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LABORATORIUM

Identyfikacja obiektu cieplnego z wykorzystaniem sterownikow firmy
Beckhoff oraz oprogramowania Matlab

1. Analogowe pradowe moduly wejScia/WyJSCIa.........cccoooviiiiiiiiiiiiiii e
2. Polaczenie sterownika z obiektem cieplnym ...............cccoooiiiiiiiiii

3. 1dentyfikacja ODIEKTU .......ccuiiieiieiie e rees
3.1. Otwarcie szablonOW ProjeKtOWYCH ........c.coiiiiiiieiiece e
3.2. Uruchomienie programu PLC ..ot
3.3. Realizacja eKSPEIYMENTU........ccuiiieiircie ettt esre e ans

4. Analiza danych w Matlabie.............covviiii i
5. DOGALKI ...ttt aeaae s

Przygotowanie do ¢wiczenia:

- 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 + opdznienie” oraz
sposobami identyfikacji parametrow jego transmitancji,

- zapoznanie si¢ z podstawami dziatania modutow analogowych we/wy KL3448 oraz
KL4418,

- zapoznanie si¢ materialami pomocniczymi umieszczonymi na stronie

www.tomz.prz-rzeszow.pl,

- przypomnienie podstaw programowania w jezyku ST.

W sprawozdaniu nalezy zamieScic:

- wyszczegolnienie kolejno wykonanych dziatan,

- widoki ekranowe (tres¢ instrukcji zawiera przypomnienia o wymaganych widokach):
- widok ekranu z TwinCAT Scope View, ukazujacy przebieg identyfikacyjny,
- wykres, pozwalajacy odczyta¢ opdznienie 7,
- wykres, ukazujacy dopasowanie przebiegu zarejestrowanego i odpowiedzi

transmitancji modelujacej (identyfikacja T),
- wzor zidentyfikowanej transmitanciji,
- wnioski 1 spostrzezenia.

Literatura
- J. Kasprzyk, Programowanie sterownikéw przemystowych, ISBN 83-204-3109-3, WNT 2005
- T.Legierski, J.Kasprzyk, J. Wyrwal, J.Hajda, Programowanie sterownikéw PLC, Pracownia
Komputerowa Jacka Skalmierskiego
- materiaty pomocnicze na stronie Www.tomz.prz-rzeszow.pl (gtéwnie: Sterowniki_IEC61131-3.pdf)
- Beckhoff Information System — do pobrania ze strony www.beckhoff.pl oraz dokumentacje ze strony

www.beckhoff.pl



http://www.beckhoff.pl/
http://www.tomz.prz-rzeszow.pl/
http://www.tomz.prz-rzeszow.pl/
http://www.beckhoff.pl/
http://www.beckhoff.pl/

PRz, 2011, Bozek Andrze;j

1. Analogowe pragdowe moduty wejscia/wyjscia

Sterownik potaczono z obiektem cieplnym przy uzyciu pary modutéw szyny K-Bus,
KL3448 i KL4418, stanowigcych odpowiednio wejscie i wyjscie dla analogowych sygnatow
pradowych z zakresu 0..20mA. Zakres 0..20mA jest jednym ze standardéw przemystowych,
uzywanych do przekazywania sygnatléw analogowych. Inne standardy wykorzystuja m.in.
zakres pradowy 4.20mA, zakres napigciowy -10.+10V lub sygnatl napigciowy
wygenerowany poprzez modulacj¢ szeroko$ci impulsu prostokatnego (PWM).

Szczegdtowe informacje o wszystkich modutach dostepnych dla sterownikow
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
modutow:

1. Zaréwno modut wejsciowy jak 1 wyjSciowy sa 8-kanatowe. Polaczenia elektryczne sa
asymetryczne (odniesione do masy) i wyprowadzenia kolejnych kanatow odpowiadajg
kolejnym zaciskom modutéw (od gornego lewego do dolnego prawego). Potaczenie
masy nalezy zapozyczy¢ z innych modutéw sterownika, np. z zacisku "-" modutu
zasilacza.

