n002vAR
e MAIN [PRG) 0003

e el R e e e e e |
=

fiputl: BOOL = FALSE:
inputz: BOOL := FALSE;
output: BOOL := FALSE;

IF input] =TRLIE AND input2=TRLE THEM output=TRLIE; »~
naoa ELSE 0utput=FALSE!
0ao3END_IF:

- F'DUSI.T: Data t...IVisuaI...I% Hesou...l m( > :

| |Target: Local (192.168.1.100.1.1). Fun Time: 1 | LXETa0ey eTl el fets )
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W kolejnym kroku nalezy zapisa¢ program na dysku wykorzystujac menu File i opcje
Save. Po wprowadzeniu kodu programu nalezy przystgpi¢ do jego kompilacji i konsolidacji
wybierajac z menu Project opcje Build. Gdy proces zakonczy si¢ sukcesem (w oknie
komunikatéw nie pojawi si¢ informacja o btgdach) program jest gotowy do testow.

/= TwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy1 . prx* - [MAIN (PRG-ST}] 9 (=1t
B8 Fle Edit Project Insert Extras Online Window Help -8 %

EECE e e IR e e

T
=] Fous

FPROGRAR MAIN
: MAIN (PRG]

=
=
=

=]
=
=
[~

[WAR
inputl: BOOL 1= FALSE;
ingut2: BOOL 1= FALSE;
output: BOOL := FALSE;
END_WAR
< >
IF input1=TRLUE AND input2=THELUE THEM output=TRLIE; ~|
ELSE output=FALSE;
EMND_IF;

=]
=]
1=}
(s}

=
=)
=}
=

=]
=
=
[l

=
=
=
=

=]
=]
=

=
=)
S
=)

=]
=
=
(5]

=
=
=
=

i

< E

FOU indices: 76 (14%4) ”~
Size of used data: 53 of 16384 bytes (0.3232)

Size of used retain data: 0 of 2048 bytes (0.00%)

Code size: 2744 bytes - .

0 Error(s), 0W/arning(s) v 0 Error_(s), O_Warnln’g(s)
< 5 Operacja Build zakoficzona

sukcesem

- POUs| ®2 Dalat..l\flsual.. %Hesou.

[ [Target: Local (192.166.1.100.1.1), Fun Time: 1 [Ty a T

W celu uruchomienia program, z menu Online wybra¢ platforme docelowa — opcja Choose
Run-Time System... i okresli¢ odpowiednie urzadzenie. W przypadku, gdy potaczenie
skonfigurowano jak w punkcie 1, uruchomienie programu bezposrednio w sterowniku CX
wymaga zaznaczenia opcji np. CX-SalaD9.

= —Locak- [192.1681.700.1.1) i3
1€ Run-Time 1 (ort 801)
# W cDefauls  (255.256,255.256.255.265) Cancel
= &4 BCAIS0 (1.11.1.1.1)
= & 0x_SalaD9 [(5.1.61.200.1.1)
L2 FuneTime 1 [Part 801),

+ &4 BX3000 [192162.1.10.1.1)

Yersion Info.

Symulacja

Jezeli fizyczny sterownik nie jest dostepny, utworzony program moze zosta¢ przetestowany w
trybie symulacji na komputerze PC przy pomocy symulatora danego typu sterownika dla
BC8150 i BX9000 (pakiet PLC Control, pozycja menu Online, opcja Simulation Mode) badz
uruchomienia programu na komputerze PC na ktérym zainstalowany jest pakiet TwinCAT
(Choose Target System Type — PC or CX (x86) i Choose Run-Time System - ---Local---). W
celu uruchomienia systemu SoftPLC na komputerze PC nalezy wybra¢ opcj¢ start pokazana
na ponizszym rysunku.
B About TwinCAT. ..

