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1. PODSTAWOWE UKLADY STEROWANIA

Pneumatyka okresli¢ mozna ten dzial techniki, ktéry zajmuje si¢ budowa
1 zastosowaniami urzadzen wykorzystujacych do swego napgdu gazy lub pary
( najczesciej jest to sprezone powietrze).
Obszary zastosowan urzadzen pneumatycznych sa bardzo szerokie. Najwaz-
niejsze to:
- napedy liniowe do podawania, przesuwania, podnoszenia elementow,
- napgdy udarowe do kucia, wycinania,
- w technice obrobki powierzchniowej do malowania natryskowego czy pia-
skowania,
- w technice transportowej do transportu materiatéw sypkich,
- w diagnostyce 1 rehabilitacji medyczne;j.
W tym miejscu przedstawiony jest prosty uktad obrazujacy przyktadowe roz-

wiazanie dotyczace sterowania pneumatycznego.

2

1 H_;‘IB
2 ﬂ 2 ‘ 2 - 2
=Link el el | Tl




@ Mechatronika | Podstawowe uktady sterowania | 9

Do analizowania i projektowania uktadow pneumatycznych wykorzystano
oprogramowanie FluidSIM — specjalizowane narzedzie informatyczne do pracy
z elementami i systemami sterowania.

Naszym pierwszym krokiem begdzie uruchomienie komputera z dostgpem
do Internetu, odwiedzenie strony www.fluidsim.com 1 pobranie oprogramowania
FluidSim w wersji pneumatycznej oznaczonej litera P. Pierwsze kroki proponuje-
my zacza¢ z oprogramowaniem w wersji 3.0 1 taka wersj¢ nalezy pobra¢ ze strony
firmy Festo Didactic.

Oprogramowanie dostgpne w wersji demonstracyjnej jest w pelni funkcjonal-
ne, ale bez mozliwosci zapisywania plikéw.

Po uruchomieniu oprogramowania pojawia si¢ okno giowne. Nalezy wybrac
nowy arkusz i mozemy przystapi¢ do pracy z analizowaniem dziatania uktadow

pneumatycznych.
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Naszym pierwszym zadaniem bgdzie przeanalizowanie pracy uktadu z poniz-

szego rysunku.
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~ Sitownik dwustronnego
F=0 dziatania

<‘,:‘, Zawor sterujacy 3/2

Kompresor i zespot
przygotowania powietrza

Elementy nalezy wybrac¢ z biblioteki znajdujacej si¢ na lewym pasku aplikac;ji.

Metoda przeciagnij 1 upus¢ wybieramy i przenosimy elementy. W wyniku powin-

nismy otrzymac rysunek jak ponize;.

t Dects Project Ve Cptorn Window 1
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Laczenie elementéw odbywa si¢ w rownie prosty sposob. Nalezy najechac
myszka na wybrane przylacze, ktore zmieni wtedy swoj kolor na zielony. Pojawi

si¢ celownik jak na rysunku.
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Wystarczy przytrzymac lewy przycisk myszy 1 przeciagna¢ go w wybrane
miejsce tworzac polaczenie.
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Pozostato jeszcze wybrac rodzaj sterowania elementem. Jak wida¢ zawor za-
faczany jest przyciskiem r¢cznym z lewej strony a powrdt do pozycji spoczynko-
wej odbywa si¢ przy pomocy sprezyny powrotnej. Aby to ustawi¢ nalezy kliknaé
dwukrotnie lewym przyciskiem myszy na symbolu zaworu. Otworzy si¢ wowczas
okno wlasciwosci elementu.

Configure Way Valve
— Left Actuation — Description — Right Actuation

Springreturned T [ Spring-returned

Pilated r f Pilated
M anually * || ~Walve Body * | Manually
Mechanically \ - ||ﬂ|j @jl jl - | Mechanically
Prieumatically - Initial Pozition - Prieumatically
Electrically ’7 ol [y gl ("/ ‘ Electrically
/
\ ak I Cancel | %Ip |
L

Rozwijajac zaktadke ,,Manually” nalezy wybrg¢ potrzebny element.
Powrot sprezyna wybieramy w tym miejscu.
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Przylacza nr 3 1 5 zaworu sterujacego nalezy zamkna¢ odpowiednia koncow-
ka tak jak si¢ to robi w fizycznych elementach przemystowych. W tum celu nalezy
najecha¢ myszka na przyltacze i po naci$nigciu prawego przycisku myszki wybrac
zaktadke ,,Properties...” z menu rozwijanego wybieramy ttumik hatasu jak to wi-

da¢ na rysunku.

Pneumatic connection

Connection Designation |1

1~ Display Quantity
[~ Pressure [bar]
™ Flow [I/min]

r~ Terminator -

Aby sprawdzi¢ jak uktad dziata nalezy nacisna¢ przycisk P znajdujacy sig
na gornym pasku aplikacji lub nacisna¢ przycisk F9 na klawiaturze komputera.
Uruchomiony zostaje tryb symulacji. Po najechaniu myszka na rysunek zaworu,
w miejsce gdzie zostalo wybrane sterowanie rgczne, mozna przestawic¢ element
1 zobaczy¢ jak sitownik si¢ wysuwa.

FluidSit

EIOEOCLEEE

Teva sauy

Nasze kolejne zadanie to analiza ukladu na rysunki ponizej. Pojawiaja si¢ nowe
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elementy, ktorymi sa wytaczniki krancowe 1S1 1 1S2

Na poczatku uzyjemy jednego wytacznika krancowego informujacego, ze
sifownik si¢ wysunat. Bedzie to zawor 3/2 przetaczany przyciskiem rolkowym
ze spr¢zyna powrotna. Aby ,,przymocowac” wytacznik krancowy do sitownika
nalezy klikna¢ na nim dwa razy. Otwiera si¢ wtedy okno ,,Double acting cylin-
der”. Nastepnie wybieramy przycisk ,,Edit Labels..” w wyniku czego otwiera sig
okno jak z prawej strony, gdzie nalezy wpisa¢ oznaczenie krancéwki i na jakim

wysunigciu tloka ja mocujemy. Krancowka 1S1 informuje, ze silownik nie jest

wysunigty.
Double acting cylinder : Distance rule |z|
Foce [ B [N (100010000 ] Letie] Rty

mas Strake [ 100 [mm (1 5000)  +] [151 | 0 Jom @100)  ~]
FistonPosion | 0 [om (0.5000) ] fis2 | 100 fom 0.100) <]
Pistordres [ 314 [gem (0.25.810) <] J I 00 S
010«
Ringarea [ 272 [gem (01.750) ~| : : :mm[ : j
mm (0100~

Display Cuantity
R
™ Welacity [m/s] I I Imm _I

I~ Forca [M]

ok I Cancel | Help |
Edt Labels... |
Ok, I Cancel | Help |

Potwierdzamy wprowadzone zmiany naci$nigciem przycisku OK. i zamyka-
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my okna. Ostatnim krokiem jest najechanie na kotko rolki, dwukrotne kliknigcie

na nim oraz wpisanie odpowiedniej wartosci w polu Label.

2
(P Mechanical connection

- T\‘ M Label [152

1 3 ok | cCocel | Hep |

Poprawne potaczenie wszystkich elementéw 1 uruchomienie symulatora skut-
kuje tym, ze po nacis$nigciu 1 puszczeniu przycisku sterowania r¢cznego sitownik
wysuwa si¢ 1 po osiagnigciu potozenia koncowego sam powraca do pozycji wyj-
sciowej.

Niejednokrotnie zachodzi potrzeba spowolnienia ruchu sitownika w jedna lub
w obie strony. Uzywamy wtedy zaworu dtawiacego lub dlawiaco-zwrotnego. Za-

wor dtawiacy nie jest dostepny w tej wersji oprogramowania.

Na schemacie przedstawiono sposoby wilaczania zaworéw dlawiaco-zwrot-
nych w obwody elementéw wykonawczych. Roznice pomigdzy nimi to zadanie
dla czytelnika. Nalezy zbudowac ten uktad w programie i wskaza¢ r6znice w dzia-
faniu. W celu uproszczenia schematu nie zostat wrysowany zespot przygotowania
powietrza i thumiki hatasu w zaworach. Nalezy uzupeic rysunek o brakujace
elementy.
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Czgsto zdarza sig, ze musimy wprowadzi¢ opdznienie czasowe w pracy ele-
mentéw. Na przyktad sitownik powinien wysuna¢ si¢ i pozosta¢ w takiej pozycji

przez 3s. w takich sytuacjach korzysta si¢ z elementéw czasowych.
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Uktad ilustruje przesunigcie czasowe pomigdzy uruchomionym przyciskiem

START i momentem wysuwania si¢ sitownika. To przesunigcie mozemy zobaczy¢

korzystajac z komponentu State Diagram w bibliotece elementdw.

Obiekty do obserwacji wybieramy metoda ,,przeciagnij i upus¢

my w obrgbie prostokata komponentu State Diagram.

B QQRAAQQID| = > > m

C:\Pr

F

FluidSIM-P (Demo-Yersion)
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Sprobujemy teraz zbudowac uktad ktéry bedzie realizowaé pewne skonczone
dzialanie technologiczne. Wyobrazmy sobie, Ze stoi przed nami prasa pneuma-
tyczna. Ma ona dziata¢ w ten sposob, ze po naci$nigciu przycisku START tlok
sitownika wysuwa si¢ wolno, z predkoscia ok. 50% predkosci znamionowej. Po
osiagnigciu potozenia koncowego tlok dociska element obrabiany przez 4s. powrot
sitownika nastgpuje samoczynnie z 100% predkoscia znamionowa. Ze wzgledow
bezpieczenstwa urzadzenie musi by¢ uruchamiane przez naci$nigcie jednoczesne
dwoch przyciskow START, czyli nalezy uzy¢ pneumatycznego zaworu logicznego
AND.

[ Zawor logiczny |

Companent Description [Designation 0 2 4 8 2 10 12

Double acting cyhnder

mm

Kolejny przyktad to wstep do sekwencyjnych uktadéow sterowania pneuma-
tycznego. Po nacisnigciu przycisku START wysuwa si¢ pierwszy sitownik. Po
osiagnigciu potozenia koncowego wysuwa si¢ drugi sitownik. Gdy drugi sitownik
wysunie si¢ do konca jednoczes$nie cofaja si¢ obydwa sitowniki.
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Wymagania stawiane uktadom pneumatycznym mozna réwniez sprecyzo-
wac w postaci diagramu zaznaczajac strzatka te zaleznosci, ktore sa szczegol-
nie istotne dla prawidlowej pracy ukladu. Ponizej przedstawiono wtasnie takie

podejscie do problemu, a rozwigzaniem jest powyzszy schemat.

Component Description |Designation 0 2 4

100 ' h
80 A

Double acting cylinder 60/

40

20

mm
100

80/

Double acting cylinder 60|

S

mm

Przyklad ilustrujacy takie wiasnie podejscie do problemu. Uktad ma skta-
da¢ si¢ z dwoch sitownikéw dwustronnego dziatania i realizowaé ponizszy

diagram pracy.
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Component Description  |Designation 0 1 2 3 4 ] & i B8 9 10

Double acting cylinder 60

Double acting cylinder 60

By¢ moze ze rozwiazaniem moze by¢ urzadzenie, ktérego schemat przed-
stawiono ponizej. Sprawdzenie dziatania i utworzenie diagramu pozostawiamy

czytelnikowi.

Sterowanie hydrauliczne
Uktady hydrauliczne stuza do przekazywania energii mechanicznej z miejsca
jej wytwarzania do miejsca zuzytkowania za posrednictwem cieczy robocze;.
Ze wzgledu na sposéb przekazywania energii wyodrgbniamy dwie grupy napg-
dow hydraulicznych:
- hydrokinetyczne - wykorzystujace energi¢ kinetyczna cieczy robocze;j,

- hydrostatyczne - wykorzystujace energi¢ ci$nienia cieczy robocze;.
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Charakterystyka uktadéw hydrostatycznych:

I) bardzo powazna zaleta tych ukladoéw jest duza wydajnos¢ energetyczna
w odniesieniu do jednostki masy lub objgtosci. Sprowadza sig to do faktu iz
silnik hydrauliczny w poréwnaniu do elektrycznego o tej samej mocy jest
ok. 10 razy lzejszy i zajmuje ok. 20 razy mniej miejsca,

2) w uktadach tych bardzo tatwo mozna uzyska¢ duza elastyczno$¢ ruchowa
- zmiang ruchu obrotowego na prostoliniowy czy zmienne przetozenia reali-
zowane w sposob bezstopniowy,

3) mata bezwtadnos$¢ uktadéw pozwalajaca na czgste lub gwattowne zmiany
predkosci lub obciazenia — silnik elektryczny ma bezwladnos¢ ok. 72 razy
wigksza,

4)nie potrzeba dodatkowych sposobow smarowania elementow pracujacych,

5)tatwo$¢ automatyzacji sterowania — praca i zarzadzanie uktadami za pomoca
sieci przemystowych.