2. Pojedynczy modul KL1.3448 oraz K1.4418 zrealizowany jest jako potaczenie dwoch
logicznych blokéw 4-kanatowych, umieszczonych w jednej obudowie. W przestrzeni
obrazu procesu kazdy blok logiczny prezentowany jest oddzielnie, dlatego po
przeszukaniu szyny K-Bus w TwinCAT System Manager, na liScie pojawia si¢ dwa
wpisy KL3448 (odpowiednio dla kanatow 1-4 oraz 5-8) i analogicznie dwa wpisy dla
KL4418.

3. Moduty KL3448 oraz KL4418 moga pracowa¢ w dwoch trybach: konfiguracja
poprzez rejestry (register communication mode) oraz wilasciwa wymiana danych
we/wy (process data mode). Domys$lnie moduty realizujg drugi z podanych trybow,
pozwalajacy na normalng prace — tylko ten tryb bedzie wykorzystywany. Tryb
konfiguracji pozwala na ustawienie wielu szczegotowych parametrow pracy
modutow.

4. W trybie process data mode odczyt wejscia i zapis wyjScia analogowego sprowadza
si¢ odpowiednio do odczytu rejestru wejsciowego danych (DatalN<n>) wilasciwego
kanalu modutu KIL3448 i zapisu rejestru wyjSciowego danych (DataOut<n>)
wybranego kanatu modulu KIL4418. Wymienione rejestry sg 16-bitowe (typ WORD
lub INT) 1 przechowuja (w domysSlne; konfiguracji) wartoSci wejsc/wyjs¢
przetwornikow  12-bitowych, reprezentowane kodem catkowitoliczbowym U2
I wyrownane bitowo do lewej strony (a wiec do pozycji MSB). Pomimo kodowania
U2, warto$ci moga by¢ tylko dodatnie ze wzgledu na unipolarny zakres przetwarzania
moduloéw. Ostatecznie, praktyczny wniosek jest nastepujacy: pelnemu zakresowi
we/wy: 0..20mA odpowiada zakres liczbowy: 0..7FFFh zawartosci rejestrow, przy
czym rozdzielczo$¢é dyskretyzacji po stronie rejestrow wynosi 8 (3-najmtodsze bity
sa ,,zamrozone”).

2. Potaczenie sterownika z obiektem cieplnym

Wejscie sterowania (moc grzatki) obiektu cieplnego przylaczone jest do wyjscia 1
modutu K1L.4418. Wyjscia pomiaru temperatury obiektu cieplnego przytaczone sg do kanatow
wejsciowych 1 i 2 modutu KL3448, natomiast wyj$cie poziomu zaklocenia (predkosc
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wentylatora wewngtrznego) przytaczone jest do kanatu wejsciowego 3 modutu KL3448.
Schemat polgczen ukazuje rysunek ponizej. W ¢wiczeniu wykorzystywane sg tylko dwa
sygnaty, przylaczone do zaciskow nr 1 obydwu modutow we/wy.

Obiekt cieplny

—
{ Grzatka
Zigcze

Temp2 I

0..20mA
N

Zakt6cenie

GND < ‘

-

KL3448  KL4418
BECKHOFF BECKHOFF
e

3. Identyfikacja obiektu

UWAGA:

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

3.1. Otwarcie szablonéw projektowych

Otworzy¢ plik:
<Pulpit>\SzablonyBeckhoff\CX\Ident\ident.pro
ktory jest szablonem projektowym dla programu TwinCAT PLC Control.

UWAGA: Istnieje mozliwos¢ samodzielnego utworzenia projektu, zamiast uzycia pliku
szablonowego. Szczegotowe kroki opisane sq w dodatku A.

Otworzy¢ plik:
<Pulpit>\SzablonyBeckhoff\CX\Ident\config.tsm
ktory jest szablonem projektowym dla programu TwinCAT PLC System Manager.

