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Sterowanie procesami dyskretnymi
Instrukcja IlI

,Programowanie sterownika Astraada One
Compact ECC2250 w srodowisku CODESYS”



Cel ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie studentoéw z podstawami programowania sterownikéw PLC
w jezyku SFC. Cwiczenie bedzie wykonane w $rodowisku CODESYS raz przy
wykorzystaniu sterownika Astraada One Compact ECC2250. Studenci nauczg si¢ tworzy¢
nowy projekt, dodawac elementy sterujace, tworzy¢ programy wykonujace operacje w sposob
réwnolegly oraz sterowac obiektami fizycznymi.

1. Tworzenie nowego projektu

Uruchamiamy program CODESYS.
Klikamy ,,New Project” (Nowy projekt).
Wybieramy ,,Standard project”.
Ustawiamy nazwe projektu oraz wybieramy lokalizacj¢ do zapisania pliku.
W oknie wyboru:
o Woybieramy target: Berghof MX6 Control.

agkrowrnE

Standard Project

You are about to create a new standard project. This wizard will create the following
| :'i I objects within this project:

- One programmable device as specified below

- A program PLC_PRG in the language specified below

- A cyclic task which calls PLC_PRG

- A reference to the newest version of the Standard library currently installed.

Device Berghof MX6 Control (Berghof Automation GmbH)

B Berghof MX6 Control (Berghof Automation GmbH
PLC_PRG in  gerghof MX6 SoftMotion Control (Berghof Automation GmbH)
CODESYS Control RTE V3 (3S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS Control RTE V3 x64 (3S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS Control Win V3 (3S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS Control Win V3 x64 (3S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS HMI (3S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS SoftMotion RTE V3 (3S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS Softmotion RTE V3 x64 (35S - Smart Software Solutions GmbH)
CODESYS SoftMotion Win V3 (3S - Smart Software Solutions GmbH)
||CODESYS SoftMotion Win V3 x84 (35 - Smart Software Solutions GmbH

o Wybieramy jezyk programowania: SFC (Sequential Function Chart).
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Standard Project *

You are about to create a new standard project. This wizard will create the following
= objects within this project:
=
- One programmable device as specified below
- & pragram PLC_PRG in the language specified below
- & oyclic task which calls PLC_PRG
- & reference to the newest version of the Standard library currently installed.

Device Berghof M¥& Control (Berghof Automation GmbH) -

PLC_PRG in  Sequential Function Chart (SFC) e

o

Po dokonaniu wyboru klikamy ,,OK”, co spowoduje utworzenie nowego projektu.
7. Nalezy klikna¢ ,,Device”, jako Gateway wybra¢ ,,Getway-2 — Astor Astraada’oraz
wyszukac¢ sterownik, klikajac ,,Scan Network”.

Communication Settings Scan Network | Gateway ~ | Device =

Applications

Backup and Restore

Files = - = . ° .
Gateway
Log
Gateway-2 - Astor Astraada v| |DESK‘I’OP-M8CP215 v|
PLC Settings IP-Address: Press ENTER to set active path
169.254.255.79
PLC Shell
Port

1217
Users and Groups

Access Rights

Symbol Rights

Licensed Software Metrics
IEC Objects

Task Deployment

8. Nastepnie wybieramy odnaleziony sterownik i czekamy na potaczenie sie z nim (zielona
kropka w panelu Device)




Select Device

Select the Network Path to the Controller

= .-,1.;. Gateway-2 - AstorAstraada (Scanning...)

[ [5-01020103-0500-00279 [0000.114F]

Device Name:

Device Address:
0000, 114F

Block driver:
LIDP

TLS supported

Serial number:

Target ID:
1059 0003

Target Name:

(] Hide non-matching devices, filter by Target ID

5-01020103-0500-00279

Encrypted Communication:

Number of channels:
4

B-Fortis CC-Prime 505

5-01020103-050000279

2. Podlaczenie wejs¢/wyjs¢ sterownika

1. W pierwszej kolejnosci nalezy doda¢ wejscia oraz wyjscia sterownika do projektu.
W tym celu w drzewie projektu nalezy klikngé prawym przyciskiem myszy na Device,
a nastepnie wybra¢ Add Device...

File Edit View Project Build  Online

Sl

Debug Tools  Window

# %4

Devices * O3 X

=45 Untitleds
= Iﬂ Device (Berghof MXé Control)
=&l PLC Logic
=L} Application
m Library Manager
PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= @ MainTask (IEC-Tasks)
& pLC_PRG

-

Help

b

P %<

Cut

Copy
Paste

Delete
Refactoring
Properties...

Add Object
Add Folder...

Add Device...

L

Update Device...
Edit Object
Edit Object With...

Edit IO mapping

Import mappings from C5V...

Export mappings to CSV...
Online Config Mede...

