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Vyutiti fidicich systémi éeského vyrobce firmy AMIT jako master pro komunikaci se
servopohony $vycarské firmy Belimo pomoci komunikaéniho protokolu MP-Bus této
spoleénosti.

Ukolem je nastudovat tento komunikaéni protokol a implementovat jej pro pouziti

s fidicimi systémy firmy AMiT. V prvni fazi se bude jednat o vytvoreni jednoduché
uZivatelské komunikace pomoci volné programovatelného parametrizaéniho programu
PSP3 firmy AMIT, pro zadani polohy, éteni polohy a ¢teni teploty. V dalsi fazi pak pijde
o vytvofeni funkénich modulii protokolu MP-Bus pro program PSP3, pomoci nichz bude
mozné klapkové a ventilové servopohony firmy Belimo ovladat tak, aby bylo mozno
vyuZit vSech jejich funkci, definici adresy zafizeni poéinaje a indikaci havarijnich stavii
konée.

V ramci této diplomové prace bude také vytvorena dokumentace s popisem
vytvorenych funkénich moduld protokolu MP-Bus.
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ABSTRAKT

Jadrem celé této diplomové prace je tzv. uzivatelskda komunikace mezi fidicimi systémy
firmy AMiIT a servopohony firmy Belimo, kterd probihd prostiednictvim komunika¢niho
protokolu MP-Bus této spolecnosti. Vytvorené uzivatelské komunikace jsou dvé, z nichz
jedna slouzi pro nastaveni adresy servopohonu a druhda k samotnému ovladani
servopohoni. Kromé toho jsou v této praci blize popsany samotné servopohony, rozebran
problematiky programovani fidicich systémut firmy AMiT. Na zavér je potom navrhnuto

jakym smérem pokraCovat dal pii vytvareni softwarové podpory k tomuto protokolu.

Klicova slova: Belimo, AMiT, MP-Bus, MFT, PSP3, funk¢ni bloky, uzivatelska

komunikace, klapkové servopohony, ventilové servopohony, VAV jednotky

ABSTRACT

Heart of this diploma thesis is so-called user communication between AMiT company
control systems and Belimo company actuators by means of MP-Bus communication
protocol. There was created two user communications for this thesis. One is for actuators
addressing and second is for own actuators controlling. In this thesis, there is also look at
own actuators and theirs functions, MP-Bus communication protocol description and its
commands, and introduction to AMiT control systems programming. On the end there are
mentioned some suggestion what else could be done in software support for this protocol in

the future.

Keywords: Belimo, AMiT, MP-Bus, MFT, PSP3, function blocks, user com, damper

actuators, valve actuators, VAV units
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UvVOoD

Tato prace bude pojedndvat o postupu pii vytvareni uzivatelské komunikace mezi fidicimi
systémy firmy AMiT a servopohony firmy Belimo, kterd umoznuje ovladat zdkladni funkce
téchto servopohonil a je realizovana prostfednictvim komunikaéniho protokolu MP-Bus
firmy Belimo. Podrobnéji pak rozebereme také tento protokol, ktery umoziuje pfipojit na
jednu sbérnici az osm servopohont, a jeho piikazy potfebné k ovladani vybranych funkci

pohontl. V prvni Casti si vSak nejprve blize popisSeme vlastni servopohony.
O spolecnosti Belimo

Svycarska spole¢nost Belimo je prednim svétovym vyrobcem elektrickych servopohont
pro topenaiska, vzduchotechnickd a klimatizacni zafizeni s vice nez 30-ti letou tradici a
zastoupenim ve vice nez 45-ti zemich svéta. Dvé tretiny v Evropé montovanych
klapkovych servopohonii pochazi pravé od této firmy. V Americe je to pak takika

polovina.
Jeji sortiment se da rozdélit do nasledujicich skupin:
» servopohony vzduchotechnickych klapek
* pohony pozarnich a odkutovacich klapek
* regulace pratoku vzduchu
* regulacni armatury a pohony s otocnym nebo zdvihovym pohybem
* systémy okenniho vétrani

Jako vedouci spole¢nost ve svém segmentu trhu je Belimo prikopnikem v oblasti inovaci.
Ptikladem toho je digitalni inteligence pohonil, kdy se pouzitim mikro¢ipi daji pohony
individualné nastavovat pro danou aplikaci a umoznuji sbérnicovou komunikaci pomoci
komunikacniho protokolu MP-Bus (firemni protokol spole¢nosti Belimo), o kterém bude
pojednévat tato diplomova prace. Ovladani pfitom zastava stejné tak jednoduché jako u

tradi¢nich pohonii s konven¢nim zplisobem ovladani.
O spolecénosti AMiT

Spole¢nost AMIT spol. s r.0. je ryze Cesky vyrobce fidicich systému a elektroniky pro pru-
myslovou automatizaci, ktery byl zalozen roku 1992 v Praze. Tato spolec¢nost disponuje

vlastnim vyvojovym tymem schopnym reagovat na individudlni pozadavky zékazniki a
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vedle vyroby standardnich produktt se zabyva také zakazkovym vyvojem a vyrobou elek-

troniky. Hlavni ¢ast jeho produkce tvofi:
* kompaktni fidici systémy
* modulérni fidici systémy
e primyslové terminaly
* moduly vzdalenych vstupti a vystupii
* komunikacni pfevodniky
» pfevodniky fyzikéalnich veli¢in
» zakazkovy vyvoj a vyroba

Vice nez polovina aplikaci jeho fidicich systémil je v oblasti tepelného hospodarstvi a
energetiky, piiblizné ¢tvrtina v fizeni technologii a desetina fidicich systémil se uplatni pii

fizeni strojii a zafizeni.

Ze stru¢ného popisu obou spolecnosti je patrné, Ze se jejich produkty velmi Casto setkavaji
pii aplikacich v oblastech jako je technické zabezpeCeni budov (TZB) a tepelné
hospodarstvi. V té chvili pak vznik4 potieba ovladani servopohont firmy Belimo napf.

prave fidicimi systémy firmy AMiT.

Toto ovladani Ize samoziejmé fesit konvenénim zplisobem z analogového ¢i digitalniho
vystupu fidiciho systému, ale je tu také druhd moznost, kterou je sbérnicové fizeni pomoci
komunika¢niho protokolu MP-Bus. A praveé to stalo na pocatku této prace a bylo diivodem

pro navazani uzsi spoluprace mezi témito dvéma spolecnostmi.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

11

I. TEORETICKA CAST
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1 SERVOPOHONY BELIMO UMOZNUJIiCI MP-BUS PROVOZ

Pii popis servopohni Belimo, o kterych pojednavaji nésledujici kapitoly, bylo Cerpano
z materialt .

Kromé konvencniho zptsobu fizeni umoziuje firma Belimo u svych produktovych tad
oznacovanych jako MFT (do této skupiny spada i regulator pritoku vzduchu NMV-D2M),
MFT(2) a nov¢ také MP, digitalni fizeni pomoci komunikac¢niho protokolu MP-Bus. Pokud

nebude uvedeno jinak budeme se v dal$im textu zabyvat prave témito typy servopohond.

Konven¢nim zplsobem fizeni se zde rozumi spojity provoz (zékladni vyrobni nastaveni),
tiibodové ovladani, provoz otevieno-zavieno ¢i PWM. Vybrany typ fizeni se da navolit
pomoci ru¢niho konfiguraéniho zatizeni MFT-H nebo PC-Tool. V tomto ,klasickém*™
provozu jsou servopohony fizeny signalem 0..10 V DC a pohybuji se do polohy zadané
fidicim signdlem. U vSech konvencnich typi fizeni je mozné paralelni ptipojeni dalSich

pohont, je vSak tieba zajistit dostateCny ptikon zdroje.

Ptepnuti z konvenéniho provozu na sbérnicovy provoz se déje automaticky, jakmile je
pohonu prostiednictvim MP-Busu pifidélena MP adresa. Pti sbérnicovém provozu dostavaji
pohony sviij digitalni fidici signal znadfazené¢ho regulatoru pies sbérnici MP-Bus a
pohybuji se do zadané polohy. Prostfednictvim MP-Busu miize byt vzajemné propojeno az
8 zafizeni (i riznych) podporujicich technologii MFT, MFT(2) ¢i MP. Tyto zatfizeni jsou
pak pfimo pfipojeny na nadiazené systémy (DDC regulatory ¢i fidici systémy) nebo mohou
byt pfes specialni uzly zaclenény do jinych siti (napt. pomoci zatizeni UK24LON do sité
LonWorks). Z riznych regulacnich clankt se tak pti MP-Bus provozu jednoduse stanou
decentralni funkéni jednotky. Toto feSeni tak umoziuje vyssi uzivatelsky komfort,
bezpecnost a zabezpeceni, ale také snizeni spotfeby energie diky optimalnéjSimu provozu
s moznosti synchronizace vice zafizeni, minimalizaci ndkladl na udrzbu, a také se velmi
vyrazné snizuji ndklady na kabeldz. Tento zpisob fizeni pak také umoznil integrovat do

pohont dalsi funkce.

Tyto servopohony navic také umoznuji pfimé ptipojeni Cidel a spinact, kdy digitalizuji
analogové signaly ¢idel a integruji je do MP-Busu, coz dale eliminuje naroky na kabelaz.
Servopohony MFT umoziiuji pfipojeni aktivniho ¢idla (s vystupem 0..32 V DC) nebo spi-
naci kontakt. Servopohony MFT(2) a MP pak navic umoznuji i vy¢itani pasivnich odporo-

vych ¢idel. Dalsi rozdil oproti MFT je pak 1 moznost zménit dobu piebéhu pohonu. Servo-
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pohony MP maji oproti MFT a MFT(2) pohoniim piimo na sob¢ servisni zasuvku pro pii-
pojeni parametrizacniho zafizeni MFT-H, stavovou a napajeci LEDku a tlacitka pro adre-

saci a adaptaci.

Pohony mohou byt z vyroby dodany se standardnim nastavenim nebo naprogramované dle
prani zékaznika. Kdykoliv pak mlze byt nastaveni zménéno pomoci mobilniho pfistroje
MFT-H nebo z pocitace pomoci PC-Tool. Zménou parametrti jako je ucinnost, doba
prestaveni, zpétné hlaseni polohy, pracovni rozsah, elektrické omezeni pracovniho uhlu a
kroutici moment/sila (vyjma pohont s havarijni funkci), 1ze jednotlivé pohony ptizptsobit
pozadované aplikaci. Pohony se navic pfi uvadéni do provozu sami adaptuji, kontroluji za
provozu, jsou chranény proti pietizeni a nepotiebuji zadny koncovy spina¢ (automaticky

zlstanou stat na dorazu).