UWAGA: Istnieje mozliwos¢ samodzielnego utworzenia projektu, zamiast uzycia pliku
szablonowego. Szczegotowe kroki opisane sq w dodatku B.
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Otworzy¢ plik:
<Pulpit>\SzablonyBeckhoff\CX\Ident\scope.scp
ktory jest szablonem projektowym dla programu TwWinCAT PLC Scope View.

UWAGA: Istnieje mozliwos¢ samodzielnego utworzenia projektu, zamiast uzycia pliku
szablonowego. Szczegotowe kroki opisane sq w dodatku C.

3.2. Uruchomienie programu PLC

Przygotowang konfiguracje nalezy przesta¢ do systemu PLC (TwinCAT PLC System
Manager). System powinien zosta¢ nastgpnie przetaczony w tryb pracy (RUN).

_, config.tsm - TwinCAT System Manager B

Elle Edit Actions View Options Help

N & d BB S/ B RN E e 20208
- SYSTEM - Corfiouration Name Type Sige | >Addr...| Injout | User... | Liked to
GIHMAIN.in0 T 20 00 Input 0

Aktualizacja
konfiguracji

Ready Local (127.255.255.1.1.1)  [SEFIGEEE

Po wykonaniu opisanych wyzej operacji, powroci¢ do TwinCAT PLC Control
i uruchomi¢ program sterownika w trybie on-line, tj:
o Zweryfikowa¢ wybor adresu sterownika w oknie Online — Choose Run-Time
System...

Choose Run-Time System

(x)
=9 ~Local- [127.255.2551.1.1) oK. |
1EE Run-Time 1 [Port 801]
-84 D¢ M30CE [5.1.61.2001.7) Cancel
A Run-Time 1 (Port 5011
15 Run-Time 2 [Port $11]
-85 B_000000 (17216.21.201.1)

Wersion Infa...

e Zalogowac si¢ do sterownika: Online — Login
e Uruchomi¢ program: Online - Run (w czasie wykonywania programu kontrolki
LED w modutach KL.3448 i KL4418 powinny §wieci¢ na zielono).
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3.3. Realizacja eksperymentu

Wybierajac w programie TwinCAT Scope View opcje Scope — Start Scope (lub
przycisk ™), uruchomi¢ rejestracje przebiegéw. Obserwowane sterowanie powinno mieé
statg warto$¢ 0, natomiast sygnal pomiarowy pewng warto$¢ ustalong lub dazacg do ustalonej
(zaleznie od czasu, ktory uptynat od zatgczenia sterowania obiektu).

3.3.1. Wstepne ustabilizowanie obiektu

Sterowanie ustawi¢ na okreslong pewng warto$¢ poczatkows, ktora bedzie punktem
odniesienia dla identyfikacji. Wybra¢ wartos¢ w granicach 30-50% zakresu sterowania, np.
10000 (zakres wynosi: 0..7FFFh < 0..32767). Aby zmodyfikowa¢ sterowanie, w TWINCAT
PLC Control klikng¢ na warto$ci modyfikowanej zmiennej i w otwartym oknie dialogowym
poda¢ nowa wartos$¢, nastepnie wybrac¢ opcje Online — Write Values (lub klawisze [ctrl +
F7]). Po tej operacji program TwinCAT Scope View powinien zarejestrowaé skokowg
zmiang sterowania i rozpoczgcie wzrostu wartosci temperatury.

. View.scp - TCatScopeView g@@

File Edit “ew Scope Options Help

B2E &7 .

=] n Scope

=3 Temp

&

30000.0— 300000

25000.0—  25000.0—

20000.0—  20000.0—

15000.0—  15000.0—
10000.0—  10000.0+

A000.0—  &000.0—

no- o0 i i i i i 1
1} 200 400 600 800 1000 1200

Nalezy odczeka¢, az temperatura osiggnie nowa warto$¢ ustalong, odpowiadajaca
ustawionemu sterowaniu. Trwa to ok. 10-15 minut.

