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Flowcode MIAC

Narysuj sobie sterownik

Uniwersalne sterowniki
automatyki przemysiowej

sq chetnie stosowane przez
automatykéw. Majq duze
mozliwoéci, a poniewaz sq
masowo produkowane, to ich
cena jest duzo nizsza od
sterownikéw projektowanych

na zamdéwienie. Zaleznie od
stawianych wymagan, mozna
sobie dobra¢ mozliwosci

i konfiguracje sterownika,
wyposazy¢é go w bardziej lub
mniej wydajny modul sterujqcy
oraz polrzebne moduly
wejscia/wyjscia i komunikacyjne.
Nic dziwnego, ze rynek

tych urzqdzeni rozwija sie
dynamicznie. Oproécz typowo
przemystowych zastosowan od
pewnego czasu produkowane sq
male sterowniki przeznaczone
do automatyzacji oswietlenia,
sterowania klimatyzacjq

I ogrzewaniem, sterowania
bramami wjazdowymi,

w biurach, sklepach

i domach jednorodzinnych.
Mozna je wykorzystac

do sterowania klimatem

w szklarniach (ogrzewanie,
przewietrzanie, nawadnianie)
czy do automatyzacji dzialania
pieca CO. Przykladem jest
produkowany przez firme

Siemens sterownik Logo!
Typowy sterownik przemyslowy ma
zaimplementowany wlasny firmware po-
zwalajacy uzytkownikowi na napisanie lub
narysowanie sekwencji ~wykonywanych
czynno$ci w trakcie realizowania programu
sterowniczego, np. sterownik Logo! mozna
zaprogramowaé, uzywajac prostej klawia-
tury i wbudowanego wys$wietlacza LCD
albo zrobi¢ to w dedykowanej aplikacji na
komputerze i przesta¢ z komputera do ste-
rownika. Mimo ze firmware sterujacy praca
sterownika jest przemyslany i doskonalony
przez do$wiadczonych projektantéw, moze
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Fot. 1. Sterownik MIAC

zdarzy¢ sie, ze jakas funkcja nie moze by¢
wykonana, tak jakby$my sobie tego zyczy-
li lub w ogéle nie moze by¢ zrealizowana.
Wtedy pozostaje zastosowanie sterownika
z wyzszej polki lub wykonanie sterownika
specjalnie tylko do tego zadania. Obie opcje
mogg okazac sig zbyt kosztowne, szczegdlnie
dla tych, ktérzy sami nie potrafig skonstru-
owac i zaprogramowa¢ mikroprocesorowego
ukladu sterujacego. Wyjéciem z takiej sytu-
acji moze by¢ sterownik MIAC oferowany
przez firme Matrix Multimedia.

Matrix jest producentem opisywanego
juz na tamach ,Elektroniki Praktycznej” pa-
kietu programowania Flowcode. Dla przy-
pomnienia, Flowcode jest Srodowiskiem
projektowym pozwalajacym prosto i szybko
tworzy¢é programy dla mikrokontroler6w
PIC, AVR i z rdzeniem ARM metodg ryso-

wania schemat6éw blokowych. Jak sig fatwo
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domysli¢ MIAC jest sterownikiem przemy-

stowym, ktérego dzialanie mozna zaprogra-
mowac za pomocg pakietu Flowcode.

Sterownik MIAC

Idea powstania sterownika MIAC jest
prosta: dostarczamy kompletne urzadzenie
tak zaprojektowane, by moglo pracowac
jako maly sterownik przemyslowy. Do tego
sterownika dostarczamy $rodowisko progra-
mowe Flowcode, umozliwiajace szybkie i ta-
twe programowanie, bez koniecznosci nauki
jezyka programowania. Program sterujacy
uzytkownik tworzy sobie sam zaleznie od
potrzeb. Powstaje w ten sposéb elastyczne
polaczenie gotowego sprzetu i specjalizowa-
nego oprogramowania.