Enable SoftMotion
Reset Origin Device [Device]

Simulation




2. W nowym oknie dodajemy do projektu Extension Slots.

[0 Add Device *®

Mame Extension_Slots

Action

© Lppend device Insert device ug device () Update device

String for a full text search Vendor  <all vendors:> ~
Mame Vendor Version Description
= m Miscelaneous
ﬁ Berghof EBUS internal bus Berghof Automation GmbH 1.3.0.0 Berghof EBUS interr|
[ [Extension slots Berghof Automation GmbH 1.2.0.3 Berghof Extensian &
ﬁ GPIO 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 GPIOs using Sysfs
m Onboard IO Berghof Automation GmbH 1.1.0.0 Input on Berghof EC

+ ﬂj Fieldbuses

B Group by category || Display all versions(far experts only) [ ] Display outdated versions

ﬂj MName: Extension Slots

Vendor: Berghof Automation GmbH

Categories:

Version: 1.2.0.3 -

Order Number: ﬁ
L ==

[ WS Y L SN PSS S g D S L T .

Append selected device as last child of
Device

#  (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

Add Device Close

3. Po pojawieniu si¢ w drzewie projektu Extension_Slots nalezy klikna¢ na pusty slot
prawym przyciskiem myszy oraz wybra¢ Plud Device....



File Edit View Project Build  Online

SIS0 > & X |4

Debug Tools Window Help
RS & [

o 4 8

Devices - 1

=5 Untitleds

| Device (Berghof MX6 Control)

2 PLC Logic

EQ Application

! .ﬂ Library Manager

[E] PLc_PRG (PRG)

= (& Task Configuration
=% MairTask ([EC-Tasks)

- PLC_PRG
Extension_Slots (Extension Slots)

<Empty>
[ <Empty>

XD e

Cut
Copy
Paste
Delete

il

Properties...

DE

Add Object
Add Folder...

Plug Device...

L&

Disable Device

Download the missing device description

Edit Object
Edit Object With...

Edit O mapping
Import mappings from C5V...
Export mappings to C5V..,

4. W nowym oknie dotgczamy XBIO Berghof 10

String for a full text search

Plug Device *
Name XBIO_Berghof_IO
Action
Append device Insert device (@) Plug device Update device
Vendor  <all vendors> ~

¥BIO DI40/DO40/CNT4
¥BIO DI3/DOS/AIU4/CNT2

Mame Vendor

E Miscellaneous
¥BIO Berghof 10 | Berghof Automation GmbH
¥BIO DC20XX-Basic Berghof Automation GmbH
¥BIO DI40,/D040/AI12/A08/CNT 4 Berghof Automation GmbH

Berghof Automation GmbH
Berghof Automation GmbH

Version

1203
1203
1.2.0.3
1203
1203

Description

¥BIO0 max IO - Berghad
¥BIO DC2000-10 for Bl
¥BIO DI40/D040/AI12
¥BIO DI40/D040/CNT4
¥BIO DI&/DOS/AIL4/C

@ Group by category (] Display all versions (for experts only) (] Display outdated versions

Name: XEIQ Berghof 10
Vendor: Berghof Automation GmbH
Categories:
Version: 1.2.0.3
Order Number:

Ao wRTA e T Pl Eru

=

Plug selected device into the slot
<Empty=

€ (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

Plug Device Close




5. Po kliknigciu na potaczony slot oraz wybraniu opcji BGH Slot BUS 1/0O Mapping istnieje
mozliwo$¢ zmapowania (nadania wlasnych nazw poszczegdlnym wejsciom oraz wyjsciom
sterownika tak jak na przyktadzie ponize;.

File FEdit View Project Build Online Debug Tools Window Help
Eﬁ@ woow f BRX (MAGMSIA R t1- 3" | i#¥ | Application [Device: PLCLogic] - @8 €8 |, g R [[=5=2=-= & | |HE|=

Devices ~ 1 X| W XBIO_Berghof 10 x
=) ntitieds - - =
- (f Device (Berghof MX6 Control) BGH Slot BUS Parameters | Find Filter Show all ~ b Add FB for |0 Channel.. *—=C
- Iaiﬂ..g::o::rmtm“ 56 1ot BUS 10 Mapping \fargﬂ;g“a‘ . Mapping ~ Channel Address  Type Default Value Unit  Description
() Library Manager BGH Slot BUS IEC Objects ] Digital Input 0 %IB0 BYTE
[ pLc_pro pra) Wi EREE %00 BOOL
= (B8 Task Configuration Status *H wir EREE! SN0, 1 0oL
=8 MainTask (IEC-Tasks) HwaL EE= 4IXD.2 BOGL
R Information A wor ) 8it3 %IN0.3 BOOL
=~ [ Extension_Slots (Extension Slots) B wiaL Y e o .
M XBIO_Berghof IO (¥B10 Berghof 10} T - % wR e . I s cooL
K <emoty> B b Bit6 S%IX0.6 BOOL
s Bit7 %Ix0.7 BOOL
e ] Digital Input 1 %IEL BYTE
L Digital Input 2 %182 BYTE
He Ay Digital Input 3 %IB3 BYTE
E ] Digital Input 4 %IB4 BYTE
=--[[ Digital Out
= T Digital Output 0 %0QB0 BYTE
"% Widirect ) Bitd %QK0.0 BOOL
"4 wadirect ) Bitl %QK0. 1 BOOL
"% wadrect ‘@ Bit2 %02 BOOL
] Bit3 %QH0.3 BOCL
"9 Bit4 %KD, 4 BOOL
" Bit5 %0Q¥0.5 BOCL
"y Bith %QX0.6 BOOL
] Bit7 %QH0.7 BOCL
-y Digital Output 1 %QB1 BYTE
+ "% Digital Output 2 %QB2 BYTE
] Digital Output 3 %QE3 BYTE
+ T Digital Qutput 4 %0QB4 BYTE
* [ Analog In
=2 Analog Out
"% Wispeed ) Channel 0 %QDZ REAL o my
" Waspeed ) Channel 1 %QD3 REAL o mv
" Wispeed ) Channel 2 %QD4 REAL o mv
] Channel 2 %QD5 REAL mv
" Channel 4 %QDE REAL my
"y Channel 5 %QD7 REAL my
" Channel & %QD8 REAL mv
"# Channel 7 %QD3 REAL my
*+--[1 Counter/Encoder