& =5 Mol "1

= Log Yiew

T - Systern Manager

B8 rLC control

Klawisz myszy otwiera okno -

Ruouter 4

<«4—— Uruchomienie SoftPLC

Properties ﬁ Corfig
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W przypadku sterownikow serii CX9000 i panelu CP6607 aby uruchomi¢ program w
podsystemie SoftPLC nalezy zmieni¢ platforme docelowa (pakiet PLC Control, zaktadka
Resources, gatagz PLC Configuration) jak pokazano na ponizszym rysunku i wykonac
rekompilacje projektu. Aby przetestowany program uruchomi¢ na docelowym sterowniku
nalezy analogicznie ponownie okresli¢ odpowiednig platform¢ docelowa i wykonaé
rekompilacje projektu.

B8 TwinCAT PLC m

!Fi\e Edit Project Inset Extras Online  Window
Bl 8| D6l aSS5 (50w

42 Resnures

B (1 Global Variables I
E- library STANDARD LIB 5.6.98 12:02:02: global variables|| |
B2 fibrary TeCx10005yster b 11.10.10 11:52:2; glabal val| |
B[ fibrary TeSystem i 9.3.10 11:21:30: global variables

-0 library Teltilities.ib 11.10.10 11:23:32: global variables
""'Alarm configuration

m Library anager
s -

Task configuration
Q Watch- and Recipe Manager
'}e ‘Workspace

4 1 }

: = D— N
POUs| ™3 Data types) Vlsuallza N3 %Hesouroes
[T osnie] Sl nen] )

W celu zapewnienia prawidlowego dzialania podsystemu SoftPLC na niektorych
komputerach, szczegélnie typu laptop, wymagane jest uruchomienie programu
LowPrioProc.exe udostgpnianego przez firmg¢ Beckhoff, ktory zapewnia dotrzymywanie
parametroOw czasowych sterowania.

W kolejnym kroku nalezy zalogowac¢ si¢ do sterownika badz symulatora uzywajac opcji
Login z menu Online. Gdy program w sterowniku rozni si¢ od aktualnie uruchamianego,
system wyswietli okno komunikatu umozliwiajace zaprogramowanie sterownika nowg wersja
programul.

TwinCAT PLC Control

P

\_./ The program has changed! Download the new program?

Mie | Anuluj |

W wyniku naci$nigcia przycisku Tak nowy program zostanie przestany do sterownika. W
przypadku, gdy logowanie oraz przeslanie programu zakonczy si¢ sukcesem (dotyczy to
zaréwno pracy bezposrednio ze sterownikiem jak i trybu symulacji) program TwinCAT PLC
Control przechodzi do trybu podgladu dziatania programu. W menu Online uaktywniajg si¢
opcje takie jak np. Logout (pozwala wréci¢ do trybu edycji programu) oraz Run (uruchamia
program). Aby obserwowaé dzialanie programu nalezy go uruchomié¢ przy pomocy opcji
Run, powodzenie operacji jest sygnalizowane pojawieniem si¢ napisu RUN na zielonym tle w
pasku statusu gtdéwnego okna TwinCAT PLC Control.
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2 TwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy1. prx - [MAIN (PRG-ST)] M=
! File Edit Project Inmsert Extras Orline ‘Window Help -0 X
Sl R el A e e A
oood input! = -~
0002 inputZ = L, .
(=] MAIN [FRE] (0003 output= < Poc_lgla(d wartosci
0004 zmiennych
0005
o0 lokalnych
0007,
sl e
IF {input! =TRLIE AND input2=TRLUE) THEM output=TRL » ~
ELSE output=FALSE;
0003 EMND_IF; .
| oond < Podglad wartosci
F‘DUSI.T: Data t...IVisua\...l%ﬂesou..l LOnne| - 5 L ‘ 5 L zmiennych w
_ _ poszczegolnych
[ G 1, Cal- 1 [OWUME [S IEIRT [EF [FORCE [0 [RE2D fragmentach
programu

