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1 JOHDANTO

Tybssa perehdytdan ABB AC800M -automaatiojarjestelmaén ja alykk&aseen
moottorikeskukseen ja siihen, miten nama liitetdén toisiinsa Profibus-vaylan

avulla.

Tyo6hon sisdltyy AC800M-automaatiojarjestelman opiskelu, kayttd, suunnittelu ja
laitekonfigurointi sekd moottorikeskukseen ja sen lahtdihin ja moottoreihin

tutustuminen.

Aioin selvittda itselleni tdysin uuden automaatiojarjestelman ominaisuuksia
tutkimalla siihen liittyvia ohjekirjoja ja niista l6ytyvilla harjoitustailla.
Moottorikeskuksen tutustumisessa kaytetddn ohjekirjoja ja fyysista tutkimista.

Vaylaohjaukseen otin mallia vaylaohjatuista taajuusmuuttajista.

Opinnaytetyon tavoitteena oli luoda toimiva ohjausymparistt, jossa AC800M-
automaatiojarjestelmalla ohjataan vaylan kautta alykkaaseen
moottorikeskukseen kytkettyjd moottoreita ja tehda tasta opetusta tukevaa

materiaalia.



2 ABB

Yhtié perustettiin vuonna 1988 yhdistamalla ruotsalainen Asea ja sveitsildinen
Brown Bover, ja se on sitd lahtien ollut johtava sahkovoima- ja
automaatioteknologiayhtymda. Yhtion juuret ulottuvat kuitenkin kauemmas.
ABB:lta 16ytyy pitka lista innovaatioita, joiden avulla on rakennettu pohjaa nyky-
yhteiskunnalle. ~ Suurimpiin  innovaatioihin ~ kuuluvat muun  muassa
korkeajannitteisen tasavirran siirto pitkilla valimatkoilla (Kuva 1) seka laivoihin
sahkdistysratkaisut, jotka vahentavat niiden kasvihuonekaasupéaastsja (Kuva 2).
Myds yhtion lanseeraamalla System 800xA automaatiojarjestelmalla on ollut
osansa eri alojen teollisuuden tuottavuuden parantamisessa. ABB toimii
nykyaan maailman johtavana teollisuuden moottorien, taajuusmuuttajien,
tuuliturbiinigeneraattoreiden seka sahkoverkkojen toimittajana. Menestyksen
takuuna on vahva panostus tutkimukseen ja kehitykseen kaikissa
markkinaolosuhteissa. (ABB 2014a.)

Kuva 1. HVDC- kaapeli (ABB 2014a.)
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Kuva 2. Sahkonsiirto laivan ja mantereen valilla (ABB 2014a.)

2.1 ABB Maailmalla

ABB:n historia alkaa 1890-luvulla perustetusta yhtidista, joista toinen on
ruotsalainen Asea (Allmanna Svenska Elektriska Aktiebolaget) ja toinen
sveitsilainen Brown, Boveri & Cie. Molemmat yritykset olivat alansa pioneereja.
Brown Boveri toimitti Euroopan ensimmaisen laajamittaisen sahko- ja
lAammontuotantolaitoksen tuottamaan vaihtovirtaa. Asea rakensi ensimmaisen
kolmivaiheisen siirtoverkon Ruotsiin. ( ABB 2014a.)

BBC:n varhaisiin saavutuksiin kuuluu turbiiniteknologian kehittaminen ja he
rakensivat Euroopan ensimmaisen hoyryturbiinin jo vuonna 1901 (Kuva 3).

Kuva 3. Hoyryturbiini (ABB 2014a.)
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He myo6s patentoivat yhteen hitsatuista terdslevyistd rakennetun turbiinin
vuonna 1933 ja tastd muutama vuosi myOhemmin 1939 he rakentavat
ensimmaisen savukaasuturbiinin  tuottamaan sahkoéd. Myo6hemmin he
valmistivat suuria muuntajia ja aloittivat kaksisuuntaisten puolijohteiden
tuotannon ja toimittivat yhdeksan ensimmaista generaattoria maailman
suurimpaan vesivoimalaan Eteld-Amerikan Itaipussa vuonna 1984. (ABB
2014a.)

Asea keskittyi alkuvaiheessa sahkoverkkojen ja muuntajien kehittamiseen ja
rakensi vuonna 1932 maailman suurimman itsejddhdytteisen 2500
kilovolttiampeerin muuntajan (Kuva 4).

Kuva 4. Itsejaahdytteinen muuntaja (ABB 2014a.)

1954 Asea asentaa maailman ensimmadisen HVDC- siirtoyhteyden. Vuotta
aiemmin Aseasta tuli ensimmainen yritys, joka valmisti synteettisia timantteja.
Suurimpia teknologisia lapimurtoja Asea saavutti kehittamalla tyristorin, joka
pystyi kasittelemaan huomattavasti enemméan sahkovirtaa kuin edeltdneet
laitteet. 1972 Asea rakentaa ensimmaisen ydinvoimalan ruotsiin ja kuusi vuotta
myohemmin 1978 lanseeraa ensimmaisen teollisuusrobotin (Kuva 5). Tasta
kului vain kymmenen vuotta ja Asea ja BBC sulautuivat uudeksi yhtidksi vuonna
1988. (ABB 2014a.)
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Kuva 5. Teollisuusrobotti (ABB 2014a.)

2.2 ABB Suomessa

ABB:n juuret Suomessa ulottuvat vuonna 1863 syntyneeseen Axel Gottfrid
Strombergiin. Stromberg oli jo hyvin nuorena kiinnostunut sahkotekniikasta ja
valmisti Suomen ensimmaisen tasavirtakoneen vuonna 1880. Koulutuksen han
hankki Saksasta ja hanesta tuli Suomen ensimmainen sahkoétekniikan opettaja
vuonna 1887. Oman yrityksen han perusti paria vuotta myéhemmin 1889.
Strdmbergin suunnittelemat saéhkokoneet olivat aikansa huippua ja saivat paljon
huomiota kansainvalisissé nayttelyissa voittaen useita palkintoja. (ABB 2014a.)

1900-luvun alkupuolella Strémbergin yritys kasvoi nopeasti ja hé&n hankki
koneliike Tarmon, josta muodostettin Kone Oy. Kaupunkisdhkdlaitoksia
rakennettiin ja maaseutua sahkoistettin kasvavalla vauhdilla. Vaihtovirran
lyotya itsensa lapi sahkoistyksessa, alkoi siihen liittyvien koneiden, muuntajien
ja oikosulkumoottoreiden teollinen valmistus. Brown, Bovery & Cien kanssa
solmittiin edustussopimus. (ABB 2014a.)
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1900-luvun puolessavalissa Stromberg oli noussut Suomen kymmenen
suurimman teollisuusyrityksen joukkoon ja osallistui Suomen sotakorvauksien

maksuun valmistamalla ja toimittamalla tuotteitaan maailmalle (Kuva 6).

'. e A N

Kuva 6. Moottoreiden tuotantolinja (ABB 2014a.)

1900-luvun  puolenvalin  jalkeen Stromberg alkoi raataléida suuria
generaattoreita (Kuva 7) ja aloitti suurjannitekojeiden ja kojeistojen
tuotekehityksen.  Tehoelektroniikka tuli mukaan tuotekehitykseen ja
ensimmainen elektronin rele tuotiin markkinoille 1960-luvulla. Stromberg
osallistui myos Helsingin metron rakentamiseen. StrOmberg siirtyi Asean
omistukseen vuonna 1986 ja samoihin aikoihin kehitti sahkoverkkojen
ohjaukseen ja suojaukseen mikroprosessipohjaisen suojarelejarjestelman seka
taysdigitaaliset sdhkokaytot (Kuva 8) teollisuudelle. (ABB 2014a.)
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Kuva 7. Vesivoimageneraattoreita (ABB 2014a.)

Kuva 8. Johdonsuojarele (ABB 2014a.)
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3 ALYKAS MOOTTORIKESKUS

3.1 ABB MNS S

MNS iS on ABB:n kehittama alykas moottorinohjauskeskus (Kuva 9). Se tarjoaa
paljon standardisoituja ratkaisuja vdhentden nain muun muassa suunnittelusta,
kayttoonotosta, varastoinnista ja kunnossapidosta aiheutuvia kuluja. Keskuksen
hyotyja ovat lahtdjen teho- ja ohjauskomponenttien sijoitus, standardisoidut
tehomoduulit, joustavat kaynnistin ratkaisut ja integroidut johdotukset
kadynnistimen ja ohjauslaitteen valilla. MNS IS tarjoaa moottorilahdolle
tarvittavan suojauksen, ohjauksen ja kayton valvonnan. Aikasynkronoinnilla
mahdollistetaan halytys- ja varoitustietojen tarkka rekisteréinti ohjausmoduulin
rekisteriin. (ABB. MNS IS, System Guide 2014b, 5.)

Kuva 9. ABB MNS iS moottorinohjauskeskus (MNS iS, System Guide 2014b.)

Kuvassa 10 on yleinen jarjestelmén rakenne. MStart kuvaa tehomodulia. Se
toimii sahkoisena erottimena sisaltaen sulakkeet tai katkaisijan, kontaktorin ja
muita piirin  ohjauskomponentteja sekd& mittausmodulin. MControl toimii
ohjausmodulina tarjoten suojaus-, ohjaus- ja valvontatoiminnot. MControlin 1/O-

kortti tarjoaa ulkoisten komponenttien liittdmisen jarjestelméan. MControlin ja
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MStartin valilla on sisédinen vayla tiedonsiirtoa varten. MLink- moduuli toimii
tiedonvalittdgjana MControlin ja MViewin valilla. MView tarjoaa monitorointi
mahdollisuuden kaynnistimien ja kayton tilan valvontaan. (ABB. MNS iS,
System Guide 2014b, 11.)

- . —

l LT ll ' I a MLink
-

o> o .

Control condapter

MView

TI1T

MControl

Power condapter

MStart / MFeed

Kuva 10. ABB MNS iS jarjestelma (MNS iS, System Guide 2014b.)

MNS iS keskus on rakenteeltaan kennokeskus. Tehomodulien kummallekin
puolelle sijoitetaan toisistaan erilladn pidettavat teho- ja ohjauskaapelikentat.
Kaapelit voidaan tuoda seka yla- ettéd alapuolelta keskukseen. Keskuksen
paakiskot on sijoitettu keskuksen takapuolelle. P&akiskoston rakenne on
huoltovapaa rakenne kiskokiinnityksessa kaytettavien ESLOK- lukiteruuvien ja
kierrealuslevyjen ansiosta. Kuvassa 11 on kuvattuna kiskostojen rakenne.
Paakiskot kulkevat vaakasunnassa ja haarakiskot pystysuunnassa. Keskukset
pystytddn asentamaan joko seindasenteisina, back-to-back- asenteisena, jossa
kahden keskuksen selat ovat vastakkain tai duplex -rakenteisena, jossa
selakkain olevilla keskuksilla on yhteinen paakiskosto. (ABB. MNS iS, System
Guide 2014b, 19.)
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Kuva 11. ABB MNS iS kiskosto (MNS iS, System Guide 2014b.)

Keskuksen tehomoduulit voidaan valita kayttétarkoituksen mukaan. Valittavana
on suora- (Non Reversing Direct Online, NR-DOL), suunnanvaihto- (Reversing
Direct Online, REV-DOL), raskaat- (Heavy Duty, HD), tahti-kolmio-kaynnistimet
(Star Delta, NR-S/D) seka kontaktoriohjaus (Contactor Feeder, CF) ja pelkka
ohjaus energian jakeluun (Feeder). Kojetaulukoissa yleensa kaytetaan pelkkia
lyhenteita kontaktorin tyypin maarittelyssd. Moduulien nimellisjannitteet ovat
400V, 500 V tai 690 V. Oikosulkusuojaus voidaan toteuttaa sulakkeettomana tai
sulakkeellisena. Moduulit ovat ulosvedettavia, eli vaihto voidaan tehda ilman
erillisia tyokaluja. Moduulit kiinnittyvat pikakoskettimin pystykiskoihin.

Suurempi tehoisissa moottorilahdoissa, joissa ohjattavan moottorin teho on
ylittaa 200 kW, kaytetaan kiintedaa kalustustapaa. Kaynnistinkomponentit kuten
kytkinlaite ja kontaktori sijoitetaan kaapin pé&aosaan. MControl- laitteet
sijoitetaan riippuen léhtevien tehokaapeleiden suunnasta joko kaapin yla- tai
alaosaan. Kuvassa 12 on Kkiinteda, yksikkolahtokalusteinen kaappi, jossa on
MControl laitteet on sijoitettu kaapin yldosaan. (ABB. MNS iS, System Guide
2014, 20-21))
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Kuva 12. ABB MNS iS kalustekaappi (MNS iS, System Guide 2014b.)

MView nayttépaneelilla pystytaan tarkastelemaan ja lataamaan ohjaus- seka
suojauslaitteiden parametreja, tutkimaan halytysrekisteria, lukemaan erilaisia
sahkoisia suureita ja tutkimaan laitteiston kuntoa, esimerkiksi kontaktoreiden
vaihtovalien osalta. MView on selainpohjainen ohjelma ja sen kayttd paneelin
lisdksi onnistuu PC-laitteilta, jossa web-selain ja yhteys MNS iS- jarjestelmaéan
kenttavaylan tai erillisen Ethernetin valityksella. Kuvassa 13 on kuva
viestiliikenteen toiminnasta MNS iS- jarjestelméssa. Kuvassa vihreat ja
vaaleansiniset laatikot kuvaavat keskuksen teho- ja ohjauskomponentteja
MStart ja MControl. Tummansininen laatikko kuvaa ohjausyksikdiden ja

ohjausjarjestelman valilla tietoa valittdvaa MLinkia. MLink yhdistyy kenttavaylan
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avulla PCS (Process Control System), eli ohjausjarjestelmaan. MLink toimii
standardiorjalaitteena kenttavaylassa ja se tukee Profibus DP ja DP V1, Profinet
I/0, Modbus RTU ja Modbus TCP -protokollia. Kenttavaylalitynnan lisaksi,
MLink sisdltaa ylimaaraisen Ethernet portin, jonka avulla toteuttaa Ethernet -
pohjaisia sovelluksia, kuten MNavigate selainpohjainen kayttoliittyméa ohjauksen
parametrisointiin ja tarkasteluun seka lityntd mahdollisuuden OPC DA (data

access) ja OPC AE (alarms and events) -servereihin.

MLinkn
Communication V&
Wed Sener

OPC Data Provicer
Time Clent

Kuva 13. ABB MNS iS viestilikenne (MNS iS, System Guide 2014b.)

Mstart-moduulin sdhkdisten suureiden mittaus tapahtuu sensoreiden avulla ja
se on erityisesti suunniteltu datan kerddmiseen. Elektronisesti toteutettu mittaus
sijaitsee lahdossa tarjoten tarkan virran, jannitteen ja lAmpétilan mittauksen.
Nailla tiedoilla pystytddn maarittamaan kaytontila tarkasti. (ABB. MNS iS,
System Guide, 30 - 31.)

MControl ohjausyksikolla toteutetaan moottorilahddén ohjaus-, suojaus- ja
kunnossapidolliset diagnostiikka tarpeet. Toiminnallisuutta voidaan kasvattaa
vastaamaan kayttgjan tarpeita lisddmalla 1/0 kortteja. MControl siséltda vakiona

seitseman binaarista tuloa (24 VDC) ja nelja relelahtéa (230 VAC). Lisakorteilla
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voidaan lisaté tulojen maaraa joko seitsemalla tulolla (110 VAC tai 230 VAC) tai
vaihtoehtoisesti kayttajan tarpeista riippuen lisatd kortti, jossa nelja tuloa ja
kaksi digitaalista lahtéd (230 VAC tai 24 VDC). Digitaalisten lisakorttien lisaksi
on valittavana myds analogisia tuloja ja lahtdja sisaltavia kortteja. Valittavana on
yhden analogisen l&hdon ja tulon kortti tai kahden analogisen tulon Kkortti.
Signaalitasoksi voidaan valita joko 4-20 mA tai 0-10 VDC.

Relekorteilla voidaan tuoda itsendisesti toimivia koskettimia MControliin.
Valittavana on kahdella avautuvalla ja yhdella sulkeutuvalla koskettimella oleva
kortti tai yhdella avautuvalla ja yhdelld sulkeutuvalla koskettimella oleva kortti.
Relekortti tarvitsee kelaansa jannitteen 24 VDC. Lisakorteilla pystytaan myos
mittaamaan moottorin tuuletus lampdotilaa joko PTC- tai PT100 -antureiden
avulla. PTC-kortti siséltdd yhden tulon sisaltaen oikosulun ja piirin katkeamisen
valvonnan. PT100-kortiksi voidaan valita joko yksikanavainen tai
kolmekanavainen tulo. (ABB. MNS iS, System Guide 2014b, 36 - 37.)