Stosowanie rozwiazan hydrauliki sitowej zaczyna si¢ w samochodzie osobo-
wym ( uktad wspomagania kierownicy, uktad hamulcowy ) a konczy na urza-
dzeniach pracujacych w drogownictwie, kopalniach czy hutach gdzie mamy do
czynienia z duzymi sitami czy zmianach parametréw uktadéow pod duzymi ob-
cigzeniami

Medium roboczym w uktadach hydrostatycznych jest ciecz zwana takze

czynnikiem roboczym lub obiegowym.

CIECZE ROBOCZE

Ciecz w uktadach hydraulicznych, jej rodzaj 1 parametry, jest bardzo waznym
czynnikiem poniewaz to od niej zaleza parametry uktadu, jego charakterystyki
robocze czy choc¢by trwato$¢ elementow sktadowych. W zwiazku z tym musi ona

spetnia¢ okreslone funkcje:

smarowanie wszystkich elementéw bedacych w ruchu,

przenoszenie energii,

przenoszenie sygnatéw sterujacych,

uszczelnianie,

odprowadzenie ciepta.
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FILTRY

Najczgstszymi powodami awarii w uktadach hydraulicznych jest fakt nie-
wystarczajacej filtracji cieczy roboczej. Nie trzeba chyba przekonywac, ze czysta
ciecz robocza bez zanieczyszczen statych to wigksza zywotno$¢ elementow ru-
chowych. Najbardziej niebezpieczne sa zanieczyszczenia stale o wielko$ci ziarna
poréwnywalnego z luzem pasowania elementow bgdacych w ruchu.

Filtry w uktadach hydraulicznych mozemy montowa¢ w gal¢ziach niskiego
lub wysokiego ci$nienia:

- filtry wysokoci$nieniowe — umiejscowione w przewodzie tlocznym pompy
lub przed elementem wrazliwym na zanieczyszczenia np. serwozaworem,

- filtry niskoci$nieniowe — instalowane w przewodzie ssawnym pompy lub
sptywowym do zbiornika.

Gléwne zadania, ktore powinien spetnia¢ dobry filtr hydrauliczny:

- Ogolna ochrona cieczy roboczej przed zanieczyszczeniami. Stosuje si¢
filtry montowane w linii sptywowej z uktadu, bezposrednio przed zbior-
nikiem cieczy lub kompletny uktad filtrow w pomocniczym obwodzie fil-
trujacym.

- Ochrona elementéw hydraulicznych wrazliwych na zanieczyszczenia.
Spetnienie tego zadania mozliwe jest gdy filtr jest umiejscowiony mozli-
wie blisko chronionego elementu.

- Ochrona uktadu hydraulicznego przed zanieczyszczeniami pochodzacymi
z otoczenia. Zadanie to spetniaja elementy oczyszczajace powietrze z cza-
stek mogacych dostac si¢ do zbiornika z zewnatrz. Montowane sa zwykle
razem z filtrami wlewowymi.

- Ochrona uktadu hydraulicznego przed skutkami uszkodzen elementow
hydraulicznych. Pojawienie si¢ duzych zanieczyszczen w uktadzie moze
by¢ spowodowane np. erozja zbiornika gléwnego magazynujacego ciecz.

Rozwiazaniem jest wstawienia filtra po stronie ssawnej pompy.
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Symbol graficzny Nazwa 1 opis filu

Symbol ogolny. A—B kierunek przeplywu cieczy przez
filtr (kierunek filtrac)i)

Filtr wlewowy. A—B kienmek przeplywu cieczy przez
filtr (kierunek filtrac)i)

Filtr ssawny, A—B kierunek przeplywu cieczy przez filtr
(kierunek filtrac)i)

Filtr powietrza

Filtr wlewowy z filtrem powietrza

Filtr z wbudowanym bocznikowym zaworem zwrotmym

Filtr z zaworem bocznikowym i manometrycznym
wskaznikiem zanieczyszczenia wkladu filtrujacego

Filtr z zaworem bocznikowym 1 elektrycznym wskazni-
kiem zanieczyszczenia wkladu filrujacego

Filtr z zaworem bocznikowym 1 optycznym wskaznikiem
zanieczyszczenia wkladu filtrujacego

Filtr podwojny, przelaczalny, mozliwos¢ wymiany nie
pracujacego filtra bez przerywania pracy ukltadu hydro-
statycznego
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Filtrowanie
w obwodzie
gtownym

Element
sterujgcy Filtrowanie

w obwodzie
pomocniczym
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Przyktad umiejscowienia filtréw w uktadzie hydrostatycznym:
1) filtr ssawny,
2) filtr ttoczny wysokoci$nieniowy,
3) filtr sptywowy,
4) filtr wlewowy z filtrem powietrza,

5)filtr tloczny niskoci$nieniowy.

POMPY WYPOROWE

Podstawowym elementem kazdego uktadu hydraulicznego jest pompa wypo-
rowa. Jej zadaniem jest zamiana energii mechanicznej na energig ci$nienia cieczy
roboczej. Praca pompy polega na przettaczaniu cieczy roboczej z przestrzeni ssaw-
nej do ttocznej za pomoca elementéw wyporowych. Wielko$¢ dawki przettaczanej
cieczy okreslona jest wielkos$cia komory wyporowej. Warunkiem koniecznym po-
prawnego dziatania takiej pompy jest szczelne oddzielenie przestrzeni ssawnej od
tlocznej oraz szczelno$¢ pomigdzy elementem wyporowym i komora.

Na rysunku przedstawiono przeptyw cieczy roboczej w pompie zgbatej o za-

zgbieniu zewngtrznym.
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1 /3

Zasadg dzialania pompy topatkowej pokazuje rysunek.

Lopatki (1) osadzone sa w mimosrodowym wirniku (2) obracajacym si¢ we-
wnatrz korpusu pompy (3). W czasie obrotu wirnika, topatki zagarniaja ciecz
z komory ssawnej (4) do przestrzeni migdzylopatkowej (5) przenoszac ja do ko-

mory ttocznej pompy (6).

Symbeol graficzny Nazwa 1 opis pompy
f@ o stalym kierunku tloczenia
Pompa o stale)
wydajnosel o zmiennym kierunku tloczenia
| o stalym kierunku tloczenia, bez precyzowania
L@ sposobu zmiany wydajnosci
o zmiennym kierunku tloczenia, bez precyzo-
Wwania sposobu zmiany wydajnosci
o stalym kierunku tloczenia, wyposazona w ste-
[— Pompa o zmiennej [rownik skoku zerowege — sterownik po prze-
. wydajnosci kroczeniu nastawionego cisnienia zmmiejsza
wydajnos¢ do minimalne] wartosci
|
=
|| o zmiennym kierunku tloczenia, wyposazona w
| recznie sterowany mechanizm zmiany wvdajno-
|_‘ A _I sc11 kienunku tioczenia
1

Zadaniem silnika wyporowego, ktorego czgsciej nazywamy silnikiem hy-

draulicznym, jest zamiana energii ci$nienia cieczy na energi¢ ruchu obrotowego.
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Zasada dziatania silnika jest odwroceniem zasady dziatania pompy wyporowej
1 polega na doprowadzeniu cieczy pod ci$nieniem do komor wyporowych, ktore
zmieniajac swoja objeto$¢ wymuszaja ruch obrotowy elementéw obrotowych. Te
z kolei wymuszaja ruch obrotowy watka wyjsciowego silnika. Ciecz ktdra zostata
pozbawiona energii jest odprowadzana do zbiornika glownego.

Dobierajac silnik do danego rozwiazania musimy mie¢ na uwadze dwie wiel-
kosci charakteryzujace te elementy tzn. predkos¢ wirowania watka gléwnego oraz
moment obrotowy na wale.

Wyrézniamy dwie grupy silnikow:

- szybkoobrotowe niskomomentowe 300-3000 obr/min,
- wolnoobrotowe wysokomomentowe 1-200 obr/min.

Stosowanie silnikow wolnoobrotowych jest bardzo wygodne poniewaz nie

potrzeba stosowac¢ przektadni mechanicznych przy polaczeniu ich z watkami na-

pedowymi maszyn.

SILOWNIKI
Podstawowymi elementami wykonawczymi w uktadach hydraulicznych sa
sitowniki, zwane rowniez cylindrami hydraulicznymi.
W sitlownikach energia ci$nienia cieczy roboczej zamieniana jest na energi¢
mechaniczng pod postaciami:
- ruchu posuwisto-zwrotnego,
- ruchu obrotowo-zwrotnego, czyli obrotowego o ograniczonym kacie ob-

rotu.

Silowniki jednostronnego dzialania mozemy podzieli¢ na :
- tlokowe,
- nurnikowe,

- teleskopowe.

Silowniki dwustronnego dzialania mozemy podzieli¢ na :
- sitowniki o ruchu prostoliniowo-zwrotnym:
- sitowniki jednottoczyskowe,
- sitowniki dwuttoczyskowe,

- sitowniki wielotlokowe.
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Symbol graficzny Nazwa 1 opis silownika

jednotloczyskowy bez tlumiemia ru-
R chu w skrajnych polozeniach tloka

|
I jednotloczyskowy 2z nienastawnym
thumieniem ruchu w lewym skrajnym
polozeniu tloka
jednotloczyskowy z nastawnym thu-
mieniem ruchu w obu skrajnych poto-
zeniach tloka

dwutloczyskowy bez tlumuienia ruchu
w skrajnych polozeniach tloka

Silownik
dwustronnego
dzialania

| 1 dwutloczyskowy z nienastawnym
I tlumieniem ruchu w obu skrajnych

polozemach tioka

—— ‘ dwutloczyskowy z nastawnym thu-
| T mientem ruchu w obu skrajnych

polozemach tioka

teleskopowy bez tlhumienia ruchu w
skrajnvch polozeniach cvlindréw 1
tloka

wahliwy bez thumienia ruchu w skraj-
nych pelozentach

Symbol graficzny Nazwa i opis silownika

numikowy bez thumienia ruchu w
| skrajnych polozeniach nurnika

numikowy z thunueniem ruchu w dol-

H Silownik 4l =
. i nym polozeniu nurnika
A Jednostronnego
r dzialanma

teleskopowy bez tlumienia ruchu w

"( skrajnych polozeniach cylindrow i

tloka

Analizujac dzialanie i projektujac uktady hydrauliczne nalezy pamigta¢ o pod-
stawowej 1 najwazniejszej zasadzie w takich systemach, czyli o zabezpieczeniu ca-
fego systemu przed nadmiernym wzrostem cis$nienia cieczy roboczej w obwodzie
pompy wyporowej. O ile wypigcie si¢ przewodu w uktadach pneumatycznych pod
ci$nieniem $rednio 6-10 atm. jest srednio niebezpieczne to rozerwanie przewodu

pod ci$nieniem 200 atm. moze mie¢ konsekwencje nieprzewidywalne. Do ochro-
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ny stosuje si¢ zawory oznaczone numerem 4 i 5 na rysunku ponize;.
Przyktad prostego uktadu hydraulicznego zawierajgcy zatozenia opisywane do-

tychczas.

2.1

.............

/ -
ol
— X b1
P [T /
¢ 9

s

Schemat funkcjonalny uktadu z dwoma obwodami hydraulicznymi: 1 - obwod
glowny, 1.1 - sitownik jednottoczyskowy, 1.2 - rozdzielacz 4/3, 2 - obwod pomocniczy zasi-
lany po wzroécie cisnienia w obwodzie gtéwnym, 2.1 - silnik obrotowy, 2.2 - rozdzielacz
4/2, 3 -pompa, 4 -zawor maksymalny, 5 -zawér przytaczajacy zasilanie obwodu pomo-
6 - filtr splywowy, 7 - filtr wlewowy
z filtrem powietrza, 8 - silnik elektryczny, 9, 10 - zawory zwrotne, 11 - zbiornik

cniczego po wzroscie cisnienia w obwodzie gtownym,

[lustracje funkcjonalng zaworu maksymalnego przeprowadzimy korzystajac

z oprogramowania FluidSIM w wersji 3.0 dla uktadow hydraulicznych pobranego

w wersji demo ze strony producenta WW W.fluidsim.com.
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W rozwiazaniu tym wykorzystaliSmy tzw. zespot hydrauliczny zawierajacy sil-
nik elektryczny, hydrauliczna pompg wyporowa i zawor maksymalny z manome-

trem stanowiacy wbudowane zabezpieczenie ukladu zasilajacego.
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W przyktadzie nastgpnym wykorzystamy zawor maksymalny w trochg innym
aspekcie funkcjonalnym. Chcemy zeby po wysunigciu si¢ sitownika uruchomit si¢
silnik hydrauliczny stanowiacy wskaznik zadzialania zaworu zabezpieczajacego

pompg wWyporowa.

