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W pracy przedstawiono sterowanie prostymi modelami symulowanymi na ekranie PC w
srodowisku COSIVIS. Opracowano model rzeczywistego urzadzenia. Pokazano jak sterowac
modelem w programie COSIVIS w sposéb ciagly. W tym celu wykorzystano sterownik PLC
firmy Siemens. Modele utworzone w programie COSIVIS moga zosta¢ wykorzystane do
nauki programowania sterownikéw PLC jak réwniez w procesie kontroli i monitorowania.

1. WPROWADZENIE

W obecnych czasach modelowanie 1 symulacja ma istotne zastosowanie w wielu galgziach
przemystu. W zwiazku z duza konkurencja na rynkach $wiatowych firmy produkcyjne nie
moga sobie pozwoli¢ nawet na najmniejsze bigdy lub opdznienia produkcji, wynikajace czy to
ze ztych prognoz analitykow, czy tez op6znien powstatych w czasie produkcji. Takie btedy
moga spowodowac zwigkszenie kosztow produkcji, a co za tym idzie powazne straty. Istotne
jest, aby dazy¢ do poprawy warunkéw technologicznych i ekonomicznych przedsigbiorstwa.
Mozna to osiagnac¢ stosujac modelowanie 1 symulacjg.

Zastosowanie komputerowych systeméw modelowania pozwoli na ograniczenie kosztow,
uelastycznienie systemu produkcji, co w dobie dynamicznego rozwoju systemow
produkcyjnych oraz duzej konkurencji, jest bardzo wazne.

Pomimo duzych osiagnig¢, nadal prowadzi si¢ badania nad nowymi rozwiazaniami
zagadnien modelowania i symulacji. Zwigzane jest to z ciagle rozwijajacym si¢ przemystem i
wprowadzaniem na rynek nowoczesnych technologii. Dodatkowym ulatwieniem, przy
tworzeniu nowych rozwigzan dotyczacych symulacji, jest technologia komputerowa. Duzy
postgp 1 rozwdj technologii komputerowych pozwala tworzy¢ coraz nowsze i1 bardziej
zaawansowane programy stuzace do modelowania i symulacji [1, 2].

Jednym z programéw symulacyjnych wykorzystywanych zaréwno w procesie nauczania
jak 1 w praktyce przemystowej jest program COSIVIS. Nazwa programu powstata z
pierwszych liter angielskiego wyrazenia Cell Oriented SImulation and VISualization [3].

Zamodelowane elementy moga by¢ sterowane poprzez uktady We/Wy (symulacja krok po
kroku) lub przez zewngtrzny sterowniki PLC (sterowanie ciagle).
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2. SYMULOWANIE PRACY RZECZYWISTEGO UKLADU ZA POMOCA
PROGRAMU COSIVIS

Biblioteka programu zawiera zbiér modeli takich jak np. podnosnik z sortownikiem, prasa,
wykrojnik, wiertarka itp. Program umozliwia réwniez budowg¢ witasnych modeli i ich
symulacje krok po kroku. Symulacja ciagla modelu jest mozliwa przy wykorzystaniu
sterownika PLC. W tym celu nalezy opracowa¢ program sterujacy w srodowisku STEP 7.
Mozliwe jest prostych ten sposéb testowanie obstugi prostych systeméw automatyki, a takze
jego zastosowanie w projektowaniu, kontroli i monitorowaniu takich systeméw. Program
uczy obstugi réznych uktadéw bez koniecznosci wykorzystywania rzeczywistych urzadzen.
Mozliwa jest rowniez nauka programowania sterownikéw PLC, ktére sa wykorzystywane do
sterowania modelami.

Uruchomienie w programie COSIVIS modelu w sposéb ciagly wymaga sterowania przez
zewnetrzny sterownik PLC. Uklad potaczen przedstawiono na rys. 1. Na jednym komputerze
zainstalowany jest program symulacyjny COSIVIS, oraz interfejsy komunikacyjne Vswitch i
EzDDE. Na drugim edytor programéw Step 7.

W celu przeprowadzenia symulacji ciagtej modelu nalezy: uruchomi¢ program Step 7,
wczytac program sterujacy praca wybranego modelu, zatadowa¢ wybrany model do
sterownika PLC, uruchomi¢ program COSIVIS, uruchomi¢ interfejs komunikacyjny EzDDE,
uruchomi¢ interfejs komunikacyjny Vswitch, a nastgpnie uruchomi¢ wybrany model.