3.3.2. Realizacja wlasciwego eksperymentu

Po ustabilizowaniu si¢ warto$ci temperatury, przystapi¢ do zasadniczej czgsci
eksperymentu. Ztrzyma¢ rejestracje w TwinCAT Scope View (®) i uruchomi¢ ja na nowo

(™) — zacznie sie rejestracja wiasciwych danych identyfikacyjnych od poczatku przedziatu
czasowego. Nastgpnie w TWinCAT PLC Control wymusi¢ skok sterowania. Powinien on
zawiera¢ si¢ w granicach 10-20% zakresu sterowania, np. 4000. Nowa wartos$¢ sterowania
bedzie warto$cig poczatkowa powickszong o warto$¢ skoku (dla proponowanych wartosci
przyktadowych bedzie to: 10000+4000=14000) i ta warto$¢ nalezy wymusi¢ przy pomocy
TwinCAT PLC Control, w taki sam sposob jak wczesniej warto$¢ odniesienia.

Program TwinCAT Scope View powinien ponownie zarejestrowa¢ skokowg zmiang
sterowania i zmian¢ warto$ci temperatury. Odczeka¢ pelny cykl rejestracji przebiegu w
TwinCAT Scope View, az do automatycznego zatrzymania rejestracji (widok okna
rejestracji nalezy dolaczy¢ do sprawozdania!).

Program daje mozliwo$¢ zapisu zarejestrowanych przebiegow do pliku tekstowego.
Wykonuje si¢ to, wybierajac z menu kontekstowego opcj¢ Export as ASCIL...
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& view.scp - TCatScopeView

File Edit Yiew Scope Options Help

=g =] =] = 3
= n Scope
ER~ 30000— 2

Expork Scope View,..
Mw

Delete Scope Yiew, .. - 11
Print Scope View. .,
0—
Add Channel

Import Channel. ..

Set AMS Met ID. .. N
Prope:
I ame: ﬁ

Plik uzyskany w wyniku eksportu zmodyfikowa¢ w nastepujacy sposob:
1. Zmienié rozszerzenie z .dat na .txt.
2. Usuna¢ z tresci pliku poczatkowe wiersze informacyjne, pozostawiajac tylko kolumny
z danymi numerycznymi.

I ident.txt - Notatnik

Usunaé

+0. QUO0000DE+D00

+1. 000000008+000

4. 50200435+ 001 1. 00000000e 002 4. S0 280E, Det o0

. 95468001 e+001 +2.100000002-001 +5. 0969917 0e+000

. 000000008-00T . 952238530+001 +4.100000002-001 +5. 5L0566802+000

L 00000000e-00L . 9440140924001 +6.100000002-001 +6.456052822+000

. 000000002001 0522385324001 +8.100000002-001 +5.39132112e+4000

. 00000000e+000 . 94735557e4+001 +1. 01000000e+000 +5. 0376864 9e+000

. 200000008+000 . 04247261 +001 +1. 210000002+000 +6.484600632+000

+1.400000002+000 +4. 9400311384001 +1.41000000+000 +7.032028592+000

+1. 60000000e+000 +4.9375809652+001 +1. 61000000e+000 +7.042383752+4000

+1. 80000000e+000 +4.93514817e+001 +1. 8L000000e+000 +7.321807942+000
+2.000000002+000 +4.932706692+001 +2. 010000002+000 +7. 60148003 2+000 b,

< | ¥

4. Analiza danych w Matlabie

Dane zarejestrowane w pliku nalezy wczyta¢ do Matlaba, sprowadza si¢ to do
ustawienia katalogu z plikiem jako katalogu roboczego i wykonania instrukcji:

data = load(<nazwa_pliku>);

t = data(:, 1);

u = data(:, 2);

y = data(:, 4);
Wykres:

plot(t, u, t, y), grid;
powinien by¢ zgodny z uzyskanym wczes$niej w TWinCAT Scope View.
Dla obiektu zastosowany zostanie transmitancyjny model inercyjny pierwszego rzgdu z
opOznieniem:

G(s) = K

e—sr 1
Ts+1 (1)

gdzie:
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k —wzmocnienie statyczne, T — stala czasowa, 7- opoznienie,

sg parametrami, ktorych wartosci nalezy zidentyfikowac.

