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(LOGICZNE) STEROWNIKI PROGRAMOWALNE PLC (ang.
Programmable Logic Controllers) sg mikroprocesorowymi uktadami
(komputerami przemystowymi), ktore pod kontrolg systemu operacyjnego
czasu rzeczywistego:

» zbierajg pomiary za posrednictwem modutéw wejsciowych z cyfrowych i
analogowych zadajnikow, czujnikow oraz urzgdzen pomiarowych;

« korzystajgc z uzyskanych danych o sterowanym procesie lub maszynie
wykonujg programy uzytkownika, zawierajgce zakodowane algorytmy
sterowania i przetwarzania danych;

* generujg sygnaty sterujgce odpowiednie do wynikow obliczen tych
programow i przekazujg je poprzez moduty wyjsciowe do elementow i
urzgdzen wykonawczych;

a ponadto majg mozliwosc:
« transmitowania danych za pomocg modutdw i tgczy komunikacyjnych;

* realizacji funkcji diagnostyki programowej i sprzetowe;.

Wartosci pomiarow zmiennych procesowych stanowig wejscia sterownika,
zas obliczone zmienne sterujgce sg jego wyjsciami.




Historia i rozwéj PLC

Sterowniki PLC sg produktami, ktorych historia ma juz okoto 40 lat i jest
praktycznie tak samo dtuga jak uktadoéw mikroprocesorowych.

W poczatkowe] fazie rozwoju gtdwnym zadaniem sterownikdw byto
zastgpienie uktadow przekaznikowych w urzgdzeniach sterowania
sekwencyjnego typu bebnowego i krzywkowego oraz w podobnych
urzgdzeniach sterowania logicznego - stgd w angielskiej nazwie wystepuje
stowo ,logic”.

Pierwsze sterowniki PLC stanowity system sterowania logicznego, w ktérym
stany sygnatow wyjsciowych sg funkcjami stanow sygnatow wejsciowych przy
zastosowaniu regut algebry Boole’a.

Nazwa PLC ma obecnie znaczenie historyczne, gdyz od dawna sterowniki te
realizujg bardziej skomplikowane funkcje jak:

* sterowanie i regulacja analogowa,

* skomplikowane obliczenia zmiennoprzecinkowe



Rozwéj PLC

Sterowanie za pomocg urzgdzen PLC zawsze ewoluowato wraz z rozwojem
techniki komputerowej, w tym gtownie systemow mikroprocesorowych.

U podstaw rozwoju PLC lezy koniecznosc :

* zapewnienia niezawodnej pracy w warunkach przemystowych, zarowno jesli
chodzi czesc sprzetowg, jak i oprogramowanie,

* spetniania przez sterowniki surowych norm bezpieczenstwa dotyczgcych
realizowanej za ich pomocg produkcji,

* zapewnienia odpornosci na warunki srodowiskowe, w tym na zaburzenia
elektromagnetyczne.

Dobry i nowoczesny sterownik musi rowniez by¢ odporny na btedy i sytuacje
losowe. Zle podigczone okablowanie lub uszkodzenie wigzki kablowej nie
moze doprowadzi¢ do zwar¢ i uszkodzenia sterownika. Umiejetnosc
zabezpieczenia wyjs¢ przed takimi sytuacjami wydaje sie dzisiaj warunkiem
koniecznym do istnienia PLC.



PLC a komputery przemystowe

Obecnie wiekszos¢ jednostek centralnych sterownikow PLC to
procesory specjalizowane z oprogramowaniem dedykowanym, co
oznacza, ze od strony strukturalne] sg to komputery z systemem
operacyjnym przeznaczonym dla konkretnej platformy sprzetowej.

Rezygnacja z otwartosci systemu operacyjnego sterownika PLC daje
pewnosc dziatania i gwarancje bezpieczenstwa.

Specjalizowana struktura sprzetowa pozwala zwykle na uzyskanie
wiekszych szybkosci komunikacji wewnetrznej i niezawodne
przetwarzanie sygnatow.

Chociaz domeny uzycia tradycyjnych sterownikoéw oraz PC coraz
bardziej przenikajg sie to jednak rosngce wymagania uzytkownikow
dotyczgce niezawodnosci i szybkosci pracy uktadoéw sterujgcych
powinny powodowac, ze w przypadku typowych aplikacji automatyki
klasyczne sterowniki PLC bedg w dalszym ciggu niezastgpione.



Normalizacja

Na podstawie doswiadczen zebranych przez wielu producentow oraz
uzytkownikow sterownikéw PLC w latach 1992 — 1993 Miedzynarodowa Komisja
Elektrotechniki - IEC (International Electrotechnical Commission) opracowata
norme IEC 61131 ,,Programmable Controllers”, od 1998 r. przyjetej bez zmian
w Europie jako EN 61131.

Norma ta dotyczy sterownikow programowalnych oraz zwigzanych z nimi
urzgdzen peryferyjnych, takich jak: narzedzia programujgce i uruchomieniowe
(PADT, ang. Programming And Debugging Tools), wyposazenie testujgce (TE,
ang. Test Equipment), interfejs cziowiek-maszyna (MMI, ang. Man-Machine
Interface lub HMI, ang. Human-Machine Interface ).

Definicja PLC wg. normy IEC 61131

,Cyfrowy system elektroniczny do stosowania w srodowisku przemystowym,
ktory postuguje sie pamiecig programowalng do przechowywania
zorientowanych na uzytkownika instrukcji w celu sterowania przez cyfrowe lub
analogowe wejscia i wyjscia szerokg gamg maszyn i procesow.”



Normalizacja
Norma IEC 61131 obejmuije:

« ustalenie definicji i okreslenie gtdwnych wiasciwosci istotnych przy wyborze i
stosowaniu sterownikdw programowalnych i zwigzanych z nimi urzadzen

peryferyjnych;

» specyfikacje minimalnych wymagan dotyczgcych witasnosci funkcjonalnych i
konstrukcyjnych, warunkdw serwisowania, bezpieczenstwa | testow dla
sterownikéw programowalnych;

» zdefiniowanie regut sktadni i semantyki dla ogodlnie stosowanych jezykow
programowania, zestawu podstawowych elementéw oprogramowania oraz
srodkow, za pomocg ktorych producent moze rozbudowywac te podstawowe
zestawy dla wkasnych implementacji PLC,;

 podanie uzytkownikowi ogélnych informacji i wskazowek;

» zdefiniowanie zasad komunikacji miedzy sterownikami a innymi systemami
elektronicznymi z uzyciem okreslonych w normie ISO/IEC 9506 Specyfikaciji
Komunikatow w Procesie Wytwarzania (MMS, ang. Manufacturing Message
Specification).



Normalizacja

W 1996 r ukazaly sie polskie ttumaczenia pierwszej i drugiej czesci normy,
oznaczone odpowiednio jako:

PN-IEC 61131-1:1996. Sterowniki programowalne — Postanowienia ogolne

PN-IEC 61131-2:1996. Sterowniki programowalne — Wymagania i badania
dotyczace sprzetu.