Zvlastni skupinou pohonil jsou pak pohony se zpétnym pruzinovym chodem (s havarijni
funkci), které uvadéji klapku do provozni polohy soucasné s natazenim zpétné pruziny. To
zabezpe€i, ze se pii preruseni napédjeni klapka sama vrati do bezpecné polohy. U

zdvihovych pohonti opatfenych pruzinou hiidel dle typu bud’ zajizdi nebo vyjizdi.

1.1 Konvencéni zpusoby Fizeni

U konvenc¢niho spojitého tizeni 0..10 V DC (zakladni nastaveni z vyroby) pomoci vstupu
pohonu Y zaddvam pracovni rozsah v rozmezi 0..10 V DC (nastavitelny pracovni rozsah je
0,5..32 V DC) a pomoci signalu U5 vy¢itam z pohonu zpétné hlaseni v rozmezi 2..10 V

DC. Zapojeni pro ventilové i klapkové pohony je shodné.

B . . r - - ¥
Pfipejeni klapkevych pohon Pripojeni ventilovych pohon
2fipajeni ples
1l ~ AC24av Pripojenl pres L~ Sg g:g ondeiovas!
-+ DC24W ﬁﬁz‘gﬁ%:r - Transfamatar

Y —— DC 010V

Y —a— DC 0L A0 —— Ug —=— DC 210V

|7U5 —— DC 2. .10V
|

I
b 1 2 3
[
cl:':':':: L — s
0T ET T LI
1 =~ ¥ Ufye| HML., AM.., GM.., LF.., AF.. 1 = Yz Ufap| NV.., NVF.., NVF..-E, AV..
— 4 -

¥ nastavitelny pracovni rozsah 0,5..32 v Y. nastavitelny pracovni rozsah 0,5...32 W
U5 proménna Us: proménna

Obr. 1. Pripojent pohonii pri spojitém rizeni
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Ttibodové fizeni musi byt naprogramovano. U klapkovych pohonti jde o jednovodiCové
ptipojeni pies svorku Y s diodou. Vodi¢ US slouzi opét ke zpétnému hlaseni a signal na
tomto vodi¢i miize byt naprogramovan narozmezi 0..10 V DC, 0,5..10 V DC, voln¢
definovany v rozsahu 0..10 V, jako softwarovy spina¢ S1 a S2 nebo jako hlaseni poruch a

udrzby.

Mastaveni 3 bodové (specialng programovatelng

Pfipojeni klapkowjch pohont ﬁ
pomoci programovaciho pristroje MEFT-H)

1 ~ AC24V &?5'5‘3‘5‘5‘:.:‘.”‘

Aramsform ater

Ur —— Zpétné hlaZeni Ug programované na:
s -DC2..10V nebo
I

- D 0.5..10 V nebo

- voing definovatelng v rezsahu 0,10V nebo
- SW spina¢ 51 a 52 nebo

- hlaseni poruch a udrzby

[
o
2

L J

L o~ Y UMM, AM_ GM_, LF_ AF.
+

Obr. 2. Pripojeni klapkovych pohonii pri 3 bodovém Fizeni

U ventilovych pohonil je potom mozné i jednodussi CtyfvodiCové pfipojeni (je tu navic
vstup Y2) a zpétné hlaseni U5 Ize naprogramovat na 0..10 V DC, 0,5..10 V DC nebo jako

volné definovatelné v rozsahu 0-10 V.
Ventilové pohony s a bez havarijni funkce*

1 ~ AC 24V &EQ'EEJ‘LE.’“

ransicrmater
;-3 LA

— Ug —— Zpétne hlaseni Ug programované na:
- - DS 210 mebo

| -DC 0510 nebo

=

R
2 3 4

- wolng definovatalng v rozsahu 010 W
L, A
<l Bl BB Tyvaa mET(2), NVF24-MFT(2)
1 ¥ uf :
i Y2 U \yyeza mFT2)E, Av24MFT(2)

Obr. 3. Pripojent ventilovych pohonii pri 3 bodovém rizeni
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Ovladani otevieno-zavieno musi byt opét naprogramovano. U klapkovych pohonti je pie-
pina¢ umistnén na vodi¢i Y a signal na vodic¢i U5 nam dava zpétné hlaseni v podobé 2..10
V DC, 0,5..10 V DC, voln¢ definovatelné v rozsahu 0..10 V DC, jako softwarovy spinac
S1 a S2 nebo jako hldseni poruch a udrzby.

Schéma pripojeni klapkovych pohont
(specialng programovanég pfistrojem MEFT-H) ﬁ

Loy AC24 A\ cemens

- + []': 24 Lr:‘::-‘:h;rru:'.:hr

s
— Ug —#— Zpétne hlaZeni Us programovang na:

- -z 210 W mebo

| | | | -z 0.5...10 WV nebo

1 ) 3 c, - wolng definovatzing v rozsahu 0. 10 W nebo

- SW spinat 51 a 52 nebo

£ ] - hlaseni poruch = GdrEby

1 o~ Y Ujyp| NM.., AM.., GM.., LF.., AF..
-+

Obr. 4. Pripojeni klapkovych pohonii pri Fizeni otevieno-zavieno

U ventilovych pohontli se jednd o tzv. nucené fizeni 100%, které se pouziva napi. pro
zapinani protimrazové ochrany. Pfepina¢ je umistnén na vodi¢i Y a na vodi¢i U5 je

modulovan signal se zpétnym hlaSenim v rozmezi 2..10 V DC.

nuceny 100 %

L o~ AC24W PR pojen phic
— + DC 24V e

o4 T P
|— Us iDC 213 Wi—i—
11
1 2 3 = =
1 -
T [Hvza e T(2)
- F " Y2V | yyFza-MFT(2)(-E)

Obr. 5. Pripojent ventilovych pohonii pri nuceném rizeni
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Ovladani pomoci PWM, které musi byt opét naprogramovano, je pro klapkové i ventilové
pohony stejné. U tohoto zpiisobu fizeni se méfi délka impulsu poslaného na pohon, ktery se
na zakladé doby jeho trvani pohybuje do piislusné pozice. Ridici signal jde opét na Y a
povolené rozsahy PWM jsou s ohledem na pouzity reguldtor 0,02..5 s, 0,59..2,93 s,
0,1..25,5 s nebo s proménnym PWM mezi 0,02..50 s.

Schéma pfipojeni PWM pro klapkové pohony Scheéma pripojeni PYWM pro ventilové pohony
1 ~ AC24V t L t L
059-293s 1 ~ AC24V 0,59-293s
I I
Jii - * Oviadénitnakem [ 7] 0¥ L * Ovladani trigkem
- | e ?:Dzrj;_e EUE S ! | j& moZné (zdroj
nebo pijemcs) -
— U — Us ) nebo pijemes)
I T
1 2 3 5§ 123 45
{ 3 { b
I F R EE|
1~ Yh Ufyp| NM.., AM.., GM.., LF.., AF.. 1l ~ wz Y2 JJIH: NV.., AV..
-+ -+

Obr. 6. Pripojent pohonui pri PWM rizeni

1.2 MP-Bus Fizeni

Az 8 pohonit miize byt vzajemné propojeno pomoci MP-Busu v jedné siti. Toto propojeni
muze byt 3 Zilové pii napajeni pres sbernici nebo 2 zilové pfi lokalnim napajeni. Nejsou
zapotiebi zadné specialni kabely ani ukonCovaci odpory. Délka vodice je limitovana
mnozstvim piipojenych pohontl, prifezem vodi¢e a zplisobem napdjeni (DC ¢i AC pies

sbérnici nebo AC lokalng).

Rl

(mass. S peohiorn)

Obr. 7. Povolené topologie site
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Pro topologii vodi¢ti nejsou pro klapkové a ventilové pohony zadna omezeni (tvary jako
hvézdicové, stromeckové ¢i kruhové jsou pripustné). Je mozné také libovolné kombinovat

rizné typy pohonti v rameci jedné sité.

Pohony dostanou svij fidici signal digitalné ptes svorku U5 znadfazeného MP-Bus
masteru a pohybuji se do zadané polohy. Zpétné hlaseni pak opét probiha ptes svorku US.
Ptepinéni z konven¢niho provozu na sbérnicovy provoz se déje automaticky, jakmile je

pohonu prostiednictvim MP-Busu pfifazena MP adresa v rozmezi 1..8.

Schéma pripojeni klapkovych pohond Schéma ventilovych pohont
AC24V | AC24V 1 ~ _
pcasv- + M A DR DC24V - + ME A TEsee
4 transformatee & Tansformdior
| U
dali daldi daldi | ____L dalsi
pohony Y~ pahany pohony pohany
- TTTT T
b2 { 2 3 4 &5
L J [ )
L 2] LE]
L a ¥z Upp|NM., AM., GM., LF.., AF.. 1 :.- Yiz ¥2 Ufge | NV.., AV.

Obr. 8. Schéma pripojeni pohonu k MP-Busu

Na kazdy MP-Bus piikaz reaguje pohon odpovédi. Priméma doba od vyslani ptikazu do
piijeti odpovédi je cca 150 ms. Algoritmus tohoto cyklu musi stanovit vyrobce digitalniho

regulétoru.

1.3 Pripojeni externich ¢idel nebo spinact pro provoz MP-Bus

Na kazdy jeden pohon je mozno piipojit jedno ¢idlo (pasivni nebo aktivni) ¢i spinaci
kontakt. Pohon pak vlastné slouzi jako analog / digitalni méni¢ pro zprostiedkovani signalu
¢idla pfes MP-Bus do nadfazeného systému. Ten musi znat fyzickou adresu zafizeni, na

kterém je ¢idlo umistnéno a jeho typ, aby mohl spravné interpretovat jeho signal.

Signal z ¢idla je vyc€itan na svorce Y a napojeni ¢idla je doporuceno provést samostatnym

kabelem resp. minimaln¢ zakladni vedeni Cidla udrzet co nejdéle oddélené od napéjeni (pro
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zamezeni vyrovnavacich proudi). Pro pasivni Cidla je pak potieba zvolit co nejvetsi prifez

vodige (1..1,5 mm?) nebot’ ohmicky odpor vodi&e ovliviuje piesnost méfenti.

Pasivni cidla

Meéfici rozsahy pasivnich €idel pfipojenych na vstup pohonu Y ukazuje nasledujici tabulka.

Tab. 1. Pfipojitelna pasivni Cidla

Typ cidla Meéritelné rozsahy teplot Meéfitelné rozsahy odporu
Ni1000 -28°C..98°C 850 Q..1600 Q

Pt1000 -35°C..155°C 850 Q..1600 Q

NTC (1k..10k vzdy pii 25°C) | -10°C..160°C 100 ©..60 000 Q

Ptesnost méteni pro Pt1000 a Ni1000 je +0,3 %. U NTC se tolerance lisi dle zvoleného

rozsahu méieni a typu NTC.

Pozn.: pohony fady MFT nepodporuji vy€itani pasivnich cidel.

