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Artykut zostat wydrukowany Technice Zagranicznejddgny Technologie Materiaty
w numerze 02/2006 gavigconym rozwgzaniom firmy SIEMENS

Diagnostyka napddw w sieci PROFIBUS

Zastosowanie sieci PROFIBUS oraz szybkiej komunikegklicznej w uktadach sterowania. jestzju
obecnie powszechnie znane, [2], [7]¢dkosci transmisji rzdu 12 Mb/s pozwalgj sterowé prawie w
czasie rzeczywistym. Z tego wedl, tak due prdkosci dap tez mazliwos¢ analizy i rejestracji stanow
dynamicznych w-tych eztach sieci, ktére byty dotychczas niedgste. Wyniki 0signicte przez autorow
zaclecajg do zastosowania sieci PROFIBUS#ak w tym celu.

1. Uruchamianie nowoczesnych uktadow naglowych

Sie¢ PROFIBUS jest obecna w ygkiszaci nowoczesnych uktadow sterowania. Z tego powadgdzenia w
nich stosowane posiadajinterfejs tej sieci w standardzie lubztev formie dodatkowego modutu.
Przeksztattniki SIMOVERT MASTERDRIVES [5] (nazywaneagdami irzynierskimi) may mocno
rozbudowane funkcje diagnostyczne,etzktorym s niezasipione w rozwazaniach specjalizowanych czy
nietypowych, gdzie konieczny jest wkiad wiasny vstaai tworczej pracy intelektualnej. Oprogramowanie
DriveMonitor (program bezptatny — dostarczany razemprzeksztattnikiem) wspomaga procedury
uruchomienia i stanowi rozbudowany graficzny irggfpozwalajcy na podgld pracy nagdu zaréwno w
trybie on-line jaki konfiguragj off-line. Duza pomog dla wytkownika, szczegélnie przydagrw trakcie
uruchamiania jest rejestrator przebiegéw elektrdraeicznych — Trace, stanawy integralm czes$¢
napdu. Przy zastosowaniu techniki BICO (opracowaneaeprfirme SIEMENS technika binektorowo-
konektorowa do wymiany danych i sygnatdw), modubacer pozwala na rejestracjzapis i1 graficza
prezentagj wybranych przebiegow-sygnatow (w programie Drivellar) w formie wykresu mierzonych
wielkosci jako np. wartéci‘procentowe z uktadu odniesienia parametrow @zihtnika w-funkcji czasu —
Rys. 1.
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Rys. 1 Wybor sygnatéw i ustawienia rejestratora Trace w SIMDVERT MASTREDRIVES CUVC
przy wykorzystaniu oprogramowania narzedziowego DriveMonitor
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bazowego czasu probkowania karty stgrej prag przeksztattnika. Domynie czas ten wynosi tp=1.2 ms.
Komunikacja pomidzy komputerem a przeksztaltnikiem jest realizowanzaleznosci od zastosowanego
interfejsu poprzez stiePROFIBUS lub za pomackomunikacji szeregowej USS gckem RS232/RS485.
Oprogramowanie DriverMonitor.-pozwala nie tylko nazwalizacg wynikdw w: postaci wykresow
czasowych, daje tak maliwosci ich bezpéredniej archiwizacji. Jae istotry wiedz dla uruchamiajcego
Sa przebiegi pgdkosci, momentu, prdu czy potagenia sterowanego watu maszyny w czasie pracgcap
zwlaszcza w: stanach dynamicznych i aplikacjach japeowanych. Na podstawie tej wiedzy ama
optymalizow& np. regulator mdkosci, pradu, pot@enia, co pozwoli na realizacpkreslonych zada z
mozliwie najlepszym wykorzystaniem negu. W ofercie firmy SIEMENS znajdyjsie takze nagdy
standardowe jak seria MICROMASTER [4], ktore posjadtechnile BICO, szereg rozbudowanych
algorytmow sterowania, zaawansowane metody idédwtgjii obiektowej, jednak nie posiadajtak
rozbudowanego modutu kontrolnego jak rejestratac&w SIMOVERT MASTERDRIVES. W ten sposéb
komfort pracy aytkownika uruchamiagcego napd MICROMASTER jest mocno zatony, a w przypadku
trudnaci ruchowych nie ma mitiwosci oceny i dokonania baflastanow dynamicznych. Autorzy
niniejszego artykutu, wychodez naprzeciw potrzeb zytkownikow, postanowili zaproponowametod
wykonania bada i analizy przebiegow sygnatdw pochadygch zaréwno z wewtrznej struktury
sterowania badanego rgy MICROMASTER 440 oraz z dowolnegema sieci PROFIBUS.