Wartos$¢ opoznienia 7 wygodnie jest odczytaé jako czas pomiedzy skokiem wymuszenia
i reakcjg wyjscia obiektu na ten skok, co jest dobrze widoczne przy odpowiednim
powigkszeniu wykresu.

----------- ----------- ----- Pelny wykres (wraz z opisem osi),

B S S b I e N S z ktorego odczytano 7, nalezy umiescié
' ' ' ' w sprawozdaniu. Na wykresie

; : : : zaznaczy¢ 1, podobnie jak pokazano

A R R St S S obok.

----------------------------------------------------------------

A
\ 4

Wyznaczy¢ zgrubnie warto$¢ stalej czasowej T, wykorzystujac styczng do wykresu
odpowiedzi skokowej, jak pokazuje ponizszy rysunek.

0 — t
T

yA

v

Wzmocnienie statyczne k okreslone jest przez stosunek przyrostu wartosci ustalonej wyjscia
obiektu do amplitudy wymuszenia skokowego. Dla zebranych danych pomiarowych
najtatwiej wyznaczy¢ je jako iloraz réznicy koncowej i poczatkowej warto$ci wyjscia przez
roznice koncowej 1 poczatkowej wartosci wymuszenia:

k = (y(length(y)) - y(1)) / (u(length(u)) - u(l))

Statag czasowa T mozna okresli¢, tworzac wykres pordwnawczy oparty na rownaniu (1) 1
dobierajac wspotczynnik T tak, aby pokryt si¢ on najlepiej z wykresem danych pomiarowych.
Jako poczatkowa warto$¢ T, nalezy wykorzysta¢ poprzedni zgrubny odczyt tego parametru:

tStep = .. % moment skoku sterowania (nalezy odczytaé¢ po
powiekszeniu wykresu)

tau = .. % zidentyfikowane uprzednio opdznienie

k = . % zidentyfikowane uprzednio wzmocnienie

T = .. $ DOBIERANA STA:A CZASOWA

L =k;

M= [T 1];

yTest = y(1) + (u(length(u)) - u(l)) * step(L, M, t);
plot(t,y, t,u, t+tStep+tau,yTest); grid;

Po kilku iteracjach (zmianach T) mozna z tatwos$cig uzyskac¢ dobre dopasowanie wykresow.
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Pelny wykres (wraz z opisem osi), dzigki
ktoremu zidentyfikowano T, nalezy
umiesci¢ w sprawozdaniu.

W ten sposob okreslone zostalty wszystkie trzy wspotczynniki, charakteryzujace model
obiektu cieplnego. Na ich podstawie zapisa¢ ostateczng posta¢ transmitancji modelu,
podstawiajac wyznaczone parametry do wzoru (1), warto$ci powinny by¢ reprezentowane z
doktadno$cia co najwyzej trzech cyfr znaczacych. Postaé¢ transmitancji nalezy zachowaé,
gdyz bedzie wykorzystywana w doborze nastaw regulatora w ramach kolejnego
¢wiczenia.
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5. Dodatki

Dodatek A
Przygotowanie projektu w TwinCAT PLC Control

Otworzy¢ TwinCAT PLC Control i utworzy¢ nowy projekt. Jako rodzaj systemu
docelowego (Target System Type) wybra¢ PC or CX (x86).

O ox eRM)
" BC v AMS Cancel
" BC serial
(" BCxx50 or B wia AMS
" BCxx50 or B wia serial

Napisa¢ prosty program, pozwalajacy na dostep do wejscia 1 wyjscia obiektu cieplnego w
trybie on-line. Zadeklarowa¢ dwie zmienne typu INT, przechowujace warto$ci wejscia i
wyjsécia. Wykorzystaé jezyk ST. Utworzony program skompilowac (Project — Rebuild All).