W 1998 ukazata sie trzecia czes¢ normy, oznaczona jako

PN-EN 61131-3:1998. Sterowniki programowalne — Jezyki programowania

W 2002 r czesc piata:
PN-EN 61131-5:2002. Sterowniki programowalne - Komunikacja.



Podziat sterownikow

Podstawowym parametrem okreslajgcym mozliwosci sterownika PLC jest liczba
przetwarzanych sygnatéw wejsciowych i wyjsciowych - tzw. liczba punktow
(nazwg tg okresla sie obwody wejsciowe lub wyjsciowe).

Umowny podziat sterownikow ze wzgledu na ilos¢ wejsc/wyjsc:
* nanosterowniki - do 32 punktow

* mikrosterowniki zawierajgce do 128 punktow,

* uktady o Srednigj liczbie wejs¢/wyjs¢ - do 1024

* uktady duze, ktére majg powyzej 1024 wejs¢/wyjsc



Podzial sterownikéw
Ze wzgledu na architekture sterownika PLC mozna wyroznic:
» sterowniki kompaktowe (zazwyczaj okreslonego przeznaczenia)

 sterowniki modutowe (swobodnie konfigurowalne) — Srednie i duze (rodziny
sterownikow)

Sterowniki kompaktowe nalezg do klasy najmniejszych, tzw. nano- (do 32
wejsé/wyjs¢) lub  mikrosterownikdw oraz matych (do 128 wejs¢/wyjsc)
sterownikbw PLC o sztywnej architekturze. Przeznaczone sg gtownie do
sterowania niewielkimi maszynami lub prostymi procesami. Czesto wyposazane
sg W zintegrowany panel operatorski — sg to tzw. sterowniki OPLC

W jednej obudowie znajduje sie tu:

* zasilacz (PS, ang. Power Supply),

* jednostka centralna (CPU, ang. Central Proccessing Unit),

* niewielka liczba wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych, rzadziej analogowych.

Granice miedzy poszczegolnymi grupami produktow zacierajg sie - coraz
czesciej spotyka sie urzgdzenia kompaktowe o otwartej architekturze,
pozwalajgce na elastyczny dobdr zasobdéw sprzetowych, czyli innymi stowy,
rozbudowe za pomocg dedykowanych modutow.



Sterowniki OPLC (Graphic Operator Panel & PLC)

Coraz czesciej spotyka sie mate i Srednie sterowniki ze zintegrowanym panelem
operatorskim tzw. OPLC np. SIMATIC C7 firmy Siemens czy seria VISION firmy
Unitronics.

SIMATIC C7 — Siemens VISION 230 - Unitronics
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Sterownik modutowy sktada sie z ptyty / kasety tgczeniowej (ang. Backplane /
Rack) z gniazdami (ang. slots) lub innym systemem do podtgczenia wybranych
modutéw podstawowych:

* zasilacza

* jednostki centralnej CPU

oraz modutow opcjonalnych:

» wejsC i wyjsc¢ cyfrowych (ang. Digital Input, Digital Output),

» wejs¢ i wyjs¢ analogowych (ang. Analog Input, Analog Output),
« szybkich licznikéw (HSC, ang. High-Speed Counter),
 pozycjonowania osi (APM, ang. Axis Positioning Module),

« komunikacyjnych, do podtagczenia sterownika do sieci lokalnej w okreslonym
standardzie, np. Modbus, Profibus, ControlNet, Genius itp. lub do sieci Ethernet,

» wejsciowych dla czujnikow temperatury,

* regulatora PID lub regulatoréw rozmytych,



Rodziny sterownikow

Liczacy sie na rynku producenci wprowadzajg na rynek cate rodziny
sterownikéw projektowanych stosujgc zasade wzajemnej kompatybilnosci.

Koncepcja ta ma na celu mozliwos¢ wybrania sterownika PLC odpowiedniego
dla wymagan uzytkownika, jednoczesnie gwarantujgc mozliwos¢ wigczenia go
do wiekszych systemow sterowania.

Wszystkie sterowniki z rodziny:

e Sg programowane w tym samym jezyku i przy uzyciu tego samego pakietu
programowego;

* posiadajg takie same zmienne programowe oraz takg samg strukture danych i
budowy modutéw 1/O (moduty, ptyty tgczeniowe, drivery, kable tgczeniowe itp.);

« posiadajg mozliwos¢ przenoszenia programow miedzy modelami oraz
korzystania z tych samych opcji w kazdym modelu.

Poszczegdlne modele w ramach rodziny réznig sie przede wszystkim
mozliwosciami sprzetowymi.

Ze wzgledu na charakterystyke sprzetowg mozna rozrézni¢ nastepujgce klasy
sterownikow:

* przekazniki inteligentne,

* sterowniki mate — na ogdt kompaktowe (jednomodutowe) obstugujgce do ok.
200 punktow,

* sterowniki srednie — modutowe — do ok. 400 wejs¢/wyjsc,
* sterowniki duze — kasetowe — o wielu tysigcach wejsc i wyjsc.



Przekazniki inteligentne (smart relay)

Mozna wyrozni€¢ grupe najmniejszych sterownikow kompaktowych obstugujgcych
do kilkunastu wejsé/wyjs¢ cyfrowych zwykle przekaznikowych (rzadziej
analogowych), czesto zintegrowanych z matym wysSwietlaczem. Stanowig one
rozwigzanie mato elastyczne, ale bardzo ekonomiczne.

Do grupy tej nalezy najprostszy nanosterownik SIEMENS LOGO! - jest to
uniwersalne urzgdzenie stuzgce do przetgczania i sterowania w zastosowaniach
domowych i przemystowych. Modut LOGO! umozliwia sterowanie oswietleniem,
roletami, zaluzjami, systemami grzewczymi i klimatyzacyjnymi oraz szeregiem
innych urzgdzen w gospodarstwie domowym. LOGO! znajduje rdéwniez
zastosowanie w przemysle do budowy uktadoéw sterowania i automatyzaciji
maszyn. LOGOQ! posiada dopuszczenia do zastosowan na statkach morskich.
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Rodziny sterownikéw SIEMENS SIMATIC S7

Mikrosterownik SIMATIC S7-200 - sterownik dedykowany automatyzacji maszyn i
urzgdzen o modutowej budowie, dzieki czemu moze by¢ tatwo dopasowany do
wymagan uzytkownika Sterownik S7-200 nie wymaga kasety. Poszczegodlne
elementy sterownika montowane sg na pasywnej szynie DIN 35mm.