2. Konfiguracja sieci i rejestracja stanow dynamicmych napeddw

Rejestrowane sygnatya sprzebiegami w funkcji czasu, a do pomiaréw wykstapo modut Trace w
napdzie SIMOVERT MASTERDRIVES CUVC oraz szybpkransmis¢ danych poprzez siePROFIBUS.
Nalezy zaznacz§, ze ze wzgidu na krétkie czasy probkowania i wymiany danychyskane przebiegi z
bada standw  dynamicznych pozwajajpa popraws interpretagi zachodzcych zjawisk. Do celow
badawczych powstato stanowisko zdae z badanego przeksztaitnika MICROMASTER 440 ¢dubami:
USS, PROFIBUS) steragego silnikiem indukcyjnym serii 1LA — Rys. 2, oraterownika SIMATIC S7-
314 2DP komunikujcego st z nagdami poprzez stePROFIBUS. Do analizy przebiegdéw zastosowano
modut Trace z naplu- SIMOVERT MASTERDRIVES CUVC z kartami CUVC (stggoa) i CBP2
(PROFIBUS). . Dodatkowo zastosowano enkoder obiekfowtory zostat dajczony do wejcia
enkoderowego karty CUVC SIMOVERT MASTERDRIVES.
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W tej konfiguracji przeksztaltnik SIMOVERT nie wyma podiczenia sieci zasilagej i silnika. Jest
wykorzystywany tylko jako element sieci PROFIBUSvhudowam mozliwoscia rejestracji przebiegow i
posiada zasilanelektronike sterugca napeciem 24V DC. Zatem petni tylko funkgyejestratora zatznym
czasem prébkowaniagdu pojedynczych milisekund (czas probkowaniacdag wymiany danych poprzez
sief). Na Rys. 3 przedstawiono konfigurasjeci PROFIBUS i elementy projektu hardware stwoego w
programie STEP.7.

FROFIBIIS[1]: DF mazter spstem (1]

Properties - DP master system x|

General | Group Plopertiesl Group assignmentl

x|

Properties - PROFIBUS
General  Metwork Settings |
: Options... |
Highest PROFIBLIS
Addiess: 126 E " Change
B @ MICAOY [Fia MasTEl
A& R Tranzmizsion Fate: 500 Kbps ;I
& f' 1.5 Mbps
& B || & H“ IMbps
£ MbEs |
-
Proie
o | Standard
Uzer-Defined H
:I:I PROFIBUS[1): DP master spstern [1] Bus Parameters... I
B | Module Order humber

MASTERDRIVES_CBP2 |6SE 7090-0XX84-0FF5 (MD] - -
MICROMASTER_440 _ |6SEG400-1PBO0-0AAD (MM | Cancel | Heb |.

Rys. 3 Konfiguracja projektu w STEP.7

Sterownik PLC wysyta do nadéw po dwa stowa: stowo stegop i predkos¢ zadar. Natomiast odbiera
dwa stowa z naglu SIMOVERT MASTERDRIVES i osiem stow z nggu MICROMASTER. Stowa
odbierane z naplu SIMOVERT MASTERDRIVES s dla nas mato istotne. Wszystkie intergsaj nas

informacje znajdy sic w nagdzie MICROMASTER. Musimy zatem tak skonfiguroiveen napd, aby

siech PROFIBUS byly wysytaneadane sygnaty do sterownika PLC — Rys. 4.