Sterownik MIAC ma estetyczna obudo-
we z tworzywa sztucznego (fot. 1). Obudowa
moze by¢ mocowana do tablicy rozdzielczej
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Narysuj sobie sterownik

Power

8 x inputs

CAN
bus

4 x motor
outputs

4 x relay
outputs

Rys. 2. Schemat blokowy sterownika MIAC

wejscie
Ix . .
zabezpieczenia
wejscia

zabezpieczenia
mikrokontrolera
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stanowe) miesci sie w zakre-
sach: dla stanu niskiego 0...3 V,
dla stanu wysokiego powyzej
8...24 V. Zakres napie¢ wejscio-
wych 3..8 V jest niezdefinio-
wany. Na rys. 3 zamieszczono
schemat blokowy uktadéw wej-
Sciowych.

Wejscia nie sa odizolowane
galwanicznie transoptorami, ale
za to kazde z nich jest solidnie
zabezpieczone przed przepig-
ciami
dem zabezpieczen. W ukfadach,
gdzie mogg wystapi¢ wysokie

dwustopniowym ukla-

przepiecia, izolacje galwaniczng
wej$¢ cyfrowych mozna wyko-
nac jako uklad zewngtrzny.
Pomiar napiecia wejscio-
wego jest wykonywany z roz-
dzielczoscig 50 mV i w zakresie
0...+12 V. Zwiekszenie napigcia
wejsciowego o 1 V powoduje

A pavd

bufor

ORO

- zwigkszenie warto$ci na wyj-
do wejscia

mikrokontrolera  §ciu przetwornika o 20. Pozwala
to na prosta konwersje: warto$¢

wyjéciowa z przetwornika trzeba

masa

Rys. 3. Uktady wejsciowe

czterema wkretami M2,5 lub na standardo-
wej szynie DIN. Do dyspozycji jest 8 wejs¢
programowanych jako cyfrowe lub analo-
gowe, 4 wyjscia stykéw przekaznikéw i 4
wyijscia sterowane tranzystorami. Sterownik
ma dodatkowo wbudowany modut interfejsu
magistrali CAN. Wszystkie sygnaly wejscio-
we, wyjsciowe, magistrali CAN i zasilanie sg
podliaczane przez wygodne zaciski srubowe.

W skiad interfejsu uzytkownika wchodzi
4-wierszowy wyswietlacz LCD i klawiatura
majaca dziewie¢ przyciskow. Sercem uktadu
jest mikrokontroler PIC18F4455 ze sprzeto-
wym interfejsem USB. Schemat blokowy ste-
rownika pokazano na rys. 2.

Wejscia. Osiem wej$¢ sterownika ozna-
czonych jako I1...I8 moze by¢ zaprogramo-
wanych jako wejscia cyfrowe lub analogowe.
Kazdemu wejsciu jest przypisana jedna czer-
wona dioda LED sygnalizujaca stan wysoki.
Napiecie pozioméw logicznych na wejsciach
zaprogramowanych jako cyfrowe (tj. dwu-

Wejscia MIAC Porty mikrokontrolera
I RAO
12 RA2
13 RA3
14 RA4
15 REO
16 RE1
17 RE2
18 RB2
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podzieli¢ przez 20 i otrzymuje-
my napiecie wejsciowe w wol-
tach. Na rys. 4 pokazano charak-

terystyke konwersji wejscia analogowego.
Rezystancja wejscia jest réwna 10 kQ.
Sygnal wyjsciowy Zrédia musi mie¢ wydaj-
no$¢ réwna co najmniej 0,1 mA/V. Trzeba pa-
migta¢ o tym, ze napiecie mierzone odktada
sie na rezystancji wejsciowej, wiec pomiar

,L” stan zabroniony ,H”

Tab. 2. Przypisanie wyjs¢ przekazniko-

wych do wyprowadzen mikrokontro-
lera

Wyjscia MIAC | Linie k‘;‘:l'ttr‘;‘f; r:‘ikm'
Q1 RB4
Q RB5
Q3 RB6
04 RB7

bedzie tym dokltadniejszy, im bedzie mniej-
sza rezystancja wyjsciowa zrédla.

Przyporzadkowanie wej$¢ sterownika
do wyprowadzen mikrokontrolera podano
w tab. 1.