Schéma piipojeni pro klapkové pohony

Scheéma pripojeni pro ventilove pohony

AC24V L - — AC24V 1 ~ _
pc2av- + MP A CEELY DC24V - + M 1 ek
y b= swus =t F [T e T ]
(T ([
= 7 e
i A :—ﬂlﬂ L y o E:l .
il | T
T T _——
Coa o3 s 1]
1 2 3 4 5
- 4 gt 5
T
LT LJ E1 g 3}
L= iz Ufga [ MM AM._, GM._ LF_ AF. L ~ ¥z ¥2 Ui M., AV
- -+
Obr. 9. Schéma pripojeni pasivnich senzorii
Aktivni ¢idla

Je mozno pfipojit napt. ¢idla teploty ¢i vlhkosti s vystupem 0..32 V DC. RozliSeni je

typicky 30 mV.
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Schema pripojeni aktivnich cidel na

Schéma plipojeni aktivnich cidel na
ventilove pohony

klapkove pohony

AC24V 1 — ] AC24V 1
MP Pipayeni plin i~ o
DC24V = + Sl b - MF Mipomni sl
L Srarmleiaion DC 24V + &:‘::h::;m
. I, El "
galsl .
. dals
. < }E‘.ﬂﬂr} mahony
“ 4 b ] 3
] Cldi3 | —
T L S S B
T 3 = [ L |
[ 2 03 & £
L b ]

5
iz Y2 Uge | NV... AV..

- MM.., AWM., GM..,LF.., AF.. 1l
1 r Yiz War .

Obr. 10. Schéma pripojeni aktivnich senzoru

Spinaci kontakt
Musi byt schopen ¢isté spinat proud od 16 mA pti 24 V. Bod startu pracovniho rozsahu
musi byt naprogramovan na hodnotu min. 0,6 V.

Schéma piipojeni externich spinaéd na Schéma piipojeni externich spinacd na

klapkové pohony ventilove pchony
AL 24V l - 120m=i 2 A.: Ed’ ‘lll J- —
pcaav - + MP A SR DC24V - + MF Pagierd e
o J‘]‘l.l' i S N L y [T e e
Iy . AD “,
- . } Ec-'l-:-ry' - gg:?-:l-ny
L j] - [ a
| /s Hdia | | s
BESER TTTT T
1 2 3 4 5
L > « ] b
— 1 1
L Y Y |NM_ AM_.GM._LF_AF. L — ¥z ¥2 Ui | NV.. AV

Obr. 11. Schéma pripojeni spinaciho kontaktu
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1.4 Adresovani MP zarizeni

1.4.1 Poloautomatické adresovani

Kazdy pohon v MP-Bus musi byt jednoznacné identifikovatelny. K tomu potiebuje mit

vlastni jedine¢nou adresu od 1 do 8.
Postup pii poloautomatickém adresovani MP s kvitovanim:
1. Na MP-Bus masteru (napt. UK24LON) se nastavi pozadovanid MP adresa 1..8

2. MP-Bus master se uvede do stavu pripravenosti k naadresovani pohonu aktivaci

piislusné funkce (na UK24LON je to stisknutim tlacitka SET)

3. Provede se kvitace na pohonu, ¢imz je mu piidélena MP adresa, predem

nadefinovand na MP-Bus master
Postup pri kvitovani

U klapkovych pohonil se dle typu bud’ stiskne tlacitko pro ru¢ni ovladdani (u typi bez
havarijni funkce) nebo se prepina¢ L/R piepne béhem 5 s sem a tam (u typd s havarijni

funkef).

U ventilovych pohonii se stiskne tlacitko S2. Pozadavek na kvitovani je zde signalizovan

blikajici LED diodou (stfidavé Cervend/zelend).

1.4.2 Adresovani pomoci sériového Cisla

KaZzdy pohon je pii vyrob¢ opatfen §titkem s individudlnim sériovym ¢islem, které je navic
uloZzeno také v paméti pohonu a je mozné jej vycist piislusSnym MP pirikazem. Toto

jedinecné sériové Cislo je pak mozno vyuzit k identifikaci zafizeni a pridéleni MP adresy.
Ptiklad sériového cisla: 09939-31234-064-008
Vyznam jednotlivych ¢islic :

09939 rok a tyden vyroby

31234 den v tydnu a potadové ¢islo ve dni

064  typ pohonu

008  cislo zkuSebny
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Kazdy pohon ma navic jeden samolepici Stitek se sériovym ¢islem, ktery slouzi k nalepeni
do dokumentace, na misto kde byl fyzicky namontovan. Tak 1ze zpétné vystopovat jeho

umistnéni.

Pti uvéadéni do provozu je mozné vyuzit sériového cisla k aktivaci pohonu a piidéleni MP

adresy také pomoci parametrizacnich nastroji PC-Tool nebo MFT-H.

1.5 Zakladni poloha

Klapkové pohony

Po prvnim zapnuti napajeciho napéti, tedy pii uvedeni do provozu nebo po stisknuti
tlacitka na pohonu, jede pohon do zakladni polohy. Po této operaci pak jede pohon do

polohy zadané fidicim signalem.

Smysl otaceni miZe byt zménén pomoci piepinace nebo PC-Tool ¢i MFT-H, bud’ na levy
doraz (poloha Y=0, pohon k ni jde proti sméru hodinovych ruc¢icek) nebo na pravy doraz
(poloha Y=0, pohon k ni jde po sméru hodinovych rucic¢ek). Zakladni poloha tedy mize byt
invertovana oproti vyrobnimu nastaveni. Pokud se tak stalo pomoci pfeprogramovani
konfiguraénim zafizeni, poloha nastavend na mechanickém piepinac¢i nemusi odpovidat

skute¢nosti.
Klapkové pohony s havarijni funkci

Po prvnim zapnuti napdjeciho napéti si pohony nejprve automaticky urc¢i svoji havarijni

polohu (inicializace nulového bodu). Tato operace trva cca 15 s a pohon po tuto dobu stoji.
Ventilové pohony

Viz nésledujici kapitola o adaptaci.

1.6 Adaptace pracovniho tihlu nebo zdvihu

Adaptace pracovniho uhlu u klapkovych pohonii

Adaptace neprobiha automaticky, ale lze nastartovat pomoci PC-Tool nebo MFT-H. Sta-
novi se zde mechanicky pracovni tthel (horni a spodni zarazka), ktery je ulozen do proceso-
ru. Doba pfestaveni a pracovni rozsah jsou ptizpiisobeny MIN a MAX hodnot¢, nastavené
rozsahem regulace. M¢tici signal US odpovida efektivnimu mechanickému pracovnimu

uhlu.
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Adaptace muze byt vyvolana 1 rucné. U klapkovych pohonll bez pruziny se tak déje pokud
se 2x stiskne tlacitko pro ru¢ni ovladdani a u pruzinovych pokud se béhem péti sekund 2x

prepne prepina¢ L-R a R-L.
Adaptace zdvihu u ventilovych pohonii (u ventilii se dvéma mechanickymi dorazy)

Po prvnim zapnuti napéjeciho napéti je provedena automatickd adaptace zdvihu. Tato
adaptace je provedena mezi dvéma mechanickymi zarazkami ve ventilu a tento zdvih je
uloZen do paméti jako 100% zdvihu. Ridici signal i doba piestaveni jsou pak piizptisobeny
tomuto 100% zdvihu. Tuto funkci lze také aktivovat tlacitkem S2, které je umistnéno pod

krytem pouzdra. Adaptaci lze také aktivovat pomoci PC-Tool nebo MFT-H.

Hlaseni ptipadnych poruch lze kvitovat tlacitkem S2, po jehoz stisknuti se provede

adaptace.

Pozn.: u ventili bez druhé mechanické zardzky lze efektivni zdvih stanovit softwarove.
Adaptace pomoci tlacitka S2 je pak znemoznéna (piesto je provadeén test synchronizace na

uzaviraci bod).

1.7 Pracovni rozsah

Zakladni pracovni rozsah je nastaven pro 2..10 V DC. Mezi t€mito body je ptimka, ktera

odpovidé pracovnimu tthlu nebo zdvihu.

Pracovni rozsah jde i nastavit pomoci PC-Tool nebo MFT-H a mize byt také nastaven z
vyroby. Bod startu mize byt v rozmezi 0,5..30 V DC a koncovy bod v rozmezi 2,5..32

V DC. Musi byt ale splnéna podminka, ze koncovy bod je minimaln€ 2 V nad startovnim.

1.8 Zpétné hlaseni

Zpétné hlaseni se provadi pomoci spojitého napét'ového signalu na vodi¢i U5, ktery se
pohybuje mezi 2..10 V DC pfi 0,5 mA. Zavislost signdlu U5 na pracovnim thlu nebo
zdvihu v % je pak stejna jako pro pracovni rozsah 2..10 V DC.

Tento signal jde také nastavit pro bod startu mezi 0,5..8 V DC a koncovy bod mezi 2,5..10

V DC s nutnosti dodrzet rozdil miniméln¢€ 2 V. mezi koncovym bodem a bodem startu.
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1.9 HlaSeni udrzby ¢i poruchy

Signal na U5 muze také prendSet hlaSeni potfeby udrzby ¢i poruchy. Lze definovat nasledu-

jici kritéria, ktera vydavaji signalem US5 hlaSeni pro udrzbu ¢i poruchu:
e Pomér béhu a stani pohonu (Stop & Go ratio) — ptilisSné pouzivani pohonu
* Mechanické ptetizeni - nebyla dosazena pozadovana poloha
* Draha piestaveni — dolni nebo horni poloha pfekrocena o zvolenou hodnotu

Dle toho, zda je u uvedenych kritérii definovdna udrzba nebo porucha (pomoci PC-Tool

nebo MFT-H), vydava vystup pohonu U5 ptislusny ptikaz:
* Vystupni roven pii normalnim provozu (bez hlaseni poruchy ¢i tdrzby): 3 V DC
e Vystupni troven pro hlaSeni udrzby: 5,5 V DC
* Vystupni Groven pro hlaseni poruchy: 8,5 V DC

Podminka fungovani hlaseni poruch a udrzby u klapkovych pohont je, ze u mechanicky
omezen¢ho pracovniho thlu (<95°) musi byt nejprve provedena jeho adaptace. U
ventilovych pohonil sviti pfi aktivnim hlaSeni poruch ¢ervend kontrolka LED pod krytem

pouzdra a poruchu lze kvitovat pouze adaptaci, ktera se vykona po stisknuti tlacitka S2.

HlaSeni poruch a tdrzby mohou byt ptendsena také pomoci MP-Busu ptisluSnymi ptikazy.

1.10 Softwarovy spina¢

Signal U5 mize fungovat také jako softwarovy spinac. V tomto ptipadé bude signal U5
rozkladdn na tfi rGzné urovné napéti, které budou signalizovat stav aktivace dvou
volitelnych softwarovych spinaci S1 a S2. Ty lze nastavit vrozsahu 1% az 99%
pracovniho uhlu nebo zdvihu. Poloha S1 musi byt minimalné o 10% mensi nez S2. Tyto

hodnoty se opé€t nastavuji pomoci PC-Tool nebo MFT-H, piipadn¢ také MP piikazy.