Maksymalna liczba we/wy cyfr.: 248
Maksymalna liczba we/wy analog.: 28

Jednostka centralna zasilane napieciem 220V AC posiada zintegrowany zasilacz
24V, ktory moze by¢ zastosowany do zasilania modutow




Rodziny sterownikéw SIMATIC S7

Sredni sterownik SIMATIC S7-300 jest sterownikiem przeznaczonym do
wykonywania zadan wymagajacych niskich i Srednich mocy obliczeniowych
(automatyzacji maszyn, linii produkcyjnych i obiektow technologicznych). Sterownik
ma budowe modutowq, dzieki czemu moze by¢ tatwo dopasowany do wymagan
uzytkownika - mozna go rozbudowa¢ maksymalnie do 32 modutéw, roztozonych w
kasecie centralnej i trzech kasetach rozszerzenia. Poszczegdlne komponenty
sterownika mocowane sg na szynie montazowej DIN. Magistrala komunikacyjna
jest integralng czescig kazdego modutu, tgczenie poszczegodlnych modutow
odbywa sie za posrednictwem ztgcza magistrali.

S7-300 jest najbardziej popularnym i najczesciej stosowanym w przemysle
sterownikiem PLC. Stanowi uniwersalng platforme systemow automatyki.
Umozliwia budowe zarowno zdecentralizowanych jak i rozproszonych uktadow
sterowania, opartych o magistrale PROFIBUS DP.
Dostepne interfejsy komunikacyjne PROFIBUS i Industrial
Ethernet umozliwiajg tgczenie sterownikow w jednolity i
zintegrowany system sterowania produkcja.

Maksymalna liczba we/wy cyfr.: 65 536
Maksymalna liczba we/wy analog.: 4 096




Rodziny sterownikéw SIMATIC S7

Duzy sterownik SIMATIC S7-400 jest najbardziej wydajnym sterownikiem rodziny
S7. Moze by¢ stosowany do realizacji skomplikowanych funkcji sterowania oraz do
automatyzacji duzych obiektow technologicznych. Moduty mocowane sg na
specjalnej magistrali komunikacyjnej — tzw. ,backplane”.

maks. liczba I/O cyfrowych: 131056/131056
maks. liczba |/O analogowych: 8192/8192
maks. pamiec programu: 4 Mbytes
komunikacja: MPIl, PROFIBUS, Ethernet
mozliwos¢ pracy wieloprocesorowej

interfejsy do systeméw IT i sieci WWW




Znani producenci PLC i ich giowni dystrybutorzy w Polsce

ALLEN- BRADLEY / Rockwell Automation (USA) - Elmark

BECKHOFF — BIAP

GE FANUC (USA-Japonia) - Astor

MITSUBISHI (Japonia) — MPL Technology i B&R

MOELLER (Niemcy)

OMRON (Japonia)

SCHNEIDER, w skfad ktérego wchodzg Telemecanique z markg MODICON
SIEMENS (Niemcy)

UNITRONIX (Tajwan) - Elmark



Funkcjonalny schemat sterownika PLC
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Sterownik pracuje w cyklu programowym
(ang. Program Sweep), w ktorym:

« w fazie aktualizacji stanu wejS¢ wystepuje
przepisanie wartosci wejs¢C z modutow
wejsciowych  do  odpowiadajgcych im
obszarow w pamieci danych sterownika
(oznaczonych tu jako %In, gdzie n jest
numerem wejscia);

- w fazie wykonania programu realizowany
jest jeden przebieg programu uzytkownika —

kolejne instrukcje programu przekazywane
sg z pamieci programu do mikroprocesora,
ktory je dekoduje, wykonuje odpowiednie
dziatania i zapisuje wynik obliczen w pamieci
danych.

- w fazie aktualizacji wyjS¢ nastepuje
przepisanie obliczonych wartosci wyjs¢

(oznaczonych tu jako %Qn, gdzie n jest
numerem wyjscia) z odpowiedniego obszaru
danych do modutow wyjsciowych, ktore
generujg sygnaty sterujgce.



Tryby pracy sterownika

* Tryb RUN (tryb wykonywania) — jest to wiasciwy tryb pracy sterownika, w ktorym
wykonywane sg wszystkie fazy cyklu;

« Tryp STOP - tryb zatrzymania sterownika przeznaczony gtdwnie do
programowania lub konfigurowania sterownika.

Przejscie w tryp RUN odbywa sie albo na drodze wystania odpowiedniego
polecenia do sterownika z programatora, albo moze by¢ wykonane za pomocg
specjalnego klucza lub przetgcznika umieszczonego na CPU

Specjalne tryby przeznaczone do testowania:
* praca w pojedynczym cyklu (ang. Single Sweep),
* praca krokowa (wykonanie tylko jednego rozkazu)

* praca z normalnym cyklem, ale bez aktywizacji sygnatdw wyjsciowych w
modutach wyjs¢ cyfrowych (tryb testowania).

Czas trwania cyklu sterownika (ang. Scan Time) nie moze by¢ dowolnie dtugi. W
CPU istnieje uktad zegara, tzw. watchdog zabezpieczajgcego przed
zawieszeniem sterownika.



Schemat przyktadowego sterownika PLC
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CPU
Podstawowe dane charakteryzujgce CPU:

« Czas typowego cyklu programowego (charakteryzuje szybkosc¢
jednostki CPU - czas wykonywania 1000 (1K) instrukcji bitowych lub
czas wykonywania 1K instrukcji mieszanych, w tym zazwyczaj 2/3
instrukcji bitowych i 1/3 instrukcji arytmetycznych. Niektérzy producenci
sterownikow podajg natomiast czas wykonania 1000 instrukcji bitowych
| 200 arytmetycznych.

» Sposbb zasilania;

« Maksymalna liczba wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych i analogowych,
ewentualnie takze maksymalna liczba obstugiwanych modutow lub
podstawek;

» Wielkos¢ pamieci przeznaczonej na program aplikacji i dane oraz typ
stosowanej pamieci (RAM, EPROM, FLASH);

* Mozliwos¢ wykonywania obliczen zmiennoprzecinkowych;

* Mozliwos¢ forsowania zmiennych, tzn. mozliwos¢ wymuszania z
programatora okreslonych wartosci dla zmiennych w sterowniku.
Forsowanie takie jest szczegolnie przydatne na etapie testowania
programu lub catego systemu sterowania;



Moduty wejs¢ cyfrowych DI (Digital Input)

Moduty wejSC cyfrowych zamieniajg sygnaty pradu statego Ilub
przemiennego pochodzgce z takich urzadzen, jak np. przyciski,
przetaczniki, styki ogranicznikow itp. (tzw. wejscie cyfrowe typu 1) lub z
wszelkiego rodzaju potprzewodnikowych uktadow przetgczajgcych, np.
wytgczniki zblizeniowe (tzw. wejscie cyfrowe typu 2).

W  produkowanych obecnie modutach do takiej zamiany
wykorzystywany jest zazwyczaj przetwornik optyczny, zapewniajacy
tym samym optoizolacje miedzy obwodami wejsciowymi, a obwodami
magistrali sterownika.