6. Nalezy ustali¢ wejScia oraz wyjscia sterownika i nada¢ im nazwy zmiennych wedtug
ponizszej tabeli opisujacej sposob podlaczenia stanowiska ,,Wagoniki” do sterownika.

Zacisk

sterownika
Astraada

DO1

Wyjscie binarne odpowiadajace za sterowanie kierunkiem jazdy
wagonika 1
Wyjscie binarne odpowiadajace za sterowanie kierunkiem jazdy
wagonika 2
Wyjscie binarne odpowiadajace za sterowanie kierunkiem jazdy
wagonika 3

DO2

DO3

DI1 Wejscie binarne stanu krancoéwki lewej na torze 1
DI2 Wejscie binarne stanu krancéwki prawej na torze 1
DI3 Wejscie binarne stanu krancéwki lewej na torze 2
Dl4 Wejscie binarne stanu krancéwki prawej na torze 2

DI5 Wejscie binarne stanu krancowki lewej na torze 3




DI6 Wejscie binarne stanu krancowki prawej na torze 3

AO1 Wyjscie analogowe odpowiadajace za sterowanie predkoscia jazdy
wagonika 1

AO2 Wyjscie analogowe odpowiadajace za sterowanie predkoscia jazdy
wagonika 2

AO3 Wyjscie analogowe odpowiadajace za sterowanie predkoscia jazdy
wag_]onika 3

All Wejscie analogowe okreslajace pozycje wagonika 1

Al2 Wejscie analogowe okreslajace pozycje wagonika 2

Al3 Wejscie analogowe okreslajace pozycje wagonika 3

W zaproponowanym sterowaniu zaleca si¢ stosowanie predkosci wagonikow (wartosci
zmiennych Analog Out) z nast¢pujacego zakresu:

dko$¢é minimalna Predkos$¢ maksymalna
Wagonik 1 5500 8 000
Wagonik 2 5500 8 000
Wagonik 3 7000 10 000
3. Zadania
Na ocene 3.0:

1. Utworzenie i uruchomienie na rzeczywistym obiekcie sterowania wagonikami
uwzgledniajacego dwa fragmenty programu dzialajace rownolegle (w tym
przynajmniej jedno za pomoca koniunkcji). Przy uwzglednieniu nastepujacych
wymagan:

e Kazdy wagonik powinien porusza¢ si¢ z inng predkoscig. Dodatkowo jazda
w prawo oraz w lewo dla jednego wagonika réwniez powinna odbywac si¢
Z r6znymi predkosciami.

e Po kazdym dojechaniu do krancowki, gdy wystepuje mozliwos¢, ze wagonik
bedzie czekal na dokonczenie ruchu innego wagonika nalezy wyzerowac jego
predkos¢.

Na ocene 4.0:

2. Rozbudowa¢ program z zadania 1 dodajac bloki czasowe co najmniej w dwoch
sytuacjach:
e Opdznienie startu wagonika o okreslony czas
e Jazda w danym kierunku cyklicznie z przerwami, np. 1s jazda, 2s postdj.
3. Zmniejszenie predkosci wagonikow tuz przed dojazdem do krancoéwki na podstawie
analizy czasu trwania przejazdu wagonika.



Na oceng 5.0:

Modyfikacja zadania 3 obejmujaca odczyt sygnatow analogowych, tak aby zwolnienie
predkosci wagonikOw nie nastepowato na podstawie wezesniej sprawdzonego €zasu,
ale na podstawie warto$ci sygnatow z potencjometréw uwzgledniajacych rzeczywiste
potozenie wagonika. Dodatkowo nalezy przeprowadzi¢ kalibracje odczytow z
potencjometréw po kazdorazowym osiggnieciu pozycji skrajnych przez wagonik.