1.11 Smysl otaceni a smér zdvihu (volba uzaviraciho bodu)
U vsech klapkovych pohont se dd ménit smysl otaceni pomoci pfepinace R-L.

Smér zdvihu jde nastavit u vSech ventilovych pohonti pomoci MFT-H a PC-Tool. U typi

NV a NVF jde navic ménit nastaveni pomoci posuvnych spinacti S3.1 (smér zdvihu) a S3.2
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(volba uzaviraciho bodu). Nastaveni sméru zdvihu a volba uzaviraciho bodu pomoci po-

suvnych spinaci S3 je podrobné&ji popsana v (T kapitole 1.

1.12 Doba prestaveni

Doba ptestaveni nastavena z vyroby je pro klapkové pohony bez havarijni funkce 150 s. U
pohonti s havarijni funkci je to 150 s pro motorické prestaveni a cca 20 s pro piestaveni

pruzinou pfi teploté¢ mezi —20..50 °C a max. 60 s pii —30 °C.

Doba piestaveni Ize ménit pomoci PC-Tool ¢i MFT-H. Je vSak tieba upozornit, Ze se tim
zmeéni kroutici moment resp. fidici sila a hladina hluku. Povolena nastaveni jsou v rozmezi

75..300 s (u typu GM to je 120..300 s).

U ventilovych pohonti je z vyroby nastaveno 150 s pro typy NV a NVF. Pro zdvih 10(20)
mm, pak lze nastavit dobu pfestaveni 55(95)..1200(2200) s. U typu AV je pak nastaveno

320 s a tato hodnota 1ze meénit v rozmezi 170..800 s.

1.13 Sily a momenty

Pro klapkové pohony bez havarijni funkce Ize kroutici moment omezit na 75 %, 50 % ¢i 25
%. Na stejné hodnoty lze omezit i1 piestavnou silu u ventilovych pohont bez havarijni

funkce. U pohont s havarijni funkei nelze kroutici moment resp. pfestavnou silu ménit.

1.14 Omezeni pracovniho uhlu a zdvihu

Pracovni thel u klapkovych pohont je max. 95° a dle pfislusného typu pohonu ho lze
omezit mechanicky pomoci vestavénych zardzek nebo pomoci piislusenstvi ZDB-xx.

Mozné omezeni se dle typu pohonu pohybuje v rozmezi 20..100 %.

Omezeni zdvihu u ventilovych pohonti pak 1ze provést pomoci vestavénych mechanickych

zarazek.
Pracovni thel ¢i zdvih Ize omezit také elektronicky pomoci konfigura¢nich nastroji tak Ze:

e poloha max (koncovy bod elektrického pracovniho rozsahu) milize byt nastaven

mezi 0..100 % z celého rozsahu

* Poloha min (bod startu elektrického pracovniho rozsahu) mtze byt 0..100 % z max
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* Poloha mid (stfedni poloha mezi 0 % = min, 100 % = max) musi byt mezi 0..100 %

z regulac¢niho rozsahu (min..max)
Omezeni pracovniho thlu se hojné€ vyuziva u zapojeni pohont s nucenym fizenim.

Upozornéni: pro spravnou interpretaci zpétného hladseni na U5 po mechanickém omezeni

pracovniho uhlu je potfeba nejprve provést adaptaci.

1.15 Rucéni prestaveni

Klapkové pohony

Rucni prestaveni u klapkovych pohonti bez havarijni funkce se provadi samovratnym

tlacitkem, kdy po dobu jeho stisknuti je z ¢innosti vyfazeno ptrevodové Ustroji.

U klapkovych pohont s havarijni funkci 1ze zménit pracovni thel pouze u typu AF. Tato
zména se provadi pomoci rucni klicky a klapku lze fixovat v kterékoliv poloze.

Odblokovani se pak provadi manualné nebo automaticky vlozenim napdjeciho napéti.
Ventilové pohony
Ru¢ni prestaveni u ventilovych pohond typu NV a NVF se provadi na pohonu pomoci

imbus klice. Toto rucni ptestaveni je jiSténo proti pretizeni. Hiidel zdvihu pak ztstava

v manualni poloze do doby nez je pohon napojen na napajeci napéti.

1.16 Zdvih a citlivost

Normalni nastavend citlivost z vyroby je pro klapkové pohony 1°, ale miZze byt
preprogramovana (utlumena) pomoci PC-Tool ¢i MFT-H na 2°. Vratna hysterze je pak

nastavena na 2,5° a jde zménit na 5°.

Jmenovity zdvih u ventilovych pohont je 20 mm (40 mm pro typ AV) a d4 se nastavit mezi
10..20 mm (20..40 mm pro typ AV). Normalni citlivost je u téchto pohonti 0,2 mm a jde

zmeénit (utlumit) na 0,4 mm. Vratnd hysterze je nastavena na 0,5 mm a jde zménit na 1 mm.

1.17 Popis ventilovych pohoni

Pod krytem pohonu se nalézaji svorky pro kabelové pfipojeni, ovladaci elementy S1, S2,
S3 a kontrolka LED HI1. Ridici signal je zpracovavan mikroprocesorem a pies driver dale

piedavan bezkomutatorovému motoru BULOMO. Nastavenim posuvného piepinace S3
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nebo stisknutim tlacitka S1 a S2 lze pohon jednoduse pfimo na misté ptizpiisobit potfebam

dané aplikace (pfi zméné vyrobniho nastavent).

Tab. 2. Popis funkci ovladacich prvka S

S1 Tlagitko test

Ventil projizdi zdvih pfi maximalni dob& piestaveni a
kontroluje adaptovany zdvih, zda obé dvé koncové

hodnoty (0 % a 100 %) byli dosazeny

S2 Adaptace

Mozny vyjety zdvih (mezi dvéma mechanickymi
zarazkami ve ventilu) je stanoven jako 100 % a uloZen
v mikroprocesoru. Ridici signél a doba piestaveni budou

tomuto zdvihu ptizpiisobeny

S3.1 Smér zdvihu

Smér zdvihu je vici fidicimu signalu invertovan

Poloha Off (vyrobni nastaveni)

0 % tidiciho signalu odpovida 0 % zdvihu =0 % U5

Poloha On

100 % tidiciho signdlu odpovida 0 % zdvihu = 0 % US5

S3.2 Volba uzaviraciho bodu

Uzaviraci bod vznika pii vyjeté ¢i zajeté hiideli zdvihu.

Meéfici signal ve zvoleném uzaviracim bod¢ odpovida 0 %

Poloha Off (vyrobni nastaveni)

uzaviraci bod htidele zdvihu zajeté do pohonu

Poloha On

uzaviraci bod hiidele zdvihu vyjeté z pohonu

Tab. 3. Kontrolka LED H1

Zelené sviti

Pohon pracuje bezchybné

Zelené blika

Bézi test nebo adaptace se synchronizaci

Cervene sviti

Porucha. Bude provedena nova adaptace

Cervené blika

Po kazdém vypadku napéti (>2 s). Pti dal§im uzavirani
ventilu bude automaticky ve zvoleném uzaviracim bodé
provedena synchronizace a LED piejde z Cervené¢ho

blikani na trvale zelené svétlo

Stiidavé Cervené/zelené svétlo

Adresovani ptes fidici sytém a stisknuti tlacitka S2
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2 MP-BUS

Informace o tomto protokolu byli cerpany z dokumentu @

2.1 Strucny popis

* Urceno pro jeden master (napf. konfiguracni nastroj ¢i fidici systém) a 1...8 slavl

(napft. servopohony)

* Sériova master-slave komunikace; slave pouze odpovida na ptikazy mastera

* Datovy ptfenos je obousmérny, poloduplexni, signal je modulovany na vodic¢i ,,U5“ a
vztazeny vuci zemi

* Parametry komunikace: 1200 Bd, 1 start bit, 8 datovych bitii, 1 stop bit, bez parity

* Komunikaéni protokol je chranén kontrolnim souctem (16 bitl)

* Komunikacni protokol je pfipraven na budouci rozsifeni diky rezervovanym adresam

* Dva komunika¢ni mody:

* PP mod (Point-to-Point): 1x master, 1x slave, pouze propojeni (neni to

sbérnicovy mad) bez adresace

= MP mod (Point-to-Multipoint): 1x master, az 8x slave, sbérnicovy modd

s adresami pro kazdy slave

* Pokud se nekomunikuje, mize byt v PP modu analogovy signal na vodici ,,U5* stale

aktivni (napt. 0..10 V). Béhem komunikace je analogovy signal preruSen
* V MP modu se vstup ,,U5* chové jako digitalni a analogovy signal nepodporuje.
* V MP médu se rozlisuji tfi zptisoby komunikace:
» Addressed: Adresovany slave provede a odpovi na ptikaz okamzité
* Broadcast: Kazdy slave na siti provede piikaz od mastera, ale neodpovidé na ng;

= OnEvent: Pfikaz vykona a odpovi na né pouze slave detekujici definovanou

udalost
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2.1.1 Priklad MP sité
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Obr. 12. Priklad MP site
Napdjeni: 24 V DC/AC,; pii napajeni pomoci 24 V DC mize byt vedeni delsi.
MP-Master: napf. fidici systémy, UK24-LON.

Akeni ¢leny: max. 8 zafizeni podporujicich komunikaci MP-Bus.

2.2 Popis hardwarové vrstvy
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Obr. 13. Principielni schéma zapojeni MP-Busu
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Obousmérny poloduplexni ptenos probihd na vodici U5, ktery je normalné pouZzivan jako

analogova zpétna vazba napf. na ureni aktudlni pozice ¢i aktudlniho pritoku vzduchu.

Pokud je slave v PP mddu, miize byt tato funkce stale vyuzivana. Pokud je ovSem pienaSen

ptikaz, analogovy signdl je pferusen. Kdyz je slave v MP modu, musi byt analogovy vystup

ve vybuzeném stavu, jinak by proudova zatéz na sbérnici byla pfili§ vysoka. Analogovy

signal pak neni viibec podporovan

2.3 Detailni popis komunikacniho protokolu

Protokol vyuziva tfi vrstvy OSI: prvni, druhou a sedmou. Toto rozdéleni ovSem ne zcela

odpovida déleni dle OSI.