Wyjécia dwustanowe. Do sterowania
dwustanowego (zlaczony/wylaczony) prze-
znaczone sg 4 wyjécia stykowe Q1...Q4. Kaz-
de z nich jest polaczone ze stykiem przekaz-
nika o obcigzalnosci 8 A dla 260 VAC, lub
30 VDC. Przekazniki sg sterowane indywi-
dualnie, a zwarcie styku jest sygnalizowane
czerwonymi diodami LED oznaczonymi jako
Q1...Q4. Przyporzadkowanie wyjs¢ steruja-
cych przekaznikami do wyprowadzen mi-
krokontrolera podano w tab. 2.

Sterowanie silnikami DC. Druga gru-
pa wyjs¢ jest przeznaczona do sterowania
silnikami elektrycznymi. Cztery wyjécia A,
B, C, D umozliwiaja sterowanie 4 silnikami
bez zmiany kierunku obrotéw lub 2 silnika-
mi w ukladzie mostkowym, z mozliwoscig
zmiany kierunku obrotéw. Sygnaty sterujace
z linii portéw mikrokontrolera sa wzmac-
niane 4-kanalowym driverem. Na jego wyj-
Sciach jest umieszczony ogranicznik pradu
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Rys. 4. Charakterystyka konwersji wejscia analogowego
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wewnetrzne zasilanie
przekaznikow

sterowanie Q4

sterowanie Q3

sterowanie Q2

Q
sterowanie Q1
RB4

Rys. 5. Uktad sterowania przekaznikami

=

(rys. 6). Zadziatanie ogranicznika powoduje
wylaczenie drivera. Maksymalny ciaggly prad
drivera to 500 mA, a zabezpieczenie dzia-
fa przy pradzie 1,75 A. Silniki sg zasilane
z osobnego wyprowadzenia oznaczonego
jako M, zabezpieczonego bezpiecznikiem
ustawionym na zadzialanie przy pradzie 4 A.

Sygnal sterujacy wyjéciami A i C jest
przebiegiem PWM ze sprzetowych modu-
6w CCP/PWM mikrokontrolera. W takiej
konfiguracji, oprécz wlaczania/wylgczania
i zmiany kierunku obrotéw, mozna sterowac
predkoscia wirowania silnikéw pradu state-
go. Jezeli to konieczne, to mozna zaimple-
mentowac algorytmy miekkiego startu silni-
ka. Dzialanie wyj$¢ sterowania silnikami jest
sygnalizowane z6itymi diodami LED, ozna-
czonymi jako A, B, C, D.

Interfejs uzytkownika. Interfejs uzyt-
kownika jest zbudowany z 9-stykowej kla-
wiatury i alfanumerycznego wys$wietlacza

LCD

RS E DB4 DB5 DB6 DB7
RD1 RD6 RD5 RD4 RD3 RDO

Rys. 8. Sposbéb podtaczenia wyswietlacza
do mikrokontrolera

LCD o organizacji 4X16znakéw. Przyciski
klawiatury nie majg przypisanych specy-
ficznych funkcji programowych, ale ich roz-
mieszczenie na froncie obudowy i umiesz-
czone na czesci z nich napisy sugerujg spo-
s6b ich uzycia:

— 4 przyciski kursoréw rozmieszczone na
planie okregu, przeznaczone do nawigo-
wania,

— érodkowy przycisk OK przeznaczony do
zatwierdzania wyboru,

— dwukolorowe przyciski: zielony MENU
do wywolywania np. menu funkcyjnego
i czerwony GO BACK/UNDO do przej-
$cia do nastepnej operacji lub powrotu,

— dwukolorowe przyciski F1, F2 do szybkie-
go wywolania gtéwnych funkcji programu.
Klawiatura jest zorganizowana w matry-

ce 3x3 klawisze (rys. 7). Wyswietlacz typu
SC1604A o organizacji 4x 16 znakéw pracu-
je z magistralg 4-bitowg i ma

l;zszﬁzgfr?ii wbudowany sterownik Sam-
M O—E_\ sung KS0066 zgodny ze stan-
driver ogfrr;gﬁ”ik dardem HD44780. Na rys. 8
wyjscie D N 5 pokazano polaczenie magistrali
RC6 L~ W danych i linii sterujgcych do
wyjécie C N c linii portéw mikrokontrolera
Ret L |, PIC18F4455. Linia R/W jest na
g}(':igcie B N 8 stale potaczona z masa.
L~ L W CAN. Magistrala CAN jest
\&l)gécieA N A przemystowym  standardem
L |, komunikacyjnym stosowanym
t blokowariie w przemys$le samochodowym
i w przemyslowych systemach
0© sterowania. W  sterowniku
Rys. 6. Driver sterowania silnikami elektrycznymi MIAC zostala przewidziana do
faczenia ze sobg sterowni-
Kolumny kéw MIAC i innych elemen-
téw automatyki wyposazo-
RD3 RD4 RD5 . .

