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Systemy automatyki
firmy Allen−Bradley, część 8
Komputer w systemach sterowania, część 1

W†artykule zaprezentowane
zosta³y dwa najbardziej

rozpowszechnione zastosowania
komputera uk³adach automatyki:
jako urz¹dzenia programuj¹cego
sterowniki typu PLC i†lokalne

terminale operatorskie oraz jako
stacji nadrzÍdnej umoøliwiaj¹cej

wizualizacjÍ procesu i†sterowanie
nim poprzez generowane dane.
Przedstawione zosta³y wzorcowe

w†swoich klasach pakiety
RSLogix 500 oraz szczegÛlnie

szeroko pakiet RSView.

Dynamiczny rozwÛj techniki kom-
puterowej, po³¹czonej z†ci¹gle ma-
lej¹cymi cenami poszczegÛlnych
urz¹dzeÒ, spowodowa³, øe trudno
dziú sobie wyobraziÊ funkcjonowa-
nie biura czy sklepu bez obecnoúci
komputera oraz drukarki laserowej.
Masowe rozpowszechnienie siÍ kom-
puterÛw, oraz, a†moøe przede wszys-
tkim, pojawienie siÍ przekonania
w†spo³eczeÒstwie o†korzyúciach p³y-
n¹cych z†ich uøytkowania spowodo-
wa³y, øe zaczÍto siÍ interesowaÊ za-
stosowaniem systemÛw informatycz-
nych takøe i†w†przemyúle.
Pierwsze systemy pojawi³y siÍ juø

w†latach 80-tych, wraz z†maszynami
PDP-11. Zadaniem ich by³o g³Ûwnie
gromadzenie danych i†wspomaganie
operatorÛw. Wraz z†powstawaniem

ver'Ûw organizuj¹cych programo-
w¹ obs³ugÍ kart,

✓poziom aplikacji reprezentowany
przez pakiet wizualizacyjny
RSView oraz inne programy takie
jak Excel czy Access.
Zadaniem úrodkowego poziomu

jest zapewnienie szybkiej oraz bez-
piecznej wymiany informacji pomiÍ-
dzy skrajnymi elementami naszej
struktury. Jak zosta³o to przedsta-
wione na powyøszym schemacie do
dyspozycji mamy dwie drogi po³¹-
czenia: bezpoúredni¹ oraz z†wyko-
rzystaniem dodatkowego programu:
servera DDE. Pierwsza z†nich jest
z†za³oøenia konstruowana do obs³u-
gi pewnego ograniczonego zestawu
sterownikÛw, najczÍúciej pochodz¹-

Rys. 1.

coraz to bardziej nie-
zawodnych systemÛw
czasu rzeczywistego
(IRMX, QNX) zaczÍto
stosowaÊ komputery
rÛwnieø jako urz¹dze-
nia samoczynnie gene-
ruj¹ce sterowania po-
przez wbudowane kar-
ty I/O. Wymaga³o to
jednak bardzo dok³ad-
nego przygotowania
systemu, tak by zapo-
biec moøliwoúci za-
wieszenia systemu
i†poprzez to prowa-
dzenia procesu tech-
nologicznego bez kon-
troli. Z†tego teø powodu zarysowa³
siÍ ci¹gle pog³Íbiaj¹cy siÍ podzia³
kompleksowego systemu automatyki
na uk³ady bezpoúredniego sterowa-
nia procesem (w postaci sterowni-
kÛw oraz lokalnych terminali) wy-
posaøone w†stosunkowo proste
acz niezawodne systemy opera-
cyjne oraz komputery nadrzÍdne.
Zadanie tych ostatnich polega obec-
nie na wizualizacji oraz na analizie
danych i†dostarczaniu jej wynikÛw
do sterownikÛw. W†ten sposÛb uk³ad
sterowania uodparnia siÍ na ewen-
tualne awarie komputera, gdyø
w†wypadku jej wyst¹pienia sterow-
niki w†dalszym ci¹gu pracuj¹, ko-
rzystaj¹c z†ostatnio otrzymanych da-
nych.
Przyjrzyjmy siÍ teraz

typowe j s t ruk tu rze
kompu t e rowego
systemu sterowa-
nia, przedstawio-
nej na rys. 1. Mo-
øemy tu wyszcze-
gÛlniÊ trzy pozio-
my:
✓ poziom kart ko-
munikacy jnych ,
s³uø¹cych do wy-
miany informacji
ze sterownikami
(szeroko omÛwio-
ny w†EP 9/96 oraz
EP 10/96),
✓ poz i om dr i -
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cych od tego samego producenta.
W†wypadku RSView, ta droga za-
pewnia dostÍp do czterech kana³Ûw
sieci, stworzonych przez Allen-Brad-
ley. DziÍki temu zyskujemy moøli-
woúÊ bardzo szybkiej komunikacji
z†do³¹czonymi urz¹dzeniami. Na
rys. 2†zaprezentowane zosta³o okno
RSView, pozwalaj¹ce na definicjÍ
kana³u bezpoúredniego, oraz pe³nej
jego diagnostyki (timeout, sygnaliza-
cja b³ÍdÛw itp.).
W†wielu jednak przypadkach za-