A

——

)

Uktady hydrauliczne stosuje si¢ najczesciej w urzadzeniach, w ktorych mamy
do czynienia z przemieszczeniami duzych mas. Niejednokrotnie zalezy nam na
tym aby sitownik pozostal w takim potozeniu w jakim chce pozostawi¢ go opera-
tor dzwigu lub koparki 1 weale nie musi to by¢ potozenie skrajne. Stosujemy wtedy
zawory rozdzielajace z przynajmniej trzema pozycjami pracy. Przy pomocy takich

elementéw wymuszamy zatrzymanie sitownika w dowolnym potozeniu.
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Ponizszy przyklad ilustruje to co w uktadach hydraulicznych stosuje si¢ bar-
dzo czgsto a mianowicie wymuszanie kierunku obiegu cieczy roboczej w uktadzie

poprzez zastosowanie zaworow zwrotnych, maksymalnych i dtawiacych .
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2.SIECI PRZEMYSLOWE AS-1 1 PROFIBUS-DP.

Field
Digital /O

Procesy produkcyjne sktadaja si¢ z wielu etapéw przygotowania i wytwarza-
nia stad konieczno$¢ zbierania danych z wielu punktow procesu jak 1 zarzadzania
wieloma elementami produkcji. Sieci przemystowe nazywane sa czesto sieciami
miejscowymi, polowymi (ang. fieldbus) zaliczaja si¢ do grupy sieci lokalnych,
ktorych rozmiar ograniczony jest do rozmiarow sterowanej instalacji lub hali fa-
bryczne;j.

Sieci polowe pozwalaja na komunikacje przemystowa z wykorzystaniem roz-
nych mediéw transmisji, takich jak kabel miedziany, Swiattowod lub komunikacja
bezprzewodowa do potaczenia réznych urzadzen polowych (czujniki, elementy
wykonawcze, napedy, przetworniki, itp.) z jednostka centralng lub systemem nad-
rzednym.

Technologia sieci polowych zostata rozwinigta w latach 80-dziesiatych, a jej
celem byto zastapienie powszechnie stosowanej techniki centralnej okablowania.
Z powodu réznych wymagan 1 preferencji rozwiazan poszczegolnych producen-
tow, opracowano liczne systemy sieciowe na rynku. Wigkszos$¢ oparto na standar-
dzie IEC 61158 oraz IEC 61784. PROFIBUS jest integralna czg$cia tych standar-
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dow. Ostatnio zaczat rozwija¢ si¢ systemy komunikacyjne oparte na sieci Ether-
net. Stwarza to duze mozliwosci komunikacyjne pomigdzy ré6znymi poziomami
automatyki i siecig biurowa. PROFInet stanowi przyklad tego typu sieci opartej na
systemie Ethernet. Konieczno$¢ koordynowania, rozwoju i dystrybucji systemow
sieciowych na rynku zaowocowato powstaniem Organizacji Uzytkownikow Sieci
takich jak PROFIBUS User Organization PNO i rownolegle PI dla sieci PROFI-
BUS i PROFInet.

Zalety uzytkowe sieci polowych oraz bezpieczefistwo i pewnos¢ w przesyla-
niu danych to parametry decydujace o ciagtym doskonaleniu i rozwoju technologii
sieci polowych. Niebagatelna sprawa jest rowniez redukcja catosciowych kosz-
tow, jak rowniez wzrost wydajnos$ci 1 jako$ci systeméw automatyki opartych na
rozwiazaniach sieciowych. Wyrazne zalety sa widoczne przy tatwej konfiguracji,
okablowaniu, inzynieringu i uruchomieniu sieci, jak rowniez eksplatacja w trakcie
normalnej pracy. Gléwna jednak zaleta jest redukcja kosztow eksploatacyjnych
sieci. Mamy réwniez do dyspozycji bogata diagnostyke i wazne informacje dla
stuzb utrzymania ruchu i serwisu. Sieci polowe znacznie zwigkszyly elastycznos¢
1 wydajnos¢ instalacji, w poréwnaniu z tradycyjnymi technologiami. Obecnie sie¢
PROFIBUS wykorzystywana jest praktycznie w wigkszo$ci obiektow przemysto-
wych zaréwno w automatyce procesowej, jak i liniach produkeyjnych.

Mozliwos¢ komunikacji urzadzen i systemow oraz spojna technologia prze-
kazywania informacji stanowi podstawe koncepcji komunikacji systemoéw au-
tomatyki. Komunikacja laczy stacje w plaszczyznie poziomej, jak i pionowej
zapewniajac dostgp do najnizszej komorki obiektu. Hierarchiczny i zorientowa-
ny obiektowo system komunikacji, taki jak standard PROFIBUS z mozliwoscia
przejscia do innych pozioméw np. sie¢ AS-Interface lub Ethernet (poprzez system
PROFlInet) , stwarza idealne mozliwosci do tworzenia sieci we wszystkich obsza-

rach produkcji.
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[ Zarzadzanie |

Komunikacja danych

Produkcia |

il Poziom sterowania
1

ﬂ Poziom czujnikow

Automatyka |

Komunikacja polowa

" PROFInet [|EC 81158/81784
)  PROFIBUS |EC 61158/61784
C——————— AS-Interface IEC 62026

Na najnizszym poziomie obiektu AS-I sygnaly z binarnych czujnikéw
i elementow wykonawczych transmitowane sg poprzez sie¢ sygnalowg. Daje
to prosta i stosunkowo tania technologi¢ przesylania danych i zasilania tym
samym kablem. AS-Interface stanowi idealne rozwigzanie dla tego typu apli-
kacji i wymagan.

Na poziomie polowym rozproszone stacje takie jak moduly 1/0, prze-
tworniki, napedy, zawory i panele operatorskie komunikuja si¢ z systemem
automatyki poprzez wydajny system komunikacji PROFIBUS. Transmisja
danych procesowych odbywa si¢ cyklicznie, podczas gdy dodatkowe przerwa-
nia, dane konfiguracyjne i diagnostyczne przesylane sa acyklicznie na zada-
nie. PROFIBUS w pelni spelnia te wymagania i daje uniwersalne mozliwosci
komunikacji w automatyce.

Na poziomie sterowania sterowniki programowalne takie jak PLC i IPC
komunikuja si¢ z innymi systemami IT i siecia biurowa poprzez Ethernet,
TCP/IP, Intranet oraz Internet. Tego typu informacje wymagaja duzych pa-
kietow danych i wydajnej komunikacji. Podobnie jak PROFIBUS, oparty na
bazie sieci Ethernet — standard PROFInet, spelnia wymagania stawiane spo-
sobowi wymiany danych z wykorzystaniem stosu TCP/IP.

Zasada dzialania kazdej sieci opiera si¢ na tzw. modelu referencyjnym ISO/
OSI, ktory opisuje komunikacj¢ pomigdzy stacjami w systemie sieciowym oraz

definiuje zasady transmisji i interfejs wykorzystywany w danym protokole.
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W 1983 Migdzynarodowa Organizacja dla celow Standaryzacji (ISO) ustanowit
model referencyjnyOSI ( Open Systems Interconnection Reference Model), ktory
definiuje elementy, strukturg i zadania zwigzane z komunikacja. Model zostat po-
dzielony na siedem warstw

Kazda z warstw spelnia specjalne funkcje w procesie komunikacyjnym. Jezeli
jednak system komunikacyjny nie wymaga ktorej$ z funkceji, wtedy odpowiednia
warstwa nie jest wykorzystywana i jest pomijana . Model ten zostanie opisany na

przykladzie sieci PROFIBUS w dalszej czg$ci opracowania.
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Budowa sieci AS-Interface.

Magistrala czujnikéw i urzadzen wykonawczych AS-i

Termin ,,AS-1” to skrot od angielskiego ,,actuator-sensor-interface”, co mozna
przettumaczy¢ jako sie¢ taczaca urzadzenia wykonawcze 1 czujniki. Taki uktad
magistrali to uklad sieciowy dla najnizszego poziomu automatyzacji — poziomu
procesowego. Na poziomie procesowym przeptyw danych jest bardzo niewielki,
gdyz wymiana sygnatéw pomiedzy potaczonymi urzadzeniami (przetacznikami,
przyciskami, czujnikami , przekaznikami pomocniczymi, zaworami elektroma-
gnetycznymi itp.) zachodzi tylko dwustanowo. Niemniej jednak, wymagania do-
tyczace szybkosci transferu danych sa bardzo wysokie.

Zarowno mechaniczne, jak i elektryczne specyfikacje dla sieci AS-i zostaly
przygotowane przez 11 kompetentnych firm, dziatajacych na obszarze sensoryki
1 produkcji urzadzen sterujacych. Dzigki temu mozliwe byto utworzenie niezalez-
nego od producentéw standardu czujnikow 1 urzadzen wykonawczych. Ponadto,
powstalo stowarzyszenie AS-i, ktérego celem jest ocena wszystkich elementow
AS-i pod katem ich kompatybilnosci ze standardem oraz przyznawanie logo AS-i,
gdy ocena wypadnie pozytywnie.

Najwazniejsze zalety tego typu rozwiazania to:

- brak wiazek przewodow migdzy czujnikami, urzadzeniami wykonawczy-
mi 1 sterownikami PLC,

- szybki 1 prosty montaz,

- automatyczne taczenie dzigki ztaczom cut-and-clamp,

- wysoki poziom ochrony przed zaktdceniami,

- wysoki wspotczynnik ochrony — IP67, dzigki czemu mozliwe sa zastoso-

wania lokalne.

Struktura

Sie¢ ASI moze zosta¢ skonfigurowana w dowolna strukturg rozgateziona
(,,drzewo”). Do systemu mozna wtaczy¢ maks. 2 wzmacniacze sieciowe, co po-
zwala na wydtuzenie dystansu do 300 m. Nie wymaga si¢ podlaczania rezystorow

dopasowujacych jak ma to miejsce w przypadku sieci Profibus..
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Dane techniczne sieci AS-I:

maks. 31 elementéw AS-i przy rzeczywistej transmisji danych wejscio-
wych/wyjsciowych na poziomie 4 bitow,

maks. 124 czujnikéw i1 urzadzen wykonawczych na wejsciu/wyjsciu,
procedura dostgpu poprzez cyklicznag wymiang w ramach procedury ma-
ster/slave,

maksymalny czas cyklu — 5 ms,

zabezpieczenie przed blgdami, identyfikacja bledow i powtarzanie zakto-
conych telegramow,

medium transmisyjne dla danych to prosty przewod dwuzytowy (2 x 1,5 mm?
o maksymalnej energii pomocniczej 2 A dla kazdej linii sieci AS-1. Napigcie
zasilania to 30 V DC. Sygnat transferu danych jest modulowany. Mozliwo$¢
wykorzystania dodatkowego Zrodta energii pomocniczej 24 V DC,
podtaczanie i montaz elementoéw sieci AS-i w technice przylaczeniowej
modut slave sieci AS-i ze zintegrowanym obwodem (uktadem scalonym
AS-i), niewymagajacym procesora i oprogramowania; dzigki temu przy
przetwarzaniu danych prawie catkowicie wyeliminowane jest opdZnienie,
a takze zredukowana jest ilo$¢ urzadzen podporzadkowanych,

specjalne czujniki 1 urzadzenia wykonawcze AS-i z bezposrednio zinte-
growanymi uktadami scalonymi AS-i,

elastyczna konstrukcja, oferujaca migdzy innymi rézne opcje instalacji
elektrycznej,

maks. dlugos¢ przewoddéw — 100 m lub 300 m (ze wzmacniakiem).

Sie¢ AS-i to system z pojedynczym uktadem master. Dlatego tez w systemie
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znajduje si¢ zawsze jeden uklad master i do 31 modutow slave. Jezeli konieczna
jest wigksza liczba modutéw slave, nalezy zainstalowaé kolejna sie¢ AS-i z ukla-

dem master.

Podstawowe elementy sieciowe.
Sie¢ AS-i tworzy si¢ modutowo za pomoca nastepujacych elementow:
- zasilanie 30 V DC bezposrednio podtaczone do przewodu do transmisji
danych,
- przewod do transmisji danych sieci AS-i to nieekranowany zotty przewod
dwuzylowy; elementy AS-i podtaczane sa w technice przytaczeniowej,
a przewod AS-i jest profilowany, co pozwala unikna¢ bledow podczas in-
stalacji.
Kolorem z6itym oznaczono standardowe przewody do przesytania danych
1 zasilania urzadzen. Przewody koloru czarnego stosuje si¢ w przypadku stoso-
wania dodatkowego pomocniczego obwodu zasilajacego napigciem 30 V. Gdy
zachodzi potrzeba zasilania pomocniczego urzadzen napigciem 230V stosuje si¢
kabel w izolacji koloru czerwonego i odizolowanego galwanicznie od otoczenia

dodatkowa obudowa.

Wiaze sig to z faktem stosowania spolaryzowanego napigcia zasilajacego oraz
modulowania przesytanych sygnalow. Jest to pewien sposob na mechaniczna kon-
trol¢ poprawnos$ci podltaczenia modutu z reszta sieci.

Moduty podtaczane sa do tego kabla przy pomocy odpowiedniej dwuktowej



@ Mechatronika I Sieci przemystowe AS-1 i Profibus-DP I 39

zlaczki, ktdra przebija izolacjg 1 wbija si¢ w linke miedziang przewodu.

Dodatkowa linia zasilajaca.