Program uruchomiony

W celu testowania programu, warto$ci zmiennych mogg by¢ modyfikowane podczas jego
dzialania. Zmian¢ warto$ci zmiennej] mozna zrealizowa¢ migdzy innymi klikajac”
dwukrotnie lewym przyciskiem myszki na nazwie zmiennej zarowno w oknie podgladu
warto$ci zmiennych lokalnych, jak i w oknie podgladu wartos$ci zmiennych w poszczegdlnych
fragmentach kodu programu. W przypadku zmiennych logicznych (BOOL) zmiana wartosci
pomiedzy TRUE albo FALSE jest podpowiadana przez system automatycznie, w przypadku
zmiennych innych typdw pojawia si¢ okno dialogowe umozliwiajace wprowadzenie danych.
Zadanie zmiany warto$ci zmiennej sygnalizowane jest ciagiem znakow <:=nowa warto$¢
zmiennej> wyswietlanym obok jej nazwy. Aby wymusi¢ warto$¢ zmiennej nalezy uruchomié
opcje Force Values z menu Online. Aby zapisa¢ warto$¢ dla jednego cyklu nalezy uruchomic
opcje Write Values z menu Online.

= IwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy?.prx* - [MAIN (PRG-5T)]

!File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help - 8 X
HE N e
i < A Zadanie zmiany wartodel
g e zmiennej inputl z FALSE
=] MaIN (PREG
el o na TRUE
|00
| 000k
L0007
IF {inputt=TRLUE AND input2=TRLE) THEN output=TRLE;
ELSE output=FALSE;
S O003EMND_IF;
PDUSI.I: Datat. Visual I%Hesou...l 4
< ¢

b3
[ [Lin 6, Cal. 1 ONLINE [ G [F [FORCE [0V [REED

Po zatwierdzeniu zmiany (wykonanie Force Values badz Write Values) aktualna warto$¢
zmiennej wyswietlana jest w kolorze czerwonym na niebieskim tle jak pokazano na
ponizszym rysunku.

~ TwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy1. prx* - [MAIN (PRG-5T)] | E
! File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help -8 x
Blz|E| Bl@]ele S S | |85
= ggg; = Zmiennej inputl nadano
2] MAIN [PRG) TE wartos¢ TRUE
0004
0005
000
007
=l v
IF (input! =TRLE AND inputz=TRLUE) THEM output=TRLE; inputl = i -~
ELSE output=FALSE: output =
1= 0003(END_IF:
PDUSI.I: Datat. Visual I%Hesou...l i
< bl Es b
| [Lin. 6. Cal: 1 ONUINE [SiM IENRN [BF [FORCE [0V [READ
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Aby sprawdzi¢ dzialanie powyzszego programu, wartosci zmiennych inputl i input2 nalezy
modyfikowa¢ zgodnie z tablica prawdy dla koniunkcji logicznej 1 obserwowaé warto$¢

zmiennej output.
Przypadek, gdy zmienna, output uzyskuje wartos¢ TRUE pokazano na ponizszym rysunku.

+ TwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy1.prx* - [MAIN {PRG-ST)] M=1E3
!File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help - 8 x

2|28 0|E)]ee DS S 5 [Ea 5|8

000 input! - IS ~
. 0002 input? = _
(2] MAIN [PREG] (0003 output - RIS
1 0004
0005
0006
0ooz,
0l A
IF {inputl = TRLUE AND inputz=TRLUE) THEM output:=TRLIE; inputl = -
ELSE output=FALSE:; output =
= 0o03|END_IF;
F'DUSI.T: Data t...lVisual...l%ﬁesou...l p =F 5 M
[ [Lin €. Col.: 1 [oNUNE [SiM IEIEN [EF [FORCE [0V [READ