nych w interfejs CAN. La-
czenie wielu sterownikéow
Wiersze realizujacych réwne zada-
nia umozliwia wykonanie

RD2  +— F1 Cursor Menu systeméw rozproszonych.
Urzadzenia sa fizycznie
RD1 ] Cursor OK Cursor iqczo/ne skretka dwu ‘prze-
wodéw, a poczatek i ko-
niec magistrali musi by¢
RDO 4 F2 Cursor Back terminowany rezystorem.
W sterownikach MIAC jest

Rys. 7. Organizacja klawiatury
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zamontowany rezystor ter-

urzadzenie
z interfejsem
CAN
MIAC MIAC
H+ H
LA L
TA TA
B -] I: TB

MIAC

Rys. 9. taczenie sterownikéw magistralg
CAN

minujacy i nie ma potrzeby instalowaé go na
zewnatrz. Dane sg przesylane z duza pred-
koscig, przewody polaczeniowe mogg byc
stosunkowo dlugie, natomiast z zasady dzia-
lania interfejs CAN jest odporny na induko-
wane w nich zakldcenia elektryczne.

Przeplyw danych na magistrali jest kon-
trolowany przez sterownik MCP2515. Mikro-
kontroler jest polaczony z MPCP2515 przez
SPI (rys. 10). Sterowanie przeplywem da-
nych wspieraja funkcje sprzetowego makra
CANZ2 pakietu Flowcode.

Tworzenie programu dla MIAC

Do tworzenia programu sterujacego
dla sterownika MIAC potrzebny jest pakiet
Flowcode w wersji 3.6 lub nowszej. Do ste-
rownika jest dolaczona plyta z pakietem
Flowcode i dodatkowo z instalatorem patcha
pozwalajgcym wykona¢ aktualizacje starszej
wersji do pakietu wersji 3.6.

Przed rozpoczeciem pracy nad progra-
mem trzeba wybrac z listy mikrokontroleréw
i urzadzen obslugiwanych przez Flowcode
sterownik MIAC (rys. 10). Na pasku urza-
dzen peryferyjnych jest umieszczona ikona
sterownika MIAC. Po kliknieciu na te ikone
sterownik jest dodawany do projektu. Na
planszy pojawia sie element wykorzystywa-
ny przy programowej symulacji dziatania
sterownika (rys. 11). Suwakami w gornej
czeSci mozna symulowa¢ napiegcia analo-
gowe na wejéciach sterownika. W trakcie
symulacji, jezeli napiecie na wejsciu prze-
kroczy stan logiczny wysoki, zapala sig od-
powiednia czerwona dioda LED. Na polu
wyswietlacza symulowane jest wyswietlanie
tekstow. Klikniecie na jeden z przyciskow

RA4 |e JINT CAN
RD7 Jcs
—
RBO/SDI so
RC7/SDO sl
RB1/SCK SCK
PIC MCP2515

Rys. 10. Potaczenie mikrokontrolera ze
sterownikiem magistrali CAN
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Narysuj sobie sterownik

Tab. 3. Przypisanie wyjs¢ sterujgcych

silnikami do linii mikrokontrolera
. Linie portow mikro-
Wyjscla MIAC k':)ntrolera
A RC2
B RCO
C RC1
D RC6

Choose a Target I

Choose 2 target for s flowehait

Rys. 11. Wybdr sterownika z menu
Flowcode

klawiatury symuluje przyciéniecie klawisza
w trakcie programowej symulacji. Uaktyw-
nienie wyjécia przekaznikowego lub wyjscia
sterowania silnikiem powoduje zapalenie si¢
jednej z diod Q1...Q4 lub A...D.