+ TwinCAT PLC Control - analog_I0. pro - [MAIN (PRG-ST}] =13
!Eile Edit Project Insert Extras Onlme Window Help -2 x

el e e e A e e

Trous =
0007 out; ~
000z
b
L | >
[Coading library ' TWINCATYELC\LB\STANDARD]
LT i

[T arget ©¢ 01208 (5161, 200
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Dodatek B
Przygotowanie projektu w TwinCAT System Manager

W programie TwinCAT System Manager utworzy¢ nowy projekt. Polaczy¢ sie ze
sterownikiem CX1000 (SYSTEM-Coniguration — Choose Target....). Uruchomié
skanowanie konfiguracji sprz¢towej sterownika. Odnalezienie modutéw analogowych we/wy
powinno zosta¢ odnotowane przez podwdjne wpisy KL.3448 oraz K1.4418.

-, config.tsm - TwinCAT System Manager

Fle Edit Actions Wiew Options Help

N2 Y L N RGN

; |Bez tytutu - TwinCAT; System Manager - 'CX_SalaD¥’ A[=1E Gererel | Boot Satlngs
File Edit Actions View Options Help T Cam - Configuration
—| = B 10 - Configuration
D&ad BENOIEES 28 LRSI = B 1,0 Devices TWInCAT Spstem Manager
— o 4 5 210 Build 1362
B 5VSTEM - Configration | mumber | Device = “.':K Device 1 (RT-Ethernet) 210 [Bu )
B 1C - Configuration =) {ars Device 2 (CX1100) TwinCAT PLC

== Device 2-Image i
& 1rputs v2.10 (Build 1328)
§! Outputs time limited to: 2008-12:04
CHLLODKE Capyright BECKHOFF @ 1996-2008

3T Inputs bitp: /i beckhoft, com
Bl Outputs

Term 2 (KL1408)
Term 3 (KI2408)

PLC - Configuration

& Cam - Configuration

=88 TjC - Configuration
=

B fpperd Device...

" Import Device...

Term 4 (KL3448-4)
Term 5 (KL3448-4) FRregistration
E Paste ity Term & (KL4418-4) Name: D3
= Term 7 (KL4418-4) Campany: FRz
I8 Paste with Links Al & End Term (KLS010) Fieq Key 47FE-4413 37CE-9CFC

@ Device 3 (NOY/DP-RAM)
&8 Mappings

Ready

Ready Local (127,255,255.1.1.1) [BE

Wezytaé konfiguracje (PLC-configuration) wygenerowang dla napisanego programu
PLC, wybierajac odpowiedni plik *.tpy.

+r|CXConfig.tsm - TwinCAT System Manager - ‘CX_SalaD9
Fle Edit Actions Wiew Options Help

el #ha e HFE B &

SYSTEM - ConFiguration
Version (Targel] | Pl Seftings (T argst)

= B 10 - Corfiguration tern Manager
B 1jO Devices Paste ey 33
Mappings Paste with Links  Al+Chrl+Y
8 oveia e LC Server

v2.10 (Build 640)

