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Kapitola 1

Uvod

Pro demonstraci konfigurace vstupii a vystupi na riznych platformach vyuzijeme pro-
jekt vytvofeny v uzivatelské piirucce 1] a budeme v ném pokraovat. Dosud algoritmus
neinteragoval s vnéjsim svétem, nebyl pfipojen k zaddnému fyzickému signédlu ani exter-
nim datim. Nyni budeme pouZivat vstupni a vystupni signaly platformy pro interakci
se skuteénym svétem. Pro Raspberry Pi pouzijeme GPIO piny, které mohou byt nakon-
figurovany jako vstupy nebo vystupy.

Jako vstupy budou pouzity dva fyzické spinace a softwarovy ¢asova¢ bude fidit jeden
vystupni signal. Jinymi slovy, tato pfirucka je vénovana pifechodu od obecného piikladu
0101-01 k vychozimu projektu pro kazdou platformu ukazaném v [2].



Kapitola 2
Fyzicka pripojeni

Tato ¢ast postupu je pro kazdé cilové zarfizeni individualni. Pfejdéte na sekci uréenou
pro vasi platformu a po zapojeni pokracujte Kapitolou 3.

2.1 WAGO PFC100/200

Pro tento ukizkovy projekt se pfedpoklada nasledujici jednoduché sestavas:

e 1x 750-8102 PFC100 nebo 750-8202 PFC200 fadi¢ s napijenim

1x 750-430 modul (8 digitalnich vstupt)

1x 750-603 modul (24V potencialova distribuce)
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1x 750-530 modul (8 digitélnich vystupi)

1x 750-604 modul (0V potencidlova distribuce)
e 1x 750-600 povinny koncovy modul

Pripojte spinafe a externi relé, jak je znazornéno niZe. Relé je volitelné, jelikoz stav
vystupu indikuje i vestavénad LED modulu.
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Pro podrobnosti a piiklady zapojeni pro platformu se podivejte do dokumentace
modulu I/O systému WAGO 750/753.

2.2 Raspberry Pi

Piipojte spinace, ochranné odpory (330 Ohm) a indikdtor LED, jak je znazornéno nize.

2.3 Monarco HAT

Pripojte spinace, jak je znazornéno nize. Motor je volitelny, jelikoz stav vystupu indikuje

i vestavénd LED.
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2.4 REX M527, Unipi Patron/Axon/Neuron

Pripojte spinace, jak je znazornéno nize. Motor je volitelny, jelikoz stav vystupu indikuje
i vestavéna LED.
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2.5 Weidmiiller u-OS PLC (WL2000, M3000, M4000)

Pripojte spinace, jak je znazornéno nize. Motor je volitelny, jelikoz stav vystupu indikuje
i vestavéna LED.
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Kapitola 3

Pridani vstupia a vystupua do
projektu

Nyni, kdyz mame vSechno zapojené, je ¢as zahrnout fyzické signély do algoritmu. Je tFeba
roz§irit hlavni soubor projektu o dalsi funkéni blok pro pfistup k vstupim a vystuptm z
fidictho algoritmu ve vasem projektu. Vlozte blok EXEC/IODRV z Knihovny blokd (Block
Library) a pfipojte jej k bloku EXEC, jak je zndzornéno niZe.

V TASKu odstraiite bloky CNB_SWITCH1 a CNB_SWITCH3 a nahradte je bloky INOUT/From,
coz budou vstupni signily. Také pfidejte jeden blok INOUT/Goto, ktery bude slouzit jako
vystup a ktery bude fizen ¢asovacem. Pfipominame, Ze novi vétev Cary se vytvaif taze-
nim pravym tlac¢itkem mysi.