Po dodaniu makra sterownika programi-
sta ma do dyspozycji funkcje obstugi wejs¢,
wyjsé, klawiatury i wyswietlacza:

— InputDigital — zwraca stan logiczny wy-
branego wejscia,

- InputAnalog — zwraca warto$¢ z wyjécia
przetwornika analogowo-cyfrowego,

— GetKeypad — czyta klawiature i zwraca
kod wcisnietego klawisza,

— DisplayStart — inicjalizuje wyswietlacz

LCD,

— DisplayClear — czyéci zawarto$¢ ekranu

i ustawia kursor na pozycje wyjsciowa,

- DisplayCursor — wy$wietla kursor,

— PrintASCII - wy$wietla znak ASCII,

— PrintNumber — wy$wietla warto$¢ zmien-
nej,

— Print String — wy$wietla ciag znakéw,

— DisplayCommand — wysyla do wyswie-
tlacza kod komendy HD44780,

— RelayON - wlacza przekaznik,

— RelayOFF — wylacza przekaznik,

— OutputON - wlacza wyjécie sterowania
silnikiem,

— OutputOFF - wylacza wyjscie sterowania
silnikiem,

Na rys. 12 pokazano wybor funkcji zata-
czenia przekaznika Q1 we wlasciwosciach
makra sterownika MIAC.

Rys. 12. Panel symulacji sterownika MIAC
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Najlepszym sposobem na zweryfikowanie
danych zawartych w materialach firmowych
jest samodzielne napisanie/narysowanie cho-
ciazby najprostszej aplikacji. Przed przysta-
pieniem do programowania sterownika trzeba
zainstalowa¢ driver USB niezbedny do za-
pewnienia wspélpracy MIAC z komputerem
PC, umozliwiajacy zaprogramowanie mikro-
kontrolera PIC18F4455 wewnatrz MIAC. Po
zasileniu sterownika i polaczeniu go kablem
USB z komputerem uruchamia sig standardo-
wa procedura instalacji sterownikéw systemu
Windows. W trakcie instalacji trzeba wskazaé
$ciezke dostepu do pliku drivera lub wlozy¢
do napedu ptyte CD z kompletu sterownika
i wybrac¢ instalacje automatyczna.

Przyklad: sterowanie silnikiem DC. Przy-
kladowa aplikacja testowa wedlug zalozen
miata by¢ na tyle prosta, aby mozna ja bylo
narysowac i przetestowa¢ w krétkim czasie,
a jednoczes$nie miata ona wykorzystywaé moz-
liwosci sterownika i interfejsu uzytkownika.
Z kilku potencjalnych mozliwosci wybratem
program sterujacy silnikiem elektrycznym ma-
ej mocy. Wedlug zatozen silnik mial by¢ wia-
czany i wylgczany po przycisnieciu klawiszy.
Dodatkowo, kiedy silnik jest wlaczony mozna
bedzie sterowac jego predkoscia obrotowa.

Do sterowania wybratem silnik pradu
stalego malej mocy. Jest on sterowany z wyj-
$cia A sterownika MIAC. Jak wynika z rys. 6,
plus
ma by¢ podigczony do

zasilania silnika
zacisku M, a drugi bie-
gun zasilania do zacisku
0 V. Takie rozwigzanie
umozliwia podlaczenie
silnika o napieciu zasi-
lania réznym od napig-
cia zasilania modulu
sterownika. Ja zasilatem
swoj
+5V.

Do wlaczania silnika

silnik napieciem

jest przeznaczony kla-
wisz F1, a do wyltgczania
klawisz F2 na panelu
sterowniczym. Predkos¢
silnika jest zwiekszana
klawiszem kursorowym UP, a zmniejszana
klawiszem kursorowym DOWN. Dobrym
zwyczajem jest, jezeli to mozliwe, wysSwie-
tlanie podpowiedzi na wyswietlaczu panelu

|Retan1_on

Display manve:

Comoanest Mactx

Rela0FF

Oueputd -
OceputdFF

DisplanG vt =l

Paamelers:
‘which Relay? <1=01.2=02 3=03 4=04) (BYTE)

fi Variabie

[ I Lvaises |
#] (o ] coen |

Rys. 13. Wybor funkcji zatgczenia
przekaznika 1

rMIAC(D)

Tab. 4. Kody przyciskow

. . Kod przy-

Przycisk Opis cisEu ¥
OK OK 4
Kursor gora 5
Kursor dot 3
Kursor w lewo 1
Kursor w prawo 7
Zielony MENU 8
Czerwony UNDO 6
6ty F1 2
Niebieski F2 0

sterowniczego informujgcej o przeznaczeniu
klawiszy. Nie trzeba wéwczas za kazdym ra-
zem korzysta¢ z instrukcji obstugi.