P Ho. Hame Ind Index text Parameter value | Dim

P2051 ClPEIDto CH - |0oo Transmitted ward 0 |00
001 |Transmitted word 1 |61:0 K 81 CO: Act. rotor speed
002 |Transmitted word 2 |66:0 K. BB CO: Act. output frequency
003 Transmitted word 3 |52:0 k82 COMEBO: Act. status wiord 1
004 [Transmitted word 4 (720 k72 CO: Act. output voltage
o5 Transmitted word 5 |65:0 K BB CO: Act. output current
D0&  |Transmitted word & |B3:0 k. BY CO Act. phase currents
ooy Transmitted word 7 |50:0 kB0 SO At torgue

Rys. 4 Wybor sygnatdw wysytanych z naggu MICROMASTER do sterownika SIMATIC S7

Wysytane dane przez ngb MICROMASTER g przechwytywane przez. SIMOVERT MASTERDRIVES
wykorzystugc transmisj SLAVE-to-SLAVE. W ten sposob: MASTERDRIVES' odczyujcyklicznie
siedem wysytanych stow z nggu MICROMASTER — Rys. 5.
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FROFIBUS[1]: DP maszter zpstem (1]
i il
= [BIMICRON ﬁ (4] MASTEI

[ 2

1 - gl P Slave Properties DP Slave Properties
2 i General Configuration | |nternode communication - avervie  General  Configuration | Clack Synchronization I Internade communication - aver
L 2
ii Default IND Drefault Default IND Default
24 5 I lacal slave PROFIEUS partner = In lacal slave PROFIBUS partner
25 Type Addr... | Type |DP WO |PlLength Type Acdr.. Type DR S [PlLength)  Unit
2 Pl 4 Jno PHW >
5 | Setpoint PCO 1 |Output |2 300 |-{2 5 | Actusl value [PCDT npt 2 256 [-|2 iar
B | Actual value [PCD T gt 2 300 |-{8 B | Setpoint PCD 1 | Output 2 256 [-11 Wior
7 7 | Setpoint PCD 2 |Peer-to-peertraffic |8 a02 {-|7 Wiorc
g
a4 4] 4] |

Rys. 5 Konfiguracja wymiany danych w sieci PROFIBUS

Wysytane dane po odbiorze przez bufor karty CUVNIGYERT MASTERDRIVES mog zost& zapisane
w rejestratorze Trace. Sygnatem iniggym rejestrag maze by bit stowa statusowego nggu
MICROMASTER (bit ten jest tate odbierany przez rejestrator) lub dowolny bit \ayst sieci PROFIBUS
przez sterownik SIMATIC S7. Transmisja z@koscia 12 Mb/s pozwala uzyskaakt rejestracji w czasie
mniejszym nt4 ms — Rys. 6.
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Rys. 6 Parametry sieci PROFIBUS przy wymianie danyitc pomiedzy napedami

W wiasciwosciach magistrali, w zaktadce ,parametry magistrafiiazna doktadnie oczytamaksymalny
czas taktu sieci PROFIBUS: Ttr = 3.7 ms. Chwilowartgs¢ ta maze wynosé nawet: Ttr = 0.4 ms. Autorzy
celowo zrezygnowali z komunikacji ze statym taktesgarowym, poniewawoéwczas czas ten ulegtby
wydtuzeniu.-Bowiem w rozwzanym przypadku o czasie zapisu. probki pomiarowelydeje rejestrator
Trace w karcie CUVC ngpdu SIMOVERT.
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3. Algorytmy sterowania a przebiegi dynamiczne nagdow standardowych