Modules
[ <SS
Drivers—b‘w U2 NYp
IODRV OR_A 7
Archives CNB_SWITCH2
[ <V
QTask U2 NYP
OR_B
Level0 prev_next} CNB_SWITCH4
myproject_task
Levell u
[on} RUN y4
Level2 cne RN R e
o TRND
Level3

EXEC

L ]

HMI




Kapitola 4

Prace se vstupnimi a vystupnimi
signaly

Nyni fekneme kompilatoru, aby pouzival konkrétni ovlada¢ I/O. K tomu je tfeba upravit
parametry bloku I0DRV podle nasledujicich krok:

4.1 Obecné kroky pro vSechny platformy

1. Nastavte blok IODRV, aby komunikoval s pifslusnym modulem pro cilovou plat-
formu, upravenim parametri bloku:

e module—<nézev modulu>
e classname—<nézev tridy>
e cfgname — nastavte podle potieby (viz niZe).

factor=1

Ostatni parametry nechte beze zmény.

2. Pfejmenujte blok IODRV podle doporudeni pro jednotlivé platformy (nap¥. WG pro
WAGO, GPIO pro Raspberry Pi). Toto jméno bude zaroven prefixem pro vSechny
signaly 1/O tohoto ovladace.

3. Pokud bude potieba, vytvoite konfiguracni soubor pro ovlada¢ I/0. Kliknéte na
tlacitko Configure a vyplitte formulaf podle potieby. Poté kliknéte na OK a soubor
bude uloZen do slozky projektu.

4. 'V blocich From a Goto nastavte parametr GotoTag pro vstupni/vystupni signdly.
Parametr GotoTag musi byt ve formétu <prefix>__<nazev signalu>, kde prefix je
nézev bloku IODRV. VSimnéte si dvojitych znakt podtrzeni. Napiiklad WG__S1M430C1
pro kanal 1 modulu 750-430 v pamétovém slotu 1.

Na konci této Kapitoly by Vas projekt mél vypadat, jak je vidét na obrazku nize
s tim, Ze jméno bloku IODRV a prefixy pro signaly budou odpovidat platformé, kterou
pouzivate.
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4.2 Specifické parametry pro jednotlivé platformy
4.2.1 WAGO PFC100/200

e module—WagoDrv

e classname—WagoDrv

e cfgname — prazdné.

e Doporucené jméno I0ODRV a prefix pro signaly: WG

Pro potieby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:

e WG__S1M430C1 — Prvni fyzicky pfepinac je pfipojen ke kanalu 1 (DI1) modulu 750-
430, ktery je ve slotu 1.

e WG__S1M430C3 — Druhy fyzicky piepinac je pfipojen ke kanélu 3 stejného modulu.

Kanal 1 modulu 750-530 ve slotu 2 bude slouzit jako fidici signal pro externi relé. Na-
stavte tedy pro blok Goto (GotoTag = WG__S2M530C1).

DULEZITE: Moduly pro rozdéleni potencidlu neposkytuji zadna data, proto neza-
biraji zaddnou pamét a nepoditaji se pii ¢islovani slott moduli!

Podobné pro ostatni I/O muZzeme pouzit nasledujici vlajky:

e Goto, WG__S2M530C8 — kandal 8 modulu 750-530 ve slotu 2

e From, WG__S3M555C2 — kandal 2 modulu 750-555 ve slotu 3 (v tomto pfikladu neni
pfitomny)

e atd.

Podrobny popis ovladace I/O pro WAGO PFC100/200 je k dispozici v samostatném
manudlu [3].
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4.2.2 Raspberry Pi
e module—GpioDrv
e classname—GpioDrv
e cfgname—gpio.rio
e Doporucené jméno I0ODRV a prefix pro signaly: GPIO

Nezapomente kliknout na tlac¢itko Configure. Tim vytvorite vychozi soubor konfigu-
race s nazvem (.rio). Pro Raspberry Pi 5 zadejte parametr GPI0 Chip=gpiochip4. Pro
starsi verze GPIO Chip—=gpiochipO0. Poté zaviete dialog.

Pro potfeby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:

e GPIO__GPIO023UI — Prvni fyzicky pfepinac¢ bude p¥ipojen k GPIO#23, bude akti-
vovan interni pull-up rezistor a logika vstupt bude invertovana.

e GPIO__GPI024UI — Druhy fyzicky ptrepina¢ bude pfipojen k GPIO#24, bude akti-
vovan interni pull-up rezistor a logika vstupt bude invertovana.