Powigzanie symbolicznych zmiennych z fizycznym obszarem pamiegci urzadzenia

Aby symboliczna zmienna z programu PLC mogla by¢ powigzana z fizycznym
wejsSciem, wyjsciem badZz obszarem pamigci sterownika musi by¢ zadeklarowana jako tzw.
zmienna adresowana. W celu ulokowania zmiennej w odpowiednim obszarze pamigci (obszar
wejsé, wyjse, przestrzen flag) w jej deklaracji nalezy uzy¢ stowa kluczowego AT. Sposdb
deklarowania zmiennej adresowanej pokazano na ponizszym schemacie

I
X
Nazwa B ) Typ )
zmiennej AT % Q Adres : zmiennej ;
W
M D

gdzie symbole I ,Q, M okre$laja obszar pamieci w jakim ma by¢ ulokowana zmienna:

| — obszar zmiennych wejsciowych,
Q — obszar zmiennych wyj$ciowych,
M — obszar przestrzeni flag (fizyczny obszar pamiegci sterownika o podanym adresie).

Modyfikatory X, B, W, D okres$lajg rozmiar zmienne;j:
X - bit (bit),
B - bajt (byte - 8 bitow),
W - stowo (word - 16 bitow),
D - podwojne stowo (double word - 32 bity).

Adres okresla fizyczng lokalizacje zmiennej adresowanej w danym obszarze pamigci. W
przypadku zmiennych bitowych adres jest tworzony jako cigg liczb calkowitych bez
znaku, oddzielonych kropkami np. 1.3 co oznacza bit o indeksie numer 3 (liczone od 0) w
bajcie 1. Adresy zmiennych bitowych ulokowanych w przestrzeniach wejs¢ (I) 1 wyjs¢ (Q)
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moga by¢ identyczne, gdyz sa przechowywane w roznych obszarach pamigci. Dla
zmiennych B, W, D - Adres jest reprezentowany przez liczbe catkowitg bez znaku.

Typ zmiennej — okresla typ zmiennej np. BOOL, BYTE, INT, REAL, ARRAY pozwalajacy
na prawidlowa jej interpretacje przez operatory danego jezyka programowania.

W typowych przypadkach, zmienne reprezentujace fizyczne wejscia albo wyjscia urzadzenia
powinny by¢ ulokowane w odpowiednim obszarze pamigci bez doktadnego wyszczegdlnienia
Adresu. Powigzanie danej zmiennej z fizycznym wyjsciem/wyjsciem jest realizowane w
pakiecie TwWinCAT System Manager. W omawianym przypadku Adres w deklaracji zmienngj
zastgpowany jest znakiem ‘* © np. output AT %Q*:BOOL; co oznacza, ze zmienna output jest
ulokowana w obszarze wyjs¢ za$ jej szczegdtowy adres zostanie okre$lony w TwinCAT
System Manager.

Aby powigza¢ zmienng Output (dla przyktadowego programu opisanego powyzej) z
fizycznym wyjsSciem urzadzenia nalezy zmieni¢ jej deklaracj¢ w nastepujacy sposob

output AT %Q* : BOOL := FALSE;

aby powigza¢ zmienne inputl i input 2 z fizycznymi wej$ciami sterownika nalezy zmieni¢ ich
deklaracje w nastgpujacy sposob

inputl AT %I* : BOOL := FALSE;
input2 AT %I* : BOOL := FALSE;

W kolejnym kroku nalezy dokona¢ ponownej kompilacji programu (menu Project opcja
Rebuild All ). W wyniku poprawnego utworzenia programu (w lokalizacji, w ktorej zapisano
projekt na dysku) zostanie utworzony plik z rozszerzeniem tpy.

Aby powigza¢ zmienng output z fizycznym wyjsciem sterownika nalezy uruchomié
projekt TwinCAT System Manager utworzony dla aktualnej konfiguracji sprzgtowej
urzadzenia 1 potaczy¢ z nim utworzony projekt PLC. Operacja ta jest realizowana przy
pomocy opcji Append PLC Project..., dostepnej w TwWinCAT System Manager dla gatezi PLC
— Configuration w menu pomocniczym wywolywanym przy pomocy prawego klawisza
myszy.