Przetworzone na posta¢ binarng wartosci z wejS¢ cyfrowych
umieszczane sg w fazie czytania sygnatdw wejsciowych cyklu
sterownika w jednobitowych komorkach w obszarze danych
wejsciowych CPU.

Wg normy IEC 61131-3 zmienne te oznaczane sg przez %l lub %lIX.



Moduty wejs¢ cyfrowych DI

Podstawowe parametry techniczne modutu wejs¢ cyfrowych to:

* Liczba wejs¢ modutu (ang. Number of Inputs), ewentualnie liczba grup
(ang. Number of Groups);

» Wartos¢ skuteczna (RMS) napiecia przebicia izolacji (ang. Isolation);

« Charakterystyki wejsciowe (elektryczne) dla stanu ON (wtgczenia) |
OFF (wytaczenia) (ang. Electrical Characteristics, ON State Level, OFF
State Level);

» Czas odpowiedzi po zadziataniu i po zwolnieniu (ang. ON Response,
OFF Response Time);

* Pobor pradu (ang. Power Consumption, Internal Power Dissipation);

 Warunki pracy — temperatura, wilgotnos¢, drgania (ang. Operating
Conditions — Temperature, Humidity, Vibration).



Moduty wyjs¢ cyfrowych DO (Digital Output)

Moduty wyjsC cyfrowych, zwane tez modutami wyjsC dyskretnych
zamieniajg obliczone w sterowniku binarne sygnaty sterujgce na
sygnaty pradu statego lub przemiennego, potrzebne do wysterowania
urzgdzen takich, jak przekazniki, lampki sygnalizacyjne, zawory
dwupotozeniowe (urzgdzenia te w obwodach wyjsciowych zasila sie ze
Zrodta zewnetrznego.

Obwody wyjsciowe zwykle tworzg grupy obejmujgce 8, 16 lub 32
wyjscia, podtgczone do wspolnego zrodta zasilania.

W czasie fazy aktualizacji sygnatow wyjsciowych w cyklu sterownika
zmienne z obszaru CPU zawierajgcego dane wyjsciowe binarne
przepisywane sg do bufora w module wyjsciowym. Stan
poszczegolnych bitow takiego bufora jest zwykle sygnalizowany przez
diody typu LED.

Wg normy IEC 61131-3 zmienne te oznaczane sg przez %Q lub %QX.



Moduty wyjs¢ cyfrowych DO (Digital Output)
Podstawowe parametry techniczne:
* Napiecie znamionowe;
* Liczba wyjs¢ modutu, ewentualnie liczba grup;
» Wartosc¢ skuteczna (RMS) napiecia przebicia izolacji;

» Charakterystyki wyjsciowe (elektryczne) dla stanu ON (wtgczenia) i
OFF (wytgczenia);

» Czas odpowiedzi po zadziataniu i po zwolnieniu;

* Natezenie prgdu w jednym obwodzie;

« Maksymalna suma prgdéw we wszystkich obwodach;
* Natezenie uderzenia prgdowego przez czas 10 ms;

* Pobor pradu;

« Warunki pracy — temperatura, wilgotnosc, drgania.



Moduty wejs¢ analogowych Al (Analog Input)

Moduty wejS¢ analogowych przetwarzajg sygnaty wejsciowe (prgdowe
lub napieciowe) o wartosciach ciggtych. Przetworzone na postac
cyfrowg wartosci z wejs¢ analogowych umieszczane sg w fazie
czytania sygnatow wejsciowych cyklu sterownika w 16-bitowych
stowach w obszarze danych wejsciowych CPU.

Wg normy IEC 61131-3 zmienne te oznaczane sg przez %IW.

Podstawowym elementem modutu jest przetwornik cyfrowo-analogowy
D/A (ang. Digital to Analog), zwykle 10, 12 lub 16 bitowy.

Typowe wartosci znamionowe dla sygnatow analogowych s3g
nastepujgce:

«—10V, +10 V;
0V, +10V;
*+1V, +5V;
4 mA, 20 mA;
* 0 mA, 20 mA.



Moduty wejs¢é analogowych Al
Parametry metrologiczne wejs¢ analogowych:

* Rozdzielczos¢ (ang. Resolution) - wyjsciowy sygnat cyfrowy kanatu moze
przyjmowac tylko pewne wartosci dyskretne. Istnieje wiec btgd kwantyzacji,
ktory jest jednakowy w catym przedziale sygnatu wejsciowego. Maksymalng
wartos¢ btedu kwantyzacji okresla najmniej znaczacy bit LSB (Least Significant
Bit) rejestru przetwornika analogowo-cyfrowego A/D. Rozdzielczos¢ jest
okreslona przez ten btgd kwantowania przetwornika i wyraza sie jako waga
najmniej znaczgcego bitu — np. 4 yA/bit LSB.

» Doktadnos¢ (ang. Accuracy) - zalezy od tolerancji elementow uzytych jako
komponenty obwodow modutu. Doktadnos¢ wyznacza sie przez okreslenie
maksymalnej roznicy miedzy wartoscig oczekiwang i mierzong — np. +0.25%
catej skali dla temperatury do 25 °C, £0.5% catej skali powyzej 25 °C.

* Liniowos¢ (ang. Linearity) - jest to roznica miedzy zmierzonymi zmianami dla
dwoch sgsiednich kanatow doktadnie o jeden bit LSB — np. mniejsza od 1 LSB w
zakresie od 4 do 20 mA.



Moduty wejs¢é analogowych Al
Parametry metrologiczne wejs¢ analogowych cd.:

« Tlumienie napiecia wspolnego - wspotczynnik ttumienia napiecia wspolnego
CMRR (ang. Common Mode Rejection Ratio) wyraza sie w decybelach, podajac
pomnozony przez 20 logarytm dziesietny stosunku napiecia wspolnego do
napiecia roznicowego odpowiadajgcego jego wptywowi na wyjscie kanatu.
Okresla on ttumienie napiecia wspolnego w kanale — np. wieksze od 80 dB (104
:1) w zakresie od 0 do 1 kHz.

« Ttumienie zakiécen miedzykanatowych - okresla wptyw zmian w sgsiednim
kanale na kanat badany. Wspotczynnik ttumienia zaktocen miedzykanatowych
CCRR (ang. Cross-Channel Rejection Ratio) wyraza sie w decybelach, podajac
pomnozony przez 20 logarytm dziesietny stosunku sygnatu w kanale sgsiednim
do sygnatu w kanale badanym, np. wieksze od 100 dB (105 :1) w zakresie od 0
do 1 kHz.

« Czas uaktualnienia (ang. Update Rate) podanej liczby kanatow wejsciowych,
np. 4ms.