3.2 ABB UMC 22

ABB:n UMC 22 on alykas moottorinohjain 3-vaiheisille moottoreille (Kuva 14).
Laitteella voidaan ohjata suora-, suunnanvaihto- ja tahti-kolmiokaynnistyksia.
Kaynnistin muodostuu ohjainyksikdsta, virtamuuntajasta ja kontaktorista.
Kiinnitys tapahtuu DIN-kiskoon tai ruuvikiinnityksella. Kotelointiluokaltaan laite
on IP20. Ohjain pitdd sisdlladn suojaus- ja ohjaustoimintojen liséksi liitynnét
kenttavayliin ja erilaisia vikadiagnostikan sovelluksia. Suojaustoimintoihin
kuuluu vaihevian, jumitilanteen, maavian ja laajasti sdadettavan ylikuormituksen
havaitseminen. UMC 22 suojaus toimii ylikuormitussuojien laukaisuluokkien 5,
10, 20 tai 30 mukaan. Ohjaimessa on yksi PTC- termistori l&ht6, kuusi
digitaalista tuloa ja kolme digitaalista l&ahtda. Laitteen toimintavirta-alue 0,24 A-
63 A. Alue on laajennettavissa virtamuuntajilla jopa 850 A sovelluksiin. (ABB.
Universal Motor Controller 2014c, 5 - 6.)
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Kuva 14. ABB UMC moottoriohjain (ABB. Universal Motor Controller 2014c.)

Laitteen liittdminen  erilaisiin ~ kenttavaylin  toteutetaan  muuntimella
(FieldBusPlug). UMC 22 kayttd "stand alone” -sovelluksissa ilman
kenttavaylaplugia on myds mahdollista. Laitteeseen erikseen saatavan
etupaneelin avulla voidaan ohjata ja lukea kaytbn tietoja, kuten moottorin
kayttorekisterid ja vikadiagnostiikan tietoja. Edella mainitut voidaan lahettdd
myo6s kenttavaylaa pitkin jarjestelmaan. Etupaneelia tarvitaan kentta-vaylan

osoitteen antamiseen laitteelle. (ABB. Universal Motor Controller 2014c, 5 - 6.)

Digitaalisilla 1ahdailla DO-0 ja DO-1 ohjataan kontaktoreita K1 ja K2. Paapiiri
kulkee laitteen virtamuuntajan lapi moottorille. Laitteen alapuolella nakyy
paikallisohjauspainikkeet ja kenttdvaylaohjaus. Vian sattuessa DO2 sulkeutuu ja

sisdinen vikatieto on paalla. (ABB. Universal Motor Controller 2014c, 92 - 95.)

Vuotovirtojen havaitsemiseen UMC 22 -laitteeseen litetddn CEM 11 -
summavirtaan perustuva mittauselin. Laitetta syotetddn 24 VDC -syo6tolla.
Laitteesta viedddn signaali UMC -sisdantuloihin. Vuotovirran raja-arvon

maaritetddn saatokytkimelld. (ABB. Universal Motor Controller 2014c, 25.)
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3.3 Schneider TeSys

Schneider TeSys -tuoteperhe sisaltdd monipuolisia vaihtoehtoja moottorin
alykkdaseen ohjaamiseen ja suojaamiseen. Nimellisvirraltaan alle 32 A
moottorilahdoissa, yksi laite toimii erottimena, kontaktorina, oikosulkusuojana ja
ylikuormitussuojana. Suurempiin l&ht6ihin tarvitaan lisaksi erillisia laitteita kuten
kontaktori ja oikosulkusuoja. Suojausten ollessa elektronisia ovat releiden
asettelualueet laajoja ja laukaisut tarkkoja. Releitd saa joko naytollisind tai
ilman. Vakioreleisiin (ilman nayttdd), on mahdollista liittdd valvontamoduleilla
lisdtoimintoja kuten kuormituksen valvonta, kaukokuittaus tai ennakoiva
ylikuormitushalytys. Naytollisesta monitoimireleestd voidaan seurata moottorin
kuormitusta, vikahistoriaa ja kayttokertoja. Kaynnistin ja siihen liitettavat
lisdmodulit kytkeytyvét plug-in -asennustavalla tarjoten helpon muokattavuuden.
Kuvassa 15 on TeSys U -laite. (Schneider 2014.)

Kuva 15. Schneider TeSys U (Schneider 2014.)

Kaynnistin  muodostuu  perusrungosta, suojareleestda ja mahdollisista
lisimoduleista. Runko valitaan 12 tai 32 A \virralle, joko suora- tai
suunnanvaihtokaynnistykseen. Runko sisadltéa yhden sulkeutuvan ja yhden
avautuvan apukoskettimen. Kaynnistin tayttaa tayden oikosulkukoordinaation
vaatimukset (IEC 947-6-2). Schneider TeSys kaynnistimet sisaltavat laajat

mahdollisuudet liittya erilaisin vaylin ohjausjarjestelmiin. Kenttavaylamodulien
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avulla liitytdan eri vayliin kuten CANopen-, Modbus-, Profibus- ja Ethernet-
vayliin. (Schneider 2014.)

3.4 Simocode

Simocode on é&lykas pienjannitemoottorin  suojaus- ja ohjausjarjestelma.
Siemensin valmistama tuoteperhe pitdd sisalladn mallit Simocode pro C,
Simocode pro S ja Simocode pro V. NAmé& voidaan liittdd ohjausjarjestelmaan
Profibus DP -vaylan avulla. Simocode pro V PN liitetdan Profinet- vaylan avulla.

3.4.1 Simocode pro C

Pro C -laite (Kuva 16) sisaltaa tarvittavat ohjaus- ja suojaustoiminnot moottorin
suora- ja suunnanvaihtokaynnistykseen. Laite koostuu virtamuuntajasta ja
perusyksikosta ja mahdollisesti lisédvarusteena saatavasta kayttbpaneelista. Pro
C perusyksikkd pysyy samana ja ohjattavan moottoritehon kasvaessa,
vaihdetaan virtamuuntaja. Virtamuuntajia on valittavana 630 A sovelluksiin asti
ja véalimuuntajaa kaytettaessd 820 A. Perusyksikbssa on nelja binaarituloa,
kolme monostabiilia relelahtéd ja yksi litanta binaariselle PTC-anturille.
Perusyksikoitd saa joko DC 24 V tai AC/DC 110 -240 V -kayttdjannitteelle.
Tiedonsiirtonopeus Profibus DP -vayldssa voi olla 12 Mbit/s. (Siemens
Simocode 2014.)

-
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Kuva 16. Simocode Pro C (Siemens Simocode 2014.)

Pro C -laitteella voidaan moottori suojata ylikuormitukselta, vaihevialta,
termisesti (PTC), epasymmetriseltd kuormalta, jumitilanteilta ja maasululta.
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Monipuolisten  suojaustoimintojen  liséaksi laitteella  voidaan  valvoa
moottorilahdon  kayttdtunteja,  pysahdysaikoja, ylikuormasta johtuvia

pysahdyskertoja ja kaynnistyskertoja.

3.4.2 Simocode Pro S

Pro S (Kuva 17) sisaltda edelliseen verrattuna enemman sovellusvaihtoehtoja.
Silla  voidaan  ohjata  suora-, suunnanvaihto-,  tahti-kolmio-  tai
pehmokaynnistyksia. Laite koostuu perusyksikosta, virtamuuntajasta ja
monitoimilaajennusyksikosta. Perusyksikkd siséltdd nelja bindarituloa, kaksi
relelahtéa ja termistorilitdnnan. Laajennusyksikdlla saadaan lisattya nelja
bindarituloa, kaksi relelahtéa, vyksi lampotilan mittaustulo ja liitAnta
summavirtamuuntajalle  vikavirran valvontaa varten. Perusyksikoitd ja
laajennusyksikditd saa joko DC 24 V tai AC/DC 110 -240 V -kayttojannitteelle.
Tiedonsiirtonopeus Profibus DP vaylassa on 1,5 Mbit/s. (Siemens Simocode
2014.))

Kuva 17. Simocode Pro S (Siemens Simocode 2014.)

3.4.3 Simocode ProV

Pro V (Kuva 18) on laajennettavissa viidella laajennusyksikolla. Pro V -
perusyksikolla voidaan ohjata erilaisia sovelluksia, kuten suora-, suunnanvaihto-

, tahti-kolmio-, kaksi-nopeusmoottori- ja pehmokaynnistyksia. Naiden lisaksi
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voidaan toteuttaa myds magneettiventtiili- ja venttiilitoimilaitteen ohjauksia. Pro
V -malliin on sisallytetty lisda valvonta- ja mittaustietoja. Laitteella voidaan
valvoa kuorman tehoa ja vaihejarjestysta. Naiden lisaksi moottorilahdon
jannitteen ja tehokertoimen mittaus on mahdollista. (Siemens. Alykasta
moottorin ohjausta 2014, 28.)

E=g

LU LL LIS
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Kuva 18. Simocode Pro V (Siemens Simocode 2014.)

Perusyksikbn litdnnat ovat samanlaiset kuten Pro C -mallissa.
Laajennusyksikoilla voidaan Pro V -ominaisuuksia kasvattaa sovelluksen
vaatimalla tavalla. Laajennusyksikdistd voidaan valita digitaalimoduuli,
maasulkumoduuli, [ampotilan mittausmoduuli ja analogimoduuli.
Digitaalimoduuli laajennusyksikkd sisaltaa nelja binaarituloa ja kaksi relelahtoa.
Moduuleita  sallitaan  asennettavaksi  kaksi  yhteen  perusyksikkdon.
Analogimoduuli sisdltda kaksi analogituloa ja yhden analogilahdon. (Siemens,

Alykasta moottorin ohjausta 2014, 25 - 27.)

Liséksi perusyksikkd on laajennettavissa turvareleilla, joita ovat DM-F local ja
DM-F PROFIsafe. DM-F local on paikallinen turvarele, joka on riippumaton
ohjausjarjestelméstd. Releeseen voidaan liittad hataseispainikkeita, turva-
aitarajoja, kuittauspainikkeita jne. PROFlsafe -relettd kaytetddn turvalogiikan
yhteydessa. Logiikan tai hajautusaseman turva I/0O:hon kytketddn digitaaliset-

tai analogiset turva-anturit. Turvalogiikan toimiessa, pysayttdd DM-F PROFIsafe
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moduulimoottorin. Pro V PN tuo edellisiin lisand mahdollisuuden liittya
ohjausjarjestelmé&an Profinet -vaylan avulla. Profibus DP:ta kaytettdessa

tiedonsiirtonopeus on 12 Mbit/s. (Siemens Simocode 2014.)
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4 KENTTAVAYLAT

Kenttavaylilla siirretddn tietoa jarjestelmien valilla. Vaylat korvaavat vanhaa 4-
20 mA virta- ja janniteviestitekniikkaa. Kuvassa 19 on esimerkki teollisuuden
automaatiojarjestelmasta. Ylimpana kuvassa on hallinnon tietokone, joka on
yhteydessa alempiin valvomon tietokoneisiin avoimella Ethernet-verkolla.
Seuraavalla tasolla ovat prosessiasemat, joihin kuuluvat virransyottokortti,
lityntd automaatiovaylaan, keskusyksikké sekéd input- ja output-litynnat. 1/0O
lityntdihin  kuuluu kenttavaylakortteja automaatiolaitteille, anturivaylakortteja
bindariantureille seka laitevaylakortteja moottorikeskuksille ja taajuusmuuttajille.
Tarvittaessa 1/0 -litantdihin saa my0s perinteisia 4- 20 mA analogi- ja
binaéarikortteja. Kenttavaylaan liitetaan niin sanottuja alykkaita kenttalaitteita.
Naitd ovat esimerkiksi lampdtila-, paine- ja virtausldhettimet seka venttiilit.
(Mé&kinen & Kallio 2004, 32 - 35.)

Valvomo @‘p/ ,‘
(D "

Ristikytkenta- ja I

laitetila I I
Ohjausyksikot a] m w HUB /Kytkin

Kentta

Kenttavaylat

Kuva 1. Esimerkkikuva tyypillisesta tehdaskohtaisesta automaatiojarjestelmasta

Kuva 19. Automaatiojarjestelman rakenne

Alykas laite pystyy kaksisuuntaiseen tiedonsiirtoon. Laitteilla pystytaan

esimerkiksi saatamaan prosessia. Laitteet saavat ohjausjannitteensa
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kenttavaylan runkokaapelista tai erillisesta syotosta. Kenttavaylien yleistyminen
johtuu niiden hyvistd ominaisuuksista. Kaapeloinnin vdheneminen, voitaessa
kytked laitteet yhteen vayldadn erilliskaapeloinnin sijasta, tuo saastoja
asennuskustannuksiin. Liséksi kayttéonotto sujuu hyvin suunnitellun vaylan
avulla helposti, silla konfigurointi ja parametrointi voidaan tehda valvomosta
kadsin. Kenttainstrumenteissa olevan vikadiagnostikan avulla voidaan
ennakoida laitteiden huolto ja estdd prosessin pysahtyminen. Lisaksi
kenttavaylien kaytdssd on etuna kenttdinstrumentoinnin laajentamisen
mahdollisuus. (Makinen & Kallio 2004, 32 - 35.)

4.1 CAN

CAN-vayla (Controller Area Network) on suunniteltu Boschin toimesta alunperin
autojen eri ohjausjarjestelmien valiseen kommunikointiin. CAN-vaylalla on
kuitenkin sovelluksia esimerkiksi robotiikan ja teollisuuden reaaliaikaisissa
tiedonsiirtotarpeissa. Sitd kaytetddn prosessien anturi- ja toimilaitevaylana
(Kuva 20).

CAN-vayla on niin sanottu usean isannan vayla (multi master bus), jossa solmut
voivat lahettdd sanoman itsenaisesti. Vaylakaapeli kulkee kaikkien asemien lapi
ja se paatetaan paatevastuksilla. Sanoma on yleinen, eli solmut, jotka
tarvitsevat kyseisen sanoman tietoa, vastaanottavat sen. Koska vaylalla ei
kayteta osoitetietoja, voi vaylalla olla solmuja rajattomasti. Kuitenkin
lahetin/vastaanotin-piirit rajaavat liitettavien laitteiden maaran siirtoviiveesta
johtuen. Siirtoviiveen vaikutus johtuu CAN-vaylan kilpavaraus periaatteesta.
Kilpavaraus periaatteessa, solmujen on otettava nayte yksittaisestad bitista
samalla hetkellda. CAN-protokollapiirit antavat mahdollisuuden hallita
synkronointia. N&in voidaan sallia huonommat kellotoleranssit solmuilla tai
kasvattaa vaylan pituutta.