Tab. 4. Komunikacéni vrstvy

Komunikacni | Hodnoty |Priklady funkci

vrstva funkeci

prvni vrstva Bit Softwarova implementace sériového rozhrani, rozpoznani start bitu
(fyzickd) a stop bitu, pfenos signalu po lince

druha vrstva Byte Generace a kontrola start bytu, hlidani timeotu, generace a kontrola
(protokol) pticné i podélné parity

sedma vrstva | Piikaz Vykonavani ptikazii a generace odpovédi

(aplikacni)

2.3.1 Specifikace prvni vrstvy

Komunikacni parametry

Komunikac¢ni rychlost:

Parita:

Struktura:

Poradi bita:

Struktura ramce

1200 Bd
zadna
1 start bit, 8 datovych bitt, 1 stop bit

LSB prvni
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Ramec se sklada ze start bitu, datovych byt a stop bitu.

start
stop

Obr. 14. Struktura ramce

hodnota 0 = dolni uroven napéti (vztazena k zemi napajeni)

hodnota 1 = horni Groven napéti

2.3.2 Specifikace druhé vrstvy

Datovy tok z masteru na slave se nazyva piikaz a tok v opacném sméru odpoveéd’. Slave

nikdy neposle odpovéd’ bez predesiého obdrzeni ptikazu od mastera.

Ptikazy a odpovédi jsou pienaSeny jako tok byt bez mezer mezi nimi. To znamena, ze ¢as
mezi stop bitem predchazejiciho bytu a start bitem nésledujiciho bytu musi byt mensi nez
tzap. PO resetu nebo chyb& komunikace musi slave zacit odpocitavat timeout odpovidajici

¢asu nejméné 10 bithi, aby mél jistotu, Ze rozpozna nasledujici platny start byte.

2.3.2.1 Komunikacni mody

Jak bylo napsano vyse, existuji dva komunika¢ni mody: PP (Point-to-point) a MP (Point-
to-Multipoint). Komunika¢ni mod zafizeni je dan nastavenou (naprogramovanou) adresou.
Jestlize nastavena adresa neni PP adresa, zafizeni se automaticky pfepne do MP modu.
Existuji tfi zplsoby komunikace v MP modu: Addressed, Broadcast a OnEvent. Tyto

komunikacni typy jsou definovany pomoci start byte kodu piikazu posilaného mastrem.
PP mod

Zakladni komunikaéni mod vSech slavi od Belima s vyrobnim nastavenim. Piikazy
poslané v tomto mdédu budou vykonany a bude na n¢ zodpovézeno kterymkoliv slavem,
dokonce i1 kdyz ma nastavenu MP adresu. Také star$i typy slavi, které nepodporuji MP-
Bus komunikaci, vykonaji a odpovi na takovyto piikaz. Pokud neprobihd komunikace a

slave je v PP mddu, vodi¢i U5 mlze byt vyuzivan jako analogova zpétna vazba.

MP mod
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Tento komunikacni moéd je mozny pouze u servopohonti Belimo nové generace fady MFT,

MFT(2) a MP. Komunikace se ptepne do MP mddu po nastaveni MP adresy na slavu.

K tomu slouzi napft. specialni ptikaz PP_Set MP_Address. Nastaveni PP adresy na slavu

zpusobi prepnuti zpet do PP mdédu. V MP moédu jsou podporovany nésledujici mody:

Addressed komunikace: Adresovany slave vykona a odpovi piikaz okamzité.
Ostatni slavy ho obdrzi také, ale nevykonaji ho a ani na n¢j neodpovi. Zatizeni,
ktera nemaji implementovan MP-Bus nemohou vykonat ani odpovédét na takovyto

piikaz.

Broadcast komunikace: Slavy s implementovanym MP-Busem neodpovidaji na tuto
komunikaci, ale rovnou vykonaji pfikaz (pokud miizou). Neni tedy mozné vyuzit
piikazy pro vy¢itani a neni mozné ani ovéteni spravného pfiijeti piikazu. Slavy bez

implementovaného MP-Busu na broadcast ptikazy neodpovidaji.

OnEvent komunikace: Slavy s implementovanym MP-Busem vykonaji a odpovi na
ptikaz, pokud detekuji definovanou udélost. Ta zavisi na piikazu a musi byt
definovand v seznamu piikazi. Tento mod je v souCasnosti pouzit pii adresovaci
procediie. Slavy bez implementovaného MP-Busu na OnEvent ptikazy

neodpovidaji.

Poznamka: ProtoZze nejde ovéfit spravné doruceni piikazu pifi Broadcast a OnEvent

komunikaci, je doporuceno piikazy dvakrat az tfikrat opakovat.

2.3.2.2 Piikaz slavu

Délka ptikazu: min. 4 byty, max. 10 bytd

Pouzitelné byty: max. 7 bytt

Tab. 5. Struktura piikazu

Poctybytd 1 1 0..6 ptip. 1..6 pii rozSifeném piikazu 1 1

Pocty byta 4..10 ptip. 5..10 pfi rozsifeném piikazu

stb | cc Parametry cp|lp

PP nebo MP piikazovy paket
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Tab. 6. Popis struktury ptikazu

Byte | Zkratka | Vyznam komentar

1 Stb start byte viz tabulka popisujici start byty ([Cab. 7)
2 Cc kod ptikazu (1.uziteény byte) |viz tabulka Seznam MP piikazi ([Cab. 16]
3 Parametr (2.uzitecny byte) prvni parametr ¢i rozsifeni kodu ptikazu
N+1 Parametr (N-ty uZitecny byte) |posledni parametr

N+2 |Cp pfi¢na parita paritni bity z pfedeslych bytl

N+3 |Lp podélna parita EXOR vsech ptredeslych byta

Start byte piikazu

Tab. 7. Start byte kédy (budou rozpoznany i slavem nepodporujicim MP mod)

Start byte
Moad Adresa Bit 7; Bit 0;
Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1l

MSB LSB
PP -- 0 N N N 0 0 0 1
Broadcast 0 N N N 1 0 0 1
OnEvent 1 N N N 0 0 0 1

MP

BusMaster 1 N N N 0 1 0 1
PP Odpoved’ X X X X 0 0 0 1
MP Odpoved X X X X 1 1 0 1
Rezervovano pro budouci 0 28 28 %S 0 1 0 1
pouziti. NepouZivat! 1 = = - 1 0 0 1

N: pocet uzitecnych bytti nasledujicich po start bytu (vyjma paritnich) v binarnim kédu

X: nema vyznam




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 33

Tab. 8. Doplitujici start byte kody (budou rozeznany jen slavy podporujicimi MP mod)

Start byte
Mod Adresa Bit 7; Bit 0;
Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1
MSB LSB
1 0 N N N 0 0 0 0
2 0 N N N 0 1 0 0
3 0 N N N 1 0 0 0
4 0 N N N 1 1 0 0
MP
5 1 N N N 0 0 0 0
6 1 N N N 0 1 0 0
7 1 N N N 1 0 0 0
8 1 N N N 1 1 0 0
Rezervovéno pro budouci | X S S S S S 1 0
pouziti! Nepouzivat! X = = = = = 1 1
N: pocet uzitecnych byt nasledujicich po start bytu (vyjma paritnich) v binarnim kodu
X: nema vyznam
Prikazy a parametry

Prvni pouzitelny byte po start bytu obsahuje ptikazovy kod oznaceny ¢islem mezi 0..255.
Kod 255 je rezervovan pro rozsiteni piikaz, jestlize by 255 ptikazl nebylo dostacujicich.
Seznam vétsiny piikazt je uveden v (Tab. 16]). Pro stars$i akéni ¢leny NMV-D2 a AM24-

M1 je k dispozici specialni seznam ptikazi.
PFic¢na parita
Pfi¢na parita se pocita ze sudé parity start bytu, piikazového bytu a vSech byt parametrt.

Paritni bity se vkladaji od MSB pii¢né paritniho bytu. Jeho inicializa¢ni hodnota je 0.




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 34

Podélna parita

Je prenasSen na konci kazdého telegramu. Je exklusivnim souctem vSech predeslych bytt.
Piiklad vypoctu paritnich bytii

Ptiklad odezvy na piikaz s kdédem 00, poslany na MP adresu 1, s hexa parametrem AA:

Tab. 9. Vypocet paritnich byt

Oznaceni bytu | Hexadecimalni hodnota | Binarni hodnota | Suda parita
start byte 20h 00100000 —p 1

kod ptikazu 00h 00000000 —p» 0
Parametr AAh 10101010 —{> 0
Pfi¢na parita 20h 00100000 <«

podélna parita Aah 10101010

2.3.2.3 Odpovéd’ od mastera

Slave generuje odpovéd’ pouze pokud obdrzi spravny piikaz poslany na jeho PP nebo MP
adresu. Stejné jako piikaz, tak 1 odpovéd’ obsahuje start byte, pfi€nou paritu a podélnou
paritu. V pfipadé Ze se jednd o piikaz, kterym master nepozaduje zaslat zpét parametr,
posila slave zpét alespon start byte spolu s pticnou a podélnou paritou. Takto slave oznami
masterovi, ze spravné obdrzel posledni piikaz, a Ze je nyni pfipraven obdrzet dalsi.

Délka odpovédi: min. 3 byty, max. 10 byt

Pouzitelné byty: min. 0 bytl, max. 7 bytt

Tab. 10. Struktura odpovédi
Pocty byt 1 0..7 1 1

stb Parametry cpllp

Pocty byti 3..10

PP nebo MP odpovédni paket
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Tab. 11. Popis struktury odpovédi

Byte  Zkratka | Vyznam Komentar

1 Stb start byte viz tabulka popisujici start byte ([Tab. 12}
2 parametr (1.uzitecny byte) prvni parametr

N+1 parametr (N-ty uzitecny byte) |posledni parametr

N+2 |Cp pfi¢na parita paritni bity z pfedeslych bytl

N+3 |Lp podélna parita EXOR vsech ptredeslych byta

Start byte odpovédi

Nové pohony podporujici komunikaci po MP-Busu maji jiné odpovédni start byte kody néz

star§i pohony bez podpory MP-Bus (NMV-D2, AM24-M1).

Tab. 12. Start byte kody pro slave

Start byte

MP

I Obsah Bit 7; Bit 0;
zarizenl Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit 1

MSB LSB

Ne parametr 0 N N N 0 0 0 1

Ne chybovy kod 1 N N N 0 0 0 1

Ano parametr 0 N N N 1 1 0 1

Ano chybovy kod 1 N N N 1 1 0 1
N: pocet uzitecnych bytti nasledujicich po start bytu (vyjma paritnich) v binarnim kédu

Parametry odpovédi

Normaln¢, pokud se neobjevi chyby komunikace, sestavaji parametry odpovédi z hodnot
jako je teplota, doba pieb¢hu apod.. V piipadé€ chyby piikazu (chyby na sedmé vrstvé) bude
odpovédni start byte obsahovat chybovy kod. V prvnim bytu parametru pak bude uveden
typ chyby. Vice v tabulce s kody chyb ( .
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Pricna a podélna parita

Parity jsou generovany stejné jako na strané mastera. Viz kapitola

2.3.2.4 Reakce na chybu
Chyby na prvni vrstvé

Chyby komunikace na prvni vrstvé jsou typicky chyby ramce zptisobené chybou na vodici,
uroven napéti mimo specifikaci, casovanim bitih mimo specifikaci, chyb¢jicim stop bitem,

mén¢ nebo vice nez osmi datovymi bity.