Moduty wejs¢é analogowych Al
Inne wazne parametry wejS¢ analogowych:
* Liczba kanatow (ang. Number of Channels);

« Zakresy pradu wejsciowego (ang. Input Current Ranges) lub zakresy napiecia
wejsciowego (ang. Input Voltage Ranges);

* Dopuszczalny zakres napiecia wejsciowego, nie powodujgcego zniszczenia
modutu (ang. Absolute Maximum Input Voltage);

« Kalibracja (ang. Calibration);

* Doktadnos¢ bezwzgledna (ang. Absolute Accuracy);
» Napiecie przebicia izolacji (ang. Isolation);
 Impedancja wejsciowa (ang. Input Impedance);

« Zakres napiecia dla zasilania zewnetrznego (ang. External Supply Voltage
Range) oraz sktadowa zmienna zewnetrznego napiecia zasilania (ang. External
Supply Voltage Ripple);

* Pobor pradu;

» Warunki pracy — temperatura, wilgotnos¢, drgania.



Moduty wyjs¢ analogowych AO (Analog Output)

W czasie fazy aktualizacji sygnatow wyjsciowych w cyklu sterownika
zmienne z obszaru CPU zawierajgcego obliczone wartosci sygnatow
sterujgcych w postaci 16-bitowych stow sg przepisywane do modutéw
wyjSC analogowych, gdzie sg przetwarzane przez przetworniki cyfrowo-
analogowe na wartosci napiecia lub prgdu w obwodach wyjsciowych
tych modutow.

Zapewnia sie najczesciej optoizolacje tych obwodéw od magistrali
sterownika. Wielkosci napie¢ lub natezen pradow w poszczegodlnych
obwodach wyjsciowych modutu sg proporcjonalne do wartosci tych
zmiennych i zalezg od zadeklarowanej konfiguracji modutu.

Wg normy IEC 61131-3 zmienne dla wyjs¢ analogowych oznaczane sg
przez %QW.

Podstawowym elementem modutu jest przetwornik cyfrowo-analogowy
D/A (ang. Digital to Analog), zwykle 10, 12 lub 16-bitowy



Moduly wyjs¢ analogowych AO
Podstawowe parametry techniczne:
* Liczba kanatoéw (ang. Number of Channels);
« Zakresy pradu wyjsciowego lub zakresy napiecia wyjsciowego;
* Napiecie zrodta zasilania;

* Dopuszczalny zakres napiecia wejsciowego, nie powodujgcego zniszczenia
modutu (ang. Absolute Maximum Input Voltage);

» Rozdzielczos¢ (ang. Resolution);

» Doktadnos¢ bezwzgledna (ang. Absolute Accuracy);
» Czas uaktualniania (ang. Update Rate);

 Napiecie przebicia izolacji;

* Impedancja, indukcja i pojemnosc¢ obcigzenia;

« Zakres napiecia dla zasilania zewnetrznego (ang. External Supply Voltage
Range) oraz sktadowa zmienna zewnetrznego napiecia zasilania (ang. External
Supply Voltage Ripple);

* Pobor pradu (ang. Power Consumption, Internal Power Dissipation);

« Warunki pracy — temperatura, wilgotnos¢, drgania.



KOMUNIKACJA W SYSTEMIE STEROWNIKOW PLC

Komunikacja CPU z programatorem (PADT — Programming And Debugging
Tool), najczesciej komputerem PC:

* RS-232
« RS-485
* Ethernet

Potgczenie sterownikdw w sieC - rozproszone systemy sterowania (DCS -
Distributed Control Systems). Do realizacji komunikacji z operatorem i miedzy
sterownikami stosuje sie zazwyczaj specjalne moduty komunikacyjne pracujgce
w systemach:

* sieci lokalne (LAN — Local Area Network).
* sieci przemystowe i polowe (Field Network lub Fieldbus)

« telefonia komorkowa GSM (Global System for Mobile Communication) - modut
do komunikacji GSM lub odpowiednia przystawka potgczona z CPU za pomocg
standardowego tgcza szeregowego, wymiana za pomocg SMS-6w.



Jezyki tekstowe i graficzne wg. normy IEC 61131
Jezyki tekstowe:

« Jezyk IL (ang. Instruction List — Lista rozkazow), bedgcy odpowiednikiem
jezyka typu asembler, ktorego zbidr instrukcji obejmuje operacje logiczne,
arytmetyczne, operacje relacji, jak rowniez funkcje przerzutnikbw, czasomierzy,
licznikow itp.

« Jezyk ST (ang. Structured Text — Tekst strukturalny), ktory jest
odpowiednikiem jezyka algorytmicznego wysokiego poziomu, zawierajgcego
struktury programowe i polecenia podobne do wystepujgcych w jezykach typu
PASCAL lub C.

Jezyki graficzne:

« Jezyk LD (ang. Ladder Diagram — Schemat drabinkowy), podobny do
stykowych obwodow przekaznikowych, w ktorym oprocz symboli stykow, cewek
| potgczen miedzy nimi, dopuszcza sie takze uzycie funkcji (np. arytmetycznych,
logicznych, porownan, relacji) oraz blokéw funkcjonalnych (np. przerzutniki,
czasomierze, liczniki).

« Jezyk FBD (ang. Function Block Diagram — Funkcjonalny schemat blokowy),
bedacy odpowiednikiem schematu przeptywu sygnatu dla obwodoéw logicznych
przedstawionych w formie potgczonych bramek logicznych oraz funkcji i blokow
funkcjonalnych, takich jak w jezyku LD.



Przyktadowy widok fragmentu programu w jezykach: LD, ST, IL oraz FDB

Jezyk LD jest najodpowiedniejszy do programowania operacji logicznych (algebra Boole’a).
Jezyki tekstowe sg wygodniejsze w procedurach zarzgdzania pamiecig Ilub przy
programowaniu obliczen iteracyjnych. Programy w jezykach graficznych sg stosunkowo fatwe
do analizy, czego nie mozna powiedzieC o jezyku IL, ktéry za to jest najbardziej elastyczny.
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Jezyk drabinkowy - Ladder Diagram

Program w jezyku drabinkowym sktada sie z dwoch pionowych linii
oznaczajgcych szyne zasilajgcg i odbierajgcg, przy czym tej drugiej zazwyczaj
nie rysuje sie w sposob jawny. Miedzy szyny wigczono poziome linie programu -
obwody (tzw. szczeble) sktadajgce sie z symboli stykow i cewek — podobne jak
na schematach uktadéw stykowo-przekaznikowych.

Prad przeptywa ,szczeblami” z lewej szyny do prawej

Styki stuzg do testowania wartosci przypisanych im zmiennych a cewki do
ustawiania zmiennych.

Styk (contact) przepuszcza bgdz blokuje przeptyw pragdu nie zmieniajgc wartosci
skojarzonej z nim zmiennej.