Uktady nagdowe z silnikiem -indukcyjnym klatkowym, obecnie s#@ stosowane w rozgzaniach
przemystowych, pracygjczgsto w-zmienigicych s¢ warunkach dotycgych zaréwno zasilania jak i
obcigzenia. Uktadom tym stawiaestoraz weksze wymagania techniczne dotyce gtéwnie dynamiki oraz
sprawndci catego' uktadu naplowego. Zatem na etapie projektowania ialguz uwzgkdni¢ ich
wiasciwosci ruchowe. Precyzag mazna stwierdzt, ze maliwosci sterowania i regulacji pracsilnika
indukcyjnego w uktadzie ngdowym silnie zalgg od zastosowania opracowanych -algorytméw jego
sterowania w programie nadzayoym prae przeksztaltnika — Rys. 7. Naleprzypomnié, ze tradycyjne
sterowanie silnikow zawierato uktady analogowewkato zainstalowania i-wzglnie niedrogie. Uklady te
posiadaty szereg wad, jak negatywny wplyw natugdnestarzenia @i oraz niekorzystny wptyw
temperatury, ktore to zjawiska powodowaty zmianyaseiwosci urzadzen i wymuszaly konieczrig
regularnego - dostosowania i doboru nastaw np. regola celem zwikszenia pewrkei pracy i
niezawodnéci systemu sterowania. Zastosowanie ukltadow analggo byto take daé trudne do
realizacji w docelowym projekcie sgtpwym.
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Rys. 7. Schemat blokowy bezczujnikowego algorytmuesowania silnikiem indukcyjnym

Wszechobecna i szeroko rozpowszechniona technikavey oferuje znaczne ulepszenia w stosunku do
projektéw analogowych, a funkcje wykonywane cyfrosap duzg mazliwosé rozbudowy algorytmow
sterowania i kontroli oraz zapewrgdatwg aktualizac oprogramowania. Natomiast przeznaczone do
zastosowa przemystowych Cyfrowe Procesory Sygnatowe (ang? D siadaj najwyzszy poziom
integracji uktadow scalonych (procesor, paéinprzetwornik analogowo-cyfrowy w jednym uktadzie
scalonym). Pozwala to na reduk&jpsztéw przy budowie uktadéw sterowania i algoryiworaz dostarcza
projektantom rezerw mocy obliczeniowych. Zastosae@nocesorow sygnatowych uiiovia realizacg
bardzo zaawansowanych i precyzyjnych algorytmowostania obliczanych w czasie rzeczywistym oraz
daje maliwos¢ regulacji i kontroli (pgdu, momentu) bezaycia czujnika pgdkosci. Powyzsze maliwosci
pozwalaj zmniejszy liczbe zastosowanych sktadnikdéw oraz uitiwiajg zoptymalizowanie projektu
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uktadowego. Dodatkowo, zastosowanie do budowy dkefdlownikowych tranzystorow IGBT powoduje,
ze budowane w oparciu o te uktady przemiennikstatliwosci stuzace do zasilania i sterowania silnikow
pradu przemiennego charakteryzsj¢c duza niezawodnécia dziatania. Jest to nabwie dzigki uzyciu coraz
to lepszych sterowanych elementéw pétprzewodnikdwgraz szybkich uktadéw regulacii.
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Rys. 8. Schemat szczego6towy wewtrenej struktury bezczujnikowego algorytmu sterowania