Jezeli modut slave sieci AS-i zuzywa ponad 100 mA lub gdy catkowite zuzy-
cie wszystkich modulow slave sieci AS-i przekracza 2 A energii pomocniczej dla
kazdej linii sieci AS-i, wowczas nalezy zapewni¢ dodatkowe zasilanie. Rowniez
wyjsciowe moduty slave sieci AS-i zasilane sa przez zrédlo zewngtrzne w tech-
nologii kontroli o standardowej wartosci 24 V DC. Jest ono podlaczone czarnym
przewodem zasilajacym sieci AS-i do zrédet energii pomocniczej modutéw slave.

W przypadku energii pomocniczej, sie¢ zasilajaca AS-i podlaczona jest do
nieekranowanego, czarnego przewodu dwuzytowego. Podtaczenie do zrodla ener-

gii pomocniczej ma miejsce za

Przyktad podiaczenia z 4-bitowym i 8-bitowym modutem slave

Ponizszy schemat przedstawia przyktad konfiguracji PLC z uktadem master
AS-i, CP 342-2 1 CPU 313C-2 DP, a takze standardowym zrddtem zasilania 24 V
DC i zrédlem zasilania AS-i 30 V DC.
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Elementy sieciowe posiadaja kontrolki sygnalizacyjne. Opis sygnalizowania

stanow pracy moduldow przedstawiono w tabelach ponizej.
Funkcje LED interfejsu zaworu pneumatycznego:

Wyswietlacz LED
DIODA AS- DIODA USTERKI .
. Opis
(zielona) (czerwona)
Wiaczona Wytaczona Zasilanie sieci AS-i podtaczone, brak
usterek
Wytaczona Wytaczona W sieci brak zasilania AS-i
Mruga Wiaczona Nieustawiony adres AS-i (rowny zero)
Wiaczona Mruga Zwarcie / przecigzenie na wejsciu
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Wytaczona Mruga Zwarcie / przecigzenie na wyjsciu
Mruga Wiaczona Bfad komunik;ocg]itsrioeﬁ y()Wygas’r pakiet
Dioda zasilania pomocniczego (zielona) Opis
Wiaczona Napiecie podtgczone
Wylaczona Napiecie podtaczone
Dioda statusu (zielona/zétta) Opis
Wiaczona 1 - sygnat na wejsciu/wyjsciu
Wylaczona 0 - sygnat na wejsciu/wyjsciu

Funkcje przetacznika DIP switch w interfejsie zaworu pneumatycznego:

Ustawienie Ustawienie przetacznika DIP switch *

I I I I 1,2: wytaczone
Z napieciem** (ustawienia ' WH.
fabryczne)
3,4: wlaczone
Wyt.

Z napieciem*** (na pota- I I I I
czenie ,24 V DC" nalezy :
zatozyc¢ zaslepke typu ASI-
-SD-FK-BL)

Wt

Wyt.

* Czarny = wcisniety

** Wyjscia/zawory zasilane sg zrodtem dodatkowym (standardowe ustawienie FMS500)

*** Wyjscia/zawory zasilane sg przez sie¢ AS-i
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Przypisywanie adresow modutom Slave.

Kazdy modut slave przed podtaczeniem musi zosta¢ zidentyfikowany w ra-
mach sieci AS-i za pomoca adresu w zakresie 1-31 dla kazdego uktadu master
(CP 342-2). Adres modutu slave mozna okresli¢ na rézne sposoby, korzystajac
z r6znych urzadzen. Ponizszy schemat prezentuje okreslanie adresu za pomoca

Programming and Service Device (PSG) firmy Siemens.

3

1) Wiaczy¢ PSG (START)

2) Potwierdzi¢ wskazanie (ENTER)

3) Wybra¢ Master (F3)

4) Wybrac¢ operacje¢ (F1)

5) Wybra¢ nowy adres (F1)

6) Potwierdzi¢ adres AS-1 (ENTER)

7) Wprowadzi¢ nowy adres (2)

8) Potwierdzi¢ wprowadzony adres (ENTER)
9) Wroci¢ do menu gtéwnego (2 x ESC)
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10) Wytaczy¢ (F4)

Absolutne adresy sprzetowe w programie S7 PLC

Przypisywanie adresow wejsciowych 1 wyjsciowych modutow slave w ramach
sieci AS-1 zalezy od zainstalowanego PLC oraz ustawienia modulow PLC. Po-
nizszy przyktad odnosi si¢ do standardowej konfiguracji zainstalowanego sprzetu
w modelu Festo FMS500 z sieciag AS-i.

PUIICE P | [Pz
[sF e Nl L I s¢
FESTO S =
A Tocsv 1] i I aep
ASHONTA15/230VAC 8 C€ HIFRCE i 2y 120 Ji cer
—_— N | A
ot 0V NG Tstop | |4 H it ::“ Hew

195150V w0 lUS [ sl s 0]

S0/ M | UN i1 & ¢ 1 ils
(Isrop i 7 70 0 204
~— MRES 1AL 1A TRE 11 10+

Outpns s 4 OVDC/SA mol et | o

A4 J0S VDU/MA SIMATIC | aﬁ. @ser

57-300 [ v] gt | 10e
11 of Jo ] s
A Power () OM AS4 on 11! 114 7
11 2] §2 L} | (IE]
—_— 1 31 130 1 s
bk & 1a I 4
VDC 0 L Sh J5 U a3
) k@ L] of 61 2
o= i 7| 7[l |
L - o

IIIIIIII . J 2 imm-ane”

Zakres adresow modulow slave w sieci AS-i w ramach tej instalacji sprzetu
PLC to:

- Adresy bajtow wejsciowych — 256...271
- Adresy bajtow wyjsciowych — 256...271

Zakres adresow zalezy od umiejscowienia przewodu uktadu master AS-i.
Zakres ten mozna sprawdzi¢ w konfiguracji sprz¢tu, co stanowi czg$¢ rozdziatu
»Programming”.

Moduty slave w sieci AS-i nie sa bezposrednio adresowalne w programie,
poniewaz traktowane sa jak urzadzenia peryferyjne. Dlatego teZ ponizsza czgs¢
programu jest absolutnie niezb¢dna do zaadresowania modutéw slave w ramach
bloku organizacyjnego. W ponizszym przyktadzie wykorzystane sa adresy stan-
dardowo stosowane w Siemens S5 PLC — bajty 64-79 na jeden uktad master. To
utatwia przejscie z modelu S5, w ktorym zakres adresow jest staty, do modelu S7,

w ktorym zakres adresow mozna dowolnie wybierac:

L PID256  zataduj peryferyjne, podwojne stowo wejsciowe 256
T ID64 zmien na podwojne stowo wejsciowe 64
L PID260  zataduj peryferyjne, podwdjne stowo wejsciowe 260
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T ID68 zmien na podwojne stowo wejsciowe 68
L QD64 zataduj podwojne stowo wyjsciowe 64
T PQD256 zmien na peryferyjne, podwojne stowo wyjsciowe 256
L ID68 zataduj podwojne stowo wyjsciowe 68
T PID260  zmien na peryferyjne, podwojne stowo wyjsciowe 260

Podwojne stowa wejsciowe/wyjsciowe sktadaja si¢ z 4 bajtow:

ID 64 = 1B 64, IB 65, IB 66, IB 67
ID 68 = IB 68, IB 69, IB 70, IB 71
QD 64 = QB 64, QB 65, QB 66, QB 67
QD 68 = QB 68, QB 69, QB 70, QB 71

Ladowane i przekazywane moga by¢ rowniez pojedyncze bajty, na przyktad:

L PIB
T IB
L PIB
T IB
itd.

T QB 64

L PQB
T QB
L PQB

256
64
257
65

256
65
257

Adresy peryferyjne i adresy modulow slave

Adresy peryferyjne bitow wejsciowych i wyjsciowych dotycza adresow modutéw

slave, do ktorych podtaczone sa czujniki i/lub urzadzenia wykonawcze. Ponizej

znajduje sig lista maksymalnych danych wejsciowych 1 wyjsciowych wykorzysty-

wanych w ramach jednego uktadu master.

7 6 5 4 3 2 1

Adres PLC

Bit Bit
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PIB/PQB 256

Flagi

adres modutu slave 1

PIB/PQB 257 adres modutu slave 2 adres modutu slave 3
PIB/PQB 258 adres modutu slave 4 adres modutu slave 5
PIB/PQB 259 adres modutu slave 6 adres modutu slave 7
PIB/PQB 260 adres modutu slave 8 adres modutu slave 9

PIB/PQB 261

adres modutu slave 10

adres modutu slave 11

PIB/PQB 262

adres modutu slave 12

adres modutu slave 13

PIB/PQB 263

adres modutu slave 14

adres modutu slave 15

PIB/PQB 264

adres modutu slave 16

adres modutu slave 17

PIB/PQB 265

adres modutu slave 18

adres modutu slave 19

PIB/PQB 266

adres modutu slave 20

adres modutu slave 21

PIB/PQB 267

adres modutu slave 22

adres modutu slave 23

PIB/PQB 268 adres modutu slave 24 adres modutu slave 25
PIB/PQB 269 adres modutu slave 26 adres modutu slave 27
PIB/PQB 270 adres modutu slave 28 adres modutu slave 29
PIB/PQB 271 adres modutu slave 30 adres modutu slave 31

Poniewaz oprogramowanie dotaczone do zestawu moze zawiera¢ oznaczenia mo-

delu S5 wigc tabela ponizej przedstawia te adresy celem latwiejszego przetranspo-

nowania ich w razie potrzeby na serig S7.

7

6 5 4

Adres PLC

Bit

Bit

IB/QB 64

Flagi

adres modulu slave 1

IB/QB 65

adres modutu slave 2

adres modutu slave 3
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IB/QB 66 adres modutu slave 4 adres modutu slave 5
IB/QB 67 adres modutu slave 6 adres modutu slave 7
IB/QB 68 adres modutu slave 8 adres modutu slave 9
IB/QB 69 | adres modutu slave 10 | adres modutu slave 11
IB/QB 70 | adres modutu slave 12 | adres modutu slave 13
IB/QB 71 | adres modutu slave 14 | adres modutu slave 15
IB/QB 72 | adres modutu slave 16 | adres modutu slave 17
IB/QB 73 | adres modutu slave 18 | adres modutu slave 19
IB/QB 74 | adres modutu slave 20 | adres modutu slave 21
IB/QB 75 | adres modutu slave 22 | adres modutu slave 23
IB/QB 76 | adres modutu slave 24 | adres modutu slave 25
IB/QB 77 | adres modutu slave 26 | adres modutu slave 27
IB/QB 78 | adres modutu slave 28 | adres modutu slave 29
IB/QB 79 | adres modutu slave 30 | adres modutu slave 31

Wyszukiwanie adresow elementow peryferyjnych.

Zakres adresowania elementéw sieci 1 umiejgtnos¢ wyszukiwania okreslo-
nych bitow przypisanych czujnikom lub elektrozaworom jest wazna umiejgtnoscia
w sytuacjach zwiazanych z programowaniem i uruchamianiem sieci. Przedsta-
wione przyktady doktadnie ilustruja sposob okreslania adresow. Rysunek przed-

stawia fragment instalacji sieci AS-I zestawu MPS500.
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External power AS-I-
supply 24VDC data line
aal|s
Ep E‘_.’
3% AN3S
o [EEREE| [P
e ()|  Samans [Te= @&
=5 4 TSIV o | 2 &3
| ‘ g i; -
Dygj lw Baodd Baadd | | 8
Basdiie s AS-|-data-line
light Example 1:
microswitch

Przyktad 1:

Mikroprzetacznik podiaczony jest do modutu slave numer 3 przy IN4:
- znajdz adres urzadzenia slave 3 (druga kolumna/drugi wiersz)
- IN4 oznacza czwarty mozliwy bit z 4 bitéw (bit 0 — bit 3) = bit 3 co daje
adres absolutny =1 65.1
Przyktad 2:

Silnik DC podtaczony jest do modutu slave numer 4 przy OUT2:

- znalez¢ adres urzadzenia slave 2 (pierwsza kolumna/trzeci wiersz)
- OUT?2 oznacza drugi mozliwy bit z czterech bitow (bit 4 — bit 7) = bit
5 co daje adres absolutny = Q66.5
Przyktad 3:

Czujnik 3-przewodowy podtaczony jest do modutu slave numer 4 przy IN2:

- znalez¢ adres urzadzenia slave 4 (pierwsza kolumna/trzeci wiersz)
- IN2 oznacza drugi mozliwy bit z czterech bitow (bit 4 — bit 7) =bit 5 co
daje adres absolutny = 166.5
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Konfigurowanie sieci AS-I

Krok 1.  Korzystajac z oprogramowania Simatic Manager otwieramy nowy
projekt pod nazwa np. ,,Sie¢ AS-I”’. Wstawiamy do projektu dowolny ste-
rownik serii S7-300.