Cewka (coil) przekazuje stan potgczen z lewej strony na prawg bez zmian
powodujgc jednoczesnie zmiane wartosci przypisanej jej zmiennej boolowskiej
odpowiednio do stanu potgczen i typu cewki.
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Styki

Svmbol

Opis

Styki
statyczne

k%

—

Stvk zwierny (normalnie otwarty. ang. normally open
contact)

Stan polaczenia z lewe) strony styku jest przenoszony na
prawa strone, jezeli skojarzona zmienna boolowska ma
wartos¢ /. W przeciwnym razie prawe polaczenie jest w
stanie OFF.

Stvk rozwierny (normalnie zambkniety. ang. normally closed
contact)

Stan polaczenia z lewe) strony styku jest przenoszony na
prawa strone, jezeli skojarzona zmienna boolowska ma
wartos¢ 0. W przeciwnym razie prawe polaczenie jest

w stanie OFF.

Styki
impulsowe
(wrazliwe
na zbocze)

k%

—Jz—

Stvk wrazliwy na zhocze narastajqce

(ang. Positive fransition-sensing contact)

Polaczenie z prawej strony styku jest w stanie ON w czasie
jednego wykonania. jesli polaczenie z lewej strony jest w
stanie ON, a skojarzona zmienna boolowska zmienila
wartos¢ z 0 na /. Poza tym stan polaczenia z prawej strony
jest OFF.

* k%

— b

Stvk wrazliwy na zbocze opadajqce

(ang. Negative transition-sensing contact)

Polaczenie z prawej strony styku jest w stanie ON w czasie
jednego wykonania, jesli polaczenie z lewe) strony jest w
stanie ON, a skojarzona zmienna boolowska zmienila
wartos¢ z / na 0. Poza tym stan polaczenia z prawe] strony
jest OFF.




Cewki Symbol Opis
—_— Cewka (ang. coil)
— ()= Stan polaczenia z lewej strony cewki jest
. DIZENOSZOoNy na prawa strone 1 zapamietywany w
Cewki zwykle I L -y na prawa < patiety
’ skojarzone) zmiennej boolowskie;.
¥k Cewka negujqea (ang. negated coil)
/ , ] . .

— /= Stan polaczenia z lewej strony cewki jest
przenoszony na prawa strong, a jego odwrotnos¢ jest
zapamietywana w skojarzone) zmiennej
boolowskie].

ok Cewka ustawiajqca (ang. Set coil, Latch coil)
Cowk: —(5)— Skojarzona zmienna przyjmuje wartosé I, jezeli
W 11\, polaczenie z lewej strony jest w stanie ON. Wartos¢
zatrzaskrwane ta pozostanie niezmieniona. az do chwili
wyzerowania przez cewke kasujaca (R).
¥k Cewka kasujqca (ang. Resef coil, Unlatch coil)
—(R)— Skojarzona zmienna przyjmuje wartosé 0, jezeli

polaczenie z lewej strony jest w stanie ON. Wartosé
ta pozostanie niezmieniona, az do chwili ustawienia
przez cewke ustawiajaca (S).




*Hk Cewka z zapamietaniem stanu (ang. Retentive coil,

. —M)— Memory coil)

Cewki '
pod‘rr.zyul}-wane. *kok Cewka ustawiajqeca z zapamietaniem stanu
Ce‘v’*’kl_ . — (3M)— (ang. Sef retentive coil)
Z pamiecia
*kk Cewka kasujqca z zapamietaniem stanu
— (BM) — (ang. Reset retentive coil)
*hk Cewka wrazliwa na zbocze narastajqce
—(F)— (ang. Positive transition-sensing coil)

, Skojarzona zmienna przyjmuje wartos¢ / na czas
IC‘ewk1 jednego wykonamia. jesli polaczenie z lewe) strony
1111pu.lslowe zmienilo stan z OFF na ON. Stan polaczenia z lewej
(wrazliwe strony jest zawsze przenoszony na prawa.
na zbocze)

ok Cewka wrazliwa na zbocze opadajqce
—(N)— (ang. Negative fransition-sensing coil)

Skojarzona zmienna przyjmuje wartos¢ / na czas
jednego wykonania. jesli polaczenie z lewej strony
zmienilo stan z ON na OFF. Stan polaczema z lewe)
strony jest zawsze przenoszony na prawa.




Jezyk drabinkowy - jednostki organizacyjne oprogramowania

Norma IEC 61131 specyfikuje skiadnie (syntaktyke) jezykdbw programowania
oraz znaczenie (semantyke) ich elementow.

Jednostki organizacyjne oprogramowania POU (z ang. Program Organization
Unit) — to niezalezne elementy oprogramowania aplikacji uzytkownika.
Wyrdznione zostaty trzy typy jednostek organizacyjnych oprogramowania:

* funkcje,
* bloki funkcjonalne (FB — Function Block),
* programy

Podstawowa réznica miedzy funkcja a blokiem funkcjonalnym polega na tym, ze
wywotanie funkcji z tymi samymi argumentami (parametrami wejsciowymi)
zawsze daje te samg wartos¢ na wyjsciu (wartos¢ funkcji), w przeciwienstwie do
bloku funkcjonalnego, ktérego wywotanie z tymi samymi argumentami
wejsciowymi niekoniecznie musi prowadzic do tych samych wartosci
wyjsciowych. FB posiada bowiem wewnetrzne zmienne zawierajgce pewng
informacje o stanie (mozna powiedzieC, ze jest to ,element dynamiczny”),
podczas gdy funkcja nie zawiera wewnetrznej informacji o stanie (jest to wiec
,element statyczny”).



Jezyk drabinkowy — funkcje i FB

Operacje definiowane funkcjg bedg wykonane tylko wtedy, gdy na wejsciu EN
wystepuje wartos¢ boolowska 1 (true). Na wyjsciu ENO pojawi sie jedynka tylko
po poprawnym wykonaniu funkciji.

Lp. Opis Przvklad
1 Jezyk LD —uzycie EN FUN
1 ENO jest obowiazkowe, ZEZW BEZBLEDU
- EN ENO ()
A — ——
B —
EN — Enable — zezwolenie ENO — Enable Output

Bloki funkcjonalne mogg posiada¢ wejscie/wyjscie EN/ENO, ale nie jest to
regutg. Kazdy wystepujgcy w programie FB posiada swojg wtasng nazwe oraz
strukture danych (ukonkretnienie, egzemplarz, ang. instance). Kazdy FB musi
mieC¢ zdefiniowanych tyle ukonkretnionych egzemplarzy, ile razy jest
wywotywany w danym POU, co wynika stad, ze kazdy egzemplarz musi miec
SwWojg wiasng strukture danych do przechowywania stanu.
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Schemat stykowy obwodu sterowania

Schemat obwodu mocy tréjfazowego silnika
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Drabinkowy program sterowania silnikiem
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Drabinkowy program sterowania silnikiem
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Drabinkowy program sterowania silnikiem w programie VisiLogic (Unitronics)
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Schemat stykowy obwodu sterowania silnikiem z opéznionym
przetaczaniem
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Drabinkowy program sterowania silnikiem z op6znionym przefgczaniem
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Wartosci poczatkowe zmiennych

Z chwilg ,wystartowania” programu, kazda ze zmiennych powinna zostac
zainicjowana przez przypisanie jej miejsca w pamieci, przy czym jej wartosc
poczatkowa zalezy od informacji podanej przez programiste w deklaracji zmienne;.
Moze wiec to by¢ wartosc:

* jakg posiadata przed ,zatrzymaniem” danego elementu konfiguracii,
* poczatkowa, zadeklarowana przez uzytkownika,
* domyslna, zdefiniowana przez typ danych, do jakiego nalezy zmienna.