. BCB150CwW1.tsm - TwinCAT System Manager - ‘BCE150°
File Edit Actions Wiew Options Help

e #hd =Heavidd R

® SYSTEM - Configuration

| Wersian [Target]

L] g
+ [ 1/0 - Configuration Sak PO}QCZenie Z
R paste Chlev | System Manager projektem PLC
BB Paste withLinks  alb+Cirley  Aild 1331)

TwinCAT PLC Server
v2.9 (Build 930)

Copyight BECKHOFF € 1396-2006
hittpe A, bieckhoff, com

Wykonanie powyzszej operacji umozliwia programowi TWinCAT System Manager dostep do
zmiennych adresowanych zadeklarowanych w projekcie PLC. Jak pokazano na ponizszym
rysunku dla rozwazanego programu dost¢pna jest jedna zmienna 0 nazwie MAIN.output,
gdzie MAIN okresla nazwe programu w ktorym zmienna output zostata zadeklarowana. W
przypadku modyfikacji deklaracji zmiennych adresowanych w projekcie PLC, nalezy w
pakiecie TwinCAT System Manager zaktualizowaé¢ dane dotyczgce danego projektu PLC.
Operacja ta jest realizowana przy pomocy funkcji ReScan....
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- BCB150Cw1.tsm - TwinCAT System Manager - ‘BCB150
File Edit Actions Wiew Options Help
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= B Task ) N . H
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@ MAIN. oukpuE g
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Target System: 1/0 at Task Begin
< > ~
Ready 1.1.1.1.1) | RTim:

W wyniku dwukrotnego kliknigcia lewym klawiszem myszy na wybranej nazwie
zmiennej, uzyskuje si¢ dostep do fizycznych wejs¢/wyjs¢ urzadzenia, ktore mogg by¢ z dang
zmienng skojarzone.

Przyktadowa mozliwo$¢ dowigzania zmiennej output do fizycznych wyj$¢ urzadzenia
wyposazonego w modut wyjs¢ binarnych KL2408 pokazano na ponizszym rysunku.

D& w & B & 3 B B Qe e e
SYSTEM - Configuration ~
= B PLC - Configuration Vaiizble Flag
5EE ProgramPrzykladowy1 Attach Variable MAIN.output (Output) X
ProgramPraykladay 1-Tm
(= [ BX Task =) 54 140 - Configuration Shon Yariables
@ Inputs ) #8140 Devices (&) Unused
= §l Cutputs 5-5% BX - Device O Used and unused
@] MATM.output B #8 KBusinterface [ Exclude disabled
B 10 - Configuration =¥ Term 2 (KL2408) Emiris b Davess
S Duiput > X 2048.0,BIT[01] T —
@ Duiput > X 20421, BIT[01] 5] Show Tookips
o Duiput > X 20482,B/T[01] "
o Duiput > X 2483 BIT[01] Show YVarisble Types
ol Duiput > X 20484 BIT[01] ] Mitehing Tops
ol Duiput > X 2M485.B/T[01] Malching Size
ol Duiput > X 2486.B/T[01] T
@/ Output > 0¥ 20487 BIT[01] o
Difsels
[ Continuous
[ Show Dickog
< > Vaiiable Name
Ready
Cancel oK.

Klikajac dwukrotnie lewym klawiszem myszy na wybranym wyj$ciu modulu KIL2408
dokonujemy jego powigzania ze zmienng output. Informacja o powigzaniu zmiennej z
fizycznym wyj$ciem jest sygnalizowana, migdzy innymi, znakiem strzatki przy nazwie
zmiennej (zobacz opis zmiennej MAIN.output na ponizszym rysunku).