¥ SIMATIC Manager - Sie¢ AS-1
File Edit Insert PLC View Options Window Help

D [29&F | 4 B2 |l (9 x| %[>

-l SIMATIC 300(1)

= [§ cru s13c20P
=1-{z8 57 Program(1)

(B Sources

---- Blocks

Press F1 to get Help. PLCSIM(M A

Krok 2. Do zarzadzania siecia AS-I potrzebny bedzie modut CP 342-2
AS-i dostepny w bibliotece standardowe;.

o x|
Bl | nt|a
Profile: | Standard |

E]..
.38 PROFIBUS-PA
=% PROFINET 10
=[] SIMATIC 300
L =-@3cr
=-{3 CP-300
- =3 ASInterface
. =3 CP342:2A54
-3 CP 343-2 A5
. -3 CP343-2PAS+
@3 Industrial Ethernet
m. PROFIRLIS

Krok 3.  Umieszczamy modul na pierwszym wolnym i mozliwym slocie.
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A1 SIMATIC 300(1) (Configuration) -- Siec¢ AS-|

= (0] UR
1
2 PU 313C-2 DP
x2 3
22 CPU 313C-2 DP|
24 Count
3
4 |JEcrP3e22
5
&
7
g8
Krok 4.  Pozostaje jeszcze tylko zmieni¢ ustawienia komunikacji poprzez
kabel MPI poprzez dwukrotne kliknigcie na linii CPU 313 1 uruchomienie
zaktadki Properties.

ion

[ HW Config - SIMATIC 300(1)
S Edit Insert PLC

View

Properties - CPU 313C-2 DP - (R0/S2)

Options

=[0)UR

K CPU 313C-2 DP

4 oF

D&% § &G ne|d

I SIMATIC 300(1) (Configuration) --

Time-of-Day Interupts | Cyclic Intemupts | Diagnostics/Clack | Protection | Communication |

General Startup ] Cycle/Clock Memory I Retentive Memory | Interrupts

Shart Description: CPU 313C-2DP

32 KB work memory; 0.1ms/1000 instructions; DITE/DO1E integrated; 3 A
pulse outputs (2.5 kHz); 3 channels counting and measuring incremental |
encoders 24 V (30 kHz); MPI+ DP connector [DP master or DP slave): —
multi-tier configuration up to 31 modules; send and receive capability for 2|

D0/16:-0075

Order No./ firmware BES7 313-6CE00-04B0 /1.0

Couni'

I CF 3422

Narme: [cPumaC2DP
rInterfac

Type: MPI

Address: 2

Networked: Mo

Comment:

oK

Cancel | Help |
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Sie¢ PROFIBUS

Przesytanie danych i praca sieci polowych opiera si¢ o tzw. model ISO/OSI
wspolny dla wszystkich rozwiazan sieciowych. Sktada si¢ on z siedmiu warstw,
z ktorych kazda odpowiada za inny wycinek sieciowego przesytania danych. Zaj-
miemy si¢ tylko tymi elementami, ktére sa wykorzystywane w opisywanych roz-
wiazaniach.

W modelu ISO/OSI warstwa 1 definiuje “fizycznie” sposoby transmisji da-
nych zaré6wno pod katem elektrycznym, jak i mechanicznym. Wtaczajac w to typ
kodowania i zastosowany standard transmisyjny (RS485). Warstwa 1 nazywana
jest warstwa fizyczna. PROFIBUS okresla r6zne wersje warstwy 1, czyli technolo-
gie transmisyjne . Wszystkie wersje bazuja na migdzynarodowym standardzie i sa
zawarte w PROFIBUS w normach IEC 61158 oraz IEC 61784.

PROFIBUS wykorzystuje tylko warstwy 1, 2 oraz 7.

Nadajnik Odbiornik Opis i zastosowanie danej warstwy
Interfejs dla programow aplikacyjnych poprzez komendy -
[ 7 Warstwa aplikacji read, write
Reprezentacja (kodowanie) danych dla analizy i interpre-
6 6 Warstwa prezentacji tacji w nastepnej warstwie
Tworzenie oraz anulowanie chwilowego polaczenia stacji;
=) 5 Warstwa sesji synchronizacja procesu komunikacji
Kontrola transmisji danych dla warstwy 5 (blad przesyla-
4 4 Warstwa transportu nia, blad w paczce danych)
Tworzenie oraz anulowanie polgczenia, unikanie kolizji w
3 3 Warstwa sieci sieci
Opisuje protokol dostepu do sieci (Medium Access
2 2 Warstwa danych Control, MAC) oraz zabezpieczanie danych
Definiuje medium (hardware), kodowanie i predkosé
1 1 Warstwa fizyczna transmisji danych
=% Medium transmisji

Technologia transmisji RS485 zasadniczo jest bardzo prosta 1 stosunkowo tania.
Najczesciej stosowana jest dla zadan, ktoére wymagaja duzej predkosci transmisji

przesytanych danych. Orientacyjne parametry opisano ponize;.



@ Mechatronika Sieci przemystowe AS-1 i Profibus-DP I 5 1

Predkosc trans- | Maksymalna
misji odlegtosé

[KBit/s] [m]
9.6; 13327 545_45; 1200
1875 1000
500 400
1500 200
3000; 6000; 12000 100

Wartosci te odnoszg sie dla kabla
typy A z parametrami:

Impedancja 135t0 1650
Pojemnosé <30 pf/im
Rezystancja <110 Q/km

Srednica drutu > 0.64 mm
Przekréj rdzenia > 0.34 mm

Jako kable transmisyjne wykorzystuje si¢ dwuzylowe ekranowane przewody
miedziane. Technologia RS485 jest prosta w uzyciu. Nie wymaga duzej wiedzy
w celu zainstalowania przewodu. Struktura sieci pozwala na dotaczanie 1 rozla-

czanie stacji lub uruchamianie nast¢pnych segmentow sieci.

Stacja 1 Stacja 2
RxDITxD-F (3) () O @) RxDTxD-P
DGND {5) () oXs)]
ve 6 O O ww
RxDITxD-M (8) () ) (8) RxDITxDN

Ekran
LIZleT-NI'IE LIZHI’T-HI'IH

Wazna rzecza jest aby zapewni¢ poprawna transmisj¢ danych konieczne jest
dopasowanie sieci PROFIBUS w celu uniknigcia zaktocen stosujac rezystory za-
mykajace magistrale. Dla siect PROFIBUS RS 485 (kabel miedziany) dopasowa-

nie linii stanowig trzy rezystory, jak podano na rysunku ponize;j.
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i SV—J_

 UR
;

390 Q i
linia B H Rezystor 1 I
dopasowuj : g
220 Q
linia A H
390 Q

masa—-,—

Dopasowanie linii moze by¢ dostgpne w rdznej formie
- jako terminator wbudowany we wtyczce (patrz rysunek powyzej)
- jako uktad terminujacy wbudowany w samym urzadzeniu PROFIBUS

Rezystor zamykajacy lini¢ (terminator), ktory wbudowano w stacjach PRO-
FIBUS Iub we wtyczkach PROFIBUS bardzo cz¢sto mozna zatacza¢ (ON) lub
wytacza¢ (OFF). Moze to spowodowac, ze w segmencie sieci PROFIBUS bedzie
zalaczonych zbyt duzo rezystoréw terminujacych. Nalezy pamigta¢ o tym aby
segment PROFIBUS byt rezystory terminujace zalaczone byty tylko na koncach
segmentu 1 nigdzie wigce].

Kazdy dodatkowy rezystor segmentu moze prowadzi¢ do zakldcen sygnatu
PROFIBUS 1 do zlej pracy sieci. We wtyczkach 9-pin Sub-D przetacznik posia-
da dodatkowo druga funkcje izolacji “wychodzacego” kabla ze wtyczki. Nalezy
uzy¢ wejscia dla kabla “wchodzacego” — strzatka na wtyczce do $rodka - na kon-
cu segmentu PROFIBUS. W takim wypadku tylko jeden kabel PROFIBUS jest
podtaczony, a rezystor terminujacy jest zataczony (ON). Jezeli uzyto niewtasciwe
wejscie we wtyczce wtedy stacja PROFIBUS i dopasowanie linii nie bgda podpigte

wiasciwie do segmentu.

Konfigurowanie sieci Profibus-DP.

Sprobujmy zbudowac sie¢ i nawiaza¢ potaczenie pomigdzy dwoma sterowni-
kami S7-300 korzystajac z sieci polowej polaczenia zrealizowanego przy pomocy
sieci Profibus-DP.
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Krok 1. Stworzenie projektu zawierajacego dwa sterowniki PLC

Otworz nowy projekt w programie Simatic Manager i wybierz sterownik
z oznaczeniem DP w opisie procesora np. CPU 313-2 DP jak na rysunku ponize;.
Projekt winien zawiera¢ dwa sterowniki. Dla wygody i1 porzadku do jednej stacji

dodajemy stlowo Master, do drugiej Slave. Efekt pokazuje ponizszy rysunek.

K SIMATIC Manager - [projekt ProfibusDP -- C:\Program Files\Siemens\Step7\... (= |[B](X]
@File Edit Insert PLC View Options Window Help = | @ X

D || 4 2R dal[e 2 2] | @2 |[< N Fiter> |

&P projekt ProfibusDP Eii SIMATIC Master SIMATIC Slave m]

= SIMATIC Master
=-[§ cru 313c20P

E1-E] S7 Program(1)
{8 Sources

! {28 Blocks
B SIMATIC Slave

=-[§ cPuaczoP B
B-EQ S7 Program(1)
&) Sources
{€8 Blacks

Press F1 to get Help. PLCSIM{PR /d

Krok 2. Wstawienie polaczenia typu Profibus do projektu

Umie$¢ kursor myszy na wolnej przestrzeni prawego okna pod nazwami sta-
cji. Pod prawym przyciskiem myszy pojawi si¢ menu rozwijane jak na rysunku
ponizej. Wybierz pole PROFIBUS i zatwierdz.
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K SIMATIC Manager - [projekt ProfibusDP -- C:\Program Files\Siemens\Step7\... E]@”X\

Ep File Edit Insert PLC View Options Window Help -| 5] %
| @ || <No Fiker> ~|
B g projekt ProfibusDP SIMATIC Master SIMATIC Slave ?MPI[‘I]
CHH] SIMATIC Master
- &[] cru313C20P o Py
i EI@ S7 F;rogramﬂ] Copy Orlec
i i g B;:-ur:es Paste Chrl+y
i ocks
E-E] SIMATIC Slave Delete Del
=-[§ cru 313C20P
S e o7 regenty | | AT 514TC 400 Staton
() Sources PLC »|  SIMATIC 300 Station
@R Blocks . ) SIMATIC H Station
Object Properties... Alt+Return e
Other Station
SIMATIC S5
PGPC
MPI
Industrial Ethernet Q
PTP
57 Program
M7 Program
035
05 {Client)
Inserts PROFIBUS at the cursor position. A

Pojawi si¢ nowy element o domyslnej nazwie PROFIBUS(1) realizujacy
polaczenie w naszej budowanej sieci. Aby lepiej zobrazowa¢ to polaczenie
zmienmy jej nazwe na np. ,,Moj Profibus DP”.

[projekt ProfibusDP -- C:\Program Files\Siemens\Step7\... EI

_C View Options Window Help
Bx @ ola (o 2 %0 @2 || < NaFiter >
SIMATIC Slave %MPI['I]

&
-2DP
gram(1)
urces
acks

Krok 3. Konfigurowanie polaczenia

Klikajac prawym przyciskiem myszy na obiekcie ,,M9j Profibus DP” otwiera
si¢ okno oprogramowania konfigurowania sieci. Na rysunku wida¢ jak system
przydzielit sterownikom adresy 2 1 3. W przypadku malej ilosci sterownikow

istnieje nie wielka szansa powtorzenia adresu sieciowego. Gdyby jednak tak si¢
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stato, system wychwyci taki btad podczas proby zapisania ustawien.

i NetPro - [projekt ProfibusDP (Network) -- C:\Program Files\...\s7proj\konfigur]
=
-

Network Edit Insert PLC View Options Window Help

9§ S e b8 TS BE (N

il

SIMATIC Master S[MAﬁTIC Slave

cPU _1DP CPU_1DP

313¢21 313¢-21

oP | P!

B B H @

2 2 2 3
Maj Profibus DP /
PROFIBUS

Adresy-w-sieci-Profibus{

Najechanie na r6zowa lini¢ ilustrujaca potaczenie i1 kliknigcie na niej dwa
razy otwiera okno ,,Properties” (wtasciwosci). W zaktadce ,,Network Settings”

istnieje mozliwo$¢ skonfigurowania szybkosci przesytania danych w polu ,,Trans-

mission Rate”.

Properties - PROFIBUS

]

General Network Settings |

Highest PROFIBUS =
Address: 126

Options... |

v I Change

Transmission Rate:

45.45 (31.25) Kbps

>

[ B

v
Profile:
Universal [DP/FMS)
User-Defined
Bus Parameters... I
| 1]’ I

Cancel I Help |
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Krok 4. Podlaczenie sterownika Slave do sieci

Po zapisaniu wszystkich zmian ( system wygeneruje okno z informacja o blg-
dach, ktore po prostu nalezy zamknac¢) otwieramy okno ,,Properties DP” klikajac
dwukrotnie lewym przyciskiem myszy. W zaktadce ,,General-Properties— Sub-
net” wskazujemy na podiaczenie do sieci ,,Mdj Profibus DP” i potwierdzamy

przyciskiem OK.