Za pomocg atrybutu RETAIN uzytkownik moze zadeklarowac, ze wartos¢ zmiennej
powinna byC zachowana na czas zatrzymania programu, pod warunkiem, ze
wtasnosC takg zapewnia zastosowany sprzet. Zmienna, ktorej wartoSC w czasie
zatrzymania zachowywana w pamieci podtrzymywanej bateryjnie nosi nazwe
zmiennej podtrzymywanej (ang. retentive variable) — jest to tzw. zmienna nieulotna.

Nadawanie wartosci poczagtkowych zmiennym  podtrzymywanym podlega
nastepujgcym regutom:

« w przypadku tzw. cieptego restartu wartosci poczagtkowe tych zmiennych powinny
by¢ réowne ich wartosciom zachowanym w pamieci;

« w przypadku tzw. zimnego restartu wartosci poczgtkowe powinny by¢ rowne
wartosciom zadeklarowanym przez uzytkownika, a w przypadku braku takiej
deklaracji wartosciom domysinym.



Rodzaje restartow PLC a wartosci poczatkowe zmiennych

Restart gorgcy (ang. hot restart) wystepuje po krotkotrwatym zaniku zasilania, po
ktéorym system PLC wraca do normalnego stanu sprzed awarii — wszystkie
niezbedne informacje sg odzyskane lub niezmienione (niezbedne potrzymanie
bateryjne pamieci i zegara czasu rzeczywistego).

Ciepty restart (ang. warm restart) wystepuje w przypadku powrotu napiecia
zasilajgcego po dtuzszym jego zaniku. Zmienne podtrzymywane (nieulotne) z
atrybutem retain (retentive variables) przyjmujg wartosci jakie miaty przed
wylaczeniem PLC. Pozostate zmienne przyjmujg wartosci poczgtkowe zgodne z
ich deklaracjg lub domysine. Zmienne reprezentujgce wejscia sterownika przyjmujg
wartosci zalezne od rozwigzania zastosowanego przez producenta sterownika.

Zimny restart (ang. cold restart) zwigzany jest z uruchomieniem sterownika
(przejsciem w tryb wykonywania) po zatadowaniu programu do sterownika lub
zatrzymaniu spowodowanym wystgpieniem btedu. Wszystkie zmienne przyjmuja
ustalone wartosci poczatkowe — zadeklarowane przez uzytkownika lub domysine
dla typu danych.




UNITRONICS VISION 230 - HMI i PLC w jednym urzadzeniu

Vision230 jest przemystowym  sterownikiem  programowalnym  OPLC
wyposazonym w graficzny panel operatorski z mozliwoscig napiséw w jezyku
polskim.

Umozliwia tworzenie wizualizacji zachodzgcego procesu w formie graficznej i
tekstowej oraz pozwala operatorowi w prosty sposob kontrolowacC i sterowac
procesem produkcji z uzyciem klawiatury.

Najbardziej typowe zastosowania to:

* sterowanie procesami technologicznymi
* sterowanie liniami montazowymi

* regulacja temperatury

* maszyny pakujgce

* maszyny produkcyjne

* stacje pomp i sprezarki

* uktady napedowe
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* przenosniki tasmowe

* piece, suszarnie

* sterowanie transportem materiatow
* automatyka budynkéw




UNITRONICS VISION 230
Zintegrowany Panel Operatorski HMI:
* wyswietlacz ciektokrystaliczny 8 linii na 22 znaki lub grafika
* 24 programowalnych przyciskow
* do zaprogramowania do 255 ekranéw
* rozdzielczosc¢ 128 x 64 pixele

WYPOSAZENIE STANDARDOWE:

* zegar czasu rzeczywistego

* dwa szybkie liczniki (np. encodera) (10 kHz) w snapie
* dwa szybkie wyjscia PWM (50 kHz) w snapie

* dwa porty RS232

* port RS485 (opcja port Ethernet)

* port CANbus (mozliwos¢ stworzenia rozproszonego systemu sterowania z
maksymalnie 63 sterownikami)

* port rozszerzen



UNITRONICS VISION 230
WEJSCIA / WYJSCIA:
* dyskretne (dwustanowe)
* analogowe
* licznikowe
* temperaturowe do czujnikow PT 100
CECHY:

* mozliwos¢ obstugi do 161 punktow wejscia i wyjScia (zintegrowany ze
sterownikiem Snap I/O 33 we/wy i w modutach rozszerzen 128 we/wy) .

* port rozszerzen we/wy sterownika umozliwia dotgczenie do 8 modutow
rozszerzen dla jednego sterownika serii Vision.

* bezptatne oprogramowanie narzedziowe

* wbudowane 8 petli regulatora PID

* obstuga modemow, w tym GSM

* obstuga protokotu MODBUS (Master - Slave)
* obstuga protokotu MODBUS IP

* obstuga sieci ETHERNET

* obstuga protokotu CANbus



UNITRONICS VISION 230

Program

Kod drabinki programu 192K ( lub 16K stow)
Operatory bitowe (cewki) 1024
Symbol w programie MB
Liczby catkowite (rejestry) 1024
Symbol w programie MI
Liczby catkowite diugie (32 bit) 256
Symbol w programie ML
Podwdjne stowa (signed) 64
Symbol w programie DW
Zegary 128
Symbol w programie T
Wyswietlacz HMI Do 255

Czas wykonania operacji bitowe] 0.5ms na 1K stow



UNITRONICS VISION 230

Sterowniki Unitronics mogg by¢ wyposazone w tzw. snap czyli modut wejsc i wyjs¢
dotgczany z tytu sterownikow.

Istnieje mozliwos¢ dotgczenia tylko jednego snapu do jednego sterownika.