Copyright BECKHOFF © 1936-2006
hittp A vy, beeckhoff com ~

Ready

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

riconfig l0.tsm - Twin! System

File Edit Actions Yiew Options Help

D@ w & B

Attach Variable MAIN.In (Input) 3] Attach Variable MAIN.Out (Output) Xl
ﬂ SYSTEM - Corfiguration = 9% 1D -Configuraion A ShowVaiiables = B 1/0 - Configuration A - Show Variables
' MC - Configuration -9 1/0 Devices @ Urused 0 %9 10 Devices ® Urused
. N . =% Device 1 (AT Ethemet) © Used and unused = & Device 1 (RT-Ethemet] © Used and unused
=] ! PLC - Configuration <1 DevState > 1B 00 LINTIG[20] [ Exclude disabled @) DevCil > 0B 0.0,UINTIE[20] [ Exclude disabled
=& req_PI [ Exclude other Devices i/ Devios 2 (CX1100) [ Exclude ather Devices
+_ PI-I ] [7] Ecluds same Image [ & P(‘;UUIKJB[KLSME Y S —
reg_rFl-Image [ Show Taokips 3 o " [=] Shew Taalips
WDzl > 1B 1UINTIE (20 ol Dalaut > @B5IILINTIE[0]
= Standard /' Of Dataln > 1B 40 INTIG[20] Show Variable Types ol DataDut > OBSIED, INTIE[20] Show Variable Types
- O Dataln > 1B 7.0,INTIG(20] Mg T oL Delaut > GBEISLINTIE[20] [ Matebing Tepe
2§ Inputs of Daialn > 1B 10LINTIB 200 I ol Daalu > Q85220 INTISEZD] e 2
@T =5 Tem 5(KL3448-4) DEH o @7 Tem5(KL3448-4) [Data Ot Channel 3. Term 4 {KL3448-4) . CRLLON
O Dalaln > 1B 130,INT1E[20] e ol Delaut > @B5Z50INTIE[0] i
= ‘l Cukputs Gf Dataln > 1B 160, INTI6[2.0] o DataOut > GBE28.0,INTIE[20]
QJ— MAIN. Out® o: Dataln > B 130 INT16(20) Offsets Qt DataOut > GBS31.0,INTIB[20] Offsets
el g Dalaln > I8 220, INT16[2.0] ol DalaOut > 0B 5.0, INTI6[20]
; C Canfi I =% Tem6(KL4H1G4) = L] Continuous =% Teva[EKL:IME—b] el (] Continuous
? 1-am - Lonfiguration " Of Dataln > 1B 250.INTIE[20] LIShowDietog —5@1 Dinta Ot 0 [ show Didloa
= /0 - Corfiguration f Dalaln > 1B 28.0,INTIE [20] Variable Mame S Ol s CTC 0] Variabl Name
: ©f Dataln > I8 31.0.INT16[2.0] @ DataOut > GBS5430,INTIB[20]
= ﬁ 1j0 Devices Of Dataln > 1B 3490, INTIE[20] [JHand over ol DataDut > OB S46.0,INTIE[20] [JHand over
N % o
5 g B Tem7 (kL4184 % Tem7[KLA4T8)
&} Device 1 (RT-Ethernet) O Dalaln > 1B IF0.INTIE(20] ol Dalaut > @B S430INTIE[20]
52 Dewice 2 (CX1100) Of Dataln > 18 400 INTI5 [20] v [ cancel [l ol Deta Ot > OBES20INTIS[20] v [ Concel 0K
e e et e
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Dodatek C
Przygotowanie obserwacji i rejestracji przebiegéw w TWinCAT Scope View

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

4 Bez tytutu - TCatScopeView g@lgl
File Edit Wiew Scope Options Help

@ Acosorn , =y = | B &% >

) 4TI Catalyst Control Center »

() MATLABS.S > W

) Mozila Firefox »

Add Scope ¥iew. ..
Import Scope Wiew. ..

Export Project...
Import Project...

o
B TwinCAT System Manager
) Information System

B TuincaT Remote Manager

0] zamkei For Help, press F1 UM

Utworzony zostanie element okna rejestracji o podanej nazwie. W prawym dolnym panelu
dostepne sa zakladki, 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 moga pozosta¢ domyslne.

| View.scp - TCatScopeView Q@JE\
Fle Edt View Scope Options Help
[ = B &7 >

=] m Scope
P o)

1 ) | | | | ) ) | | | | |
0 100 200 300 400 500 GO0 700 800 900 1000 1100 1200

3
GerdGl| Propetties Yrager | Corsors

Show Scape
Overload Stop

® Standard

O FRingbuffer  Displayed Length [s]