B Properties - DP - (R0/52.1)

- General | Addesses | Oparating Made | Configuration | Clock. |
2Ll SIMATIC Slave (Configu.
e ShotDescripton:  OP
=(OUR s

Y A

2 [ cPu3iac- 4 |

X2 [ or

22 ||y onspors |
Count

1= o | | _Comel | Hep |

Nastgpnie wybieramy zaktadke ,,Configuration” (konfigurowanie). W polu
»Local Slave” rozwijany pole wyboru ,,Adres Type” (typ adresu) i wybieramy
»HInput” (wejscie). Zakladamy w tym miejscu, Zze nasz sterownik PLC bedzie
otrzymywat sygnaly sterujace od sterownika typu Master. Zmienimy jeszcze ad-

res w polu ,,Adress” na 22, aby lepiej bylo wida¢ co robimy.

A

&

4 =2
J  Ux
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o ART - e e Y [

Geoneral | Addreszes | Dperating Mode  Configusation | Cleek |

JeoNniNITTUGH

HAENZIOUNLR G / =

Properties - DP - (RONS2.1) - Configuration - Row 1
DP Partrer Master Locat Slove
: — P : r
f " I Wprowadz zmiany = K =
L - m_w\,_wjm = L =
|| Asoe —
|| e —
i N e
3 - ===

Corsitersy. Uk ]
un|m| Cancel Hq;l

Zatwierdz zmiany przyciskiem ,,Apply”. Przenosza si¢ one do okna wtasci-
wosci ustawien potaczenia ,,Properties DP”. Wida¢ wyraznie adres I 22, o dtu-
gosci jednego bajta, jako lokalny obszar pamigci do wspotpracy ze sterownikiem
Master, natomiast jeszcze nigdzie nie wida¢ skad wygnaty beda ptynac.

Properties - DP - (R0/S2.1) X

General | Addresses | Operating Mode  Configuration I Clock |

Row | Mode | Partner DP addr | Partner addr | Local addr Length Consiste.

% s
o
e S il &
New... Edit.. Delete
MS Master-slave configuration
Master:
Station;
Comment: |

Carcel I Help
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Po zatwierdzeniu przyciskiem OK. nalezy zapisa¢ i skomplowaé zmiany —

polecenie ,,Save and Compile” w zaktadce ,,Station” ( rysunek ponizej ).

[ HW Config - SIMATIC Slave
=Wl Edit  Insert PLC  VYiew Options Window Help

New... Chrl+n
Open... Ctrl+0
Open ONLINE

Close

Save
Save and Compile Ctrl+5

Properties...

Import...
Export...

Consistency Check Crl+alt+K —
Check CiR Compatibility Ctrl+Alt+F E

Print... Chrl+P
Print Preview, .. L
Page Setup... L

Krok 5. Podlaczenie sterownika Master do sieci

Otworz okno konfigurowania ,,HW Config” sterownika Master.
X4 SIMATIC Manager - [projekt ProfibusDP -- C:\Program Files\Siemens\Step7\s7pro
@ File Edit Insert PLC VYiew Options Window Help

D |[29&| 4 R dallo %) 2[5 |[<NoFiter>

TP pioiekt ProfibusDP
= & SEEEHE HW Config - SIMATIC Master

B- CPU 213C-2DP Station Edit Insert PLC View Options Window Help
-2 57 Program{1) " -
{3 Sources JDB%”B ?5'@”%”&&% EI%,%

E L Block =
[g_l,‘ SIMATIt@éIav:c : Alll SIMATIC Master (Configuration) -- projekt ProfibusD

=-[§] cru 33c20r  WESTILE
E-E 57 Program(1)
{3 Sources
(g8 Blocks

ENRLYY

~| o ||| oo |ny n B

Utworz potaczenie typu Master rozwijajac prawym przyciskiem myszy menu na

slocie z modutem DP
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B HW Config - SIMATIC Master
Station Edit Insert PLC View Options Window Help

D@28 (& ® e dmal@= %8|

-
Ay

231 SIMATIC Master (Configuration) -- projekt ProfibusDP
=(0)UR

1
2 Nl CPU 313C-2 DP
F opP

) E 011670 Copy Ctrl+C

Paste Ctri+Y

Replace Object...
Add Master System

Disconnect Master System

Insert PROFINET IO System
Disconnect PROFINET IO System
PROFINET IO Domain Management...
PROFINET IO Topology...

Isochronous Mode

Specify Module...

Delete Del

GoTo 3
Filter &ssigned Modules

Monitor /Modify

Edit Symbols...
Object Properties... Alt+Return

Pojawi si¢ dodatkowa linia ilustrujaca poprawnie nawigzane potaczenie.

T SIMATIC Master (Configuration) -- projekt ProfibusDP

1

2 CPU 31302 DP
)fg gf; —— ] FROFIBUS(1} DF master system (1)
24 Count

3

1

5

5

7

5

3

Rozwin menu na wtasciwosciach polaczenia i wybierz zaktadke ,,Insetr Object”.
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SIMATIC Master (Configuration) -- projekt ProfibusDP

CPU 313C-2 DP

2 P
PROFIBUS(1): DP mast tem (1

2 D/76/0076 L1} DF master system (1

4 Couint Copy Ctr+C
Paste Ctel+y
Insert Object. ..
Edit PROFIMET IO System IP addre:
PROFINET IO Domain Management
PROFIMET IO Topology....
Specify Module. .,

1

Po rozwinigciu wybierz ,,Configured Stations” , nast¢pnie ,,CPU 31x” poniewaz
stacja Slave jest typu CPU 313.

(22 Additional Field Devices
(Z Closed-Lo op Controller

3] Configured Stations
(2 DP VO slaves > @ CPU 31x

a3

D opPasy @ CPU 41 L?

(CIDP/RA Link @ ET200pi0 / CPU

(D ENCODER 8 ET2005 / CRU

CDET 2008 (20 PC station (CP 56x3)

- [ 8 PC station as DP Slave:
(2 57-300 CP 3425 0P
& B 147 7 CPU

Pojawiaja si¢ dostepne stacje w nastepnym oknie. W naszym przypadku jest tylko
jedna. Wybor stacji potwierdzamy przyciskiem ,,Connect” ( polaczenie).

DP slave properties [Zl

General Connection | Con(igurat'ron'

i~ Configured Slave Controllers

Configured slave controllers can be connected to the PROFIBUS master.
Select a slave and click "Connect":

Slave PROFIBUS Addiess | in Station Slot

CPU 313C-2.. PROFIBUS(1) 7 SIMATIC Slave

—Active Connection 1
<Mo Connection>

oK | Concel |  Hep |

Nastgpnie wybierz zaktadke ,,Configuration” oraz nacisnij przycisk ,,Edit..”.
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DP slave properties E|

Genelall Connection  Configuration I

Consiste...
1 Byte Unit

Local addr

Partner DP a... | Partner addr

= =

New... Edit. Delete

r M5 Master-slave configuration

Master: [3)DP
Station: SIMATIC Master

Comment: |

Cancel | Help l

Otwiera si¢ okno wiasciwosci polaczenia, ktére pojawito sig juz w konfigurowa-

b

niu wejscia 122 sterownika Slave. Wtedy lewa strona okna ,,DP Partner Master’

byla niezapetniona i nieaktywna.

DP slave properties - Configuration - Row 1

Mode: MS - [Master-slave configuration)
 DP Partner: Master i~ Local: Slave
DP address: [ E] DP address: lz— il n
Narme: Name: PP Modaddess [
Address type: [ﬂ Address type: Im Mod name: l—
Address: l— Address: |22—
“Slot": [ "Slat": [% e
Process image: Iﬂ Process image: I—;I
Interrupt OB: lﬂ Diagnostic address: l—
Length: ﬁ— Comment:
Unit: m
Consistency: lm
oK | Apply I Cancel | Help I

Teraz ustawiamy brakujace wyjscia generujace sygnaty dla stacji Slave. W polu

»Adress Type” z menu rozwijanego wybierz ,,Output” i adres wyjscia np. 22.
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DP slave properties - Configuration - Row 1

Mode: MS = [Master-slave configuration)

r DP Partner: Master————— ~Local: Slave
DP address: 3 - DP address: I;—
Name: r Name: IDF'—
Address type: m Address type: Im
Address: 1221— Address: |22—
"Slot"; |4— "Slot™: I4—
Process image: l—;l Process image: I—;I
Interrupt 0B: r—;l Diagnostic address: I—

Zatwierdz ustawienia przyciskiem ,,Applay” i potwierdZz wyjscie przyciskiem
OK. Poprawne skonfigurowanie i skompilowanie ustawien skutkuje brakiem
okien powiadamiajacych o btgdach. Ikona przedstawiajaca stacjg Slave i potacze-

nie powinny wyglada¢ jak na rysunku ponize;.

[ HW Config - SIMATIC Master
N Sl Edit Insert PLC  View Options Window Help

D@8 S|k b @e| 8w

Tl SIMATIC Master (Configuration) -- projekt ProfibusDP
= ([0 UR

1
2 CPU 313C-2DP

)2@2 g:’.;S/DD]& PROFIBUS(1): DP master system (1)
24 Count

i (21CPU 31

5 T

g il

>

g

9

10

1

Poprawie skonfigurowane potaczenie powinno wyglada¢ jak na rysunku ponizej

- sterowniki sa potaczone z linig oznaczajaca symbolicznie potaczenie sieciowe.
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e NetPro - [siec Profibus (Network) -- C:\Program Files\...\Step7\s7proj\aaa]
E Network Edit Insert PLC  View Options Window Help

h?

" g ka8 L ma !l

MPI

PROFIBUS maj
PROFIBUS

[

SIMATIC 300(1)

CPU DP
313C-2.
DP
H 'H

SIMATIC 300 slave
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3. WIZUALIZACJA PROCESOW PRZEMYSLOWYCH.

Uruchomienie oprogramowania WinCC
Aby uruchomic¢ srodowisko WinCC nalezy klikna¢ na przycisku ,,Start”
na pasku zadan Windows. Nastepnie wybra¢ SIMATICa WinCC a WinCC

Eksplorer (ilustracja ponizej).

) SIMATIC Security Conkrol
i STEP? »
f@ SIMATIC B WincC »
& SIMATIC Manager

™) Rairoad Tycoon 3 Demo

™) Tools

[ Autostart
(.7 WinCC Explorer,

Rys.1. Uruchomienie oprogramowania WinCC

Utworzenie nowego projektu WinCC

Przy pierwszym uruchomieniu WinCC otwarte zostanie okienko dialogowe,

ktore udostgpnia wybor jednej z trzech mozliwosci:

WinCC Explorer @E}
Projekt pojedynczego

Create a New Project f
/ uzytkownika
(® Single-User Project 4""’/‘

o
gﬁ O MultiUser Project Jeden serwer, wielu
i klientow
% O Client Project .
System rozproszony,

kilku klientow z wiasnymi projektami

% O Dpen an Existing Project

I 0K I [ Cancel ]

Utworzenie projektu o nazwie ,,nowy_projekt”
Nalezy wybrac opcje ,,Single-User project” i potwierdzi¢ wybor przy pomocy
przycisku ,,OK”. Jako nazwg projektu wprowadzi¢ np. ,,nowy_ projekt” i wybrac
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sciezke dostgpu do zapisania plikow. Mozna réwniez wprowadzi¢ w tym miejscu
wlasna nazwg podkatalogu. Domyslnie jako nazwa podkatalogu przyjgta zostanie
nazwa projektu.

Create a new project

Project Path
Create
o\ Suserspulpit

Project Name: Folder:

pene archivium WINCC z M
pierscien ks anny)
[ntaaram Pugin i Krensisk % ™

|nawy_ploiekt | [--ll ‘ A~
Eig: ]SIMU 1 Help
New Subfolder: Gy P! =
" [mamma mia musical) =
|nowy._projekt | || Pakiet wintlj
[
[

You can use this dialog box
to create a new WinCC 7
project. Drive:

| 5 v

Rys.2. Nadanie nazwy i lokalizacja projektu.

Przy otwieraniu juz istniejacego projektu wyswietlone zostanie okienko
,Open”, przy pomocy ktorego nalezy wyszuka¢ odpowiedni plik z rozszerzeniem
,»mcp” (Master Control Program).

Przy nast¢gpnym uruchomieniu WinCC automatycznie zostanie otwarty pro-
jekt, ktory byl przetwarzany jako ostatni. Jesli projekt ten przy zakonczeniu pracy
WinCC byl aktywny, to zostanie on otwarty rowniez w stanie aktywnym.