(Alanen 2000.)
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4.2 Ethernet

Teollisuudessa on kaytetty Ethernet-ratkaisuja ohjaustasolla jo pitkaan.
Tekniikan kehittyessd on Ethernetin hyvid ominaisuuksia pyritty saamaan
kayttoon myos kenttalaitetasolle (Kuva 21). Perinteinen Ethernet ei pysty
reaaliaikaiseen tiedonsiirtoon sen vaylan vasteaikojen takia. Kenttalaitetasolla
tarvitaan nopeaa kommunikointia laitteiden valilla. Ethernetin hyétyja ovat laaja
kaytettavyys ja standardisointi. Lisdksi nopea datanopeus ja yhtenainen verkko
tekevat kenttalaitetasolta hallinnolliselle tasolle tiedonkeruusta helpompaa
verrattuna tasoittain erilaisilla vaylilla rakennettuun verkkoratkaisuun. (Silvonen
2006, 24 — 28.)
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Kuva 21. Ethernet kenttavaylaratkaisumalli

Huonoja puolia Ethernetin kaytdssa kenttatasolla on teollisuudessa esiintyvat
sahkOmagneettiset hairidt, jotka héairitsevat suuri nopeuksisten vaylien
tiedonsiirtoa. Ratkaisuna kaytetddn paremmin suojattua parikaapelia tai
valokuitukaapelia. Toinen huono puoli Ethernetin kaytéssa on sen suuri
ohjaustiedon maaréa. Nain kaistanleveys ei ole yhté tehokkaasti kaytdssa, kuten
digitaalisilla kenttavaylilla. Lisaksi kenttalaitetason antureiden ja laitteiden
prosessoritehon tulee riittdd TCP/IP ohjaustiedon kasittelyyn. Ethernetin kayttod
teollisuuden vaylana on tutkittu useiden yritysten toimesta ja markkinoille on
tuotukin jo valmiita ratkaisuja. Valmistajat ovat tehneet erilaisia ratkaisuja
Ethernet-protokollan hyddyntamisessa reaaliaikaisessa vaylassa, josta yksi
esimerkki on Profinet. Profinet on Siemensin ja Profibus Internationalin
kehittdma teollisuus-Ethernet. Profinetilla on kayttésovelluksia eri osa-alueilla.
Profinet I/O on tarkoitettu hajautetun 1/O:n liittdmiseen Profinet-verkkoon.
Profinet CBA on kehitetty komponenttien valiseen kommunikointiin.
Tiedonsiirron nopeus on Profinetissa 100 Mb/s ja aikakriittiselle ja kiireettémalle
datalle on omat kommunikointitavat. Reaaliaikainen dataliikenne on syklista,
tuottaja/kuluttuja -tyyppista tiedonsiirtoa. (Silvonen 2006, 24 — 28, 35, 40)
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Ethernet Powerlink -nimisen yrityksen reaaliaikainen teollisuus-Ethernet
ratkaisu perustuu IEEE 802.3 standardiin. Reaaliaikaisuus saavutetaan
kommunikointitavalla, jossa ainoastaan yksi laite puhuu kerrallaan. Yksi laite
toimii isantand MN (managing node), joka johtaa keskustelua. Muut laitteet
toimivat ohjattavina laitteina CN (controlled nodes). Keskustelusykli koostuu 3
vaiheesta. Ensimmaisessa vaiheessa, isantélaite synkronoi muut vaylan laitteet
SoC -viestilla (start of cycle). Toisessa vaiheessa lahetetddn data ja
kolmannessa vaiheessa ei aikakriittinen data, kuten TCP/IP data ja parametrien
asetteludata. Ethernet Powerlink on standardisoinut sovelluskerroksen
CANopen standardin mukaan ja siitd voidaan kayttaa "CANopen over ethernet”
-nimitysta. (Ethernet Powerlink 2014.)

4.3 Fieldbus

Foundation Fieldbus -kenttavayla on digitaalinen, kaksisuuntainen ja
sarjalikenteinen kommunikointi protokolla prosessiautomaation tarpeisiin.
Fieldbus sisaltaa alemman tason vaylan H1 ja ylemma&n prosessin saatétason
HSE (Kuva 22). Foundation Fieldbus vaylan kautta kommunikoivia
kenttalaitteita valmistavien yritysten on tarkistutettava yhteensopivuus
Foundation Fieldbus -korporaatiolla. Talla tavalla pyritddn varmistumaan eri

valmistajien ja Fieldbus -vaylan yhteensopivuudesta.
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Kuva 22. Fieldbus-malli
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Alemman tason Hl-vaylaa kaytetddn kenttdtason tiedonsiirtoon. H1- vaylan
tiedonsiirtonopeus on 31,25 kbit/s. HSE-vayldn nopeus on 100 Mbit/s ja sitad
kaytetdadn prosessien ohjausasemien vdliseen tiedonsiirtoon. Vaylat voidaan
yhdistaa toisiinsa joko linkilla (linking device) tai kytkimella (coupler). Linkkia
kaytettdessa, viestien puskurointi mahdollistaa viestien lahettamisen kahteen eri
vaylaan eri suuntiin. Vaylat yhdistdessa kytkimen avulla, ei viestien puskurointi
ole mahdollista ja HSE-vayla toimii hitaammalla nopeudella. (Sorsanen 2009,
13-16.)

Vaylaan voi liittyd useampi isantdlaite, mutta vain yksi voi olla kerrallaan
aktiivinen. Aktiivinen iséanta hallinnoi vaylan tiedonsiirtoa. Kenttavaylasegmentin
pituus voi olla 1900 metria. Mikali kenttalaitteiden syottd tapahtuu runkokaapelin
kautta, voidaan segmenttiin liittd& enintdan 12 laitetta. Ulkoisen sy6ton kaytolla
laitemaara voidaan nostaa 32 laitteeseen. Verkon topologiaksi, Fieldbus
Foundation suosittelee kaytettéavaksi puu- ja vaylatopologioita. (Sorsanen 2009,
13-16.)

4.4 Modbus

Modbus-protokollaa kaytetaan ohjelmoitavien logiikoiden ja toimilaitteiden
valisend vaylana. Laitteet kommunikoivat keskenaan isénta-orja tekniikalla
tarkoittaen, etta yksi laite on isanta ja muut orjia (Kuva 23). Isantéa keskustelee
orjalaitteiden kanssa joko osoittaen kysymyksen tietylle orjalle tai broadcast-
tyyppisesti yleisesti kaikille vaylan laitteille. Orjia voi vaylalla olla 247.
Hyvaksyttavia orjaosoitteita 1-247. 0-osoite varataan tiedon lahettdmiseen
isannalta jokaiselle orjalle. Isantalaite tietdd, mika laite kommunikoi sen kanssa,

silla orjan vastatessa se kertoo osoitteensa.
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Kuva 23. Modbus isénté-orja-malli

Isantdlaite muodostaa kyselyviestit asettamalla ensin joko vastaanottavan
orjalaitteen osoitteen tai broadcast-tunnuksen. Taman jalkeen viestiin
asetellaan funktiokoodi, lahetettdvd data ja virheentarkistuskentta. Orja
muodostaa vastauksen samalla funktiokoodilla sekd lisdéamaéalla mahdolliset
palautusarvot ja virheentarkistuskentdn. Mikali orja ei pysty toteuttamaan
isantalaitteen pyyntéd tai huomaa virheen, palauttaa se virheilmoituksen.
Funktiokoodeilla isantd osoittaa kysymyksen orjalle koskien jotain tiettya
toimenpidetta. Osa funktiokoodeista toimii samalla tavalla kaikissa Modiconin
laitteissa ja osa vain tietyissa. Funktiokoodi on yhden tavun kokoinen luku valilta
1-255. Funktiokoodit voivat kaskea orjalaitteen lukemaan jonkin tulon tai l&hdén
tilan. Orja lukee halutun tilatiedon tai muistiosoitteen ja palauttaa sen isanndlle
viestin datakentassa. (Karttunen 2009, 14 — 15, 19.)

45 Profibus

Profibus on hyvin yleinen kéaytdssa oleva kenttavaylatekniikka (Kuva 24).
Profibus perustuu toimittajasta rippumattomaan standardiin EN 50 170.
Profibus-vaylaan voidaan liittda eri valmistajien laitteita ilman suurempia

muutoksia rajapintoihin. Laitteiden liittamiseen vaylaan tarvitaan kuitenkin GSD-
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tiedosto (General Station Description). GSD-tiedoston avulla Profibus-laitteelle
saadaan maaritettya liitetyn laitteen perusominaisuudet. GSD-tiedosto saadaan

yleensa laitevalmistajalta. (Mustonen 2011, 9)

Profibus DP on nopeaan tiedonsiirtoon tarkoitettu vayla, jonka tarkoitus on
yhdistaa hajautetut kenttélaitteet ja automaatiojarjestelma. Profibus DP jaetaan
3 eri kehitysasteeseen DP-VO, DP-V1 ja DP-V2. Versiot tukevat erilaisia
viestintatapoja. DP-VO tukee isanta-orja peruskommunikointia synkronisella
tiedonsiirrolla. Myohemmat versiot DP-V1 ja DP-V2 tuovat lisda ominaisuuksia
kuten asyklisen tiedonsiirron ja parametroinnin ajon aikana. Kehittynein vayla
DP-V2 mahdollistaa orjalaitteiden valisen kommunikoinnin, jolloin isantalaitteen
kuormitus pienenee ja vaylan nopeus kasvaa. DP-signaali on kanttiaaltoa noin 5
voltin amplitudilla. (Mustonen 2011, 9-10.)

Profibus PA on kaytossa prosessitekniikan sovelluksissa yleensa Profibus DP:n
rinnalla. PA-signaali tarjoaa kenttalaitteille syoton ja tiedonsiirron samassa
kaapelissa, joten kenttalaitteet eivat tarvitse erillistda ohjausjannitetta. Vaylan
nopeus on 31.25 kbit/s. PA-datasignaalin tulisi olla valilla 800 mV - 1000 mV,
jannite puolestaan valilla 9 - 32 VDC. (Mustonen 2011, 10.)

PROFINET or other Ethemet protocol

Kuva 24. Profibus
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5 AC 800M

AC 800M on ohjelmoitava logiikka (PLC), jota ohjelImoidaan Compact Control
Builder-ohjelmalla. Se on taysin modulaarinen ja joustava kaikille ymparistaille.
Monet asetukset tekevat AC 800M:sté poikkeuksellisen avoimen. Skaalautuva
muotoilu helppottaa laajennusta. AC 800M laajentuu niin isoksi kuin
ohjausjarjestelmanohjaus vaatii, koska logiikkaan voi helposti lisata ylimaaraisia

laitteita.

AC 800M:n tehokkaat ohjausratkaisut ja ohjelmistossa uudelleen kaytettavat
kirjastot tekevat logiikan tekemisestd mukavan. Compact Control Builder-
ohjelma tarjoaa suuren valikoiman tehokkaita ohjausratkaisuja AC 800M:lle.
Ohjelmistonkirjastoissa olevat “heti-valmiina-kayttoén” -toiminnot tietaa
tehokasta ohjelmointia. AC 800M:n tueksi 16ytyy Compact Products 800, joka
on valikoima yksinkertaisia ja rahaa saastavia ohjaus tuotteita. Kuvassa 25 on

esimerkki tyypillisesta Compact Products 800 -asetuksista. (AC 800 M product

Remot
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Control Network
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Kuva 25. Esimerkki Compact Products 800- asetuksista

Universal Motor Controller
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6 ALYKKAAN MOOTTORIKESKUKSEN VAYLAOHJAUS

Tybn tarkoituksena oli suunnitella, toteuttaa ja kayttoon ottaa AC 800M
automaatiojarjestelmalla ja vaylaohjauksella alykkddn moottorikeskuslahdon
UMC moottori. Tydssa syntyneita dokumentaatioita olisi tarkoitus kayttdd myos

opetus tarkoituksiin.

6.1 Alkutilanne

Moottorikeskus (Kuva 26.) oli asennettu, mutta ei kayttoon otettuna
sahkovoimatekniikan laboratoriossa. AC 800M automaatiojarjestelma sijaitsi

etdvalvomossa koulun campusalueella.
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Kuva 26. Alykkaan moottorikeskuksen Layout-kuva (Lapin AMK 2014)

Automaatiojarjestelméé ja siihen kuuluvia osia ei pystynyt heti siirtamaan
laboratoriotiloihin siella olevan remontin ollessa vield kesken, joten siirsin sen

sahkotyotilaan sen ollessa vapaana. Siella paasin tutustumaan AC 800M
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automaatiojarjestelman sielunelaméan. Jarjestelma ei ollut entuudestaan tuttu,
silla siita ei ollut yhtddn opintokurssia opintojeni aikana, joten aloitin tyon niin
sanotusti nollista. Laitteiston siirsin ja asensin laboratorion tiloihin heti sen

ollessa mahdollista.

6.2 Automaatiojarjestelma

Automaatiojarjestelméan tutustumiseen ja siihen tarvittavan ohjausohjelman
suunnitteluun kaytin apuna ABB internetsivuilta 16ytyvaa e-oppimismateriaalia ja
vanhaa harjoitustehtavamateriaalia (Liite 1) seka laitteiston mukana tullutta

ohjeistuskansiota (Student Training Binder).

6.2.1 Serveri

Automaatiojarjestelman serverind toimi jo kaytdssa oleva serveri, johon ei
minun tarvinnut tehdd muutoksia. Jos kuitenkin on tarvetta konfiguroida serverin

IP-osoitteita, tein sité varten ohjeistuksen (Liite 3).

6.2.2 Uusi ohjelma

Uuden ohjelman Iluominen AC800M -automaatiojarjestelmalla tapahtuu
Engineering Workplacen kautta. Avasin workplacen tietokoneen tyopoydalta

aukaisemalla My ePlant -ohjelman (Kuva 27).

@4 Lappia // Engineering Workplace

X £ @ | o Fiter ~| 5 |[Replace v CRER, =yl ) &?
‘Eg Functional Structure _VJ | Modified I
@ M1, Motor

+ @ Root, Domain

Kuva 27. My ePlant Engineering Workplace
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Avattuani ohjelman hain sieltd Control Structure -osion. Control Structuren
juuren (Root) alta I6ysin Control Networkin. Networkin alta etsin Projectl ja
taman alta Applications, Applications Groupin. Applicationista hain Control
Application juuren, jonka alle halusin ohjelman tehda ja loin sen App_2, Control
Application alle. Valitsemassani juuressa tulee esiin Programs, Program Group.
Loin siihen uuden ohjelman klikkaamalla hiiren oikeaa painiketta ja valitsemalla
sieltd uuden objektin (Kuva 28).

@3 Lappia // Engineering Workplace

31| S | @ KEnter search name) ~| |no Fier ~| T7  Replace v Bleo i RS E a7 by
|#8 Control Structure ~ | | Aspects of ‘Programs’ | Modified Moc
= G Root, Domain ¥ Control Structure 4/29/2014 13:12:55 Sys
+ Byttronicharjotus Network, Control Network 2 Folder 11/12§2007 09:2... {24
Control Network, Control Network Y Name 11/12/2007 09:2... {24
= = Project1, Control Project & object Icon 2/15/2000 14:31:06 ACE
— [ Applcations, Application Group  Program Group Type Reference 11/12§2007 09:2... {24

+ Ajo, Control Application
-+ Ajoprosessi, Control Application
- aplik_1S_1_2010_KVa, Control Application
= Application_1, Control Application
= B App_2, Control Application
B9 sasicLib, Library
#£X Control Modules, Control Module Group

(% Train4_17_9, Con ¥ Programs
% OHK_Koe_17.12.0
% Testiohje, Control
%% Program1, Contro
£ Tony, Control Pro|  New Aspect... S 48E + | viltsiTesti:Program ~v% 5
£8% Sampo, Control Pt Insert Object... il

= 8 AriR, Control Prog  Set temporary root Control Builder Info | Property View | OPC | Property Permissions
£ Lauri, Control Proq ¢
55 nisakki, Control Prq

0Py Project . [Proiecti
£ Ailan_testi, Contr{ oject name: | Proi
£ Lauri_ajastin, Cor 2
= ) Paste special »
£ sampo_sjastin, € e Unit path: [Appiications App_2 VatsiT est

% Ailan_ajastin, Cor
8 LetsRun, Control | Show Type Name. [VisiT esti
8 TrainsL, Control F

5 TrainLMA, Control (%! Control Structure

5% Train_APe2, Cont  Folder

% ARu, Control Prog > Name

£ Traintpv, Control | 8 Object Icon

£ treeniAru, Contro Program Group Type Reference
£ Slivalot, Control F

455 valotLMA, Control

42 valottpv, Control Reserve...

£ APe_Test2, Contr

Release...
% TrainsLi2, Control Ma >
% TrainLMA2, Contry Enx e R ey >
% Tony_kerto, Cont Ad: - ¥
£ AriRutest, Contro
" Advanced B

% Tonyn_timeri, Cor

£ vitsiTesti, Control  petais...
- batchprocessing, Control
= ., Control

Kuva 28. Uuden ohjelman luominen

New Object ikkunassa (Kuva 29) annoin ohjelmalleni nimen ja loin sen.
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New Object

Common | Product Type Structure Object description

Control Program ‘

Additional Arguments

Object Icon

Name

[~ showall [V List presentation

Advanced... I Cancel | Help

Kuva 29. Objektin nimeaminen ja luonti

Luotuani ohjelmani aukesi Control Builder M (Kuva 30). Hain ja avasin sielta

oman ohjelmani, jossa paasin tekemaan ohjelmaani logiikan.
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¥E Control Builder M Professional - Project1 (Offline) Lappia
File Edt View Tools Window Help

|IDSERES &S| ®

= Y% Projectl
+ I Libraries
- [E)) Applications
Ajo - (Controller_1.Normal)
Ajoprosessi
aplik_15_1_2010_KVa - {Controller_1.Kallu)
E, Application_1 - (Controller_1.ArTu)
[E app_2 - (Controller_1.Fast)
= a Connected Libraries
AlarmEventLib 1.4-6
Basiclib 1.5-7
ControlExtendedLib 1.2-3
ControlStandardLib 1.3-5
ProcessObjDrivelib 1.3-6
Signallib 1.5-6
+ - @ Data Types
Q Function Block Types
% Control Module Types
£ Control Modules
=] ‘ Programs
+ 42 Traind_17_9
+ - 4BE xJHK_Koe_17_12_09
48 Testiohje - (Controller_1.Testiohje)
42k Tony
48k Programi1
£k AR
48k sampo
# - 4BE lisakki
£ Lawi
42 Ailan_testi
+ - 4BF Sampo_ajastin
+ - 4B Lauri_ajastin
42k Ailan_ajastin
42 LetsRun
42k TrainlMA - (LMA)
48 TrainSLi - (TrainsLi)
48E Train_APe2 - (Controller_1.Train_APe2)
48k Traintpy - (Controller_1.Traintpy)
48k ARu - (TrainARU)
42 treenidru
48 Slivalot - (Controller_1.Slivalot)
48 ValotLMA - (Controller_1.ValotLMA)
45 valottpy
48k APe_Test2 - (Controller_1.Train_APe2)
48 TrainsLi2 - (Controller_1.TrainSli2)
48E TrainlMA2 - (TrainLMA2)
48k AriRutest
48k Tony_kerto
+ - 42 Tonyn_timeri - (Controller_1.Traintpv)
ES 3 viltsiTest - (Vilts i)

Reading library AC1131 1.0-0
Refreshing project: No changes found
Reading library AC1131HwLib 1.0-0
Refreshing project: No changes found
Refreshing project: No changes found

+

[DDDDmm

+

#-&-&-E-E-E-E-E-E

« | » [\ _Description ) Check ) Message / 4

Hardware - Controller... Program - App_2.Yilts... ##4 Lappia |/ Engineering ... + MoottoriohjaSE48D6E. ..