Refiesh Rate[s; |05
ADS Delap [s]: 01

Background Backgiound

For Help, press Fi UM

Menu kontekstowe utworzonego elementu posiada pozycje dodania kanatu
wizualizacji Add Channel. Doda¢ dwa kanaly o nazwach np. u i Yy, przeznaczone do
rejestracji odpowiednio wejscia (sterowania) 1 wyjsScia obiektu cieplnego. Po wybraniu
danego kanatu (przez kliknigcie na odpowiadajacy mu element), w prawym dolnym panelu
ukazuja si¢ zaktadki konfiguracyjne.
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+» View.scp - TCatScopeView =13 + 4 View.scp - TCatScopeView =]
File Edit View Scope Options Help Fie Edit Yew Scops Options Help
D&M B &7 > D=l B 87 >
= B seope | = A scope
= & Em|

5 1000— 100.0-
— &
500— 500
Tnport Charriel., 0o— 00 ’ |
0 500 1000

| | ' ' ' | ' ' ' | 1 '
et A3 et 1D, 0 100 200 300 400 00 BOD 70O BOD 600 1000 1100 1200

=
General | Propeties | Trigger | Cursars G p\ay Shie
Nome:  [Temp bddess
A5 NelD 516120011
Commert

SewverPort 601
Group, 0FO05

Offset 00000234
Symbot FIAIN FACTUALVALUE
v
< > / < >
For Help, press F1 [ For Help, press Fi HUFT

(X

Edit Acquisition

Reference BT BEOOL7O00N »» BOOL
@ Symbals BT BRETAINYO0T w»» BOOL
() Index Group/Offset 53] INDEXFO0T »x DINT
() Diect per Symbol 52 INDEXFO0Z s DINT

52 INDEXFO03 »» DINT

52) INDEXTO04 w DINT

52) INDEXFO05 »» DINT

52 INDEXFO0E s DINT

32) INDEXFO07 22 DINT

52) INDEXFO08 w DINT

52) INDEXFO03 »e DINT

EFMAININ 3 INT1E

Type:

Address
AMS MNetlD: 518120011

Server Port 801 PLC 1.Runtime  +

Group: G MAIN.OUT »» INT16
Off et

Symbol

MAIN.IN

@Inadwmhnlsj})[ oK I [ Cancel

Dla kazdego z dwdch kanaldéw zrealizowa¢ opisane nizej czynnos$ci konfiguracyjne.

W zaktadce Acquisition:

e Jako adres AMS Net ID sterownika wpisaé adres podtaczonego sterownika CX1000
(dostepny na dolnym pasku stanu programu TwinCAT System Manager lub
TwinCAT PLC Control).

e Nacisng¢ przycisk Change..., a w otwartym nastepnie oknie dialogowym przycisk
Reload Symbols. Zatadowane 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 wcisnag¢ przycisk OK.

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

W zaktadce Display:
e Ustawi¢ odpowiedni zakres rejestrowanej wartosci tak, aby byl on zblizony do zakresu
wartosci z przetwornikow: 0..7FFFh — mozna wybra¢ np.: Lower Bund: -100, Upper

Bund: 30000.

o  Wiaczy¢ wyswietlanie siatki wykresu (pole Grid).

12



PRz, 2011, Bozek Andrze;j

+a view - TCatScopeView

=y =]

Flle Edit Wew Scope Options Help

=R >

= A Scops

= & Temp

¥

30000— 30000

20000— 20000

10000— 10000

0 i
| | I I I ] |
i 200 400 500 800 1000 1200
Gensrsl A:quisi\e
Y-disis
Oemp Show Chaninel
Show Label
O attached to G
Unit
Lower Baund:
Upper Bound:
Dffset pvalue: Offsetsvabes (0|
Scale y-value:
For Help, press Fi UM

W zaktadce Style:

e Mozna zmieni¢ kolory linii wykresu dla poszczegdlnych kanatéw (Pen Color —
Change...), przypisujac np. kolor czerwony dla kanatu sterowania (u) i zielony dla

wyjscia (Y).
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