Gtéwne okno programu WinCC Control Center przedstawiony zostal na ilu-
stracji ponizej (faktyczny wyglad okienka dialogowego moze wyglada¢ odmien-

nie w zalezno$ci od wyboru narzedzia po stronie lewe;).
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G WinCCExplorer - C:\Documents and Seltings\user\Pulpit\nnw-yfp|RjekLWinCC\nawLprojekLWinCC.MCP
e Ay B
Computer Graphics Menus and  Alarm Logging  Tag Logging Report
L) II W TS Designer toolbars Designer
E Structure tag ] »
; 3 et = =3 =
A Graphics Designer il ;ﬁ m = £'
" Menus and toolbars o= =
B Global Script  Text Library Text User Cross-Refer... Load Online
A Alarm Logging Distributor  Administrator Changes
-1 TsaL0gging -~
@& Report Designer jjj d 9 ‘))) !P;i Q
= ~
-] Global script Redundancy  User Archive Time Horn Picture Tree  Lifebeat
E Text Library synchroniza... Manager Monitoring
%5 Text Distributor 3
S sl
Py ; 7
il User Administratar
g Cross-Reference OSProject  Structure tag Tag
[y Load Orline Changes Edkar Hs e
£ Redundancy
331 User Archive
) Time synchronization
) Horn
45 Picture Tree Manager
L:.‘, Lifebeat Monitaring
K, 05 Project Editor
Press F1 For Help. External Tags: 0/ License: 2048 HUM
Rys.3. Okno dialogowe WinCC Control Center

@

W lewej cze$ci okienka widoczny jest pien drzewa hierarchicznego, ktoére

udostgpnia narzedzia uzywanye w poszczegolnych krokach projektowania. Ukry-

te elementy drzewa oznaczone sa ikong .. Aby je rozwina¢ i wyswietli¢ ich zawar-

tos¢ wystarczy kliknaé lewym przyciskiem myszy na tym elemencie.

Ponizej opisano wazniejsze narz¢dzia zaimplementowane w pakiecie WinCC.

®

2]

= _fs nowy_projek_WinCC

g Computer

i Tag Management
E: Structure tag

A Graphics Designer

&) Report Designer w__

e
= Menus and toolbars

= Alarm Logging =
m Tag Logong I eseml

) Konfigurowanie komunikagji. I

L~

Konfigurowanie komponentow
eraficznych i akranow.

/I Konfigurowania komunikatow. |

—-‘{ Aschiwizowanie danych. |

TN

raportow.

Tworzenie wszelkiego rodzaju

W lewej czgsci okna klikna¢ na napisie ,,Computer” . W prawej czgsci okna

powinien zosta¢ wyswietlony serwer wraz z nazwa komputera . Kliknaé prawym

przyciskiem myszy na tym komputerze i z menu kontekstowego wybrac polecenie

»Properties” (wlasciwosci). W nastgpujacym okienku dialogowym mozna ustali¢

wlasciwo$ci WinCC Runtime, tzn. informacje o tym jakie programy maja by¢

uruchamiane, jaki j¢zyk ma by¢ wykorzystywany, jakie przyciski majq by¢ nieak-
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®

tywne, jak rowniez wtasciwosci grafiki.
Na rysunku ponizej przedstawiono sposob ustawienia od$wiezania zmien-

nych czyli aktualizowania ich wartosci.

= _gs nowy_projekt_WinCC \
EERF monmode | User Interface and Design ;
E Strudwetag ﬂ Gerreal Data of Y Current Project.
A Graphics Designer
=" Menus and toolbars Singhs User Proet 3
I
Project properties |
 Uset Intaace and Design |
HotKeys | Opbone |
@wnxmmmoﬁmmmmmm.
[ Name Updsts (nmliseconds) A Lok J[ A |
Upxe change acyche
250 ms 250
500 ms 500
1% 1000
g' ﬁ '\Q\'
% —~
“’ﬂ- 1N ’ 2 \.‘ - -
. - Ustawienie czasu
I odswiezania dla potrzeb
List of the update eycles of this pecject Zbierania danych o stanie
wejsc 1 wyjsc.
Lok | A |

Rys.4. Ustawienie czasu odSwiezania warto$ci zmiennych.
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Nastepnie ustawmy wyglad interfejsu uzytkownika i paletg barw z jakiej be-
dziemy korzystac.

Caler Selectian

Praject properiies

Gieneiad UpdsisCycles | Hoemn | ====
hpase shicn mosie Lizer Interfaca and Detign
EEEE
H Semings lor Lser Ielerlace and Desgn [ 111
EEEE
EEEN
Coritral Colod Palehs ....
EEER
Actres Devigr
Wl 3D e——

ellal ol =

[
i
-

HTHL gode: | 0000

Y= 1= 1= Project Palette
= u = Pmn ko - !'ﬂ dl.el g

me me we [N CEECEE

[ [n [ 6 [ws[w|w|s o

Ol =

Effen
Ve
bt e A Db Attt
Simngde
Gemetediedt Segle
Tubes e
I Bahgraurd e
St
Tt kst S =
I | T

Rys.5. Ustawienie wygladu i zakresu kolorow dla obiektow graficznych projekcie.
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Dodawanie sterownikéw PLC

Pierwszym krokiem jaki musimy zrobi¢ bedzie nawiazanie komunikacji po-
migdzy serwerem WinCC a sterownikiem PLC uzytym w projekcie. Skonfigu-
rujemy potaczenie przy pomocy kabla MPI taczac aplikacje z wirtualnym ste-
rownikiem zaimplementowanym w module S7-PLSIM oprogramowania Simatic
Manager do obstugi sterownikow S7-300 Siemens.

W tym celu na zaktadce Tag Manager, naciskajac prawy przycisk, myszy do-
dajemy nowy Driver w celu polaczenia obiektow.

Aby doda¢ sterownik PLC nalezy klikna¢ na zakladce ,,Tag Management”
(zarzadzanie zmiennymi), uzywajac prawego przycisku myszy. Nastgpnie z menu
kontekstowego nalezy wybraé napis ,,Add new Driver” (dodaj nowy sterownik)

(zobacz ilustracja ponizej).

= _gs nowy_projekt_WinCC
g Computer
® I“ W Add New Driver...
E Structure tag
A Graphics Desi; Add new driver ?X
=] Menus and toc

Find...

Sakeiw. |5 bin ¥ Q&
A Alarm Loggingl (S Bsyenifon
394 4 E} Oinkemnal = windows dde.chn

Moie biezace | Allen Bradiey - Ethernet IP.chn
dokumenty | (= Modbus TCPIP.chn
. Hoec.chn
9 = Profibus DP.chn
Puipt 1= profibus FMS.chn
= staTIC 505 TCPIP.chn
= SIMATIC S5 Ethernet Layer 4.CHN

_,_] = SIMATIC S5 Profibus FOL.chn
Mo ESWT[C 55 Programmers Port ASS511.CHN
= o 3 SIMATIC 55 Serial 3964R.CHN

SIMATIC 57 Protocol Suite.chn

g' [ SIMATIC T1 Ethernet Layer 4.CHN

= stMATIC T1 Serial.CHN

Nazwa pikuc SIMATIC 57 Protocol Suite e I Otwidrz l

Moje miejsca  Piki typac [WinCC Communication Diives [*.chn) v

—_

Rys.6. Dodawanie sterownika do projektu

W okienku dialogowym ,,Add new Driver” nalezy wybra¢ jeden z wyswietla-
nych sterownikéw - 1 potwierdzi¢ kliknajac na przycisku ,,Open” (otworz). Wy-

brany sterownik zostanie wy$wietlony ponizej wiersza ,,Tag Management”.

Aby utworzy¢ nowe polaczenie nalezy klikna¢ na ikonie ,, ” przy wy-
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swietlanym sterowniku - zostang wtedy wySwietlone wszystkie dostepne typy
polaczen do przesylania danych

= _fs nowy_projekd:_WinCC
CF Computer
= m Tag Management
= Internal tags
£ Saript
% TaglLoggingRt
= || SIMATIC 57 PROTOCOL SUITE
@ M Industrial Ethernet
@ M Industrial Ethernet (I1)
I wer
@ I Named Connections
® M PrOFIBUS
@ W PrROFIBUS (IT)
@ ¥ sktrc
@ M SoftPLC
@ W rcpip
E Structure tag
A Graphics Designer

Rys.7. Dostepne typy polaczen sieciowych.

Nastgpnie nalezy klikna¢ prawym przyciskiem myszy na zakladce MPI
i z menu kontekstowego wybrac¢ polecenie ”New Driver Connection” (nowe
polaczenie). W polu ,,Name” (nazwa) nalezy wpisa¢ dowolng nazwe polacze-
nia np. ,,polaczenie MPI”.

Rys.8. Tworzenie nowego polaczenia.
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Operacja powinna zakonczy¢ si¢ dodaniem nowego potaczenia z wykorzy-
staniem protokolu MPI. Po rozwinigciu zakladki pojawia si¢ nazwa polaczenia
wprowadzona przed chwila. W naszym przypadku kanal komunikacyjny nazywa
si¢ ,,potaczenie MPI”.

E] l, SIMATIC 57 PROTOCOL SUITE
@ !! Industrial Ethernet
@ W 1ndustrial Ethernet (1)
= [
- 9* potaczenie_MPI

: !! Named Connections
SR

Rys.9. Utworzenie nowego polaczenia typu MPI.

Definiowanie zmiennych procesowych.

Zmiennymi okresla si¢ miejsce w pamigci sterownika PLC, komputera lub
innego podobnego urzadzenia. Oprogramowanie WinCC wykorzystuje zmienne
do animacji obrazéw procesu - jak np. poziomu napetnienia zbiornika wodnego,
zapalenia lampy kontrolnej, przetaczenia przetacznika.

W wykorzystywanym przez nas projekcie Quickstart uzywamy jedynie
zmiennych wewngtrznych. Zmienne wewngtrzne sg to miejsca w pamigci uzywa-
nej przez WinCC, ktore petnia taka sama funkcje jak PLC. Poniewaz w projekcie
wykorzystujemy tylko nazwy zmiennych, zmienne te mozna pdzniej fatwo sko-
piowac do prawdziwej jednostki PLC. Miejsca na zmienne w pamigci PLC okresla
si¢ mianem zmiennych procesu. Wszystkie zmienne mozna wyswietla¢ w grupach

lub pojedynczo.

Tworzenie grupy zmiennych:

Grupy zmiennych przyporzadkowane sa logicznemu polaczeniu PLC. Aby
utworzy¢ nowa grupg zmiennych nalezy prawym przyciskiem myszy kliknaé na
utworzonym potaczeniu PLC i z menu kontekstowego wybra¢ napis ,,New Gro-

up” (nowa grupa) (zobacz ilustracja ponizej).
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‘\
Kliknij w tym miejscu
prawym przyciskiem

Rys.10. Tworzenie nowej grupy zmiennych.

Nastepnie w wys$wietlonym okienku dialogowym ,,Properties of tag group”
(wlasciwos$ci grupy zmiennych) w polu ,,Name” (nazwa) wprowadzi¢ nazwe gru-
py i klikna¢ na przycisku ,,OK”.

Properties of tag group E\

General

j Name: Weiscia_Bitowe

Number of Tags: 0 R

Miejsce na nazwe
grupy

Specily the name of the tag group

[ ok J[ Ak J[ Pomc ]

Rys.11. Tworzenie nazwy nowej grupy zmiennych.

Grupa zmiennych zostanie wyswietlona przy okreslonym potaczeniu PLC.
W naszym przypadku przy potaczeniu MPI Aby doda¢ nowe zmienne nalezy wy-

brac¢ polecenie ,,New Tag” (nowa zmienna).
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Tag properties

Rys.12. Dodawanie nowych zmiennych do grupy zmiennych

Tworzenie zmiennych wewnetrznych:

Aby utworzy¢ nowa zmienng nalezy dwukrotnie klikna¢ na zakladce ,,Tag
Management” (zarzadzanie zmiennymi). Nastgpnie prawym przyciskiem myszy
wybraé ,Internal tags” (zmienne wewngtrzne) i z menu kontekstowego wybraé

polecenie ,,New Tag” (nowa zmienna) .

.” WinCCExplorer - C:\Documents and Settings\use|

: File Edt view Tools Help
- =t -! 4 ) - -
M|l r X 5 e, 2
= |z zbiornik

Computer

El . Tag Management

Bﬁw New Group...
= a Scrif

& Tagl
@ sMaTIC

----- E Structure ks Cut
A GraphicsDe[ P
: & Menus and i
A4 Alarm Logging

}]] Tag Logging

i El O e

Find. ..

Rys.13. Zakladanie zmiennej wewnetrznej
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W okienku dialogowym ,,Tag properties” (wlasciwos$ci zmiennej) wprowadzié
nazwg zmiennej ,,PoziomPtynu” i z listy typow zmiennej wybra¢ zaktadke ,,Unsi-
gned 16-bit value” (warto$¢ 16bitowa bez znaku) a nastgpnie potwierdzi¢ wybor

klikajac na przycisku ,,OK” (ilustracja ponizej).