Jezeli chcemy rozbudowacC sterownik o kolejne wejscia i wyjscia to nalezy
skorzysta¢ z modutdéw rozszerzen (dodatkowe I/Os).
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UNITRONICS VISION 230 — SNAP V200-18-E1(B)

Digital Inputs
Number of inputs 16 (in two groups)
Input type pnp (source) or npn (sink), set by wiring.
Galvanic isolation Yes
Nominal input voltage 24VDC
Input voltage
pnp (source) 0-5VDC for Logic 0
17-28.8VDC for Logic 1’
npn (sink) 17-28.8VDC for Logic ‘0’
0-5VDC for Logic 1’
Input current 6mMA@24VDC for inputs #4 to #15
8. 8mA@24VDC for inputs #0 to #3
Response time 10mSec typical
High speed inputs Specifications below apply when these inputs are wired for use as a high-speed
counter input/shaft encoder. See Notes 1 and 2.
Resolution 32-bit
Frequency 10kHz maximum

Minimum pulse width 40us



UNITRONICS VISION 230 — SNAP V200-18-E1(B)

Relay Outputs
Number of outputs

Cutput type
Type of relay

Galvanic isolation
Output current

Maximum frequency
Contact protection

Outputs’ power supply
MNominal operating voltage
Operating voltage
Max. current consumption

10. See Note 3.
SPST-NO relay; 230VAC / 24VDC

Takamisawa (Fujitsu) JY-24H-K or NAIS (Matsushita) JQ1AP-24V
or OMRON G6B-1114P-24VDC

Yes

Resistive Load
oA maximum per output
8A maximum total for common. See Note 3.

Inductive Load
TA maximum per output
4A maximum total for common. See Note 3

10Hz
External precautions required (see Increasing Contact Life Span)

24VDC
20.4 to 28.8VDC
90mA@24VDC



UNITRONICS VISION 230 — SNAP V200-18-E1(B)

Transistor Outputs

Number of outputs 4 Each can be individually wired as pnp (source) or npn (sink).
Output type pnp: P-MOSFET (open drain)
npn: open collector
Galvanic isolation Yes
Output current pnp: 0.5A maximum (per output)

Total current: 2A maximum (per group)
npn: 50mA maximum (per output)
Total current: 150mA maximum (per group)

Maximum frequency Resistive load
20Hz
Inductive load
0.5Hz
High speed output maximum pnp: 2kHz
frequency (resistive load) npn: 50kHz
See Note 4
ON voltage drop pnp: 0.5VDC maximum
npn: 0.83VDC maximum
Short circuit protection Yes (pnp only)
pnp (source) power supply
operating voltage 20.4 to 28.8VDC

nominal operating voltage  24VDC
npn (sink) power supply
operating voltage 3.5V to 28.8VDC, unrelated to voltage of either the /O module or the controller



UNITRONICS VISION 230 — SNAP V200-18-E1(B)

Analog Inputs

MNumber of inputs

Input range

Conversion method
Resolution (except at 4-20mA)
Resolution at 4-20mA
Conversion time

Input iImpedance

Galvanic isolation
Absolute maximum rating

Full-scale error
Linearity error

3 (single-ended)

0-10V, 0-20mA |, 4-20mA. See Note 5.
Successive approximation

10-bit (1024 units)

204 to 1023 (820 units)

Synchronized to scan time

=100K(O—voltage
500Q—current

MNone

+15V—voltage
+30mA—current

+2 |LSB (0.2%)
+2 |LSB (0.2%)



UNITRONICS VISION 230 — modutf rozszerzen 10-Al4-A02

Sterowniki Unitronics posiadajgce port rozszerzen mozna rozbudowa¢ o
dodatkowe moduty wejs¢ i wyjsC za pomocg adaptera EX-A1..

Maksymalna liczba dodatkowych wejs¢/wyjs¢ wynosi dla serii Vision 128. Do
sterownika mozna dotgczy¢ maksymalnie 8 modutéw (plus 1szt. adaptera EX-A1).
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UNITRONICS VISION 230 — modutf rozszerzen 10-Al4-A02

Analog Inputs

Number of inputs

Input range

Conversion method
Resolution (except at 4-20mA)
Resolution at 4-20mA
Conversion time

Input iImpedance

alvanic 1solation
Absolute maximum rating

Full-scale error
Linearity error
Operational error limits

4 (single-ended)
0-10V, 0-20mA 4-20mA. See Note 1.
successive approximation
12-bit (4096 units)

819 1o 4095 (3277 units)
20msec

TM{—voltage
121.50—current

None

+20V—voltage
+40mA—current

+4 LSB (0.1%)

+1 LSB (0.025%)

+0.4%



UNITRONICS VISION 230 -

Analog Outputs
Number of outputs
Output range

Resolution (except at 4-20mA)
Resolution at 4-20mA

Load impedance

alvanic isolation
Conversion time
Linearity error
Operational error limits

Status Indicators

modut rozszerzen 10-Al4-A02

2 (single-ended)

+10V, 0-20mA, 4-20mA. See Note 1.
12-bit (4096 units) + sign

819 to 4095 (3277 units)

TkQ minimum—voltage

2000 maximum—current

None

2IMSec

+0.1%

+0. 2%



UNITRONICS VISION 130 - HMI i PLC w jednym urzadzeniu

Vision130 jest przemystowym  sterownikiem  programowalnym  OPLC
wyposazonym w graficzny panel operatorski z mozliwoscig napiséw w jezyku
polskim.

Umozliwia tworzenie wizualizacji zachodzgcego procesu w formie graficznej i
tekstowej oraz pozwala operatorowi w prosty sposob kontrolowacC i sterowac
procesem produkcji z uzyciem klawiatury.

Najbardziej typowe zastosowania to:
* sterowanie procesami technologicznymi

* sterowanie liniami montazowymi

* regulacja temperatury

* maszyny pakujgce

* maszyny produkcyjne

* stacje pomp i sprezarki

* uktady napedowe

* przenosniki tasmowe

* piece, suszarnie

* sterowanie transportem materiatow

* automatyka budynkéw



UNITRONICS VISION 130
Cechy charakterystyczne

wejscia/wyjscia:  dyskretne  (dwustanowe), analogowe (0-10V, 0/4-20mA),
termoparowe, wagowe i PT100

zegar czasu rzeczywistego RTC
petne podtrzymanie pamieci

do 3 szybkich licznikow/encoderow
do 7 szybkich wyjs¢ HSO

do 3 portdw komunikacyjnych: jeden wbudowany RS232/RS485 plus opcjonalnie
CANDbDus plus RS232/485 lub port Ethernetowy

20 programowalnych przyciskow

zintegrowany panel operatorski HMI (panel graficzny LCD: 128 x 64 pixele, 2,4")
obstuga modemow w tym GSM/GPRS

do 24 petli regulatora PID



UNITRONICS VISION 130

Cechy charakterystyczne

obstuga protokotu UniCAN, CANopen

obstuga protokotu Modbus TCP/IP (poprzez opcjonalny port Ethernetowy)
obstuga protokotu Modbus Master/Slave

montaz panelowy (IP65) lub na szynie DIN (IP20)

temperatura pracy od 0° do +50°C

wymienne opisy klawiszy

2 letnia gwarancja

Sterownik Vision130 mozna rozbudowac¢ o dodatkowe wejscia/wyjscia korzystajgc z
adaptera rozszerzen EX-A1 i do 8 modutow wejs¢ i wyjs¢ (max. o dodatkowe 128
1/Os).
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