dania stawiane przed programem ob-
s³ugi kart s¹ znacznie szersze. Chcie-
libyúmy np. mieÊ moøliwoúÊ spraw-
dzenia liczby i†rodzaju urz¹dzeÒ
w†sieci, posiadaÊ dostÍp do zawar-
tych w†nich danych oraz mÛc po-
dejrzeÊ ich programy. Jest to moø-
liwe do zrealizowania jedynie
w†osobnym programie, uruchamia-
nym niezaleønie od programu syn-
optycznego RSView. W†tak zaawan-
sowane opcje wyposaøony zosta³ pa-
kiet RSLinx, bÍd¹cy jednoczeúnie
serverem DDE. Dzia³anie tego typu
po³¹czenia polega na udostÍpnianiu
danych z†jednej aplikacji, drugiej
przy wykorzystaniu protoko³u dyna-
micznej wymiany danych (ang. Dy-
namic Data Exchange). DziÍki temu
z†us³ug RSLinx, a†wiÍc z†dostÍpu do
sterownikÛw, mog¹ korzystaÊ takøe
inne programy pracuj¹ce w†úrodo-
wisku Windows jak Excel czy Ac-
cess. Przy wykorzystaniu tego me-
chanizmu moøemy zatem dokonaÊ
zarÛwno po³¹czenia sterownikÛw Al-
len-Bradley z†dowolnym systemem
wizualizacyjnym jak i†sprzÍtu in-
nych firm z†pakietem RSView. Przy-
k³adowe okno RSLinx pokazuj¹ce
sieÊ sterownikÛw przedstawione zo-
sta³o na rys. 3.
Dodatkow¹ zalet¹ stosowania pa-

kietu RSLinx jest moøliwoúÊ uru-
chomienia ³¹cza NetDDE pozwalaj¹-

cego na transmisjÍ danych nie tylko
miÍdzy aplikacjami ale i†pomiÍdzy
komputerami po³¹czonymi poprzez
sieÊ Ethernet.
Posiadaj¹c juø dostÍp do sterow-

nikÛw poprzez poziom driver Ûw
moøemy przyst¹piÊ do budowania
systemu nadrzÍdnego.
Pierwszym etapem jest stworzenie

odpowiednich obrazÛw graficznych,
symbolizuj¹cych proces przemys³o-
wy. DziÍki przygotowanym juø bib-
liotekom moøemy w†bardzo szybki
i†³atwy sposÛb dokonaÊ konfiguracji
ekranÛw wklejaj¹c np. obraz przodu
regulatora PID, pokazanego na rys.
4, przy wykorzystaniu techniki prze-
ci¹gnij i†upuúÊ (ang. drag and drop).
Wszystkie przygotowane rysunki
mog¹ byÊ dowolnie poprawiane, ³¹-
czone w†grupy oraz nak³adane czego
najlepszym przyk³adem jest szablon
wykresÛw pokazany na rys. 5.
W†niektÛrych wypadkach moøna
skorzystaÊ z†opcji importu plikÛw
graficznych w†formacie *.bmp, *.dxf
czy *.wmf. Po narysowaniu ekranu
(lub ekranÛw) wskazane jest przy-
porz¹dkowanie poszczegÛlnym
obiektom rÛønych funkcji. W†celu
zapewnienia twÛrcy
pe³nej dowolnoúci,
pakiet RSView za-
pewnia kaødemu
obiektowi szereg op-
cji takich jak:
✓wype³nienie poda-
nego obszaru (np.
rÛønego typu wy-
kresy s³upkowe),

✓ atrybut widzial-
noúci pozwalaj¹cy
na nadawan i e
obiektowi koloru
t³a,

✓pozycja zmieniana
zarÛwno w†pionie
jak i†w†poziomie,
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✓ rozmiar obiektu (szerokoúÊ, wyso-
koúÊ) oraz jego orientacja (obrÛt),
ktÛrych zmiana jest zaleøna od
wartoúci etykiety lub odpowied-
niego wyraøenia skojarzonego
z†dan¹ opcj¹.
Zakres tych zmian oraz odpowia-

daj¹c¹ im modyfikacjÍ obiektu okreú-
la siÍ poprzez wskazanie stanÛw:
pocz¹tkowego oraz koÒcowego i†po-
danie liczby stanÛw poúrednich.
Obok opcji zmienianych w†sposÛb
ci¹g³y istnieje rÛwnieø moøliwoúÊ
sterowania:
✓ kolorem obiektu w†ktÛrej kaødej
barwie przyporz¹dkowana jest in-
na wartoúÊ etykiety, a†takøe

✓ reakcj¹ na naciúniÍcie obiektu
myszk¹ poprzez wskazanie komen-
dy do wykonania przy naciúniÍciu
lub zwolnieniu przycisku.
Warto tu zwrÛciÊ uwagÍ na bardzo

wygodny uk³ad folderowy wszyst-
kich opcji (rys. 6). Pozwala to pro-
gramiúcie na szybk¹ analizÍ zaleø-
noúci opisuj¹cych dany obiekt.
Rafał Tutaj

Autor jest pracownikiem dzia³u Al-
len-Bradley firmy Elmark
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