Systemy automatyki
firmy Allen-Bradley, czes¢ 8

Komputer w systemach sterowania, czesc¢c 1

W artykule zaprezentowane
zostaly dwa najbardziej
rozpowszechnione zastosowania
komputera ukladach automatyki:
jako urzqdzenia programujgcego
sterowniki typu PLC i lokalne
terminale operatorskie oraz jako
stacji nadrzednej umozliwiajqcej
wizualizacje procesu I sterowanie
nim poprzez generowane dane.
Przedstawione zostaly wzorcowe
w swoich klasach pakiety
RSLogix 500 oraz szczegdlnie
szeroko pakiet RSView.

Dynamiczny rozwdj techniki kom-
puterowej, polaczonej z ciagle ma-
lejacymi cenami poszczegdlnych
urzadzen, spowodowal, ze trudno
dzi$§ sobie wyobrazi¢ funkcjonowa-
nie biura czy sklepu bez obecnosci
komputera oraz drukarki laserowe;j.
Masowe rozpowszechnienie sie kom-
puteréw, oraz, a moze przede wszys-
tkim, pojawienie sie przekonania
w spoleczenstwie o korzysciach pty-
nacych z ich uzytkowania spowodo-
waly, ze zaczeto sie interesowaé za-
stosowaniem systeméw informatycz-
nych takze i w przemysle.

Pierwsze systemy pojawily sie juz
w latach 80-tych, wraz z maszynami
PDP-11. Zadaniem ich bylo gt6wnie
gromadzenie danych i wspomaganie
operatoréw. Wraz z powstawaniem

coraz to bardziej nie-
zawodnych systeméw
czasu rzeczywistego
(IRMX, QNX) zaczeto
stosowa¢ komputery
réwniez jako urzadze-

nia samoczynnie gene-
rujace sterowania po-
przez wbudowane kar-
ty 1I/0. Wymagalo to
jednak bardzo doklad-
nego przygotowania
systemu, tak by zapo-
biec mozliwosci za-
wieszenia systemu
i poprzez to prowa-

dzenia procesu tech-
nologicznego bez kon-
troli. Z tego tez powodu zarysowatl
sie ciagle poglebiajacy sie podzial
kompleksowego systemu automatyki
na uktady bezposredniego sterowa-
nia procesem (w postaci sterowni-
kéw oraz lokalnych terminali) wy-
posazone w stosunkowo proste
acz niezawodne systemy opera-
cyjne oraz komputery nadrzedne.
Zadanie tych ostatnich polega obec-
nie na wizualizacji oraz na analizie
danych i dostarczaniu jej wynikéw
do sterownikéw. W ten sposéb uktad
sterowania uodparnia sie na ewen-
tualne awarie komputera, gdyz
w wypadku jej wystapienia sterow-
niki w dalszym ciagu pracuja, ko-
rzystajac z ostatnio otrzymanych da-
nych.
Przyjrzyjmy sie teraz
typowej strukturze
komputerowego
systemu sterowa-
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ver'd6w organizujacych programo-

wa obstuge kart,

Opoziom aplikacji reprezentowany
przez pakiet wizualizacyjny
RSView oraz inne programy takie
jak Excel czy Access.

Zadaniem Srodkowego poziomu
jest zapewnienie szybkiej oraz bez-
piecznej wymiany informacji pomie-
dzy skrajnymi elementami naszej
struktury. Jak zostalo to przedsta-
wione na powyzszym schemacie do
dyspozycji mamy dwie drogi pola-
czenia: bezposrednia oraz z wyko-
rzystaniem dodatkowego programu:
servera DDE. Pierwsza z nich jest
z zalozenia konstruowana do obstu-
gi pewnego ograniczonego zestawu
sterownik6éw, najczeSciej pochodza-
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nia, przedstawio-
Aplikacie nej na rys. 1. Mo-
Windows zemy tu wyszcze-
gblni¢ trzy pozio-
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driver \ X O poziom kart ko-
Serwer munikacyjnych,
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// - sll}zacyc.h do wy-
miany informacji
Karty Karty ze sterownikami
komunikacyjne komunikacyjne Kk L.
Allen-Bradley innych (szeroko omoéwio-
producentow ny w EP 9/96 oraz
EP 10/96), e
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cych od tego samego producenta.
W wypadku RSView, ta droga za-
pewnia dostep do czterech kanaléw
sieci, stworzonych przez Allen-Brad-
ley. Dzieki temu zyskujemy mozli-
wo$¢ bardzo szybkiej komunikacji
z dotaczonymi urzadzeniami. Na
rys. 2 zaprezentowane zostalo okno
RSView, pozwalajace na definicje
kanatu bezposredniego, oraz pelnej
jego diagnostyki (timeout, sygnaliza-
cja bleddéw itp.).