Kuva 30. Control Builder M

Omaan yksinkertaiseen moottorinohjaukseen tarvitsin  kaynnistys- ja
pysaytyskomennot ja moottorin tilatiedon.

Avattuani ohjelmani eteeni aukesi muuttujataulukko ja ohjelmakoodivalilehti.

Muuttujataulukkoon  lisdsin  tarvitsemani muuttujat, niiden tyypin ja
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ominaisuuden. Muuttujat nimesin Startiksi, Stopiksi ja M1:ksi (Kuva 31). Tassa
tapauksessa kaikkien tyypiksi tuli boolean, silla tarvitsin vain bittitiedon naista ja

ominaisuudeksi retain, silla halusin niiden muistavan jo kerran antamani

tilatiedon.

8 Program - App_2.ViltsiTesti*
Editor Edit VYiew Insert Tools Window Help

PSS BBy 2R (BIN R[S~ oo VilZ oo B |RR120% -
Name Data Type Attributes Initial Value|l/O Address |Access Variabl Description

1 |Start bool retain Controller_1.

2 |Stop bool retain Controller_1.

3 M1 bool retain Controller_1.

4

5

6

7

8

9

10

1

12

13

14

15

[« [ »]\Variables A~ Function Blocks

Kuva 31. Muuttujataulukko

Muuttujataulukon alla on ohjelmakoodivéalilehti, johon rakensin ohjelman
logiikka. Lisasin function painamalla hiiren oikeaa nappainta tyhjalla sivulla ja

valitsin Insert Function/Function Block (Kuva 32).

48 Insert FunctionjFunction Block... Ins
[ =X:

v EBD
Structure View

< | » \_Moottorichjaus Code2

Kuva 32. Function lisdaminen
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Avautuneesta functio ikkunasta (Kuva 33) valitsin haluamani tyypin ja siina
samalla muokkasin sen parametreja. Seuraavan function lisasin painamalla jo
lisddmani function paalla hiiren oikeaa nappéainta ja tadssa vaiheessa ohjelma
kysyi haluanko lisata sen jo lisaamani function eteen vai taakse.

¥% Insert Function/Function Block

Insert: Parameter Properties
O | | v [od <]
Name: Size: '2 _v_l
|  EN

Local FB Declarations... l I Connect parameters

| 0K I Apply | Cancel Help

Kuva 33. Function valintaikkuna

Lisattyani haluamani maaréan ja tyypin functiopalikoita, aloin kiinnittamaan niita
ja luomiani parametreja toisiinsa. Painamalla functiopalikan pinnistd hiiren
oikealla nappaimella aukaisin valikon, josta valitsin connect ja painoin Ctrl+J
(Kuva 34). Tama antoi listan mahdollisista parametreista, joita voin liittaa.

Too | ™ Invert | 3
Direction: Next: II A2 DIl
" Backward I Unconnected Parameter .LI ﬁ‘i{a_l(omento
% Forward Next | g:z;t
0K | Apply/Next | Cancel I l

Kuva 34. Parametrien liittdminen Ctrl+J

Vaihtoehtoisesti voin liittdd parametrejd pinneihin muokkaamalla palikan
parametreja klikkaamalla hiiren oikealla palikan paalla ja valitsemalla Edit
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Parameter List, jolloin aukeaa kuvan 35 mukainen ikkuna, johon voin lisata

haluamani parametrit.

= Function Call - and
Editor Edit View Insert Tools Window Help

EE - @B Y RB AR & D A o s
7 |Name |Data Type |Initial Value |Parameter |Attributes  |Direction  |Description l;l
1INt bool [ Ls = in |
| 2 (N2 bool Stop ] & o« o in '
3 |Return_Value |bool M1 B3 copy e out |

= — B paste Ctri+v 5

Clear Del

[=3l Parameter From List... Ctri+]
&% Search... Alt+F12

% Parameter From Tree... Ctri+T

Kuva 35. Parametrien lisdaminen

Jos haluan vain liittaa palikan toiseen ilman parametreja, niin valitsin haluamani
pinnin ja sen pinnin paalla, johon haluaisin liitoksen menevan, painan hiiren
oikeaa ja sielta valitsen liitd viimeksi valittuun. Sitd mahdollisuutta varten, etta
logiikan tekeminen ei mahtuisi yhdelle vélilehdelle, tein ohjeistuksen uusien

valilehtien lisdamiselle liitteeseen 4.

Kuvassa 36 on tekemdani malliesimerkki yksinkertaisesta moottoriohjauksen
pitopiirista, jossa on kaytin yhtd and- (ja) ja yhta or- (tai) porttia. Piirissa or-
porttiin tulee tiedot startista ja moottorin kayntitiedosta. Jommankumman néaista
tiedoista tulee olla aktiivisia, jotta moottori kaynnistyy tai pysyy kaynnissa. And-
porttiin  tulee tiedot or-portista ja stop-komennosta. Stop-signaalin laitoin

kaanteiseksi, jotta se ei estaisi moottorin kdaynnistymista ja kaynnissa oloa.
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8 Program - App_2.ViltsiTesti*

Editor Edit View Insert Tools Window Help

By 8B [oo s 2R |8aM| &0 ea|Bm|Tilz[rrcn [QMzox |

]Name Data Type Attrib Initial Value|l/O Address |Access Variables  |D p
1 [Stant bool retain Controller_1.
2 |Stop bool retain Controller_1.
3 M bool retain Controller_1.
4
5
5}
7
8
9
10
1
12
«| » [\ Vvariables A Function Blocks el |
Item |Comm... |Page... |P.
OR[... *® 1

®
Start | l | J

CE — 3 :

op’

I - [| CIRT

< > i L2 L il
4 »]\ Moottoriohjaus A Code2 /

Kuva 36. Yksinkertainen pitopiiri
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6.2.3 1/O-osoitteet

I/0-osoitteiden hakeminen ja yhdistaminen tekemiini muuttujiin tapahtui My
ePlantin kautta. Avasin Engineering Workplacen ja hain Control Structuren ja
sen juuresta etsin Hardware AC 800M:n ja sen alta 11ModuleBus:in, jonka alta
|6ysin saatavilla olevat I/O-kortit (Kuva 37).

@4 Lappia // Engineering Workplace
@ ,‘A\ EE] I(Enter search name) _:J INo Filter _v_]

’ ‘Eg Control Structure

= @ Root, Domain
+ Byttronicharjotus Network, Control Network
Control Network, Control Network
- E Project1, Control Project
+ Applications, Application Group
- Controllers, Controller Group
- [ Controller_1, AC 800M
% Access Variables, Access Variables
¥ @ Applications, Application References
-1 L Hardware, AC 800M
= @ 0, PMBS6 [ TPE30
== 0, CF Reader
== 1, Ethernet
== 2, Ethernet
"= 3, Com
= 4, Com
- ¥
& 1, a1830
& 2, als4s
& 3, 0845
& 4, b1so1
& s, posot
& 6, 1801
& 7, oiso1
& 8, pos01
& 9, posot
& 10, D1801
& 11, 1801
# @1, c18s4
¥ @ System Alarms and Events, System alarm and Event Group
+ @ Tasks, Control Task Group

+

Kuva 37. I/O-kortit

Valitsin haluamani kortin ja klikkasin sen paalla hiiren oikeaa né&ppaintd ja
valitsin Hardware Editorin. Tasta aukesi kortin kanavalista, josta nain vapaat ja
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varatut kanavat. Kanavan varaaminen haluamalleni muuttujalle tapahtui
painamalla hiiren oikealla muuttuja sarakkeen kohdalla ja valitsemalla insert
(Kuva 38). Tein taman kaikille muuttujilleni. Yhdelle kanavalle mahtui vain yksi
muuttuja, joten jos yritin laittaa muuttujaa jo varatulle kanavalle, pyyhkiytyi

vanha muuttuja pois.

4 Hardware - Controller_1.0.11.4 DIBO1

Editor Edit View Insert Tools Window Help
Bl 808 « B g & O 208 1§
Channel Name Type Variable IO Description |
XD.11.4.1 Input 1 BoollO pp_2.ViltsiTesti. Start : !
—— & cut Ctrl+x
IIXO.1 1.4.2 Input 2 BoollO App_2.ViltsiTesti. Stop I
II)OJ.11,4.3 Input 3 BoollO iy cre
Iro11.42  |inputa BoollO @easte v
01145  |input 5 BoollO Clear Del
01146 [input 6 BoollO
01147 linput7 BoallO A2 Complets Word Cirkt Space
01148  [nputs Booll0 POORMPPP L] - ot Actrbute From List._ e |
X0.1149  |Input9 BoollO e T8 Insert Path From Tree... Ctri+T
I’l?di‘ﬁfl{m Input 10 BoollO
lleo.1.4.11 Jinput 11 BoollO
IIXO.1144.12 Input 12 BoollO
IIXU.1144.13 Input 13 BoollO
lI0.11.4.14  [input 14 BoollO
ll60.11.4.15  finput 15 BoollO
IIXU.1144.15 Input 16 BoollO
WD.11.4.17 Al Inputs DwordIO
W0.11.4.18 |Channel status |DwordIO
IIWO.11.4.19 UnitStatus HwStatus

Kuva 38. I/O- kortin kanavalista

Kun olin linkittdnyt kaikki muuttujani halutuille paikoille, varmistin vielda, etta
ohjelmani on liitettynd Taskiin (toimeksianto). Oli mahdollista, ettd se oli jo
valmiiksi liitetty, mutta valttdméatta samaa Taskia ei voi maarittaa kahdelle
ohjelmalle, joten tarvittaessa teen uuden. Taskin muodostaminen tapahtui
Control Builder M:n kautta. Valitsin sieltd Application2 ja hiiren oikealla
avautuvasta valikosta Properties ja sieltd Task Connection (Kuva 39).
Alasvetovalikosta valitsin Controllerl.Fast, joka antaa normaalin tehtavan

suoritusajan.
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¥Z Control Builder M Professional - Project1 (Offline) Lappia
File Edit View Tools Window Help

=ERnEs eS| 2

2288 UMC22-FBP (¥3_40)

2558 uMC22-FBP (¥4_00)
BasicHwLib S.0-2
CI8S3SerialComHwlLib 1.0-0
CISS4PROFIBUSHwLIb 1.0-32
CISS8DriveBusHwLib 1.0-6
S800CIS01CISS4HwLIb 1.1-3
S800CIS40CISS4HwLIb 1.1-3
S800IoModulebusHwLib 1.1-6
SerialHwLib 1.0-8
Yacon_NX_all_PPO 1.0-0
plications
Ajo - {(Controller_1.MNormal)

Ajoprosessi

aplik_1S_1_2010_KV¥Va - (Controller_1 .Kallu)
Application_1 - {(Controller_1.arTu)

App_2 - (Controller_1.Fx
Connected Librarie: Editor Enter ‘

BEEEEEEEE
P

i

|++++g
-]
]

| SEEEE

AlarmEwventLit <MD Editor

Basiclib 1.5-7

ControlExten: < Reserve...
ControlStand. &> Release Reservation.
ProcessObjDrn > Take Over Reservation.

SignalLib 1.5-
= Refresh

+ @ Data Types
Ereitbtin
2 oroprties
488 Control Module Ty Eroportios e onnection
£H Control Modules Protection
= #h Programs Sa
£ $£=E Train4_17_9

£ 45k xJHK_Koe_17 :
4BF Testiohje - (c &% Search Alt+F12 Simulated
—_—

Documentation...
SEas afety Level >
Statistics

Dakhuild Sasrch Mara r

Kuva 39. Taskin maarittdminen

Nyt olen siind vaiheessa, ettd voin ladata ohjelman ja testata sita
automaatiojarjestelmassa. Tama tapahtui Control Builder M:n kautta (Kuva 40).
Valitsin se aplikaation, jonka alla ohjelmani on ja sen jalkeen aukaisen Tools-

valikon ja sielta valitsen Download Project and Go Online.

¥Z Control Builder M Professional - Project1 (Offline) Lappid
File Edit View BEGEESEE Window Help

El [: El Test Mode
.l Online

@‘ Download Project and Go Online  Ctrl+D

Show Current User

Source Code Report
View Accepted Difference Reports

Verify Type Link Consistency
Verify Portability

Compiler Statistics

Maintenance 4
Setup >

- Connected Libraries
] AlarmEventLib 1.4-6

Kuva 40. Ohjelman lataaminen ja onlineen meneminen
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Latausprosessin aikana ohjelma ilmoittaa mahdollisista virheista, jotka tulee

korjata, jotta paasen eteenpain.

Ensimmaisend aukeaa Online Analysis ikkuna, josta valitsin aplikaation
ladattavaksi (Kuva 41). Taméan jalkeen aukeaa Difference Report, josta valitsen

halutut raportit ja painan vihreda hyvaksy nappia ylapalkissa (Kuva 42).

¥ Online analysis - Online with download

Applications
Name I SIL [ Changed I Restart | Remarks ]
E‘, App_2 NonSIL Yes Cold Download, Application is downloaded for the first time
E, jim1 Non-SIL  Yes Cold Download, Application is downloaded for the first time
E, KurssiX Non-SIL Yes Cold Download, Application is downloaded for the first time

Restart
&« «
e Cold Restart All

Controller Configurations
Name ] SysIiD l Changed ] Remarks I
[, Controller_1 172.16.80.156 Yes Download, Downloaded for the first time

Information...
Help Continue I Cancel I

Kuva 41. Online analysis

¥% pifference Report Before Download E@

File Edit View Tools Help

v X & %8| ¥ 1

=] Source Code Report
#\ Compilation messages

W Changed Lines W Inserted Lines W Deleted Lines

Kuva 42. Difference report
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Kun tadma prosessi menee ilman virheita lapi, saan ohjelmani auki online
moodissa, jossa paasen ohjaamaan logiikkaani. Online-moodi nayttaa kuvan 43

mukaiselta. Siin& pystyn muuttamaan muuttujieni arvoja.

B viltsiTesti - App_2.VilisiTesti (=13}
Editor Edit View Tools Window Help

W g & B VAR KRK|[100%  ~
Name Current Value Data Type Attributes Initial Value I/O Address I/O Description ‘Access Variables |Description j
— Start false bool retain Controller_1.0.11.4."

F Stop false bool retain Controller_1.0.11.4.%

= mt false bool retain Controller_1.0.11.5."]

«[» ]\ Variables Function Blocks

Item | Comm... [Page... [P.
ORI S ]
AN,

E {falsd- & [-Ealsa}-------bommeenmoeeeeenoaaeand n
H {falseO

Kuva 43. Online mode

On myds mahdollista, ettd joudun pakottamaan joitain arvoja paéalle ja se
tapahtui menemalla Control Builder M:n hardware AC 800M osioon (Kuva 44) ja

hakemalla sen kortin, jossa muuttuja sijaitsee ja aukaisemalla sen editorin.