Reakce na chybu je, ze slave neposle odpovéd’. Kritérium pro vyhodnoceni chyby je

maximalni timeout odpoveédi tamayx. V tomto piipadé musi master opakovat telegram.
Chyba na druhé vrstvé

Chyby komunikace na druhé vrstvé jsou typicky chyby kontrolniho souctu zpusobené
zménou hodnoty bitu vlivem ruSeni pfenosu, chybou v generdtoru parity u masteru,
piikazem s vice nez sedmi uziteCnymi byty, skuteCnym poctem bytl jinym nez

specifikovanym ve start bytu, chybnym start bytem, Spatnou MP adresou.

Kritérium pro vyhodnoceni chyby je maximalni timeout odpovédi tamax. V tomto piipadé

musi master opakovat telegram.

Chyba na sedmé vrstvé

Chyby komunikace na sedmé vrstvé jsou typicky chyby piikazu zplisobené zamitnutym
piistupem (chybéjici piihldSeni), neznamym piikazem, chybou v pribéhu vykonévani
piikazu slavem.

Reakce na chybu je, ze slave posle odpoveéd’, kde ve start bytu je nastaven chybovy bit a
jako parametr je poslan jednobytovy chybovy kéd. V piipadé odmitnuti pfistupu se master
musi nejprve piihlasit, a az poté poslat piikaz znovu. V pfipadé neznamého piikazu je

nutno zkontrolovat, zda je pfipojen spravny typ pohonu.

Tab. 13. Kody chyb na sedmé vrstve

Kod chyby ‘ Chyba

0-10 ‘ Rezervovano
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11 Neznamy piikaz

12 Ptikaz nepovolen (napft. z divodu nepiihlaseni)
13 Chyba v prib¢hu vykonavani ptikazu

14 — 255 Rezervovano pro budouci pouziti

2.4 Elektrické charakteristiky a poZadavky na ¢asovani

PP nebo MP linka je chranéna proti zkratu k GND nebo 24 V AC/DC.

Obecné podminky méieni

Nasledujici tabulky jsou platné pro MP-Bus slozeny z 1 masteru a 8 slavi, ktefi jsou na

master pfipojeni napfimo pii pouZiti standardni kabelaz o délce 1 m a prifezu 0,75 mm?.

Parametry jsou méfeny pifimo na konci vodi¢e U5 pfipojeného zafizeni. Neni-li uvedeno

jinak, zatizeni je ptipojeno do MP-Bus.

Tab. 14. Pozadavky na Casovani

Parametr Znacka | Min | Typicky | Max | Jednotka
Cas potiebny pro pienos bitu thit 846 | 833,3 | 821 us
Cas potiebny pro pienos ramce trr 8,46 | 8,33 8,21 ms
Budici ¢as t, 60 80 200 us
Cas poklesu ts 2 60 80 us
Cas mezi dvéma byty toap 5 ms
Master timeout / opakovaci interval pfikazul) tamax | 000 ms
Zpozdéni odpovédiz) tadmin | tFr ms
Zpozdéni pfikazu3) tedmin tpr ms

1)

opakovani ptikazu

minimalni ¢as od startu prvniho bytu pfikazu do rozpoznani Ze schazi odpovéd’ a
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?) &as mezi poslednim stop bitem piikazu a start bitem start bytu odpovédi
3) &as mezi stop bitem odpovédi a start bitem nésledujiciho start bytu prikazu
Tab. 15. Elektrické charakteristiky

Parametr Znacka | Min | Typicky | Max | Jednotka
Signdlové urovné na MP-Busu
Horni uroven napéti pro ptikaz a odpovéd Vi 11 12,5 18 A%
Dolni Groven napéti pro ptikaz Vie 1 2,5 A%
Dolni uroven napéti pro odpoved’ Via 4 4,5 vV
Specifikace pro master
Napdjeni mastera Vins 17 18 19 A%
Zkratovaci proud mezi U5 a GND" Ihmax 10 mA
Kapacitni odpor”) C 10 12 nF
Dolni prah V thml 7 8 8,5 A%
Horni prah Vibmn | 8,5 9 9,5 \Y
Hysterze Vhystm | 0,8 1 1,5 A%
Specifikace pro slave
Elektr. odpor v MP modu bez komunikace” R 90 100 kQ
Kapacitni odpor mezi U5 a GND” Cus 1 1,2 nF
Dolni prah” Vs | 4.5 5 5,5 \%
Horni prah” Vensh | 3,5 6 6,5 \%
Hysterze Vhysts | 0,8 1 1,5 A%

Y horni uroven pro samotny master
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2)

samotny master

%) jeden slave pfi 12,5 V. Slavy zaloZené na technologii X-Bela maji minimalni vstupni

odpor 50 kQ

 jeden slave

%) PP zafizeni bez podpory MP-Bus mohou mit 0 0,5 V niz8§i minimalni prah tj. 4 resp. 5 V

Vysvétlujici piiklady

bt
-

start
stop

L

el

Obr. 15. Cas potiebny k preneseni jednoho bitu a ramce

1 command [ answer
L L

1 1
|:||:||:|| Byte n-1 | | Bvien |pppl Lp |

b
L

Obr. 16. Cas mezi dvéma byty

t;.ruu
e
(_tm'_T
| camimand | ArTS T | i ]
— t'.'.“'.".' ................................................ 4
| comimand | CoImmand |

Obr. 17. Zpozdeni odpovedi, master timeout nebo opakovaci interval
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cdmin

| answer command

Obr. 18. Zpozdeni prikazu
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Obr. 19. Budici cas a cas poklesu
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Obr. 20. Signalové urovné na sbérnici pro jeden pripojeny slave (pri vice slavech bude

horni uroven napéti nizsi)
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2.4.1 Dodatek

2.4.1.1 Priklad prikazu

Naésledujicim pifikazem nastavime na pohonu s MP adresou 3 polohu na 50%. Ptikaz pro
nastaveni této polohy je MP_Set Relative s kodem 37. Hodnota pro nastaveni nové pozice
je 5000, kdy jednotka je 0,01 %. Uzite¢né byty jsou 3 (1 byte pro piikaz a 2 byty pro

parametr).

Generace start bytu:

Adresa 3 : 0b00001000 secteno s
Pocet uziteCnych bytt: 0b00110000
Cely start byte: 0b00111000 = 0x38

Generace MP prikazového paketu:

Kompletni start byte: 0b00111000 =0x38
Kod ptikazu 37= 0b00100101 =0x25
Parametr: 5000 = 0x1388 = 0b00010011 =0x13

0b10001000 = 0x88
Pfi¢na parita: 0b01110000 =0x70
Podélna parita: Ob11110110 = 0xF6

Detekce MP odpovédniho paketu:

Start byte: 0x0D = 0b00001101
Pfi¢na parita: 0x80 = 0b10000000
Podélna parita: 0x8D = 0b10001101

MP-Bus telegram:
Master posila: 0x38 0x25 0x13 0x88 0x70 0xF6

Slave odpovida: 0x0D 0x80 0x8D
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2.4.1.2 Tok protokolu

Zde jsou ukazky raznych piipadii toku pienosu. Na levé strané jsou akce PP masteru a na

pravé stran€ jsou odezvy ze slavu. Cas bézi od shora dola.

Chybova komunikace

PP-Master

Vrstva 7

Kédy prikazi

posila pfikaz a nasledné

¢eka na odpoved

Vrstva2 + 1

posila ptikazové byty

Chybéjici timeout odpoveédi

Opétovny pienos stejného

ptikazu (jsou nastaveny max.

tii opakovani)

Neobdrzi ptikaz kviili chybé

pienosu

PP-Slave

<—> Vrstval +2

Cekani na start bit

Neobdrzi ptikaz (napf.
kvili pferusenému

vedeni)

nebo chyba na vrstvé 1
*  chybgjici stop bit
*  chybna parita
nebo chyba na vrstveé 2
*  neplatny start byte

*  chybgjici byte

(nastava timeout)

Ceka na start bit

Obdrzi vsechny piikazové

byty bezchybné

Posila odpoveéd’

s chybovym hlasenim

Vrstva 7

Cekani na piikaz

Obdrzi piikaz

Objevi se chyba na 7 vrstvé
*  neznamy piikaz
*  piistup zamitnut

Je generovana odpoved’ s
chybovym kédem a poslana

druhé vrstvé

Ceka na ptikaz
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Obdrzi odpoveéd

Reakce na chybu zptiso-
benou aplikaénim pro-

gramem

Chybéjici timeout odpovédi

Posila znovu stejny piikaz
(jsou nastaveny max. tii

opakovani)

Obdrzi odpoveéd s chybovym

hlagenim

Bezporuchova komunikace

PP-Master

Layer 7
Ptipravuje nasledujici piikaz

Posle ptikaz a poté ceka na

odpoved

Obdrzi odpoveéd

Layer2 + 1

Posila ptikazové byty

Obdrzi odpovédni byty

2.4.2 Zapojeni obvodu MP masteru

<—>

<

Ceka na start bit

Obdrzi vechny piikazové

byty bez chyb

Pfenasi odpovéd’ s chybo-

vym hlasenim

Obdrzi piikaz

Objevi se chyba na 7 vrstvé
*  neznamy piikaz
*  pfistup zamitnut

Je generovana odpovéd’ s
chybovym kodem a poslana

druhé vrstvé

Ceka na ptikaz

Ceka na start bit
PP-Slave
Layer 1 + 2 Layer7
Obdrzi vSechny piikazové [ Obdrzi piikaz
byty bez chyb
Vykona piikaz

Posila odpovéd a poté

¢eka na dalsi start bit

Generuje odpovéd a posila

ji druhé vrstvé

Ceka na ptikaz

Nasledujici obvod je pouzivan v zafizeni UK24LON od firmy Belimo, které je chranéno

proti zkratu se zemi nebo 24 V AC / + 42 V DC a je pln¢ otestovano. Toto zafizeni spliiuje
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vSechny vySe zminéné specifikace. UK24L.ON budiz brano jako ptedloha pro vSechny dalsi

master zarizeni.

o5
CH
ol 2T ma £ AC/DCHV
BRI
RN FCE4E
O l:"'n__| & &
i
AL
METZEF o Rl
o SENEITGE |
1200 FeE4s |
e D

A
R4 RT
120k &7 o
12 i NEn

CET [

Obr. 21. Schéma zapojeni MP mastera UK24LON od Belima

2.4.3 Maximalni délka kabelazZe

Na nasledujicim obrazku je uveden ptehledem maximalnich délek vedeni pro centralni
napajeni z jednoho zdroje AC nebo DC nebo z lokélniho zdroje AC. Tyto hodnoty plati pro
vSechny MP mastery spliujici specifikaci MP-Bus.
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2.5 Seznam MP prikazua

Do soucasnosti bylo pro MP-Bus vytvoteno 92 piikazl s tim, Ze n¢které z nich uz nejsou u
novych typii servopohonii podporovany a byli nahrazeny piikazy novymi. Cast piikazi je
zase urcena jen pro konkrétni typ servopohonu. Seznam ptikazl pro dany typ servopohonu
spolu s parametry téchto piikazi, je pak uloZzen v paméti tohoto servopohonu. V nasledujici
tabulce jsem se pokusil sestavit seznam piikazl s jejich stru¢nym popisem, které byli po-
psany ve vyvojové dokumentaci poskytnuté firmou Belimo. Jejich blizsi popis pak 1ze na-

1ézt v dokumentaci .