Vystup ¢asovace bude ptipojen k GPIO#25 a bude slouzit jako vystupni signdl. Nastavte
tedy pro blok Goto (GotoTag = GPIO__GPI025).

Podobné pro ostatni piny muZeme pouzit nasledujici vlajky:

e Goto, GPIO__GPI022 — digitaln{ vystup 22
e From, GPIO__GPIO7U — digitalni vstup 7 s internim pull-up rezistorem
e From, GPIO__GPIO8D — digitalni vstup 8 s internim pull-down rezistorem

e From, GPIO__GPI021 — digitalni vstup 21 bez pull-up/down rezistoru

Cislovan{ pint na Raspberry Pi B+ a novéjsich je zobrazeno na nasledujicich obraz-
cich:

33V @@ sV

Gr10250: @@ sv
GP103 5C. @)@ GND
GP104 @ @ TX GPIO14
GND @ @ Rx GPIO15
crro17 @@ Gpro1s
GP1027 @ @ GND
GP1022 @ @ GP1023
3.3V @@ Gpio24
GP1010 MOSI @) @ GND
GP109 MISO @ @ GPIO25
GP1011 SCLK @ @ CEO GPIO8
GND @ @ CE1 GPIO7
10_sD @@ 1D_SC
Gr105 @ @ GND
Gri06 @ @ GPI012
Gr1013 @ @ GND
Gri019 @ @ GrIo16
Gr1026 @ @ GPI020
GNo @ @ Grio21t

ang

012

s 09
5 70142

&

g

.‘| Wi
oo

avo @@,
BI0ED ‘Q‘ 140
|00 @@
[
ano @ @

AS

£20140 @ @, 771"

ano @@ 1504 0
P00 @@

le10140 X1

Navstivte stranku http://elinux.org/RPi_Low-1level_peripherals pro podrobné
informace o jednotlivych GPIO pinech.
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4.2.3 Monarco HAT

e module=MonarcoDrv
e classname—MonarcoHatDrv
e cfgname—monarcohat.rio

e Doporufené jméno IODRV a prefix pro signaly: MNR

Nezapomente kliknout na tlac¢itko Configure. Tim vytvorite vychozi soubor konfigu-
race s nazvem (.rio). Ponechte vychozi hodnoty a zaviete dialog.

E Monarco Driver O *

R5-435 Configuration

Baudrate 9600 .
o Parity none w~
Data bits 8 ~
Stop bits  one w

SPI Configuration

SPI Device [dev/spidev0.0

MONARCO = = =
Cancel

Pro potreby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:
e MNR__DI1 — Prvni fyzicky pfepinaé je pfipojen k DI1.
e MNR__DI3 — Druhy fyzicky pfepinac je pfipojen k DI3.

Vystup ¢asovace bude pfipojen k DO1 a bude slouzit jako vystupni signil. Nastavte tedy
pro blok Goto (GotoTag = MNR__DO1).
Podobné pro ostatni piny muZeme pouzit nasledujici vlajky:

e Goto, MNR__D04 — digitaln{ vystup 4
e From, MNR__DI3 — digitalni vstup 3
e From, MNR__AT1 — analogovy vstup 1

Podrobny popis ovladace I/O pro Monarco HAT je k dispozici v samostatném manu-
alu [4].
Pinout zafizeni Monarco HAT je vyobrazen na nasledujicim obrazku:

12
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4.2.4 REX M527, Unipi Patron/Axon/Neuron

e module—MBDrv

e classname—MtmDrv

e cfgname—patron_cfg.rio

e Doporufené jméno IODRV a prefix pro signaly: PTN

Musite vytvofit soubor patron_cfg.rio. Kliknéte na tlacitko Configure a vypliite for-
mulaF, jak je uvedeno nize. Poté kliknéte na OK a soubor bude uloZen do slozky projektu.