Pierwszy fragment programu wyswietla
niezbedne informacje na ekranie sterownika
(rys. 13). Do wy$wietlania zastosowano ma-
kra MIAC. Do sterowania zlaczaniem i wyla-
czaniem silnika wykorzystywane sg funkcje
OutputOn i OutputOff — to réwniez makra do
obstugi MIAC. W programie zdefiniowano
zmienng motor_state. Jezeli ta zmienna jest
wyzerowana, to silnik jest wylaczony. Wpi-
sanie warto$ci 0x01 do motor state urucha-
mia silnik. Program sterujacy musi odczytac
klawiature i zidentyfikowaé¢ kod klawisza.
Jezeli przycisniety jest klawisz F2, to zmien-
na jest zerowana i silnik sie zatrzymuje. Po

przycis$nieciu F1 do zmiennej motor_state

i
T E
o | o
mEm

Rys. 14. Wyswietlanie ekranu powitalnego i widok symulacji
panelu po jego wykonaniu

jest wpisywana 0x01 i silnik rusza. Fragment
programu sterujacego zalgczaniem i wyla-
czaniem silnika pokazano na rys. 14.
Regulacja predkosci obrotowej silnika
odbywa sie przez sterowanie jego zasilania
przebiegiem PWM. Jak juz wiemy, wyjscie
A moze by¢ sterowane z modutu CCP1/
PWM1, a wyjscie C z modutu CCP2/PWM2.
Poniewaz do sterowania silnika uzywamy
wejécia A, wymusza to zastosowanie CCP1/
PWM1 mikrokontrolera PIC18F4455. W pa-
kiecie Flowcode uzycie modulu PWM jest
bardzo proste. Na pasku urzadzen trzeba
klikna¢ na ikonke PWM. Na planszy pojawi
si¢ okno symulacji dla obu moduléw PWM,
a w menu wyboru makr sprzetowych moz-
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7
4

s

MIAC(0)

CEL
czynnik wypelnienia
(argument funkcji SetDu-
tyCycle) i wyswietlana na
ekranie sterownika jako
speed. Warto$¢ pwm_duty

zmienia sie w zakresie od

Rys. 15. Zataczanie i wytaczanie silnika

3
Propettes |
Vi3 Lot
PuM Count = 7 P frotort
[™ Use dtsmative ph i 2ok 2
Seftngs PWM perind

Cuock speed.  [#8,0 HHz

Periodredsier = [255
Cloch source = [k /18 = i
Fiequency:  [2329588FH:
i3 | Arubi | mh.q\ Psinac \

Rys. 16. Okno inicjowania modutéw PWM

liwo$¢ wyboru funkcji obstugujacych modut
PWM. Na rys. 15 pokazano okno inicjowania
modutu PWM. Mikrokontroler PIC18F4455
(a wlasciwe jego peryferie), uzywajacy swo-
jego modutu USB, musi by¢ taktowany cze-
stotliwoscig 48 MHz. Na podstawie czestotli-
wosci zegara taktujacego uklady peryferyjne
i warto$ci wstepnego podzialu (preskalera)
jest wyliczany okres i czestotliwo$¢ prze-
biegu wyjsciowego. Dla potrzeb przykladu
wybratem najnizsza, mozliwg czestotliwoscé
sygnalu PWM.

Predko$¢ obrotowa silnika bedzie tym
wieksza, im wiekszy bedzie wspélczynnik
wypelnienia przebiegu sterujacego. Jego usta-
wianie umozliwia funkcja DutyCycle. Argu-
mentem jej wywolania jest 8-bitowa liczba. Im
jest wigksza warto$¢ argumentu, tym wiekszy
wsp6lczynnik wypelnienia. Modut CCP/PWM
mikrokontroler6w PIC18 ma rozdzielczos¢ 10
bitéw, wiec jezeli do sterowania potrzebna jest
taka rozdzielczo$¢, to mozna uzy¢ funkcji Set-
DutyCycle10bit.