Tab. 16. Seznam MP piikaza

Nazev a dekadicky kod prikazu Popis funkce

Obecné piikazy

MP_Get SeriesNo (50) Vycteni sériového Cisla

MP_Set MP_Address (38) Nastaveni MP Adresy

MP_Get MP_Address (13) Vycteni MP adresy

MP_Set Relative (37) Nastaveni pozice

MP_Get Relative (41) Vycteni aktudlni a nastavené pozice

MP_Get VRelative (57) Vycteni aktudlniho a nastaveného prutoku vzduchu

Doplitujici prikazy

MP_AD_Convert (04) Vyc¢teni hodnoty aktivniho nebo pasivniho senzoru

MP_ Y U in mV (44) Ptedchiidce MP_AD Convert pro VAV jednotky

Vycteni hodnoty D2 senzoru u VAV jednotek (pohony

MP_Get Vist Nonlin (76)
NMV-D2, NMV-D2M a VRD2)

MP_Set Override Control (14) | Nastaveni funkce pro nadfazené fizeni

_ Vycteni stavu nadfazeného ftizeni (slouzi 1 na vycteni
MP_Get Override Control (75)
stavu externiho pfepinaciho kontaktu)

Predchiidce MP_Set Override Control pro VAV
MP_Motor Control (36) .
jednotky
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Nazev a dekadicky kod prikazu

Popis funkce

MP_Get_ State (10)

Vyc¢teni aktualniho stavu pohonu

MP_Get_ Settings (12)

Vycteni nastaveni z EEPROM

MP Set Switch (40)

Nastaveni pozic pro prepnuti dvou softwarovych pie-

pinact

MP_Get Switch (28)

Vycteni nastaveni prepinacich pozic a pozice softwa-

rového prepinace

MP_Set Ext Event (15)

Nastaveni udalosti pfifazenych mechanickému ptepi-

naci nebo tlaéitku

MP_Get Ext Event (69)

Vycteni nastavenych udalosti pfifazenych mechanic-

kému ptepinaci nebo tlacitku

MP_Get String Adr (71)

Vycteni pocatecnich adres identifikacnich fetézcti

MP_Peek (01)

Vycteni identifikacniho fetézce z paméti

MP_Poke (02)

Zapis identifikacniho fetézce do pameéti

MP_Get MEM _Info (20)

Vycteni informaci z paméti (ur€eni verze firmwaru,

pocatecni adresy a hodnoty EEPROM)

MP_Get Config Table Info (18)

Zjisténi poctu implementovanych piikazii a adresa
umistnéni konfiguracni tabulky se seznamem ptikazi

a parametru

Konfiguracéni prikazy

MP_Set Direction (07)

Nastaveni sméru pohybu pohonu

MP_Get Transit Time (32)

Vycteni nominalni doby pfebéhu a nominalniho roz-

sahu

MP_Set Transit Time (46)

Nastaveni nomindlni doby pteb&hu

MP_Set Operating Range (58)

Nastaveni nominalniho opera¢niho rozsahu

MP_Set Min Mid Max (61)

Nastaveni minimalni, stfedni a maximalni pozice
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Nazev a dekadicky kod prikazu

Popis funkce

MP_Get Min Mid Max (59)

Vycteni minimalni, stfedni a maximalni pozice

MP_Set Min Max (31)

Nastaveni minimalniho a maximalniho pratoku vzdu-

chuu VAV jednotek

MP_Get Min Max (30)

Vycteni nastaveni nomindlniho, maximalniho a mini-

malniho pritoku vzduchu u VAV jednotek

MP_Login (78)

Piihlaseni

MP_Logout (60)

Odhlaseni

MP_Set Password (79)

Nastaveni hesla

MP_Start Adaption (33)

Spusténi adaptace, synchronizace nebo testovaciho

ptebchu

MP_Set Sync (65)

Nastaveni sméru synchronizace

MP_Set Ext Functions (83)

Nastaveni dopliiuyjicich funkci

MP_Get Ext Functions (89)

Vycteni nastaveni dopliujicich funkci

Servisni prikazy

MP_Get Stress (11)

Vyc¢teni doby zapnuti, doby béhu a poméru doby béhu
k dob¢ zapnuti

MP_Set Malfunction Maintenanc
e Mask (34)

Nastaveni udalosti pro selhani a pottebu udrzby

MP_Get Malfunction Maintenan
ce Mask (24)

Vycteni nastavenych udalosti pro selhani a potfebu

udrzby

MP_Get Malfunction Maintenan
ce State (26)

Vycteni statusu pro identifikaci selhani ¢i potieby

udrzby

MP_Reset Malfunction Maintena
nce State (29)

Vymazani signalizace selhéani ¢i potfeby udrzby

MP_Echo (00)

Vrati se poslana hodnota
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Nazev a dekadicky kod prikazu

Popis funkce

Prikazy pro pohony poZdarnich a odkuiovacich klapek

MP_Start Testrun Fire (86)

Spusténi synchronizace, pozarniho testovaci prebéhu,

testu priichodnosti kominové klapky a adaptace

MP_Set Min Adaptionrange (87)

Nastaveni minimalniho adapta¢niho thlu

MP_Get Min_ Adaptionrange (88)

Vycteni nastaveni minimalniho adaptacniho thlu




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 50

3 SOUVISEJICI BELIMO PRISLUSENSTVI

3.1 Parametriza¢ni nastroje

Belimo servopohony vybavené technologii MFT maji z vyroby nastaveny parametry se
zéakladnimi hodnotami vhodnymi pro bézné aplikace. Na pfani zékaznika vSak také mohou
byt pfimo ve vyrobé¢ nastaveny dle zvolenych pozadavkii. Pro zménu nastaveni servopoho-
nl po jejich dodani, pak slouzi parametrizacni nastroje MFT-H nebo PC-Tool. Ty kromé
prenastaveni hodnot raznych parametrti umoznuji také vycitat aktualni a nastavené hodnoty

parametrll, kontrolovat spravnou funk¢nost zatizeni, provadét funkeéni testy apod.

3.1.1 MFT-H

Jedna se o ru¢ni parametrizacni zafizeni, které opét umoziuje provadét parametrizaci a

servisni zasahy u vétSiny servopohont s technologii MFT (vyjma MF a MP ventilovych

pohont).

Obr. 22. Rucni parametrizacni zarizeni MFT-H
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3.1.2 PC-Tool

Je to program urceny k instalaci na PC, ktery obsahuje riizné moduly umoziujici pienasta-
veni parametr piipojenych servopohont s technologii MFT. Servopohony MP a MFT(2)
pak umoziuji také piimé prenastavovani svych parametrii prostiednictvi sit¢ MP-Bus, kdy

si PC-Tool samo identifikuje vSechna ptipojena MP a MFT(2) zafizeni.

Pomoci PC-Tool se d4 provadét parametrizaci a servisni diagnostika pohonti, jako napf.
nastaveni pozice, vycteni aktualni pozice a vycteni hodnoty piipojeného senzoru. Tyto

hodnoty je pak mozno zobrazit i ve formé¢ grafu, znazornujiciho jejich pribéh v Case.

Servopohony se z PC parametrizuji pomoci ptrevodniku z rozhrani RS232 na MP-Bus.

K tomu slouzi ptevodniky ZIP-RS232 a ZIP-232-KA.@

3.2 ZIP-232-MP

Ptevodnik mezi rozhranim RS232 a MP-Bus vhodny k montazi na DIN listu. Je urcéen
k ptipojeni MP-Bus masteri (fidici systémy, PC,...), které maji rozhrani RS232 a maji
implementovan protokol MP-Bus, ale nemaji vlastni hardwarové rozhrani schopné zpraco-

vat signaly ze sbérnice MP-Bus.

Obr. 23. Vzhled prevodniku ZIP-232-MP
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Connection AC 24y ~ 1
through 3 satety DC 24V + —

| transfarmer

2 Re|1] ZIP-232-MP 1]z

Rs232 : 7 1

[ i : | !
MP Master 0 m U
5
MP Controller 3L+ /’;;P 41+ %F’ l|+ |}H:P

Parallel connecticn of several MFT actuators
possible (total 8)

| | | | | |
1|2|3|5 |1[2|35 | 23|E
I - 12/ I ~ U L = Lﬁ/
- + P -+ P - + MP
MFTI2) actuator MFT(2) actuato MFT{2} actuator
HK-D2ZM MKY-D2M MMY-DIZM

Obr. 24. Schéma zapojeni prevodniku ZIP-232-MP

Tento pfevodnik ma na sobé¢ tfi LED diody:

Us — signalizuje napajent

Tx — signalizuje tok dat z pfevodniku na pohon
Rx — signalizuje tok dat z pohonu na pievodnik

Dale pak ma napdjeci svorku 24 V AC/DC, svorku rozhrani RS232 (pouze signaly Rx, Tx

a GND) a tfi svorky rozhrani MP-Buss moznosti dohromady pfipojit az osm MP

zaﬁzeni.

3.3 7ZN230-24MP

Jednotka pro lokalni napajeni servopohont pfipojenych na MP-Bus.
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4 RIDICI SYSTEMY FIRMY AMIT

VétSinu pouzitych informaci o fidicich systémech firmy AMIiT jsem cerpal z webovych
stranek této spolecnosti . Na téchto strankach jsou uvedeny vSechny pottebné informace
tykajici se nejenom vyrdbénych fidicich systémd, ale jsou zde také zdarma ke stazeni soft-

waroveé nastroje pottebné k jejich programovani.

4.1 Modularni a kompaktni Fidici systémy

Hlavni cast produkce firmy AMiT spocivd v nabidce moduldrnich a kompaktni fidicich
systémil. Tyto fidici systémy jsou volné¢ programovatelné¢ v ndvrhovém prostiedi PSP3 a
vSechny disponuji rozhranim RS232, které je nezbytné pro nahrani opera¢niho systému.
Dle typu fidiciho systému jsou k dispozici také dalsi rozhrani jako RS485, Ethernet, CAN
nebo M-Bus. Rozhrani RS232 muze byt také v ptipad¢ potieby pievedeno externim pie-

vodnikem na rozhrani RS485, Ethernet, M-Bus, MP-Bus apod.