2 Madbus MASTER over TCP/IP 0 X

Connection
Response timeout [s]:  1.00 =
vyl 1ot odbus

Slaves

MName Address | Port | Max. requests Subaddress n
: slaveMB | 127.0.01 502 16 0 ¢
n
U
Items

[ Show Hexa (for [tem Addresses and Init Values) [ Advanced mode
Name Slave A:;Z“ Type Count| Init Value | Flags Function code 0
1 Do11 slaveMB 0 COoIL 1 W 5 - write single coil ¢
a

2 Dn_t slaveMB 4 ColL 1 R 1 - read coils

3 D3 slaveMB & COlL 1 R 1 - read coils n
U

Pro potfeby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:
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e PTN__DI1_1— Prvni fyzicky pfepinac je pfipojen k prvni skupiné digitalnich vstupt
- vstup 1.

e PTN__DI1_3 — Druhy fyzicky pfepinac je pfipojen k digitdlnimu vstupu 1.3.

Vystup Casovace bude pfipojen k digitdlnfmu vystupu 1.1 a bude slouzit jako vystupni
signal. Nastavte tedy pro blok Goto (GotoTag = PTN__DO1_1).
Vsimnéte si, Ze komunikace se ziizenim probihd pomoci protokolu Modbus TCP.
Podrobny popis ovladae pro Modbus TCP je k dispozici v samostatném manudlu |5].
Poznamka: Pokud pouzivate star§i Unipi Axon nebo Neuron, je nastaveni stejné.
Mizete pro prehlednost pouzit prefix AXN, resp. NRN misto PTN.

4.2.5 Weidmiiller u-OS PLC (WL2000, M3000, M4000)
e module—UControlDrv
e classname=UControlDrv
e cfgname—weidmueller_cfg.rio

e Doporufené jméno IODRV a prefix pro signaly: WM

Musite vytvofit soubor weidmueller_cfg.rio. Kliknéte na tlacitko Configure, v katalogu
po pravé strané postupné vyberte 1/O moduly, které mate pfipojené a naskladejte je za
PLC v prostiedni ¢asti ve spravném potadi. Poté kliknéte na OK a soubor bude ulozen
do slozky projektu.
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E Weidmiieller u-control device configuration O *®

Station setup Catalogue

v UC20-WL2000-AC -
liter
v System_Bus

UR20_16DO_P 1
URZ0_16DI_P_1

§ UR20-16DI-N +
§ UR20-16DI-N-PLCAINT

i UR20-16DI-P +

]
.
2
3
[~
S
Q
S

] UR20-16DLP-PLCANT  +
i UR20-16DO-N +

UR20-16DO-N-PLC-
L re +

i UR20-16D0-P +
G UR20-1500-P-PLC-

INT +

i UR20-1CNT-100-1D0 4

v lI UR20-1CNT-500 + -

Nyni byste méli mit v Knihovné blokt pfipravenu novou knihovnu se jménem driveru,
tedy WM. Uvnit¥ najdete vygenerované bloky From a Goto podle modulti, které jste p¥idali
do konfigurace driveru. Vyberte From bloky:

e WM__UR20_16DI_P_1_Value_O— Prvni fyzicky pfepinac je pfipojen k modulu 16DI_P
k prvnimu vstupu.

e WM__UR20_16DI_P_1_Value_1 — Druhy fyzicky pfepinaé je pfipojen k modulu 16DI_P
k druhému vstupu.

Vystup ¢asovace bude piipojen k modulu 16D0O_P k prvnimu vystupu. Vyberte tedy pro
blok WM__UR20_16D0_P_1_Value_O.
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Kapitola 5

Interakce s algoritmem

Po kompilaci projektu a jeho stazeni na platformu interaguje ¥idici algoritmus s fyzickym
svétem. Opét je mozné piepnout do Watch mode a pozorovat signaly v redlném Case nebo
analyzovat trendy signéali. Pfepnéte fyzické pfepinace a sledujte signély.