W uktadzie sterowania ukfadu ngowego zasilanego z przeksztattnika pracego wedtug wybranego
algorytmu sterowania, moa wyr&ni¢ nastpujace elementy i bloki funkcyjne (Rys. 8): regulatory
skladowych ‘pgdu stojana, modele zgptze podiczonego silnika, regulator sem., uktad modulacji
impulséw, ukiady do transformacji wsp@dnych dla sterowanych wielkci. Na poziomie regulacji
pradow i napé¢ s3 uwzgkdniane przebiegi w czasie, przeswim fazowe i cgstotliwosci. Na poziomie
przehczen kluczy tranzystorowych, wiellksi wyjsciowe z regulatorow pdu i napgcia przetworzone
zostaj na sygnaty bezgoednio sterujce przeksztattnikiem. Uktad sterowania jest uktadamkngtym, w
ktérym g kolejno wykorzystywane sygnaty uchybu regulatoredkosci i regulatorow sktadowych pau
stojana. Minimalizujc wart@¢ uchybu mana uzyské odtworzenie wielkéci zadanej. W wikszaci
uktadow napdowych sterowanie sprowadza sio nastawiania i stabilizacji gakosci obrotowej. Dla tak
opracowanych algorytméw w maszynachdw przemiennego konieczna jest kontrola eapipradow w
trzech fazach uwzgtiniajgjca wspotzalenosci fazowe, co jest realizowane przez zastosowanmigru
bezpdredniego, transformacji wspét@nych i metody orientacji wektora pola regulowanyalelkosci w
uktadzie odniesionym do przestrzennego uktaduaedivego. Zmierzone wald s3 nastpnie dostarczane
do modelu silnika, gdzie odbywassibliczenie wewstrznych sygnatéw spezen zwrotnych. Podstawowe
dane dotyczce zastosowanego silnika slostarczane podczas procesu uruchomieniowego,W3lak
zwanym ,bieguidentyfikacyjnym”sgswyznaczane takie parametry jak rezystancje i inglposci schematu
zastpczego oraz pd magnesucy. Naley pametat, ze silnik indukcyjny jest obiektem nieliniowym,
wielowymiarowym:z wysfpujacymi w nim sprzzeniami sygnatéw steragych z wewstrznymi sygnatami
regulowanymi, takimi jak strumienie skojarzone cagment elektromagnetyczny. Trudbw sterowaniu
takim obiektem udato siprzezwycgzy¢ dzigki wykorzystaniu do-opisu dynamiki silnika indukoggo
metody wektorow przestrzennych w odpowiednio wylnanukiadzie wspotr@dnych. Sterowanie
polegajce na oddziatywaniu na wzajemne paoie wektoréw przestrzennych w wigaym ukfadzie
wspohrzdnych przygto sie okresla¢, jako sterowanie wektorowe (Vector Control), [1§]. Metoda
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sterowania wektorowego wymaga rozwania dynamicznych roéwnamodelu silnika indukcyjnego i
powrotu do chwilowych wartei praddéw i napé¢ celem obliczenia i wysterowania tych zmiennych.
Wygodrg zmienry zapewnigca regulacg momentu maszyny asynchronicznej jest wektadgprstojana
regulowany w uktadzie dwufazowym poprzez zmisktadowych prdu stojana: skiadowej Isd i sktadowej
Isq — Rys. 8. Upraszczamj mazna stwierdzi, ze sktadowa Isd odpowiada za struingéinika, a sktadowa
Isq odpowiada za rozwijany. przez-silnik moment &tmkagnetyczny. Bdy wirnika nie -mog byc¢
mierzone w silniku klatkowym w sposob bezpamni, zatem gone zasfpowane rownowanymi pradami
sktadowymi- w wybranym ukladzie wspoddnych dwufazowych np. d,g. Metoda sterowania polowo
zorientowanego -pozwala na okenie sktadowej Isd wektora quu stojana, a przez to sterowanie
strumieniem. Przedstawiony sposob opisu zamieliék shdukcyjny AC.w maszy& bardzo podobndo
silnika pgdu statego, w ktérym sktadowagplu Isd odpowiada za generagtrumienia gtownego silnika
DC a skladowa pdu stojana Isq reprezentujeg@rtwornika. Opisany model wymaga natomiast kontroli
katow fazowych w maszynie do celu synchronizacji itspw sterugcych czstotliwoicig przemiennika z
przebiegiem strumienia wirsgego. Synchronizacja ta m® by realizowana rinie, zalénie od tego jakie
wielkosci s3 bezpdrednio mierzone w maszynie i jakieg svymagania odrimie do widciwosci
dynamicznych i statycznych nghu. Jest jednak rzegzharakterystyczy) ze uklad sterowania falownika
wraz z przemiennikiem esgtotliwosci odgrywa ro¢ taka, jak komutator w maszynie quu statego, tzn.
przehcza pad maszyny, tak aby spedénwarunek orientacji pola. Z tego wegdu w technice nagmlowej, w
odniesieniu do silnikéw synchronicznych z magnesgwmatymi, czsto operuje si pojeciem: silnik padu
statego z komutagjelektroniczg.