,|BCB150Cw]..tsm - TwinCAT System Manager - "BCB150" (=3
File Edit Actions YWiew Options Help
Dew 4 B #8 = e D B RN E SRR N -5
B 5STEM - Configuration - ~
3 : Wariable |Fla || Online T R R
=58 PLC - Configuration 9
(=1 1E& ProgramPrzykladovy 1 Aktu_allzaCJ"a
=f= ProgramPrzykladowyl-Im Mame: |MAIN.output | konflgurale W
& [B B Task Type: Bo0L | sterowniku
&1 Inputs

Group: Sie:
ddvess: b 0]

[Linked ta... ] |Dutput. Channel 1. Term 2 (KL2408) . KBus-nterfface . B - Device . /0 D|

= N
=l o - Con'

B 10 Devices
B8 Mappings

Commment: Wariable of IEC1131 project "'ProgramPraykladowyl ™. Updated with Task

< LAl £ b3
Ready BCS15041.1.1.1.1.1)

W kolejnym kroku utworzone powigzania nalezy przesta¢ do sterownika przy pomocy
przycisku Activate configuration .
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Po wykonaniu powyzszych czynno$ci nalezy powroci¢ do pakietu TwinCAT PLC Control i
uruchomi¢ program. Nalezy pamigtaé, aby poprawnie okresli¢ system docelowy (Choose
Run-Time System...). Po poprawnym przestaniu programu do sterownika w zakladce
Resources w folderze Global Variables pojawi si¢ pole TwinCAT_Configuration, ktore
zawiera informacje o powigzaniach zmiennych adresowanych z fizyczng pamigcia
urzadzenia. W niniejszym przypadku zmienna output zostata ulokowana w przestrzeni wyj$¢
pod adresem QX0.0.

~ TwinCAT PLC Control - ProgramPrzykladowy1.prx* - [TwinCAT_Configuration] E][E|g|
!Fl\e Edit Project Insert Extras Online Window Help - a3 x

58| Bl@lednlsila] »(melm

0001 MAIMN.output [ 00,00 = [FEEE
12, Resources e
El-3 Blobal Variables |0003|
. Global_Variables
. TwinC4AT_Configuration [VaR_CONFIG] <R
= (@ Variable_Configuration [¥AR_CONFIG)
B~ ibrary STANDARD.LEX 5.12.03 09:02:30: global vari
Alarm configuration
m Libram Manager

m Lag
PLC Configuration
Sampling Trace
Task configuration
Q ‘Watch- and Recipe Manager
'}@ Warkspace

PDUSI.I: Data typas]\f'isuahzat I% Resources|
[ et BC CE150(1.1.1.1.1.1), Port 00T RMEEN TN
Uruchomienie 1 testowanie programu moze by¢ realizowane dla programu dzialajacego w
sterowniku w analogiczny sposob jak dla trybu symulacji.
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3.3. Zdalny pulpit systemu Windows CE

Program CERHost.exe dostgpny miedzy innymi w Beckhoff Information System,
umozliwia podtaczenie si¢ za pomocg pulpitu zdalnego do systemu Windows CE sterownika
CX.

Po uruchomieniu programu CERHost.exe nalezy wybra¢ opcje Connect z menu File i
wprowadzi¢ jako Hostname np. adres IP sterownika. Logowanie moze wymagaé
wprowadzenia hasta.

-

Hostnarne: | [EERIEERRED

Pazsword:
(] 8 | Cancel |

Po poprawnym nawigzaniu komunikacji wys$wietlony zostanie ekran zdalnego pulpitu
sterownika CX.
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I CX_013DCB

File  Zoom Tools Help

Microsoft

g Vieross
m';f;’ Windows CE

EE-EREClE]
Podtaczajac do modutu np. CX9xxx-N010 monitor (ztacze DVI) oraz myszke i klawiature
(ztacza USB) mozliwe jest bezposrednie konfigurowanie systemu Windows CE sterownika
CX bez potrzeby wykorzystywania dodatkowego komputera PC i mechanizmu pulpitu
zdalnego.
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