¥ Control Builder M Professional - Project1 (Online) Lappia
File Edit Views Tools wWindows Help

= “ Connected Applications
App_2
im1

Kurssix
= =) Connected Libraries
ABBDrvRpbaCISS1HwLIb 1.0-0
ABBDrvRpbaCISS4HwLIb 1.0-2

L0

ABBUMC2Z 1.0-0

BasicHwLIib S.0-2
CISS4PROFIBUSHwLIb 1.0-32
SS00CIS40CISS94HwLIb 1.1-3
Ss800IoModulebusHwiLib 1.1-6

= Vacon_MNX_all_PPO 1.0-0
= Akl Hardware AC S00M
= PM3S6 f TPS30

PEEErrE

CF Reader

o
— O
— 1 Ethernet
— 7= Ethernet
S— 3 <om
£ — <+ <om
=] s 11 rModuleBus
1 AIS30
= AIS4S
o) 3 AOS4S
g Y T
a & DI Clear Latched Unit Status
7 DI
s Dd &% r
k= DC Go to Tyvpe
A in ~

Kuva 44. |/O- korttieditorin hakeminen
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Avattuani editorin valitsin Status-vélilehden (Kuva 45). Status-valilehdella
pystyn antamaan 1/O-kortille kaskyja pakottamalla haluamani signaalin paélle.

i Hardware - Controller_1.0.11.4 DI801
Editor Edit VYiew Insert Tools Window Help

EERRY TR L L IET I T A A
Channel Channel Value |Forced |Variable Value |Variable

1X0.11.4.1 false [x] rue pp_2. ViltsiTesti. Start
X0.11.4.2  [false O [false App_2 ViltsiTesti. Stop
XD.11.4.3 false O [false

X0.11.4.4  [false O [false

XD.11.45  |false O [false

X0.11.46  [false O |false

X0.11.47  [false O [false

XD.11.48  |false O [false

X0.11.49  [false O [false

[X0.11.4.10 [false O [false

X0.11.4.11 [false O |false

X0.11.4.12 [false O [false

XD.11.413 |false O [false

[X0.11.4.14 [false O |false

[X0.11.4.15 [false O [false

XD.11.4.16 |false O [false

IW0.11.417 0 O o

W0.11.418 [0 O o

« | » [\ Settings A Connections A _Properties A Status A Unit Status /

Kuva 45. Signaalin pakottaminen

6.2.4 HMI

HMI (Human-Machine Interface) on ihmisen ja ohjelmoitavan logiikan valissa
oleva kayttolittyma. Taméan luominen onnistui AC 800M:lla kayttaen apuna
Microsoft Visual Basic ohjelmaa.

Ensiksi loin Engineering Workplacen Functional Structuren juuren alle uuden
objektin (Kuva 46). Avautuvasta New Object -ikkunasta valitsin objektin tyyppin
ja nimesin sen (Kuva 47).
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@4 Lappia // Engineering
g pe I(Enter searchr

I £2 Functional Structure

&) M1, Motor
= Q Root, Domain
& Byttronicharjotus

+ &8 Moottoriohjaus, Roc

- =8 Tehdas, Site
Ajastinl_J1IM, A
Ajastinl _KVa, &
Ajastinl_rkph, £
Ajastinl_t_k, Ar
Ajastinl _V¥M, Ar
Ajastin_Kwva, Are
Ajo, Area
Application_1, A&
applikaatio_29_:
O App_2, Mixir
App_2, Mixir
App_2, Mixir
&% kuulanpyorit
& Moottoriohjz
& batchprocessing

e,

o] (o (o
CBEEBBBBED

+

Kuva 46. Uusi objekti

a

2 App_2

k2] Trend Display

New Object...

MNew Aspect...
Insert Object...
Set temporary root
Cut

Copy

Paste special
Delete

Acknowledge
Show Type

% And_portti

. ANNEZ

& Anne221

% AnneS_10

% APe_kuularata
% APe_Test_2b

% APe_Test2

@ anlik 15 1 2NN

> Filter

Common |Product Type Structure |
=1 Plant & Mill
- Control Modules
+ Motors
+ Pumps
+ Signals
+ Transmitters
+ VYalves
+ Equipment Modules

Object description

Additional Arguments

Object Icon

Name

[~ Showall [ List presentation

Advanced... I

Cancel Help

oo ]

Kuva 47. Objektin tyypin valinta ja nimeaminen

Valitsin  omaan ty6honi

Seuraavaksi loin tekemaani objektiin uuden aspektin valitsemalla objektini ja
painamalla hiiren oikeaa ja New Aspect (kuva 48). Aspektilla lisdan tyohoni

uusia ominaisuuksia ja tarkoituksenani olisi luoda graaffinen kayttoliittyma. New

moottorin

ja nimesin sen moottoriohjaukseksi.

Aspect -ikkunasta (Kuva 49) valitsen Graphic Elementin ja nimean sen.
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@2 Lappia // Engineering Workplace

=2 |m |{(Enter search name)

_v_] INo Filter

=1 |[Replac:

ﬁ:g Functional Structure

=

@ ™M1, Motor
= &g# Root, Domain
& Byttronicharjotus
+ &8 Moottoriohjaus, Room
- &=} Tehdas, Site
& Ajastinl_J1IM, Area
Ajastinl _KVA, Area
& Ajastinl_rkph, Area
| Gl Ajastinl_t_k, Area
& Ajastinl _VM, Area
@& Ajastin_Kwva, Area
| G Ajo, Area
i+ g Application_1, Area
& applikaatio_29_1, Area
= App_2, Mixing Unit
App_2, Mixing Unit
App_2, Mixing Unit
App_2, Mixing Unit
kuulanpyoritys, Area
@
@& batchprocessing, Area a
m Linja, Liquid Processing
@& Metallin_lajittelija, Ares
a& rp_harj_S-2, Area
@ testaus, Area |
@ Testilinja3, Mixing Unit
&& Venttilinohjaus, Area
+ =} Tehdas_PG2, Site
+ =3 ToKem, Site

4+

+

Kuva 48. Uusi Aspekti

New Aspect...

Moottoriohjaus
Default Aspect
MNew Object...
Insert Object...
Set temporary root
Cut

Copy

Paste special >
Delete

Common I Product Type Structure |

Aspect description -

Alarm and Event List
Faceplate
Faceplate Element

Shortcuts
Subelement

Trend Display

Web Page

Windows Application

GraEhic DisElaé

Graphic Elements are object aware
building blocks for Graphic Displays.

certain object type.

Aspect Icon

Typically they represent objects of a

I raphic Element

[~ Showall [V List presentation

| Create I

Cancel I Help

Kuva 49. Aspektin valinta ja

nimeaminen
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Microsoft Visual Basic ohjelman saan

auki luomani objektin aspekti listasta

valitsemalla tekemani graafisen elementin (Kuva 50) ja hiiren oikealla aukaise

valikko ja sielta Edit.

% Lappia // Engineering Workplace

X| /| 3| (Enter search name) v || [no Filter v| {7 Replace v 00| RSB i
8 Functional Structure - s of Moottoriohjaus' Modfied Modfied Descripti Inherited | C: name__| Version
@ M1, Motor % Functional Structure 5/12/2014 13:15:13  SystemAccount  [Functional Struct... False Functional Stru... 1
g g Root, Domain Motor Type Reference 5/12/2014 13:15:13  SystemAccount False Motor
9 Byttronicharjotus % Name 5/12/2014 13:15:13  SystemAccount The basicname u...  False Name 1
+ @ Moottoriohjaus, Room tal A Icon for an object.  True Object Icon 1
= @ Tehdas, Site unt  Graphic Elements .., lse Graphic Element

Ajastinl_JIM, Area
+ Ajastinl_KVA, Area
+ @i Ajastinl_rkph, Area
+ @i Ajastinl t k, Area
+ @ Ajastinl_yM, Area
@ Ajastin_Kva, Area
+ Ajo, Area
¥ Application_1, Area
applikaatio_29_1, Area
= () App_2, Mixing Unit
0 App_2, Mixing Unit
App_2, Mixing Unit
@ App_2, Mixing Unit
@& kuulanpyoritys, Area
@ Moottoriohjaus, Motor
';| batchprocessing, Area
= AR N

Kuva 50. Aspektilista

Main View

New Aspect ...
Cut
Copy

Deploy

Add To Aspect Menu ...

Visual Basicin auettua siirtelin siina auenneet ikkunat toistensa paaltd pois ja

valitsin ikkunan nimelta Element Browser. Painoin ikkunan Browse painiketta.

Valitsin auenneen ikkunan alasvetovalikosta (Kuva 51) Control Structuren ja

hain sieltd oman ohjelmani. Valitsin sen ja painoin ok.

Object

| Il Select Object Dialog

No of ref| Resolved
0

I T2 Control Structure

B

Browse I

+

455 Train_4Pe2, Control Program A

4=% ARu, Control Program

ﬁ Traintpy, Control Program

455 treenidru, Control Program

£%% SLivalot, Control Program

=% ValotLMa, Control Program

ﬂ Valottpy, Control Program

=% APe_Test2, Control Program

£%F TrainSLi2, Control Program

=% TrainLMa2, Control Program

§& Tony_kerto, Control Program

4= ArRutest, Control Program

=% Tonyn_timeri, Control Program

bt
batchprocessinag, Control Applic ation
JarkkoMatias, Control Application
jim1, Control Application

Kuva 51. Ohjelman liittdminen Microsoft Visual Basickiin
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Lisattyani oman ohjelmani Element Browseriin lisasin symboli kirjastot. Menin
ylapalkin Tool-osioon ja sieltd Graphic Libraries (Kuva 52) ja lisasin sielta
kirjastot tarpeen mukaan. Tamé aukaisi vasemmassa laidassa sijaitsevaan

symboli- ja elementtitaulukkoon (Kuva 53) lisd& symboleita ja elementteja.

# MoottoriohjaE4F14105B92944 - Microsoft Vis

Fle Edt View Aspect Tools Format O A
B 5 5y & 44 B AddMember
_‘ & Element Browser

General Graphic Libraries

Symbol Factory Cor Check Syntax

Extended Primitis  Options...

Special

— Graphics Builder Options...
Graphic Primitive

Standard Symbc Require License Key...

Kuva 52. Symbolikirjastojen lisddminen

#, MoottoriohjaE4F14105B9294

File Edit View Aspect Tools Formal
g % ? 13&‘5 KD x4 %

General

Symbol Factory Controls

Extended Primitives

Special

Graphic Primitives
Standard Symbols
TankElements

Subelements
Ak & [ B C #
vV = J B

Kuva 53. Symboli- ja elementtitaulukko
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Hain taulukosta tarvitsemiani elementteja ja symboleita ja lisdsin niita kuvan 54
piirtoalustalle valitsemalla haluamani elementin tai symbolin ja painamalla hiiren
vasenta nappia pohjaan alustan paalla ja "maalaamalla” sopivan kokoisen
alueen. Elementin kokoa voin muokata myos jalkikateen.

' MoottoriohjaE4F14105892944 - GraphicEleme (UserControl)

Kuva 54. Visual Basic piirtoalusta

Klikkaamalla elementtia aukesi oikeaan laitaan sen ominaisuustaulukko (Kuva
55). Tahan taulukkoon voin muokata elementin ominaisuuksia. Joillekin
elementeille sain auki lisdominaisuuksia painamalla hiiren oikealla elementin

paalla ja valitsemalla Properties.

Elementin ja ohjelmani muuttujan tai ominaisuuden liittdminen toisiinsa tapahtui
kuvan 55 taulukon SetProperty kohdasta. Valitsemalla kyseisen kohdan ja
klikkaamalla sen sarakkeen peraan ilmestyvaa kolmen pisteen painiketta, sain
auki Property Pages nimisen ikkunan (Kuva 56). Valitsin sen objekti osiosta
oman ohjelmani ja sen viereen avautuvasta hakemistosta haluamani ohjelmani

muuttujan tai ominaisuuden ja painan ok.
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Properties - ToggleButtonl1

l‘l’oggleButtonl ToggleButton
Alphabetic | Categorized |

ToggleButton1

0 - SystemDefault
0 - Good

True

B aH008080808
{MNone)

0 - vbManual

True

[] aHODCOCOC0a:
MS Sans Serif

[] &HOODFDFDF&:
B aHO07F7F7F&

3
145S
0
1560
192
Off
ResetProperty
ResetValue False
SetCaption Oon
SetProperty
SetValue True
TabIndex 0
TabStop True
Tag
TextColor Il 3H000000008:
ToolTipText
Top 960
Visible True
WhatsThisHelpID 0
Width 1695

Kuva 55. Elementin ominaisuustaulukko

Property Pages

PropertyPagel I

AlarmState - Event List
AlarmState - Hidden Alarm List

Object | Mo of t|Resoly AlarmPriorityLevel - Alarm Global Prop A
G 0 AlarmPriorityLevel_Descendants - Ala
ViltsiTesti 0 AlarmState - Alarm List

Browse |

ControlLockCommand - Global Proper!
ControlLockOwner - Global Properties
ControlLockStatus - Global Properties
ControluseLock - Global Properties De
Description - Control Builder Name
Description - Name

IsAlarm - Alarm List

IsAlarm - Event List

< | >

| €

o]

Cancel

Kuva 56. Property Pages

HelpContextID 0

Index
Left 1560
OpcStatus 192
ResetCaption Off
ResetProperty
ResetYalue False
on
SetProperty
SetYalue True
TabIndex 0
TabStop True
Tag
TextColor [l &H00000000&
ToolTipText
Top 960
Visible True
‘WhatsThisHelpID 0
Width 1695
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Omaan ohjelmaani (Kuva 57) tein kaksi painonappia, joista toisen liitin
ohjelmani start komentoon ja toisen stop komentoon. Liséksi annoin niille omat
varit. Lisasin alueen, jonka yhdistin moottorin k&ayntitietoon ja se ilmoittaa
moottorin eri tilat eri varein toimien merkkivalona. Kaynnissa oleva moottori
muuttaa alueen vihredksi. Seis-kdsky muuttaa alueen punaiseksi. Moottorin
ollessa lepotilassa on alue variton. Liséksi lisasin moottorin kuvan, joka vilkkuu
vihredn& moottorin ollessa kaynnissa, mutta muuten varitys pysyy samassa

linjassa merkkivalon kanssa.

£ Moottoriohja5E48D6E6DBDBAFC - ViltsiTesti (UserControl)

Kuva 57. Oman ohjelman elementit

Paasin kokeilemaan ohjelmaani tallentamisen jalkeen menemalla ylapalkissa

(Kuva 58) File-valikkoon ja sielta valitsin Deploy.
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#=. Moottoriohja5E48IL

File Edit View Aspect
& save

Remove Aspect

ooy |

&P print...  Ctrl+P
Print Setup...

Exit

Kuva 58. Deploy

Voin aukaista tekemani kayttoliittyman myos kaksoisklikkaamalla aspektiani ja

naytoélleni aukeaa valmistamani kayttoliittyma (Kuva 59).

| Aspects of 'Moottoriohjaus’ ] Modified I Modified by | Description ] Inherited ] Category name | Yersion I
% Functional Structure 5/12{2014 13:15:13  SystemAccount [Functional Struct... False Functional Stru... 1
Motor Type Reference 5/12/2014 13:15:13  SystemAccount False Motor 1
% Name 5/12/2014 13:15:13  SystemAccount The basic name u...  False Name 1
sobject Icon 9/19/2000 09:57:03 Process Portal & Icon for an object. True Object Icon 1
0z vilsiTesti 5/15/2014 13:20:15  SystemAccount Graphic Elements ... False Graphic Element 1

&2 Moottoriohjaus : ViltsiTesti

Lappia {/ Production /{ Moc

Qo @~ [ I‘"l‘oo”tto‘rio‘h‘jaus;ViltsAi'l:es‘ti'

Kuva 59. Valmis kayttoliittyméa



59

6.3 Vaylaohjaus

Vaylaohjauksessa kaytettin  Profibus vaylakaapelia. Kaapeli liitettiin
automaatiojarjestelman A-porttiin ja alykkaan moottorikeskuksen Repeaterl-
porttiin. Kaapelin asennettua on hyva muistaa, ettd sen paatevastukset ovat

oikeassa asennossa.

6.3.1 Ohjattavan laitteen liittAminen

Ohjatakseni haluamaani laitetta, tarvitsen sen GSD- (General Station
Description) tiedoston. Tiedosto sisaltda tiedon siitd, mita laitteella voidaan
tehda ja mihin se pystyy. Tiedosto tulee yleensa laitteen mukana, mutta sen saa

myo0s laitteen valmistajan kotisivuilta.

Liittadkseni laitteen tulee minun lisata Control Builder M:n projektin
kirjastojuuressa olevaan Hardware osioon laitteelle kirjasto. Valitsen Hardwaren
hiiren oikealla ja valitsen sieltd New Libraryn (Kuva 60) ja annan kirjastolleni

nimen.