4. Wyniki badan dynamicznych otrzymanych poprzez komunikag S7 — PROFIBUS - NAED

Przebieg procesu rozruchu silnika. przy sterowanialoywo-zorientowanym realizowany przez
MICROMASTER 440 ma@emy podziek na dwa etapy: pierwszy — ustalanie stanu elektgmmtycznego -
wzbudzanie silnika:(generacja tylko sktadowej Isgilp stojana) oraz drugi — rozruch (generacja skiajlow
Isq po uzyskaniu ustalonej wasto sktadowej Isd) — Rys. 9 i Rys. 10.

1%,

Przebiegi elektromechaniczne uktadu napedowego MICROMASTER 440
: Ustalenie stanu eleliromagnetyrrmego —

thudzenie™ .
1l Emdana stanu eleloromagnetycanegp —
6 CETBALrT —» KBS COC AL output curment wykbrzende ,,wzhudzenda™
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Rys. 9 Rejestracja przebiegéw przégiowych podczas cyklu pracy silnika indukcyjnego anocy
P=120W zasilanego z przeksztaitnika MICROMASTER 440

W etapie wzbudzania maszyny, koniecznym jest wyrenie odpowiedniego strumienia w silniku. Ukfad
dokonuje tego podag na uzwojenia pd staty, reprezentowany przebiegiem sktadowejHshkcja ta petni
te samy role, co ,forsowanie pola” w przypadku sterowaniacsiptliwosciowego. Po nastawie
wprowadzonej parametrem, pojawig sktadowa Isq i narasta wastozadana cgstotliwosci. Poniewa
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podstawow wady sterowania polowo-zorientowanego bez czujnika ¢gersa zwrotnego jest problem
doktadnego pomiaru/obliczenia paémia wektora strumienia wirnika dla matychestotliwoici, to do
chwili gdy operacja ta stanie gsimozliwa, uktad przeprowadza proces kontrolowanego ¢dzania
wstepnego (aktywny uktad zadawaniag@u). Brak kontroli pola na tym etapie jest wimg.

3t U'sta]mm stanu delaromagnetyemego — v zhudzends™

: g e —3 Ut e Prad wyisciowy Zmiana stanu elekivo nagnetyermego —
:u- o CZestolliwosc ak wylaczenie ,wahudzenia”
&

2 c frs ] m br dpued 3|¢_ - {8lcy f .
.!.kﬁ.lalna prqdl%osc mmlk.a Iu'luﬁdlﬂ .Alqualna pr@dlm#é-wirnilea wCUVC
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Rys. 10 Rejestracja przebiegéw elektromechanicznygtodczas cyklu pracy silnika zasilanego z
przeksztattnika MICROMASTER 440