Tag properties
General | Limits/Reporting|
Properties of Tags

Name: [POM?}'M
DataType: | Unsigned 16:bit value

Length:
Address:
Adapt format :

(® Project-wide update O Computer-local update

[[] Tag synchuonization

Lnear scaling
Process Value FlanJ

aluel

Wybdrtypuzmiennejy

R, | +’[+ |

When using tags in the dynamic dialog, please make certain that the name of the
tag does not begin with a number.

ok J ([ amwhi ][ Pomoc ]

Rys.14. WlasciwoS$ci zmiennej wewnetrznej

Wszystkie utworzone zmienne wewngtrzne wyswietlane sa w prawej czgsci

okna programu WinCC Control Center.
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[ WinCCExplorer - C:\Documents and Settings\user\Pulpit\WinCC i Step7\zbiornik cieczy od Gustowskiego\zbior... EI@EJ
i File Edit Vew Tools Help

Oy | X E S| E

& _gs 2biornik Type
i @ Computer Tag group
=} l“ Tag Management Tag group

Text tag &-bit charac
Unsigned 32-bit value!
Text tag &-bit charac
Unsigned 16-bit value
Unsigned 16-bit value
Text tag 16-bit chara
Text tag 16-bit chara
Text tag 16-bit chara)
Unsigned 16-bit value

B-?’ Internal tags

: £ script

i [% TaglLoggingRt

P& ! SIMATIC 57 PROTOCOL SUITE
E Structure tag

; A Graphics Designer

! 2" Menus and toolbars

; A Alarm Logging

: JJJ Tag Logging

; é Report Designer

Rys.15. Lista zmiennych wewnetrznych projektu.

W ten sposob mozna utworzy¢ dowolng zmienna. W celu dodania nastgpnych
zmiennych wystarczy powtorzy¢ opisane wczesniej kroki. Zmienne mozna row-
niez korzysta¢ z operacji kopiowania, wycinania i wklejania przy operacjach na
zmiennych. Polecenia te mozna wybra¢ z menu kontekstowego, wyswietlanego po
kliknigciu prawym przyciskiem myszy na wybranej zmiennej, lub przy pomocy
standardowych kombinacji przyciskoéw Microsoft (Ctrl+c = kopiowanie, Ctrl+v =

wklejanie).

Tworzenie zmiennych procesu
Przed utworzeniem zmiennych procesu najpierw nalezy zainstalowa¢ odpo-

wiedni sterownik 1 utworzy¢ potaczenie (zobacz ,, Dodawanie sterownikéw PLC”).

MEN=AN 4 K EE| _§ | “;3 & =
& _g zbiormik
Computer . .
ER | [ 150 Management IR e Tutaj tworzymy zmienne
@ £ Internal tags / procesu.
= |} SIMATIC 57 PROTOCOL SUITE
@ M Industrial Ethernet
W Industrial Ethernet (11)
I wer
I Named Connections
I PrOFIBUS
11 PROFIBUS (I1) [
I slotPLC
I softpLC
i Teppe

P& eeEBBB8

®B

Rys.16. Miejsce tworzenia zmiennych procesu
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Mozna rowniez skopiowac juz utworzone zmienne wewngtrzne i utworzy¢ dla
nich potaczenie. Nalezy zwrdci¢ uwagg, ze zmienne mozna kopiowa¢ do pota-
czenia tylko przy pomocy polecen kopiowania i wklejania Zmiennych nie mozna
kopiowac przy pomocy przeciagania i upuszczania.

Aby utworzy¢ zmienna procesu nalezy prawym przyciskiem myszy kliknaé

na odpowiednim potaczeniu i z menu kontekstowego wybraé polecenie ,,New

Tag” (nowa zmienna) .

Tag Management
Intemal tags
SIMATIC TI SERIAL - - .
TI505 Unit #1 Kliknij w tym miejscu prawym przyciskiem
+ myszy i wybra¢ 2 menu kontekstowego

tad
@.ﬁ Data Types polecenie ,New Tag”
B-%%° Editor

Rys.17. Zakladanie zmiennej procesu

Nastgpnie w wyswietlonym okienku dialogowym ,,Tag properties” (whasciwo-
$ci zmiennej) wprowadzi¢ dowolna nazwe zmiennej i listy typow danych wybrac
odpowiedni typ. Dokonanie wyboru potwierdzi¢ przyciskiem ,,OK”.

[

Tanklevel2

Unsigned 16-bit value =

Tag properties

/ tym m]seu wprowadz
nazwe zmiennej

FiocessValue Haige—————— 1= Valuerenge ofitag;
From From

1)

Rys.18. Utworzenie zmiennej procesu
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Klikna¢ na przycisku ,,Select” (znajdujacym si¢ obok pola adresowania), aby
wyswietli¢ okienko dialogowe ,,Address Properties” (wlasciwosci adresu). Na-
stepnie z listy ,,Address” (typ adresowania) wybra¢ odpowiedni typ i w polu Data
Element Number (numer elementu danej) wprowadzi¢ odpowiedni numer. Jesli
trzeba zaznaczy¢ pole ,,Read-Only Tag” (zmienna tylko do odczytu). Na koniec
klikna¢ na przycisku ,,OK” .

Wybierz z listy odpowiedni typ

Addiess properties

- msos |

e R - |
Wprowadzi¢ | numer
elementudanej
B

Data Element Number: I1 e

ReadOnyVaiable I +— Jeslitrzeba zaznacz to pole

Select the Address Type for memory access.

Rys.19. Okno dialogowe ,,Address properties ”

Skalowanie liniowe

Funkcje skalowania liniowego ,,linear scaling” mozna zastosowac tylko do
zmiennych procesu (,,zmiennych zewngtrznych”).

Utworzy¢ zmienng procesu, tak jak zostalo to opisane powyzej i zaznaczy¢
pole ,linear scaling” w okienku dialogowym ,,Tag properties”. Zostana wtedy
uaktywnione pola ,,Process Value Range” (zbiér wartosSci procesu) i ,,Tag Va-
lue Range” (zbior wartosci zmiennej). Wprowadzi¢ w wymienionych polach
odpowiednie zakresy (np. zbior wartosci procesu ,,From” (od): -20 ,,To” (do):
20 mA, a zbior wartos$ci zmiennej ,,From”: 0 ,,To”: 100). Po dokonaniu wybo-

ru klikna¢ na przycisku 8 ,,OK” (rysunek ponizej).
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Tag properties IXJ
General M|
Properties of Tags
Mame: l@
DataType | Signed 16-bit value v
Length:
Addiess: | Mw10 | Select
Adapt format : | ShortToSignedword h |
Project-wide update Computer-local update
Tag synchronization
[¥] Linear scaling
Process Yalue Range Tag Value Range
Valuel |26000 Valuel |100
Value2 |0 Value2 |0
When using tags in the dynamic dislog. please make certain that the name of the
tag does not begin with a number.

[ ok J[ ki J[ Pomec ]

Rys.20. Ustawianie parametréw funkcji skalowania liniowego
Tworzenie ekranéw z obrazami procesow

Kolejnym krokiem bedzie tworzenie obrazéw procesu dla naszego projektu.
Miejsce, gdzie mozna wykazaé si¢ wlasna pomystowoscia i1 kreatywnos$cia. Aby
utworzy¢ obraz procesu nalezy otworzy¢ program Graphics Designer wykonujac

nastegpujace kroki:

1) Lewa czg$¢ okna Control Center: klikna¢ na ikonie ,Editor”, aby
rozwina¢ galaz edytorow i prawym przyciskiem myszy klikna¢ na napisie
»Graphics Designer” w celu wySwietlenia menu kontekstowego.

2) W menu kontekstowym wybra¢ polecenia ,,New picture” (nowy obraz) - zo-
stanie utworzony nowy plik ,,.pdl” (Picture Description File - plik opisu ob-

razu) o nazwie ,,Start” 1 wyswietlony w prawej czesci okna Control Center .
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& WinCCExplorer - C:\DOCUMENTS AND SETTINGSWSER\PULPITAWSZYSTKIE PLIKI Z PULPIU\nowy_projek|
Fle Edt VYiew Tools Help

i M b X 6 TH 2,2 ?
B | 3 nowy_projekt Name
3 Computer A start.pd

] l. Tag Management
E Structure tag

"M"M '”'”'
B ﬁm
A Alarm Logging | Graphic OLL

m Tag Logging Select ActiveX Control
=2 Report Designef ~ Convert pictures

L] i Convert global librar
. J“ i Convert gro'ect hbrat
Text Library i s ; 2

Show information column

ey Text Distributor

§i} User Administral _ Properties

ia Cross-Reference
[9 Load Online Changes
Redundancy
m User Archive

E) Time synchranization
) Horn
"R Picture Tree Manager
L4, Lifebeat Monitoring
K, OS Project Editor

Rys.21. Graphics Designer: tworzenie nowego obrazu

3) Prawa czg$¢ okna Control Center klikna¢ prawym przyciskiem myszy na
nazwie ,,Start.pld”. Z menu kontekstowego wybra¢ polecenie ,,Rename pic-
ture” (zmien nazwe obrazu) i w nastgpnym okienku dialogowym wprowa-
dzi¢ nazwe ,,START.pdl” Efekt widoczny jest na rysunku powyze;.

4) Aby otworzy¢ obraz ,,START.pdl” (otworzy¢ go w edytorze Graphics De-
signer) nalezy dwukrotnie klikna¢ na ,,START.pdl” lub kliknaé prawym
przyciskiem myszy na ,,START.pdl” i z menu kontekstowego wybra¢ po-
lecenie ,,Open”. Okno gtoéwne programu Graphics Designer wyglada jak na

ilustracji ponize;.
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Graphics Desipner - [Start.Pd[]
'ﬁ'ﬂe Edit Wew Arrange Tools Window Hel

i@miawmcaums “ [ v"ﬁ 7 DA »| %
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Rys.22. Okno gléwne programu Graphics Designer

Aby zoptymalizowa¢ pracg z programem Graphics Designer zalecamy dosto-
sowanie wygladu ekranu do powyzszej ilustracji.

Aby zmieni¢ rozmiar palety obiektow 1 palety styli, najpierw nalezy
przeciagnac je na pulpit roboczy (wcisnigty przycisk myszy W przy krawedzi pa-
lety). Nastgpnie nalezy przesuna¢ wskaznik myszy na krawedz palety 1 upewnic¢
sig, czy wskaznik zmienit si¢ w czarng dwukierunkowa strzatke. Przy weisnigtym

przycisku myszy “BW przesuna¢ krawedz palety zmieniajac jej rozmiar.

Tworzenie graficznych obiektéw procesu

Wszystkie gotowe obiekty graficzne, ktore wykorzystamy w naszym przykla-
dzie, znajduja si¢ w bibliotece WinCC Library.

Otworzy¢ obraz ,,SART.pdl” 1 wstawi¢ do niego nastgpujacy obiekt obiekt
biblioteczny ,,Tanks” (zbiornik) w nastepujacej kolejnosci:

1) W programie Graphics Designer klikna¢ na pasku menu na ,,View” (widok)

a ,Library” (biblioteka) lub na pasku narzedzi na ikonie ﬂl Zostanie wy-

swietlony obiekt Library (biblioteka) z wlasnym paskiem narzedzi i folde-
rem obiektow.
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2) Klikna¢ dwukrotnie na ,,Global Library” (biblioteka globalna) i nastep-
nie na folderze ,,User Objects” (obiekty uzytkownika) w prawym oknie.
Klikna¢ dwukrotnie na folderze ,,Tanks” (zbiorniki).

3) Na pasku narzedzi klikna¢ na ikonie i , aby wyswietli¢ przeglad dostep-

nych zbiornikéw. Ikony W fo stuza do powigkszania symboli zbiorni-

kow.
k| [o|Ele ] el e e
1. Pasek narzedzi w oknie Graphics Designer Library

4) Klikna¢ na napisie ,,Tank1” i przeciggna¢ go na pulpit roboczy. Przy pomocy
czarnych blokéw otaczajacych symbol zbiornika mozna go powiekszyc.
Nalezy klikng¢ na tych blokach i przesunac je, az zbiornik osiggnie pozgdany
rozmiar.

Wstawi¢ jeszcze symbol przewodu rurowego (Object-Library (biblioteka

uzytkownika) a User Objects (obiekty uzytkownika) a Pipe 3D (rura tréjwymia-
rowa)) oraz symbole zawordéw (Object-Library (biblioteka uzytkownika) a Valves

3D (zawory trojwymiarowe).

Obiekt ,Static Text” (tekst statyczny)
1) Wybra¢ z palety obiektow symbol ,,Standard-Objects” (obiekty
standardowe) a ,,Static Text” (tekst statyczny).
2) Ustawi¢ obiekt w prawym gérnym rogu pulpitu roboczego 1 ustawic jego
rozmiar .
3) Wprowadzi¢ tytul ”Zbiornik na wode¢”(zaopatrzenie w wode, Atlanta)

i ustali¢ wielkos$¢ czcionki na ,,20”. W tym celu nalezy klikna¢ na strzal-

ke obok okienka zmiany wielkosci czcionki Vl i wybra¢ z listy
liczbg ,,20”.

4) Aby obramowac i zaznaczy¢ tekst klikna¢ na nim 1 przesuna¢ czarne bloki
“BW, az do osiagnigcia pozadanej wielkosci.

Powinnismy uzyskac¢ efekt jak na rysunku ponize;.
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1 START.pdl
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