¥Z Control Builder M Professional - Project1 (Offline) Lappia
File Edit Vview Tools Window Help

DERES| S| R

= Y% Projectl ~
= a Libraries
System
AlarmEventLib 1.4-6
BasicGraphicLib 1.1-1
Basiclib 1.5-7
ControlBasicLib 1.1-4
ControlExtendedLib 1.2-3
ControlObjectLib 1.1-S
ControlStandardLib 1.3-5
ControlSupportLib 1.2-2
GroupStartLib 1.3-3
IconLib 1.2-1
Kurssi_Lib 1.0-0
MMSCommLib 1.2-8
Muuttujataulukko 1.0-0
ProcessObjBasiclib 2.3-S
ProcessObjDrivelib 1.3-6
ProcessObjExtLib 2.3-6
SignalLib 1.5-6

Timr—
E al Insert Library... 2
& BasitHWLIES0=

& c1853SerialComHwLib 1.0-0
&l CI854PROFIBUSHwLIb 1.0-32
& c1858DriveBusHwLib 1.0-6

& s800CI1801CI854HwWLIb 1.1-3
& S800CI840CI8S4HwLIb 1.1-3
& sso0loModulebusHwLib 1.1-6
& serialHwLib 1.0-8

&, umczz2 1.0-0

& vacon_nX_all_PPO 1.0-0

WOOOOOOODOOODNE

-#3-8-888088880880888888

=

*++++¢++++¢¢m!\uuuuuu

Kuva 60. Uusi kirjasto
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Avaan kirjastoni juuren ja valitsen Hardwaren hiiren oikealla ja sielta
Insert/Replace Hardware Type(s) (Kuva 61). TAman jalkeen hain ja valitsin
laitteeni gsd-tiedoston.

E 5800CI840CI854HwLIb 1.1-3
E ss00IoModulebusHwlib 1.1-6
E| serialHwLib 1.0-8

[_‘j, umczz 1.0-0

" E] Vacon X Insert.fRepIace Hardware Type(s)... I
h .

Kuva 61. Laitteen liittdminen

()|
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Valittuani laitteen gsd- tiedoston, aukeaa Device Import Wizard ohjelma (Kuva
62). Device Import Wizard -ohjelmaan paasen kasiksi myés mydéhemmin, jos

tarve sita vaatii, valitsemalla kirjastoni hiiren oikealla ja sielta Properties ja Files.

Valitsen laitteeni gsd-tiedoston ja painan Wizard.

E‘a] Device Import Wizard

Industri alIT Welcome to the Device Import Wizard.

This wizard will help you to import a new device type into the
system.

Press Next to begin your work or Cancel to close the wizard.

Device file to import
abb_082d.gsd

Device type to import

ABB | Pofibus
Hel | Bac} Next > Cancel
elp exl ancei Jﬂ

Kuva 62. Device Import Wizard

Moduulin valinnassa (Kuva 63) valitsen tarvittavat moduulit. Muista tarkistaa

versionumerot.

EJ PROFIBUS GSD file import -Module selection

[15591-FBP ¥ Module information

[JurFD10 Original name from GSD
CluFD10a [

B Eiggg‘a Name to be used in the system
] UMC22-FEP (v3_0) |

[J UMC22-FBP (W3_10k ¥3_20) Description from GSD

[J UMC22-FBP [v¥3_30) I
[0 UMC22-FBP [V3_40) — -
UMC22-FBP [V4_00) Description to be used in the system
[ 'wDI100-FBP |

[J'wDI0100°wDI
[ wDI0100-wWDP

Icon in HW tree

S -
<V 1 usnin NNsasnse > I —J
Select all I Select none ] Open GSD viewer I
Help I < Back I | Next > I Cancel I A

Kuva 63. Modulin valinta
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Modulin I/O- astuksissa (Kuva 64) on tarkea muistaa asettaa tarvittavat bitti- ja
sanatiedot Standard Conversions osiossa. Valitsen Gsd-word ja -byte

alasvetovalikoista tarvittavat asetukset ja painan Apply Standard Conversions.

@ PROFIBUS GSD file import -170 settings

J UMC22-FBP [v4_00) Selected module
[UMC22-FBP (va_00)
Input area Output area
|4 Bytes v |2 Bytes i

DP-1 data types
If supported by the slave GSD-file DP-V1 data types are used
per default

Standard conversions

Define rules to map numbers of bytes/words defined in GSD-
file into specified data type

GSD byte GSD word
| =1 | =l

1 Byte to 8 Bool 1 Word to 1 Dint unsigned

Apply standard conversions I

M anual configuration

Customize input l Customize output I

‘ Delete
< > Delete all channels of the selected modules

Select all I Delete channels I

J  All channels are already defined

9 3 Some channels are already defined

Help I < Back l | Next > I Cancel I

Kuva 64. |/0O-asetukset

Kaytyani Wizardin lapi, liitdn kirjastoni Controllerin kirjastoihin Control Builder
M:sséa (Kuva 65).

= ) Controllers
=l [, Controller_1 (172.16.80.156)
=) Connected Applications
App_2
jim1
Kurssix

-
YT Connect Library I
ABBDrvRpba wLib 1.0-

BasicHwLib 5.0-2

Kuva 65. Kirjaston liittdminen ohjauksiin
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6.3.2 AC 800M Webserver

Webserverin kautta pystyn seuraamaan vaylassa olevia laitteita. Aukaisen
nettiselaimen ja kirjoitan osoitesarakkeeseen serverin IP-osoiteen. Valitsen
kayttaja tason ja kirjaudun sisdan (Kuva 66).

Service Diagnosis for CIS854

User name: | €2 service N ‘
|

Password: 7m |

Remember my password

[ OK ] [ Cancel ]

Kuva 66. Webserveriin kirjautuminen

Kirjauduttuani sisaan valitsen seurattavan moduulin (Kuva 67) Select Module
alasvetovalikosta.

4L EB D
FApw

Sewice Diagnosis for Cl Modules
[Create service file] [rlmngp password]

ex slot | 'SelectModule v | GO
Select Module Content Frame
Please sji={{=iQ e =T

Kuva 67. Seurattavan modulin valinta

Valittuani moduulin aukaisen LiveList:n (Kuva 68), josta nden vaylassa olevien
laitteiden maaran ja niiden osoitteet.
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AL EP ED
Flaper

Service Diagnosis for Cl Modules
[Create service file] [Change password]

exslot| Slot1:CI854  ~ [GO) hddress Type
) - 1 Master

------------------------------------------------- | 10 slave

Slot 1 CI854 2 11 Slave
: 12 Slave
SetAddress : 13 Slave
LiveList : 14 Slave
CycleTime : 15 Slave
GeneralStatus - 16 Slave
MasterSettings : 27 Slave
SlaveDiagnosis 28 Slave
SlaveConfig 29 Slave
Slave-1'0 a4z Slave
Firmwareinfo
Hardwareilnfo

Red. Switchover
Errormemory
Debug...

Timer
Refreshes the frame above all ... seconds

\'71 0 sec v: | Starnt |

Kuva 68. LiveList

6.3.3 Laitteen lisddminen vaylaan

Laitteen liitin vaylaan valitsemalla Control Builder M:n Hardware osioista (Kuva
69) vaylamoduulin hiiren oikealla ja valitsemalla Insert Unit.

- 2 Hardware AC S00M
= o PM3S6 | TPS30
- 0 CF Reader
-] Ethernet
- 2 Ethernet
== 3 Com
+ == 4 Com
= - 11 ModuleBus
g 1 AIS30
g 2 AIS4S
3 AOB4S
g 4 DIS01
8 s DOB01
6 DIS01
7 DIS01
g s DOS01
g o DOB01
10 DISO01
11 DIS01
=
+ o 11 Editor Enter
- AP 14 - L&t ek
@ o

- @ 22 Insert Unit...

Kuva 69. Vaylaan lisaaminen
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Valitsen kirjastosta laitteeni tyypin ja sen paikkanumeron (position) (Kuva 70),

joka on sama, kuin sen osoite vaylassa.

¥ Insert Unit for CIB54 %]

= &) Connected Libraries Properties
+ [ ABBDrvRpbaCI8S4HwLib 1.0-2 Description:
+ & S800CI840CI8S4HwLIb 1.1-3 PDP22-FBP (V1): none
=& umcz2 1.0-0

- Hardware types

8 POP22-FBP (V1) £oton: >
+-E vacon_NX_all_PPO 1.0-0 | ]
+ &) Libraries in Project l—_l
Selected item in Project Explorer
Name: CI854
Position: 1

| e |
| Insert I Close Help

Kuva 70. Laitteen tyypin ja paikan valinta

Lisattyani laitteen tyypin vaylamoduuliin, lisd&n laitteen (Kuva 71) valitsemalla
hiiren oikealla laitteeni tyypin ja Insert Unit.

= @ 1 ces4
+ @ 1 RPBA-01
LY 14 PDP22-
+ @ 22  RPBA-D

+ % Tasks

Editor Enter

Insert Unit...

Replace Unit...

Kuva 71. Laitteen tyypin liséaminen

Valitsen kirjastostani laitteen ja painan Insert (Kuva 72).
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% Insert Unit for PDP22-FBP (V1) 3

= B)] Connected Libraries
- B umczz1.0-0
=) Hardware types

@ Libraries in Project

(@ A UMC22-FBP (v4_00)

Properties

Description:

UMC22-FBP (v4_00): none

Position:

-

—
=

Selected item in Project Explorer

Name:
Position:

PDP22-FBP (Y1)
14

Insert I

Close

Help

Kuva 72. Laitteen lisdaminen

Vaylalaitteen parametrointi ja 1/0O- osoitteiden laittaminen tapahtuu samalla
lailla, kuin logiikkaan liittAminen. Aukaise laitteen Hardware Editor painamalla
hiren oikealla laitteen pdaalla. Muista tarkistaa laitteen manuaaleista sen
ohjaamiseen liittyvat bitit. Esimerkiksi taulukosta 1 ndkee, mitk&a bitit ohjaavat

UMC22 moottoria.

Taulukko 1. UMC22 moottorin ohjausbitit

Bit No. 7 6 5 4 3 2 1 0
PREPARE RUN RUN
Byte 0 ;’E‘gg G%TD% EMERGENCY ?Els_i FORWARD®/|  OFF REVERSE 2 /
START open® close®
- D027 D01 " D00 " ]
(UMC output) | (UMC output) | (UMC output
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7 POHDINTA

Tyo oli haastava, silla aikaisempaa kokemusta kyseisesta jarjestelmasta ei ollut.
Automaatiojarjestelmén kanssa oli aluksi hankaluutena l6ytéaa oikeat kirjastot ja
se miten mikékin kirjasto liittyy toisiin kirjastoihin, mutta tarpeeksi kun sitakin
varkkasi, niin alkoi sekin luonnistua. Graafisen kayttoliittyman luontikin oli
suhteellisen uutta ja Microsoft Visual Basic ohjelmaa en ollut aikaisemmin
kayttanyt. Ennen kuin huomasin, ettd sinne voi lisata lisaa elementtikirjastoja
niin tuntui, etta eihan nailla palikoilla saa mitaan aikaiseksi. Laajempien tdiden
graafinen suunnittelu voi olla melkoista puurtamista, ainakin vanhoilla
tydkaluilla. Logiikan suunnittelua oli tullut jo tehtyéd aikaisemminkin, joten se ei

tuottanut ongelmia ja sen yksinkertaisuus helpotti vain asiaa.

Vaylaohjausta oli tehty vain muutamaan otteeseen koulun aikana ja nekin ol
suunnattu  yksinkertaisiin  taajuusmuuttaja  ohjauksiin, mutta  hyvin
samankaltaista oli liittdd moottori vayladn. Ohjausparametrointi oli hieman

erilaista.

Ty6ssa raapaisin vain hyvin ohutta pintakerrosta. Jos aikaa olisi ollut enemman,
olisi tydstad saanut laajemman. Sain kasiteltya pintapuolisesti jarjestelman softa-
puolta ja siihen liitettdvien hardware-puolen asioita. Monta mielenkiintoista
asiaa jai kokeilematta ja tutkimatta aikataulullisista syista. Lyhyt aika
ohjelmiston parissa oli kuitenkin antoisa kokemus.

Piste, johon paasin, jattaa tuleville opiskelijoille hyvan pohjan ja mahdollisuuden

rakentaa monipuolisempia ohjausjarjestelmia ja ohjelmia.
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Liite 1
KTAMK

Aila Petajgjarvi

ABB — pikaohjeet

Kayttajatason valinta:

) ’ 800xA System Installer
I Sé

operaattori
rt

Windows yne| SystemAccount

’ :

To begin, click your user name

m visitor

Operattori-taso: operator

SystemAccount: 800#Service

Operaattori-tasolla  vain  operaattoritehtavat, ei ohjelman teko- tai

konfigurointioikeutta.
SystemAccount-tasolla voit konfiguroida laitteistoja ja tehda ohjelmasovelluksia.

800xA System Installer — (ei tietoa mitd tekee, salasanat vanhentuneet)

todennakaoisesti ohjlemiston installointi.
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Operaattori-taso:

Suunnittelija-insinddritaso:

Softan teko

Avaa My ePlant, valitse Control Structure, seuraavaksi laajenna Root Domain,

valitse Control Network ja hiiren oikea

¥4 Lappia // Plant Explorer Workplace

@ je @ [(Enter search name) LI INo Filter LI ?
‘Eg Control Structure j Aspects of 'Project1’ | Modified

= & Root, Domain v Control Project Type Reference 91242007 1.

- 2= Control Network, Control Network :V Control Structure 9/12/2007 1.

- 7% Project1, Control Project "y Name 91242007 1.

+ B} Applications, Application Group & object Icon 10/3/2001 1(

+- [ Controllers, Controller Group E Project 10/4/2007 1¢

9 IT Server, IT OPC Server Network EProjectConstants 911242007 1.

&P Lost And Found
+ “®- OPC Servers, System Alarm and Event Gro

(€] =~ Project1:Project

Control Builder Info |Libraries | Hardware Libraries | .

Project name: | Project]

Hiiren oikea avaa alapuolen valikon, aktivoi AC800M >> New Object anna nimi
esimerkiksi Linja 1 (ohjelma esittdd oletuksena Project2) ja anna komento

Create.
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r

New Object
difiec
Common I Product Type Structure | Object description 220
ACS00M S/20
ACB00M_HighIntegrity 420
EmptyProject 2j20
SoftController Additional Arguments
SoftController_HI 2f20
2120
2120
%ect Icon —
[brari
Name
ILinjaZ
I~ showall [V List presentation
Advanced... I | Create I Cancel Help

Seuraavaksi ohjelma avaa automaattisesti Control Builder M-ohjelman

%% Control Builder M Professional - Linja2 (Offline) Lappia m
File Edit View Tools Window Help

he AR 2P| ?

= v
@[] Libraries
# B Applications
3 Controllers

Seuraavaksi avaa Applications >> Application_1 >> Programs >> valitse
Program? (tai haluttu nopeus)
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¥Z Control Builder M Professional - Linja2... E]@ |

File Edit View Tools Window Help

he BEE &5 & ®

= Y% Linja2 !
# [ Libraries
:
= EJ, Application_1 - (Controller _1.Mormal)
# 7] Connected Libraries
@ Data Types
1} Function Block Types
42 Control Module Types
& Control Modules
= 42k Programs
48 Programl - (Controller_1.Fast)
48 Program?2 - (Controller _1.Normal)
# 32 Program3 - (Controller_1.Slow)
@[] Controllers ‘

TAIl voit luoda uuden Projektin tai Linjan (tehtaan rakenteen mukaan tai
vapaavalintaisesti) avaamalla Control Builder M- ohjelmassa File >> New

Project ja anna nimi kuten edella.

¥ Control Builder M Professional - Linja2... E]@

Z°8 Edit View Tools Window Help

D T & | ¢

= Open Project... Ctrl+O

Print... Ctri+P

Exit Alt+F4

Esim. Linja 3, jos kayt katsomassa Plant Explorerissa naet tekemasi projektit
hakemistopuussa.
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&4 Lappia // Plant Explorer Workplace

x| P |(Enter search name) | |NoFiter

T2 Control Structure j Aspects of 'Linja3'
= g Root, Domain + Control Project Type Reference

- ; Control Network, Control Network % Control Structure

+ J% Linja2, Control Project %7 Name
+ J& Linja3, Control Project & obiect Icon
-1 /& Project1, Control Project E Project

+ Applications, Application Group BProjectConstants
+ Controllers, Controller Group
&P IT Server, IT OPC Server Network
& Lost And Found
+ @ OPC Servers, System Alarm and Event Groy

(€) iR [rLinja3:Project

Jos haluat avata Control Builder M- ohjelmiston editoidaksesi tai lisataksesi

projekteja suoraan avaa kyseinen ohjelma alla esitetyn polun mukaan.

.