W zaznaczonym obszarze (pole zakreskowane) pojaiiparadoksalna sytuacja, w ktorej mogtoby si
wydaw&, ze prdkos¢ powstaje przed generagnomentu nagdowego silnika. Wynika to z zastosowania
dwoch _modeli. zagpczych  silnika indukcyjnego do pracy w wybranym cmigmie sterowania
bezczujnikowego (model zadawaniagu i model SEM). Do granicy okoto 10% waito zadanej (dla
algorytmu bezczujnikowego jestanczestotliwos¢ na wygciu generatora funkcji rampy) model pracuje w
uktadzie zadawania gilu (zalenos¢ liniowa). Przedczenie z uktadu zadawaniaggu na model SEM
nastpuje powyej wymienionej granicy. Do tej chwili sygnat momenjest obliczany w innym torze
algorytmu i z tego powodu moment nie wymsije w zamieszczonych przebiegach na Rys.10, sjageru
btedne wnioskowanie.
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Rys. 11 Rejestracja przebiegow elektromechanicznyghodczas zmiany obgjzenia silnika zasilanego z
przekszta’ftnlka MICROMASTER 440
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Na Rys. 11 przedstawiono przebiegi dynamiczne pagipzacy silnika indukcyjnego zasilanego z MM440,
gdzie w 6-tej sekundzie pracy zmieniono gbenie na wale silnika. Zauwamy wzrost prdu pobieranego
przez silnik oraz zmniejszenie gstotliwosci wyjsciowej. Zmienia si takze czstotliwosé wyjsciowa, co
widat wyraznie w przebiegach fazowegogdu chwilowego.

5. Nowe mdliwosci komunikacyjne napedow w systemach nagdowych

Nalezy tez zauwayé, ze miak pojawiania s§ nowych wersji- oprogramowania STEP. oraz modulu
dodatkowego naktadki DriveES, uproszczeniu podimesob komunikowaniagsz nagdami poprzez ste
PROFIBUS. Jeszcze kilka lat temu koniecznym bylst@sowanie do tego celu funkcji standartowych SFC
lub specjalnych funkcji bibliotecznych, ktére wpmdie trocle porzdkowaty komunikagj, lecz dziataty na
tej samej zasadzie. Nabkdo zbudowda blok stow do wystania, a nagghie wystd stowa stosujc
odpowiedni funkcje komunikacyja. Nastpne wersje posiadaty miovos¢ przedstawienia obszaru, ktéry
zajmowat napd w konfiguracji sieci PROFIBUS, jako peryferyjnyalejs¢ i wyjs¢ Mastera. Podégie takie
umazliwiato dostp do danych poprzez rozkazy L PIW i T PQW, leczpoewalato na bezgoedni dostp

do poszczegolnych bitdw. Nale przypomnié, iz stowa steryjce napddéw s zbiorem 32 sygnatow
zgrupowanych w dwa stowa stegog. Podobnie sytuacja wygla ze stowami stanu. Prograuiibudowali
wowczas wihasne funkcje do sterowania g¢ugmi, ktére to funkcje odczytywaly lub zapisywaty
odpowiednie obszary adresowe stgswgdresowanie pgeednie, a stowa sterge rozbijali na poszczegolne
sygnaty w obszarze markeréw lub w bloku danych.ddleesytuacja jest zupetnie komfortowa, gdaster
interpretuje obszar adresowy zajmowany przezcthdpezpdrednio jako swoje weégia/wyijscia, ktore
odczytuje cyklicznie w ramach tworzenia obrazu zmieh procesowych (process-image). Pozwala na to
umieszczanie ngpow w obszarze adresowym Mastera jod adresu 10.0 oraz QO0.0 i untivia
bezpdredni dosgp do wszystkich bitow. Progragei mog teraz traktowa nagd jako modut opisany 32
sygnatami wejciowymi 32 sygnatami wyciowymi. Nalery jednak pamitac o-stosowanym przez fign
SIEMENS przeplocie starszego bajtu z mtodszymdis¢ zadan przesyta si jako wielkag¢ 16-bitowng

lub 32-bitowg pametajac, ze 100% pgdkosci znamionowe] odpowiada 4000 hex (przy zadawarGu 1
bitowym) — Rys. 12.

Zadawanie 16-b fiowe 100 % Zadawanie 32 hitowe 100 %
4000 0000H

1H = Q.00 000 053 %

199.894 % | 7FFFH
=200 % | 8000H

Q00QH | 0% 195999909507 % | JFFF FFFFH
<0.008 %5 =200 %5 | 8000 QO00H

Q00D 0000H] 0%
FFFF FFFFH| -0.000000093 %

CO00 COO0H

00 % A00 %
Rys. 12 Zakres wartdci sygnatow dla zadawania 16 i 32-bitowego
Takie ustalenie skali wynika z dwéch powodow:
+ pozwala zadawapredkosci wicksze nik 100%
« pozwala zadawapredkosci ujemne — czyli obroty o przeciwnym kierunku wirania.