Wspélczynnik wypelnienia jest zapisy-
wany do zmiennej pwm_duty. Naci$niecie
klawisza UP powoduje zwigkszenie pwm_
duty o 1, a klawisza DOWN zmniejszenie o 1.
Po modyfikacji zmiennej jej warto$¢ jest wpi-
sywana do rejestrow okreslajacych wspo6l-

70 do 255. Przy wartosci
70 silnik jeszcze rusza,
a przy 255 jest zasilany
napieciem stalym (wspot-
czynnik wypelnienia

100%) i wiruje z pelng

predkoscia. Na rys. 17 po-

kazano fragment progra-
mu modyfikowania i wy§wietlania zmienne;j
pwm_duty po przyci$nigciu klawisza UP.
Symulacje przebiegu wyjsciowego steruja-
cego silnik dla pwm_duty=70 pokazano na
rys. 18.

Podsumowanie

MIAC z pakietem Flowcode begdzie bar-
dzo dobrym rozwigzaniem dla tych wszyst-
kich, ktérzy potrzebuja niestandardowych
rozwigzan lub chca bardziej panowaé nad
procesami sterujacymi i nie bojg sig brania
odpowiedzialnosci za wlasne rozwigzania.

Konstrukcja samego sterownika jest bar-
dzo dobrze przemyslana. Tworzenie aplika-
cji, jej programowa symulacja i przesylanie
gotowego programu dla mikrokontrolera
z pakietu Flowcode dzialajg bez zarzutu,
a aplikacje tworzy sie blyskawicznie. Pro-
gramista nie musi wnikliwie studiowac
dokumentacji mikrokontrolera z opisem re-
jestréw, ukladéw peryferyjnych, przez co
moze zaoszczedzi¢ czas i przeznaczy¢ go na
zajecie sig wlasciwymi algorytmami stero-
wania. Interfejsu USB wykorzystywanego do
programowania sterownika mozna uzy¢ do
polaczenia z komputerem z uruchomionym
systemem SCADA. Komputer moze wtedy
odczytywaé i przetwarzaé warto$ci napieé
mierzone na wejsciach, realizujagc skompli-
kowane algorytmy sterowania. Jest to tym
fatwiejsze, ze Flowcode wspiera réwniez ob-
sluge interfejsu USB.

W trakcie testowania sterownika moglem
sprawdzi¢ dzialanie wiekszoséci makr i funk-
cji. Na poczatku wydawalo mi sie, ze liczba
makr obstugi sterownika jest zbyt mata. Jed-
nak w trakcie pracy nad programem zmie-
nilem zdanie. Réwniez dzialanie ukladéw

puwm_duty=255
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Rys. 17. Fragment programu odpowie-
dzialny za modyfikacje wspétczynnika
wypetnienia
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Rys. 18. Okno symulacji przebiegu PWM

sprzetowych nie budzito zadnych watpliwo-
$ci. Trzeba jednak pamieta¢, ze sterowniki
tego typu sa przeznaczone do pracy w trud-
nych warunkach: przy duzych zakléceniach
elektromagnetycznych, przepieciach na
liniach sterowniczych i sygnalizacyjnych,
duzych wahaniach temperatury itp. Oczywi-
$cie moje testy nie obejmowaly poprawnosci
dziatania w takich warunkach, ale konstruk-
cja sterownika pozwala mi mie¢ nadzieje, ze
producent zadbatl o odpowiednia odpornosé
urzgdzenia.

Zastosowanie sterownika MIAC bedzie
tez uwarunkowane jego ceng. Jeden z brytyj-
skich dystrybutoréw znaleziony w Internecie
sugerowal cene 190 euro za sterownik i pa-
kiet Flowcode Professional. Sterownik Logo!
12/24RC w podstawowej wersji kosztuje ok.
600 zlotych netto, ale nie ma mozliwosci tak
elastycznego dostosowywania algorytméw
sterujgcych do wymagan wlasnej aplikacji.

Tomasz Jabtonski, EP
tomasz.jablonski@ep.com.pl
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