\_%X) Windows Catalog

% Windows Update
@ ABB Industrial IT 800xA 1@ Control and IO ’|

Programs
@) Accessories (Y & Engineering @) utilities >

n .
. Favorites » @) Microsoft Office » @) Information Mgmt  » &] Bulk Data Manager
@) Microsoft WSE 2.0 » |T) Operations ¥ Control Builder M
4 Documents » =
(R I Norton Ghost » i) System »

Bf‘ Settings » @) PDF Complete >
)

N Search > T

Kun projekti on luotu, ohjelmisto luo projektin alle (nyt Linja2) automaattisesti

hakemiston jossa ovat Libraries, Applications ja Controlllers — kansiot.
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¥% Control Builder M Professional - Linja2... [:]

File Edit View Tools Window Help
D= BB sy s P

= Y5 Linja2
=8
=[] System
# @ Data Types
[# & Functions
= [ Basiclib 1.4-9
# [ Connected Libraries
#- @ Data Types
# 4 Function Block Types
# 32 Control Module Types
# [ Iconlib 1.1-6
# & Hardware
# Applications
® Controllers

Kirjaston peruselementti SystemLib latautuu oletuksena, mutta jos haluat
erikoisempia kirjastoja kayttodsi, lisdd niita aktivoimalla Libraries — kansio
siniseksi ja hiiren oikea seka valitse Insert Libary. Voit lisata haluttuja kirjastoja

projektiisi. Katso alapuolen kuva.

*< Control Builder M Professional - Linja2... [~ [O][X

# @ Data Types
(# & Functions
= [ BasicLib 1.4-9
%% Insert Library
[ system: Lappia

Environment: Production T Detals

Name Type
| Library
E BasicGraphicLib 1.0-4 Library
[ Batchib 1.0-8 Library
E COMLICommLib 1.1-4 Library
ControladvancedLib 1.2-8  Library
[ controlBasicLib 1.0-11 Library
B controlExtendedlib 1.1-5  Library
E ControlFuzzylib 1.1-11 Library
[ controlobjectLib 1.0-8 Library
| controlsimolelib 1.0-10 __Librarv

Insert I[ Cancel ][ Help

Ohjelman teko:
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Ennen kuin voit tehd& ohjelman sulje Control Builder M- ja avaa se uudelleen,
seka seuraa silma tarkkana alapuolen ohjeita.

Valitse Control Builder M-ohjelma ja Applications >> Programs, aktivoi
Programs siniseksi ja hiiren oikea >> New Program, anna nimi. Nyt annettiin

Ohjelmal Program4 tilalle.

¥4 Control Builder M Professional - Linja2...

D& BRIy ®

= Y7 Linja2
@ [ Libraries
=] Applications
= B, Application_1 - (Controller_1.Normal)
# [ Connected Libraries

~
@ Data Types
4 Function Block Types

N
42 Control Module Types v

FE Control Modules
=48 Programs
4k Program! - (Controller_1.Fast)
48 Program2 - (Controller_1.Normal)
38 Program3 - (Controller_1.Slow)

¥& New Program

Name:

Tuplaklikkaa Ohjelmal-rivid, avautuu seuraava nakyma:

Do BB ST T

= W5 Linja2

j% Ii:s:ions B Program - Application_1.0hjelma1
= [B, Application_1 - (Controller_1.Normal) Editor Edit View Insert Tools Window Help
® Connected Libraries P
. BEgY 8RR/ ARM &V Ly oo/
g F”“‘“"I“ i':‘u‘l‘ Types Name |Data Type |Attributes [Initial Value|l/O Address |Access v &
Control Module Types 1
% Control Modules o
= 48 Programs
48 Program! - (Controller_1 Fast) 3
48k Program2 - (Controller_1.Normal) 4
@ 4 Program3 - (Controller_1.Slow) 5
48 Ohjelmal 5
2 Controllers 7
& [, Controller_1 (172.16.0.0) |~ »
< » \ Variables A Function Blocks /. I3 >
~

Tee esim excelissd muuttuja taulukko. HUOM! Ei tyhjia valeja muuttujanimiin, ei
aakkosia!
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Tulo_1 BoollO retain
Tulo_2 BoollO retain
Tulo_3 BoollO retain
Tulo_ 4 BoollO retain
Tulo_ 5 BoollO retain
Tulo_6 BoollO retain
Tulo_7 BoollO retain
Tulo_8 BoollO retain
Tulo_9 BoollO retain
Lahto 1 BoollO retain
Lahto_2 BoollO retain

Palauta arvot Control Builder M- projektin Variables taulukkoon.

[ owm cw ) - o —e — 0 - MG

8 Program - Application_1.0hjelmal*

n_1 - {Controller_1.Normal) Editor Edit View Insert Tools Window Help
iected Libraries = .
Types Em@ 4 5[30 %E .,.rg.“ ﬁ (S A2 O = &
tion Block Types Name Data Type Attributes Initial Value|l/O Address Access v &
:2: mz:u::;yp es 1 |Tulo_1 BoollO retain
Ul N
-ams 2 [Tulo_2 BoollO retain
rogrami - {Controller_1.Fast) 3 |Tulo_3 BoollO retain
rogram2 - {Controller_1.Normal) 4 |Tulo_4 BoollO retain
rogram3 - {Controller_1.Slow) 5 Tulo 5 BoollQ retain
Mhielmal 6 [Tulo 6 BoollO retain
v 1(172.16.0.0) 7 |Tulo_7 Boo.IlO retain -
< )\Valiables A__Function Blocks ||< >

Seuraavaksi:
Kirjoita ohjelmakoodit valilehdille; voit nimetd jo olemassa olevan Code-
valilehden hiiren oikealla Code aktivoituna Rename, voit my6s vaihtaa
ohjelmointikielen samoin.

- Voit lisatad uuden valilehden valitsemalla ylh&aalta Insert >> Code Block ja

valitse samalla tavalla ohjelmointikieli
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§
| ¥ Insert New Code Block [z] []

)
| Name Code3 l [
: Language

. g
] (® Structured Text (ST) =

O Instruction List (IL)

O Sequential Function Chart (SFC)
O Function Block Diagram (FBD)
O Ladder Diagram (LD)

Kirjoita ohjelma seuraavaksi:

Valitse hiiren oikea ja Insert Function, maarittele ohjelmointikieli

48} Insert Function/Function Block... Ins

2

v FBD

Structure Yiew

¥Z Insert Function/Function Block @

= Insert: Parameter Properties e
B v| () Twe  |bool v| |
Narme: Size: T |
| | Oen
[ Local FB Declarations... ] [[] Connect parameters
I 0K ] [ Apply ] [ Cancel ] [ Help ]

FBD.
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Ja sitten pitda painaa Apply-kometoa. Siihenhan se plajahti and-piiri,

huomasitko etta voit muuttaa tulojen maara hakuvalikossa.

Sitten pitada kytkeda tulot pinneihin, mene pinnin paalle ja paina hiiren oikeaa,
komennolla Ctrl + J saat nopsasti nakyville tulo- ja l&htélistat. Jos BOOLIO oli

vaaran tyyppinen, vaihda se sitten tyyppiksi bool , jolloin ohjelma ei valita en&a.

Tulo9 bool retain
) |Lahtol hoo etain |
E100» Connect @ |
)
3 LG T ulo1 ] [JInvert
>\M Direction: Next:
m |Comm (O Backward ' Unconnected Parameter v ]

=

(® Forward

[ OK ] [ Apply/Next ] [ Cancel ]

Ay

Tulol === &

| |

Kytke kaikki tulot ja laht6. Voit myos kytkea tulot ja l&ahdét tuplaklikkamalla ja-
portin kuvaketta, seka kytkea tulot asianomaisilla riveilla hiiren oikealla >> Insert

>> valitse listasta halutut tulot ja 1ahdot.

|74 :) ~) N 2 =5 o = La

BES

Lestion f

Editor Edit View Insert Tools Window Help

BRE - Q@ v B HRE &ALV 2o NEZR
[Name Data Type Initial Valu|Parameter Directi ~ pboard
1INt bool Tulo fin
2 [IN2 bool Tulo2 fin ;
Cle.
N ERE bool Tulo3 fin @
4 (IN4 bool Tulod lin pace:
5 |Retumn_Value |bool Fut 1N |
(B Paste Ctrl+v —

A2 Complete Word Ctrl+Space e
[=YParameter From List...  Ctrl+] A -
ﬂ’_ Search... Ak+F12 >

% Parameter From Tree... Ctrl4+T =
Inserts parameter from list RoGW'S, Col 4 SystemAccount

< > \ Parameters




82

Sitten talleta koodin patka ja tarkista. Eli save ja check (save ylhaalla ja check
alhaalla)
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Liite 2

KTAMK. Aila Petajajarvi 26.3.2011
ABB - pikaohjeet

Kayttajatason valinta:

800xA System Installer
')

4 operaattori

Dand
‘

Windows "—)" SystemAccount
3 <

To begin, click your user name

m visitor

Operaattori-taso: operator
SystemAccount: 800#Service

Operaattori-tasolla vain operaattoritehtavat, ei ohjelman teko- tai konfigurointioikeutta.
SystemAccount-tasolla voit konfiguroida laitteistoja ja tehda ohjelmasovelluksia.

800xA System Installer — (e1 tietoa mita tekee, salasanat vanhentuneet) todennakoisesti
ohjelmiston installointi.

Operaattori-taso:
Ohyjaus ja halytys ym operaattoritoiminnot.
Suunnittelija-insindoritaso:

Softan teko

Avaa My ePlant > Plant Explorer Workplace ja valitse Control Structure, seuraavaksi
laajenna Root Domain, valitse Control Network >> Project] >> Applications >>
Application2>> Programs, Program Group, aktiivisena ja hiiren oikealla New Object.
Anna ohjelmalle nimi ja hyvaksy enterilla jolloin Control Builder M avautuu
automaattisesti. TAI jos painat nimen annon jilkeen Create. Muutoin on Control Builder
M avattava valikon kautta (ABB Industrial IT 800xA0>> Engineering>> Control Builder
Manager)
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R S| (32 fewer warch nene) v [KoFks P e v B 0| & L]
B Corbol Tt v || Aspazs o Aepleaed | NoFed | Desc... | inhenitad
=@ Fok, Doman 1l s Acphoation Variabin Tabie DJSNT 12041 T Fake
= 3 Cortrd hmtwork, Control Hsbwcrk ~[lEENan Lt 46(2008 14:5043  Thki .. Trwe
= 75 Propett, Coetrel Fropct Blcphanm 152007 12 Cork... Fake
- .m(”:n;,xoi;@m(}o,o mmcumwm 13)5/2007 125041 The.. Foke
= SrContrdl Alarm et 1)J5902007 129041 depe, . Faba
Contra Maddes, Cootrcl Modue Grop |\ Ceatral Agplcaticn Type Refererce 1352007 125041 Fakia
= 48 Pregrans, Pregran Ercup | Control Bbder Narre VSN0 125041 Tre ., Faln
3 caluronisie, Corbol rogam chdhnnm 14)5/2007 125041 Cont... Fake
= 8 Asbeson L, Convol gplcsen p . -

< % Contrd Mdues, Cortrel Mod s Group
- % Prograny, Progran Group

|Q = @ v teormerzamecicamerydeimy b F g -

M~

& wogram, Cortol Frogran
B wogang, Corteol Progran
¥ Mogan?, Cockeel Progran
5 mogams, Cortrol rogan
o o Lemuntes, Coomal Frogrem
o % vardetyy, Corkiol Frogran
= [ Cortrobers, Controler Grop
= [ Corkrobar_t, ACE00M
0 Maess vanbes, Aoass vandbins
= B Acpicabos, Apecaion Reances
B applicaticn_1, Corieel pplestion
= L% Herowers, AC BOM
= (@ o, Foese) PO
w 0, G Resder
w 1, Etherret
© 2, Etheret

Cenhourabon | Exterdad Corfiguration | Presentaticn | User ok Bindngs | Perniser

B Infomabon
Ao Categaeyt  Acpheskon2
At Type: Copx Type Grow

Weow Typs |

Max reambee of aspects of ths catmpory on chpsct: | 1

wacezs Cordrd

[~ Frt Sgabua Required

[ Secord Sign e Poqbed

[~ Redutharboation Regred

[ Doubin Agherteaton Ragured

2 3<m

-

o

Yemong
WV Yesnsd

Edella mainitun ohjeen mukaan siis: Hiiren oikea avaa alapuolen valikon, aktivot
Programs, hiiren oikea ja New Object, anna nimi ja Create.

' Lappia // Plant Explorar Workplace

New Object
Coveron |nm Tyge Structure | Cliect descption m
| Cowdbogen |
~Aadtonal Arguranes R
e ;
&

Hane

[cmnhel

[~ Showd W Lt prescetation

Cwneel

[ ]

v

Seuraavaksi ohjelma avaa automaattisest: Control Builder M-ohjelman. Avaa oma

ohjelmasi.
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'ﬁControlBuilderMProfessional-ProjecM (Offline) Lappia Q@@
Filo Edt View Tools Window Help

D= | BES vy 2

= Y7 Mojectt
® [ Ltraries
=8 Applicsions
= &, Applizaticnz - {Corkrdler_1.Fast)
[ cornected Libraries
@ Data Types
£F Funchicn Block Types
{2 Corvrol Modue Types
¥ Corrol Modues
= 48F Programs
38 KalunOhjaima
&
5] E, Applizatica_t - [Centroler_1.Normal)
# [ Cortrolers

plaklikkaa ohjelmaasi. jolloin avautuu ohjelmointityokalu.

8 Program - Application2. TestAP

Edior Ecit Uiew Insert Took Whndow Hep

By SR 1R AZTNA RO & oo

Name Data Typs Altnbutes Initial Value VO Address Access v A
L7
il ¢ > \Vasiables A Function Blocks | <)l >
|
~

Tee esim excelissda muuttuja taulukko. HUOM! Ei tyhjia vileja muuttujanimiin, ei
aakkosia!

Tulo_1 Bool retain

Tulo_2 Bool retain

Tulo_3 Bool retain

Tulo_4 Bool retain

Tulo_5 Bool retain

Tulo_6 Bool retain

Tulo_7 Bool retain
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Tulo_8 Bool retain
Tulo_9 Bool retain
Lahto_1 Bool retain
Lahto_2 Bool retain

Valitse, kopio ja palauta arvot Control Builder M- projektin Variables taulukkoon.

Program - Application2. TestAP*

Editor Edit View Insert Tools Window Help

BEHEY SR« LR AEH & O | o= &

Name Data Type Attributes Initial Value I/Q Address Access v #

Tulot! Sool Retain :

Tulo12 Bool Retain

Tulo!3 Sool Retain

Tulo'4 Bool Retan

Tulo!5 Sool Retain

Tulo!6 Bool Retain

Tulo!? Sool Retain d

'\ Variables £ Funcfion Blocks / [1:49 il >
~

Seuraavaksi:

Kirjoita ohjelmakoodit valilehdille; voit nimeta jo olemassa olevan Code-vililehden
hitren otkealla Code aktivoituna Rename, voit myds vathtaa ohjelmointikielen samoin.
- Voit lisita vuden vililehden valitsemalla ylhaalta Insert >> Code Block ja valitse

samalla tavalla ohjelmointikieli

Nane [Cock 3
Languane Carcel

(¥) Struzhged Test |ST| Ii

(O Iratnuction List JL)

() Sequerhal Funchon Chat [SFC|

() Fureton Bieek Dngram (FED)

(0 Laatter Diagyram (LD)

Kirjoita ohjelma seuraavaksi:
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Valitse hiiren oikea ja Insert Function, maarittele ohjelmointikieli

B et Funcion/Function Bock. .. Ire

v ED
Srudoure Vien

FBD.

¥ Insert Function/Function Block

Paramele: Properlies

[and v] D Type: bool v
Name Sie v
l [JEN

[ Local FB Declaratons. . ] [ Cornact parameters

| ok | Aepy || Carcel |[ Hep |

Ja sitten pitada painaa Apply-kometoa. Sithenhdn se pldjahti and-piiri. huomasitko etta
voit muuttaa tulojen maara hakuvalikossa.

Sitten pitad kytkea tulot pinneihin mene pinnin paalle ja paina hiiren oikeaa, komennolla
Ctrl + J saat nopsasti nakyville tulo- ja lahtolistat.