Komputer 1 Komputer 2
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Rys. 1. Schemat potaczen uktadu z wykorzystaniem dwéch komputerow

Program EzDDE pozwala na laczenie réznych urzadzen w standardowych
zastosowaniach. To oznacza, ze mozliwe jest taczenie ze sterownikiem PLC, jak rowniez z
innym oprogramowaniem jak np. programy wizualizacyjne. Technologia ta nazywa si¢ DDE
(Dynamic Data Exchange), czyli transfer potrzebnych danych z jednej aplikacji do drugie;j.
Program EzDDE otrzymat taka nazwe¢ poniewaz dzigki niemu transfer danych i taczenie
pomigdzy réznymi aplikacjami zostalo znacznie utatwione (Easy to use DDE). Wszystkie
dane, ktére nalezy przekazac z lub do zewngtrznego urzadzenia mozna tatwo konfigurowac i
przesytac.

Vswitch zostat stworzony w celu dostarczenia prostego terminala, ktéry umozliwial
wymiang danych ze srodowiskiem Windows. Dzigki Vsvitch programy uzywane do kontroli
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réznego typu wyposazenia, jesli tylko posiadaja funkcje DDE, moga si¢ ze soba tatwo
komunikowac.

3. STEROWANIE MODELEM WYTLACZARKI

W programie COSIVIS zbudowano model wyttaczarki. Zostal on przedstawiony na
rys.2, za§ schemat jego dziatania pokazuje rys.3.

'I """ =

o T -~

Rys. 2. Model wyttaczarki Rys. 3. Schemat dziatania modelu
wyttaczarki

Na rys. 3 przyj¢to oznaczenia: 1- przestrzen robocza, 2 — magazyn opadowy zapetniony
przedmiotami do obrobki, 3 — sitownik wypychajacy przedmioty z magazynu opadowego, 4 —
sifownik mechanizmu wyttaczajacego, B1, B2, B3, B4 — sensory sygnalizujace potozenie
tloka sitownikow 31 4.

Pozycje sitownikéw sa wykrywane za pomoca sensoréw Bl do B4, zainstalowanych na
sifownikach. Sygnaty sterujace modelem wyttaczarki przedstawione sa w tablicy 1.

Najwazniejszymi elementami symulowanego uktadu sa sitowniki oraz sensory. Elementy
moga by¢ sterowane poprzez uktady We/Wy krok po kroku. Mozliwa jest rOwniez symulacja
ciagta. Wymaga to jednak opracowania programu sterujacego sterownikiem PLC.

Praca sterownika PLC jest cykliczna. Program jest analizowany w kierunku z géry do dotu
(wazna jest kolejno$¢ zapisania instrukcji). Sterownik, przed rozpoczgciem programu
sprawdza warto$ci sygnaléw pojawiajacych si¢ na wejsciach, przypisujac je zdefiniowanym
zmiennym. Nastgpnym krokiem jest analiza kodu programu, na podstawie ktérego ustalana
jest warto$¢ zmiennych wyjsciowych. Po zakonczeniu tej czynnos$ci wysterowane zostaja
sygnaly wyjSciowe w module wyjSciowym sterownika. Na rys. 4 pokazano fragment
programu sterujacego PLC. Sterownik w pierwszej linii sprawdza warunki startu.



974 R. Swider, R. Zdanowicz

Tablica 1

Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe sterujagce modelem wyttaczarki
Wejscia procesu Opis pozycji modelu wywotanej sygnatami
Sensor 0 Wcisniety przycisk START
Sensor 1 Sprawdzenie cofnigcia ttoka sitownika 3
Sensor 2 Sprawdzenie wysunigcia tloka sitownika 3
Sensor 3 Sprawdzenie cofnigcia tloka sitownia 4

Wyjscia procesu

Urzadzenie uruchamiajace 1 Wysunigcie ttoka sitownika 3
Urzadzenie uruchamiajace 2 Wysunigcie tloka sitownika 3
Urzadzenie uruchamiajace 3 Cofniccie ttoka sitownika 4
Network 1:
"sensor 1 "sensor 2 "zensor 4
51 B1" B3" "cewka T1"
[ | [ | | ] {5
Network 2:
Tzensor 3 "zensor 4
Bz" B3" Toewka T2©
| | | | I |
1 1 L 1

Rys. 4. Fragment programu sterujacego PLC

Uktad zostanie uruchomiony, jezeli na S1 pojawi si¢ sygnat 1, elementy bgda w magazynie
oraz wszystkie sitowniki b¢gda wycofane.

4. PODSUMOWANIE

Program COSIVIS jest narzgdziem wspomagajacym proces nauczania i uczenia podstaw
funkcjonowania elementéw pneumatyki 1 elektropneumatyki, zestawionych w formie
funkcjonalnych modutéw automatyki przemystowej w srodowisku Microsoft Windows.
Zbudowano w programie COSIVIS model wyttaczarki. W §rodowisku STEP 7 opracowano
program sterujacy w sposOb ciagly, za posrednictwem sterownika PLC, modelem
rzeczywistym.
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