W wielu jednak przypadkach za-
dania stawiane przed programem ob-
stugi kart sa znacznie szersze. Chcie-
libyémy np. mie¢ mozliwosé spraw-
dzenia liczby i rodzaju urzadzen
w sieci, posiadaé¢ dostep do zawar-
tych w nich danych oraz méc po-
dejrze¢ ich programy. Jest to moz-
liwe do zrealizowania jedynie
w osobnym programie, uruchamia-
nym niezaleznie od programu syn-
optycznego RSView. W tak zaawan-
sowane opcje wyposazony zostal pa-
kiet RSLinx, bedacy jednoczesnie
serverem DDE. Dzialanie tego typu
polaczenia polega na udostepnianiu
danych =z jednej aplikacji, drugiej
przy wykorzystaniu protokotu dyna-
micznej wymiany danych (ang. Dy-
namic Data Exchange). Dzieki temu
z ustug RSLinx, a wiec z dostepu do
sterownik6w, moga korzysta¢ takze
inne programy pracujace w Srodo-
wisku Windows jak Excel czy Ac-
cess. Przy wykorzystaniu tego me-
chanizmu mozemy zatem dokonaé
zaré6wno polaczenia sterownikéw Al-
len-Bradley z dowolnym systemem
wizualizacyjnym jak i sprzetu in-
nych firm z pakietem RSView. Przy-
kladowe okno RSLinx pokazujace
sie¢ sterownikéw przedstawione zo-
stalo na rys. 3.

Dodatkowa zaleta stosowania pa-
kietu RSLinx jest mozliwo$§¢ uru-
chomienia tacza NetDDE pozwalaja-
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Rys. 5.

cego na transmisje danych nie tylko

miedzy aplikacjami ale i pomiedzy

komputerami polaczonymi poprzez
sie¢ Ethernet.

Posiadajac juz dostep do sterow-
nikéw poprzez poziom driver 6w
mozemy przystapi¢ do budowania
systemu nadrzednego.

Pierwszym etapem jest stworzenie
odpowiednich obrazéw graficznych,
symbolizujacych proces przemyslo-
wy. Dzieki przygotowanym juz bib-
liotekom mozemy w bardzo szybki
i tatwy sposéb dokonaé¢ konfiguracji
ekranéw wklejajac np. obraz przodu
regulatora PID, pokazanego na rys.
4, przy wykorzystaniu techniki prze-
ciagnij i upus¢ (ang. drag and drop).
Wszystkie przygotowane rysunki
moga by¢ dowolnie poprawiane, la-
czone w grupy oraz nakladane czego
najlepszym przykladem jest szablon
wykresé6w pokazany na rys. 5.
W niektérych wypadkach mozna
skorzysta¢ z opcji importu plikéw
graficznych w formacie *.bmp, *.dxf
czy *.wmf. Po narysowaniu ekranu
(lub ekranéw) wskazane jest przy-
porzadkowanie poszczegélnym
obiektom réznych funkcji. W celu
zapewnienia tworcy g
pelnej dowolnosci, (&l
pakiet RSView za- g
pewnia kazdemu
obiektowi szereg op-
cji takich jak:

O wypelnienie poda-
nego obszaru (np.
réznego typu wy-
kresy stupkowe),

Oatrybut widzial-
nosci pozwalajacy
na nadawanie
obiektowi koloru
tla,

U pozycja zmieniana
zar6wno w pionie [

Orozmiar obiektu (szeroko$é¢, wyso-
kos¢) oraz jego orientacja (obroét),
ktérych zmiana jest zalezna od
wartosci etykiety lub odpowied-
niego wyrazenia skojarzonego
z dana opcja.

Zakres tych zmian oraz odpowia-
dajaca im modyfikacje obiektu okres-
la sie poprzez wskazanie stanéow:
poczatkowego oraz koncowego i po-
danie liczby stanéw posrednich.
Obok opcji zmienianych w sposéb
ciagly istnieje réwniez mozliwosé
sterowania:

Okolorem obiektu w ktérej kazdej
barwie przyporzadkowana jest in-
na warto$¢ etykiety, a takze

Oreakcja na naci$niecie obiektu
myszka poprzez wskazanie komen-
dy do wykonania przy nacis$nieciu
lub zwolnieniu przycisku.
Warto tu zwréci¢ uwage na bardzo

wygodny uklad folderowy wszyst-

kich opcji (rys. 6). Pozwala to pro-
gramiscie na szybka analize zalez-
nosci opisujacych dany obiekt.
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