Odczytywana prdkos¢ aktualna jest w tej samej skali cegkos¢ zadana.
"."' = o _— " . ] '
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5.1 Opis przyktadowego programu sterugcego

Zaréwno w stanie ON jak i w stanie OFF do ¢tp musi przychodzi stowo  sterujce — jest ono
obowigzkowe na pozycji pierwszej w-dowolnym wybranym ¢glamie. Przedstawigg wartcé tego stowa
w postaci heksagonalnej musi ono dlagtap MICROMASTER wynosi 47E w stanie OFF oraz 47F w
stanie ON.

Obecnie mena je zbudowabezpdrednio z bitdw wejciowych:

SET

= Q1.0 //bit 0 — ON/OFF

3 Q1.1 /it 1 — OFF 2

S Q1.2 /it 2 - OFF 3

S Q1.3 //bit 3 — odblokowanie impulsow

S Q1.4 //bit 4 — odblokowanie generatora rampy
S Q1.5 //bit 5 — start generatora rampy

S Q1.6 //bit 6 — odblokowanie predkosci zadanej
R Q1.7 //bit 7 — potwierdzenie bledu

R Q0.0 //bit § — pelzanie w prawo

R Q0.1 //bit 9 — pelzanie w lewo

S Q0.2 //bit 10 — sterowanie Profibus

R Q0.3 //bit 11 — zmiana znaku predkosci zadanej

Bity 12-15 przez caly czas powinny dyowne zero. Nagg zahcza s¢, gdy nasipi zmiana najmtodszego
bitu Q1.0 = 1 i wydcza, gdy ten bit zostanie skasowany.

Wartcs¢ predkosci zadanej naley wyskalowa w nas¢pujacy sposob:

Zatozmy, iz wartas¢ predkosci zadanej wpisujemy na panelu operatorskim w faimmdNTEGER w
procentach ( 0 — 100% ) do bloku danych np. DB1.BW

L DB1.DBWO
ITD

DTR

L 163,84

*R

RND

T QW2

W bardzo podobny sposob vma przetworz§ informack z nagdu. Pedkosé nalezy przeliczy na procenty
lub obr/min. Natomiast bity stowa stanu ma wykorzystéd w dowolny sposéb np. do poszczegdéinych
bitéw przyporadkowa odpowiednie komunikaty na panelu tekstowym.
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Podsumowanie

Zaproponowana metoda pozwala na uzyskanie ciekaweggdzia diagnostycznego, szczegodlnie w

przypadku takiej konfiguracji, gdy w sieci PROFIBUg&my zainstalowane negy serii MICROMASTER

i chatby jeden nagd SIMOVERT MATSRERDRIVES. Takie nagdzie ma kapitalne znaczenie i jest

bardzo pomocne w przypadku optymalizacji nastavampetrow przy zastosowaniach niestandardowych,
jak rowniez pozwala na lepsze zrozumienie algorytmow steroavansystemach nagowych:.

Autorzy:

Mariusz Jabtaski

Przemystaw Grasewicz

Paistwa, zainteresowanych nas#erty rozwigzan oraz oferg
handlowg, prosimy o kontakt z naszymi handlowcami pod nwamer
telefondw:

042 648 66 77 oraz 042 648 67 07

Mozecie Pastwo take wysta& zapytanie na adres
zapytania@simlogic.pl

Kontakt do SIMLOGIC,
tel. 042 642 BE TT

tel. 042 548 67 07

fax, D42 648 &7 00
zapytania@simlogic.pl

Zapraszamy Hetwa do kontaktu.
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