)
|
)
} To (@ | Dlinvet
24 -\ﬂa Drection: Naxt
m |Comn ) Backward [Unccnnecled Parameter v |
t ® Fowand
[ ok | | AppyNewt | | Concel |

o

Tualol 3
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Kytke kaikki tulot ja 1ahto. Voit myds kytkea tulot ja 1ahdot tuplaklikkamalla ja-portin
kuvaketta, seka kytked tulot asianomaisilla riveilld hiiren oikealla == Insert >> valitse
listasta halutut tulot ja lahdot.
Function Call . and*
W) Edbor Edb Yy Inset Tods Wedow teb

BEY SR v </ “B|IME| &g w0 reR

Marme Dats Type Inital Valu Parametar Diracti
1IN Lol Tuk! in =
2 IN2 baol Tuh? in
4 INd baol Tuind in pate)
5 Return Vale  bool | : : .

8 eaze cuky —

Ar Comglete Word Qi+ Zpece
v

merch, ., ARsF12
Yo ryammer FremTree... COMT e ¥
Jircests paranstor From bz WS, Col 4 Spstanbocount

’T < > \Paxamctars

Sitten talleta koodin patka ja tarkista. Eli save ja check (save ylhailla ja check alhaalla)

Sulje Control Builder M — sovellus, avaa My ePlant >> Plant Explorer . Control Strucure
avaa Project1 == Controllers > Hardware PM856 >> 11 ModuleBus == DI801

Valitse DIS01 pailla hiiren oikea, ja Hardware Editor.
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% | appia #f Plant Fxplorer Workplace

X P @ I(Enter search name) ~| ‘ INo Eiker

B8 Control Structure ﬂl Aspects of ‘4’

# Roct, Domain 04 . . ¢

J ; Control Network, Corirol Network, - : =
= ﬁ Projectl, Control Project Default Aspect

B & Applcatiors, Application G New Obiect. ..
=) E Applicetion2, Control &

New Aspect...
£ Control Medules, ¢ lrs::,rt gblect
55 Procrams, Proorarl e root
ohp2ll, Contro
£ one ot

£ rallunOhjelma,
+ [B} application_1, Control|  “OPY

L

= Controliers, Controller Grog ~ 95-¢
- Contrcller_t, AC 80cd  Paste special ’

M e |

S Pccess Varisbles, §  Delete
" ﬂ Apolcatiors, Applit Project Exglerer

=) o Hardwere, AC 600 e
= (@ o, PveSs / Teg MRS

s
= 0, CF Rea( Clear Lazched Errors and Warnings -
w 1, Etherne  Show Type
¥ 2 Etherne AcsPropertyTransfeiForCEM
= :’ j’ chm charnelinfo
O " dul Contrel Builder Mame t
ol - :DA:;: Contrel Designation |
2, A3 Contrel Propertics
3, AOE s Contrcl Structurz r
a DIEIN Type Reference C
@ s, pog 3 Hardware Urit 3
+ @ ,csse | ¥=MNome -

-4} System Alarms and & Objzct Icon
(o} €% Tasks. Contrcl Tas  Pronerty Translanons Feranded !

Avautuu seuraava Control Builder M- nakyma Hardware Controller
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PILWD 1 Hardware - Controller 1.0.11.4 DIS01
8 | Eckce Edt Waw [nest  Tools Window Help

BEHS08R v« i@ MG & o iroh t

= Channel INamo Type Narniable VO Descrip
— Y0114 Input 1 bool lication 1 katjukaytio 6547
'Il)D 1.42 |Inpui 2 ‘bool _ [Application_1 ketjukaytio. B42
J01143 Input 3 bool  [Application_1 ketjukayto.B4A3
ll)D 144 |lnpu1 4 bool  [Application_1 ketjukeytto. B4 |
n 301145 Input 5 lbool _|Application_1 katjukaytio. Kauko
odde| YO 11 45 Input B (ool {Application_1 ketjukaytto. Paikal |
X0.11.4.7 Input 7 (bool  |Application_1. ketjukaytto. Ohjaus
';‘0 )p AR Input 8 [bool _|Application_1 ketjukaytto. Ohjau:|
o I Yp011.45  inpurd boal
1X0.11.4.10 Input 10 'boul
120.11.4.11 Input 11 \bool
ekl 1011412 [input 12 |bool
oo 45011413 [input 13 bool
1X0.11.4.14 Input 14 bool
Il>0.11.l.15 Input 15 ool Agplication_1. Programd Input!
1X0.11.4.16 Input 16 bool  Application 1 Frogramd Input2
Inv.o 1417 |Alllnpute deord
WO11418 _ [Channel status dvord
WO 11418 |UntStatus |dird

Eli olemme linkittamassa softaa ja hardista yhteen.

(Varmista ettd controllerissa on Application2. jollei ole lisad se Controllers_1, ACS00M
>> Applications, Application Group=>> Application2, hiiren oikealla Controllersin paalla
ja New Object-komennolla).

Hardware Controllers —ohjelmassa nakyy nyt tekemasi ohjelma hiiren oikealla ja
hakemistorakennetta selaamalla. Huomaa, ettd jos valitset jonkin jo kytketyn Input-rivin,
menetetdan sen tieto uuden Kkirjoittautuessa paille. Valitse siis tyhjd rivi jonne ldhdet
hakemaan linkitysta.
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R oan

Do BB AR RO/ ok|(r L ?

Channel Name Type [Variable YO Description &
1X0.11.4.1 Input 1 ‘boal Aoplication 1.ketjukaytto.B41 E _
IX0.11.4.2 Input 2 bool  |Application_1 ketjukaytio B42

Jr<011.43 Input 3 bool |application 1.ketjukaytto.B43

: 1X0.11.4.4 Input 4 bool |Application_1.ketjukaytto.Bad
1XD.11.45 Input 5 ‘bool  JApplication_1 ketjukaytio Kauko
1X0.11.46 Input 6 bool |Application 1.ketjukaytto.Paikal
IXD1147 Input 7 ‘bool  |Application_1 kefjukaytio Ohjaus

HD.11.48 Input 8 bool |Application 1.ketjukaytto.Ohjaus

‘ 1X011.493 Input 9 bool Y ok e -
DO11.410  [mput 10 bool applic . Lk
1X0.11.4.11 Input 11 bool |Applic @ pazo - )
1X0.11.4.12 Input 12 bool |Applic = - 0
1X0.11.413  |Input 13 bool  iApplic s S IS
IXD.11.4.14 Input 14 bool
XD.11.4.15  |Input 15 bool Japplic I+ corciets vord o
1X0.11.4.16  [Input 16 bool |ADDIS 28 comrch.., ARsFI2 | O ACCLocth AlbrEukeFromList,

YD 11417 All Inputs dword I;x;:rk Pekh From Trea.. g
I¥/0.11.4.18  |Channel status dword I r
M2.11.419  lUntStatus  'dint

Liita tulo 11 Input 9 tai ensimmaiseen vapaaseen inputiin komennolla Insert >> Insert
Bath from Tree >> Application2 >> oman ohjelmasi tulo 11 kaksoisklikkaamalla sita.

Tallenna, ja toista sama lahtotiedoille.

Tee samoin DO801 — kortille, kytke ohjelmasi 1ahtd Output 5 tai ensimmaiseen
vapaaseen 1ahtoon.

Valitse Plant Explorer Workplacesta Projectl >>
Hardware>>0 PM856/TP830>>ModuleBus>>D0801 ja hiiren oikealla Hardware Editor
ja toimi kuten input-liitannassa.
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i Hardware - Controller_1.0.11.5 DO801*

Edtor Edit Yiew Insert Tocls Window Help

BEE /78R 0 - 4 BB MK &Y o8/t 8.
Channel Name Type Vanable 1/0 Description
QX011 51 Output 1 bool |Application_1 ketjukaytto Jaruk

QX0.11.5.2 Output 2 bool |Application 1 ketjukaytto.Aanito

QX011 5.3 Output 3 bool |Application_1 ketjukaytto. IMerkk

QX011 54 QOutput 4 bool |Application 1 ketukaytto. Merkk

QX0.11 55 Output 5 bool |Application? KallunOhjelma Laht

QX0.1156 Qutput 5 bool pplication2 TestAP. Lahto10

QX0.11.6.7 Qutput 7 bool

QX0.1158 QOutput 8 bool

QX0.1159 Output 9 bool

Q011510  Output 10 bool
QX011 511 Output 11 bool
Q011512 Output 12 bool
Q011613 Output 13 bool
Q011514 Output 14 bool
Q011515 Output 15 bool

QX0.11516  Output 16 |bool
AWM 11 517 A Midnnta dwennnd

Voidaksesi kayttaa ohjelmaa ja testata sitd, on se ladattava automaatiojarjestelmaan.

e AR S| ?

= Y5 Projedt
& [ Lbraries
=B apglications
e 2
] cConrected Lbrares
@ Data Types
£} Furction Block Types

Jollei Task-kytkentizole @ Contrcl Madule Types (Controllr_1 Fast)

Mutta ensin se on linkitettava Taskeihin, Control Builder M, aktivoi Application2, valitse
hiiren oikealla Properties>> Task Connection>> alasvetovalikosta Controller] Fast.
Huom! Jos samaa Taskia ei voi maarittaa kahdelle eri sovellukselle, tarvittaessa editoi
lisad Taskeja). Nyt sovellukselle on annettu normaali tehtavan suoritusaika.

Control Builder M >> aktivoi Application2 Tools >> Download Project and Go Online
tai hiiren oikealla). Rasti se sovellus jota olet lataamassa, Continue. Jos ei virheitd voit
testata ohjelmaa
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C = U T

PZ Online analysis - Online with download

Apchzahons
Nane SIL Chaged Restal Remarks

v Bl sppicaton?  NeeSIL Yes Celd Downkoad, &ppiicaton is downloaced foe the frst tine
[ E fpplcaton 1 NenSIL VYes -

Reslait

nt Wan

Cold [ ColdRestatal

t ormahion

Caortiole: Confizurabons

Nane SpslD Changed Remarks
%, Conticlier 1 1721680158 V== Downlad, Oliect in cortioler is downlbaded llom aother wolkslatio
[ 1dowalion . |
T
Controller_1 Talking to renote systens A

Application?: Checking remote identity informaticon
Application 1: Checking romote identity aniornation
Controller_1 Checking renote identity information 1=
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Liite 3

Aloita konfigurointi menemalla tietokoneen tyopdydalle (Kuva 1) ja mene

programs osion kautta IPConfig osioon (Kuva 2).

rodrin At dvke . eihlases ) Enncowa 1\ Moctech asaseE . B8 PAOPIIUS CTH Bt

A \
s &°
ternet Explorer My Computer ‘@ AED Compact HMI 900, 4. 15>
| ABB Industrial IT >
» - (TR Eh o g Yok VR () OPC Server for AC 800M 5.0
A y (@ ABBIndustrial ITBase  » (@) SoftController 5.0
y | ABB Industrial IT PLC [} G Utiities
My ePlant ly Network @) Accessories » Q Compact Control Builder AC 800M
i@ Broadcom » B MMS Server for AC 800M
@ Dell Quickset
‘#ﬁ i@ Dell Support
2 i) Games
i@ Intel PROSet Wireless
(@ Microsoft Office
Eﬁ' I Microsoft Visual Basic 6.0
u“J @) Modem Helper
fompact Control (@ Netwaiting
uilder AC 80... ‘@ Startup
i@ Wave Systems Corp

¢l Adobe Reader 7.0
Set Program Access and Defaults

Configuration

@ Internet Explorer
w MsN

AW\
\ Es.\“ Windows Catalog %) Outlook Express

¢ Remote Assistance

Windows Media Player
Windows Update e : 4
3 windows Messenger

@ Windows Movie Maker

Compact
I Autodesk Volo View 3 HMI 800™

@ Adobe

Kuva 2. IPConfig
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Sieltd pitaisi aueta seuraavanlainen ikkuna (Kuva 3), josta valitaan Settings-
osiosta Com Port ja sieltd Coml. Kun olet valinnut Coml, paina Connect

nappia.

IP Config @
File JSSuLlSl Help

Valitse Com1 ]

L',_
y

Com Port Mv
Advanced Mode

—ul

Com1 Not Connected

Kuva 3. IP- konfigurointi

Yhdistamisen jalkeen on IP Config hakenut osoitteet ja ne ilmestyvat niille
kuuluville paikoille ikkunassa. Kirjoita muistiin Primary Ethernet Interface IP-
Address osioon tuleva osoite, silla tarvitset sitd mydhemmin. Taman jalkeen
mene uudelleen Settings-osioon. Talla kertaa valitse sieltd Advance Mode
(Kuva 4). Sen jalkeen paina Set IP nappia, jolloin ohjelma kysyy varmistuksen

IP:n asettamisesta ja jos olet siihen tyytyvainen paina OK ja sen jalkeen Exit.

IP Config =3
File S-S0 Help
Com Port >
L
R —

Set Default Gateway [Nad Static Routes...
. 151
Valitse Advance Mode L
y — — i

I Enable Autorestart

Connect | SetIP Exit

Com1 Connected, modify ip address and press 'Set IP' or '‘Restore factory settings’

Kuva 4. IP- konfiguroinnin varmistus
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Nyt olet konfiguroinut IP- osoitteet softwaren puolelle. Seuraavaksi asetetaan
sama hardwaren puolelle. Mene tyopoydalle (Kuva 1) ja aukaise sieltéd Control
Builder M (Kuva 5). Hae projektipuusta Controllers-osio, sen alta 10ytyy PLC tai
sen uudelleen nimetty osa (Minun tapauksessa se oli nimetty uudelleen
Controller_1:ksi) ja aukaise se hiiren oikealla nappéaimella ja sieltéd Propeties ja

sen alta System Identify.

% Compact Control Builder AC 800M - MyProject (Offtine)  [= (B[]
File Edit View Tools Window Help

O BEE ?

=) g% MyProject
il Libraries
&l Applications
Application_1 - (PLC_1.Normal)
+ a Connected Libraries
® Data Types
+ g Function Block Types
% Control Module Types
Q Control Modules
& Programs
48 Program1 - (PLC_1.Fast)
+- 3BE Program2 - (PLC_1.Normal)
+-- 4BE Program3 - (PLC_1.Slow)
= @) Controllers

_ [Ell Test Mode

&) H %’* Download and Online Mode

< Refresh

Make Spare Copy

Remote System... Controller Se| “qgs

Compact Flash... Heap Utiiz| Valitse System Identify
WA
Documentation...
Product Type

Kuva 5. Hardware |IP- osoitteen asettaminen

Sieltd aukeaa ikkuna johon laitat muistiin kirjoittamasi IP- osoitteen. Taman
jalkeen aukaise Hardware AC 800M alta Ethernet osio (Kuva 6).
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S Controllers

+ Connected Libraries
- Hardware AC 800M
- 0 PM851 / TP830
- 0 CF Reader
-—- 1 Ethernet
- 3
+ - 4 -
= SR Tupla klikkaa Ethernet
E)

Kuva 6. Ethernet IP- osoite

Ethernetin IP-osoiteasetuksiin paaset kasiksi ikkunan vasemmassa alalaidassa
olevan Settings-valilehden kautta (Kuva 7) ja kirjoita siella sille varattuun

parametritaulukossa olevaan osioon haluttu IP-osoite.

=2 Hardware - PLC_1.0.1 Ethernet
Editor Edit View Insert Tools Window Help

BEHESR B 4| &0 ~»e% 8 L

[[Parameter Value [Type  |Unit Min Max
IIP address tring
IIP subnet mask 255.255.252.0 |string
iszmmnﬁz? g Kirjoita IP osoite sille tarkoitetulle riville
INode Number 0
[[Network Area Local |false bool
lsend Period 1 dint s 1 60
[[Max Lost Messages |3 dint 1 10
Proxy router 0.0.0.0 string
Target address 0.0.0.0 string
4 | :I\ Setﬁggs,( Connections A _Unit Status / ”LJ

Kuva 7. Hardwareosion IP-osoitteen parametritaulukko

Nyt sinulla pitaisi olla molemmat niin softwaren kuin hardwaren IP-osoitteet
konfiguroituna.
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Liite 4

On my6s mahdollista, ettda haluamasi logiikkaohjelma ei mahdu yhdelle
ohjelmakoodivélilehdelle. Valilehtia voit lisata klikkaamalla vasemmassa
alalaidassa olevasta Codel (tai uudelleen nimeamastasi) valilehden nimen
paalla hiiren oikealla ja valitse insert (Kuva 1). Avautuvassa ikkunassa voit

nimeta valilehden ja valita sen kielen (Kuva 2).

Insert...

Rename

<
< | > [\ Moottoriolhjjaus™ 7

Kuva 1. Ohjelmakoodivalilehden lisddminen

FZ Insert New Code Block @

Language Cancel I

¢ Structured Text (ST)

" Instruction List (IL)

" Sequential Function Chart [SFC)
¢ Function Block Diagram [FBD)
" Ladder Diagram [LD)

Kuva 2. Uuden vélilehden nimen ja kielen valinta