[ mNR_ DIt o0 plu1 YR

off U2 NY off
] ORA
CNB_SWITCH2
-—Hm Y Uu Q »{ MNR_DO1 |
MNR__DI3 o0 plu1 YR U2 NY HLD et g —
— ol 2 Ny O RT 1t
AND
] OR_B TIMER
CNB_SWITCH4 y
ul y
u2 y2
3
w B
Y RUN y4
CNB_RUN Rt
TRND

16



Kapitola 6

Aktualizace HMI

Je také nutné aktualizovat HMI. Bloky CNB_SWITCH1 a CNB_SWITCH3 jiZz nejsou v al-
goritmu pfitomné. Navic je potieba nahradit virtualni vstupni prvky (DW) indikatory

(DR). Otevrete tedy soubor index.hmi. js a nahradte

{type: 'DW', alias: 'switchl', desc: 'Spinac 1', cstring:

CNB_SWITCH1:YCN'},

timto

{type: 'DR', alias: 'switchl', desc: 'Spinac 1', cstring:

Ui'},

Podobné pro prepinag ¢. 3, nahradte

{type: 'DW', alias: 'switch3', desc: 'Spinac 3', cstring:

CNB_SWITCH3:YCN'},

timto

{type: 'DR', alias: 'switch3', desc: 'Spinac 3', cstring:

Ui'l,

'myproject_task.

'myproject_task.0OR_A:

'myproject_task.

'myproject_task.0OR_B:

Ulozte soubor, zkompilujte a stahnéte projekt znovu a oteviete webové rozhrani.
Stisknéte dva fyzické pFepinade a Cekejte, az ¢asovaé spusti vystup. Alternativné miZete
stale pouzivat virtualni pfepinace. To ukazuje, zZe muizete kombinovat fyzické a virtualni

vstupni prvky.
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B2 My timer - HMI example *x g

c @ Q, 192.168.1.100:8008/hmifindex.htm|

My timer - HMI example

Switches - group A Timer input

Switch 2 OFF(0) ON(1) Group B OFF(0)

51 0R 52 ON(1) A AND B OFF(0)

Switches - group B Timer
Switch 3 OFF(0) Timer interval 5
Switch 4 ON(1) Remaining time 5
53 0R 54 OFF(0) Timer output OFF(0)
—ul
4 —ul
—uz
2 —u3
. I ~7 1
151725 151730 151735 151740
[ [

%

18



Kapitola 7

Piiklady

Ukézkové projekty a sada vSech podporovanych I/0 vlajek jsou zahrnuty v instalatnim
balicku vyvojovych nastrojit REXYGEN. V REXYGEN Studio pFejdéte do nabidky File
— Start — Start from an Example Project a vyberte jeden z piikladi platformy.
Jak jiz bylo zminéno, nejaktudlnéjsi informace o ptikladech jsou k dispozici na
https://www.rexygen.com/example-projects/
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Kapitola 8

Dalsi kroky

Gratulujeme, vytvofili jste sviij prvni ukazkovy projekt od zacatku! Naudili jste se, jak
vyvijet, kompilovat a spoustét algoritmy na své platformé. Zvladli jste konfiguraci a praci
s vstupné-vystupnim ovladatem systému REXYGEN pro interakei se senzory a aktuatory.
Takeé jste ziskali zkugenosti s tvorbou uzivatelskych rozhrani pomoci WebBuDi.

Impozantni pokrok za tak kratkou dobu, nemyslite? Cilem téchto tutoriali bylo rychle
vas seznamit s kliCovymi kroky a nastroji potifebnymi k rozvoji projektii. Pro systém
REXYGEN existuje také nastroj pro tvorbu vizualizaci - REXYGEN HMI Designer |6], ktery
v REXYGEN HMI Designer naleznete v samostatném manualu [7].

Nyni je ¢as zaméfit se na svij vlastni projekt a prohloubit své znalosti. Existuji
funkéni bloky mnohem vykonnéjsi nez ty zminéné v této p¥iruc¢ce, mnoho inspirativnich
prikladovych projektt a dalsi vstupné-vystupni ovladace, které mazete vyuzit k rozsi-
feni vaSeho projektu. Objevite také riizné zplisoby vymény dat s externimi systémy a
zafizenimi, a mnoho dalgiho.

Pamatujte, ze kdykoliv dosahnete né&jakého tspéchu, o ktery se chcete podélit, radi
si 0 ném poslechneme. A kdykoliv narazite na néjaké potize, radi vam pomuZzeme. Kon-
taktujte nas kdykoliv na support@rexygen.com.
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