4.1.1 Moznosti rozsifeni poctu vstupi a vystupu

U modularni koncepce se k zdkladni jednotce (CPU) muze pfipojit az 16 vstup-
n¢/vystupnich ¢i komunikacnich moduld. Pocet vstupti a vystupti 1ze pak déle rozsifit po-
moci expanznich vstupné/vystupnich modulti komunikujicich pomoci protokolu ARION
(protokol firmy AMIiT) na lince RS485. Dalsi moZnost rozsifeni pak nabizi distribuovany
systtm DIOCAN, vychazejici zkoncepce sbérnice CAN, ktery je kompatibilni
s protokolem CANOpen.

U kompaktnich systémil existuje moznost rozsiteni poctu jejich vstupii a vystupi pomoci
expanznich moduli komunikujicich s fidicim systémem po rozhrani RS485 protokolem

ARION. Ten dovoluje ptipojit az 63 takovych modula.

4.1.2 Komunikace

Ridici systémy mohou byt také propojovany mezi sebou nebo byt napojeny na nadazeny
systém (napt. dispecerské pracovisté). K tomu slouzi komunikacni protokoly DB-Net a
DB-Net/IP (protokol na bazi TCP/IP). Jedna se o komunikaci typu multimaster-multislave
na bazi linky RS485 nebo primyslového Ethernetu. Tyto protokoly umozituji mimo jiné

také moznost dalkového prenosu aplikace.
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Velkou ptednosti programového vybaveni fidicich systémua firmy AMIT jsou tzv. lokalni
archivy, které umoznuji archivovat métfend a vypoctena data i v okamziku, kdy neni v ¢in-
nosti dispecerské pracovisté anebo doslo k poruse komunikace. Automaticky zpétny pie-

nos dat zabezpeci, ze ani v téchto piipadech uzivatel neptijde o dilezité udaje.

Ridici systémy firmy AMIT lze mezi sebou nebo s nadfazenym systémem propojovat témi-

to zakladnimi zpisoby:
e komunikaéni linka RS485
e komunikaéni linka RS232 (pouze bod-bod)
e komunikaéni sbérnici CAN
e prumyslovym Ethernetem (DB-Net/IP)

* Intranetem, Internetem (DB-Net/IP)

*  modemovym ptenosem (telefon, radio, GSM, GPRS)

Propojeni linkou RS485 ptedstavuje standardni prumyslovou komunikaci. Na jedné lince
RS485 1ze ptipojit az 32 stanic, celkova délka segmentu bez opakovace linky nesmi pre-
séhnout 1200m. Vhodnym pouzitim opakovact lze vSak bez problémi tuto vzdalenost

prodlouzit az na 6000m, ptfiCemz lze vytvaret i vétvené struktury.
Tyto fidici systémy maji pfimou podporu pro komunikaci protokoly:

* ARION (expanzni moduly

*  Modbus

* S-Bus

* M-Bus

* ASIMP (propojeni regulatorii
.

* sériova tiskarna
* Diky moznosti doprogramovani uzivatelské komunikace v prostiedi PSP3 je pak

mozno komunikovat i jinymi protokoly (napt. MP-Bus)
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4.2 Programovani ridicich systémi firmy AMiT

Vsechny fidici systémy firmy AMIT jsou volné programovatelné¢ v navrhovém prostiedi

PSP3.

4.2.1 PSP3

Programové prosttedi PSP3 je urceno pro tvorbu uzivatelskych aplikaci pro vSechny stan-
dardni fidici systémy nabizené firmou AMiT. Program PSP3 ptedstavuje "balik" vzajemné
provéazanych programovych modult, pomoci nichz uzivatel vytvofi nejen vlastni aplikaci
fidiciho systému, ale napfiklad i vzhled terminalovych obrazovek, definici chybovych hla-
Seni, ziskd velice uzite¢nou ladici podporu a miize bez problémi komunikovat s fidicimi

systémy. Mezi zdkladni moduly patfi:

e PSP - spravce projekti. Tento modul zastfeSuje vSechny nasledujici programové

moduly
* PSE - tvorba a ladéni fidicich algoritmt fidiciho systému
* LCDSHELL - tvorba a ladéni vzhledu terminalovych obrazovek
* DTE - tvorba formatovani hlaseni provozniho deniku

Prostfedi je navrzeno tak, aby umoznilo vyuzivat vSech vypocetnich a algoritmiza¢nich
moznosti fidicich systémil bez hlubSich znalosti programovani. Vysledkem je prostredi, ve
kterém se programovani blizi slovnimu popisu ulohy, ptfi¢emz tvirce aplikace je doslova
nucen k dobré strukturalizaci problému. Pro specidlni aplikace (pfedevsim pro fizeni stro-
jb), pak lze vyuzit moznost programovani pomoci kontaktniho schématu ¢i instrukcemi
logického automatu, aby bylo vyhovéno jiz zazitym postuptim nékterych tvlrci aplikaci.
Tento parametrizacni program je véetné vSech potiebnych manuald k dispozici zdarma na
[2].

PSE

Programovy modul PSE poskytuje vSechny nastroje pro tvorbu a ladéni vlastnich algoritmii
fidicich systémt. Filozofie programu vychazi ze zasady jednotného zpiisobu programovani

vSech fidicich systémt firmy AMiT.

Uzivatel ma nekolik zplisobl navrhu algoritmu a sam mize zvolit podle povahy problému

ten nejvhodnéjsi. Zakladnim a nejvice blizkym slovnimu popisu je pouziti tzv. funkénich
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modulli, coz jsou v podstaté jiz pfeddefinované funkce. Programator pak pouze vypliuje
vhodné parametry funkci a zajist'uje vazby na métena ¢i vypoctend data. V soucasné dobé
je k dispozici vice nez 200 funkénich moduli zafazenych do knihoven s riznym zaméie-
nim (napf. pro tepelné soustavy, energetiku, propojeni modemy, maticovy pocet, ovladani
tiskarny, komunikacni protokoly apod.). Pro uzivatele se zkuSenostmi v programovani kla-
sickych PLC je k dispozici podpora ndvrhu pomoci kontaktniho planu a instrukci logického
automatu dle normy IEC 1131. Pfednosti programu PSE je, Ze umoziiuje pouziti uvede-

nych koncepci parametrizace soucasné.

Program PSE neplni pouze funkci parametriza¢ni, ale jeho velkou ptednosti jsou i1 dalsi
podptirné funkce, které fesi komplexni otazku nasazeni a ladéni algoritmli. Velmi cenénou
vlastnosti je jeho automaticka tvorba dokumentace. Timto zplisobem je zajistén soulad
mezi dokumentaci a skute¢nou ¢innosti fidiciho systému, coz je zékladni podminkou pro
udrzovatelnost a pozdéjsi modifikovatelnost programového vybaveni. PSE déle podporuje
on-line sledovani a editaci technologickych proménnych (vcetné kontaktniho planu) a to
piimo v ramci komunikac¢ni sit€¢ DB-Net resp. DB-Net/IP. Mezi dalsi podptrné funkce pat-
i 1 moznost vytvoteni vlastnich proménnych, pouzivani pomocnych oznaceni signald, ana-

Iyza navrhu, ladéni a zavadéni programu piimo po siti DB-Net apod..
LCDSHELL

Vzhledem k ¢astému pouzivani pramyslovych termindli je prostfedi PSP3 doplnéno i o
nastroj pro tvorbu uzivatelskych obrazovek terminalu. Jinymi slovy nastroj pro definici
vysledného obsahu zobrazovanych tidaji na displeji a zpiisobu jakym Ize tyto udaje edito-
vat. Pomoci nastroje LCDSHELL Ize definovat chovani vSech textovych terminala a dis-
plejt fidicich systému. Program nejen napomahé snadno a prehledné definovat data, urcu-
jici zobrazovani pozadovanych udajt na displeji, ale dovoluje i simulaci chovani terminalu

jiz pti samotném navrhu bez nutnosti jeho fyzického ptipojeni k fidicimu systému.
DTE

Automatickou soucasti programového vybaveni vSech fidicich systému firmy AMIT je tzv.
provozni denik. Vedle standardnich, systémem generovanych chybovych a provoznich hla-
Seni, ma uzivatel moznost definovat si vlastni "technologicka" hlaSeni, ktera vyplyvaji z
charakteru fizené anebo regulované technologie. A pravé pro definici a formatovani hlaSeni

provozniho deniku slouzi modul DTE. Program se pouziva v piipadé, kdy je potieba tisk-
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nout provozni denik na tiskarné pfipojené k fidicimu systému nebo zobrazovat denik na

terminalu, pfipadné zpracovavat udaje z deniku na vizualiza¢ni stanici ¢i dispe€inku.
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II. PRAKTICKA CAST
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5 POPTAVKA PO IMPLEMENTACI

Produkty obou vyrobct se spolu velmi Casto setkavaji v aplikacich na poli technického
zabezpeceni budov Ci tepelného hospodarstvi s tim, ze zde nejsou v pozici konkurentt ale
jsou naopak preduréeny spolu spolupracovat. Z toho tedy vzesel logicky pozadavek na vza-

jemnou spolupraci mezi obéma spolecnostmi.

Servopohony Belimo jsou totiz typickym zéastupcem akéniho €lenu (slavu), ktery potiebuje
byt fizen, a naproti tomu fidici systémy AMiT predstavuji typického mastera ur¢eného ke

zpracovani namétenych udajl a fizeni periférii, jako jsou pravé servopohony Belimo.

Dlouhou dobu tato spoluprace existovala jen na Grovni realizac¢nich firem (aplikatora), kdy
pii konven¢nim zplsobu fizeni servopohont ,,staci* jen ptipojit vodice jdouci ze servopo-
honu na spravné vstupy a vystupy fidiciho systému a v programu s nimi pracovat jako
s normalni vstupy a vystupy. Kazdy servopohon tak zabird sviyj dil téchto vstupii a vystupt,

a kazdy pohon si také v ptipad¢ asynchronniho provozu zada své vlastni vodice.

Pokrok vSak nejde zastavit, a tak se dnes uz i u periférii, které¢ drive vystacili pouze
s ovladanim pomoci analogovych ¢i digitalnich signall, objevuje snaha je vybavit vétsi
»inteligenci®. A tak se d¢je to, ze jsou akéni Cleny vybavovany mikroprocesory a zaclenuji
se do sbérnicovych systémil jako je LonWorks ¢i EIB. To pak usnadiiuje soucasné tizeni
vice akénich ¢lenti najednou. Uplné zde pak odpada potieba vstupti a vystupd na systému,
jelikoz tizeni se déje po komunikacnich rozhranich a v neposledni fadé se velmi vyznamné
snizuji naroky na kabelaz a to diky moznosti mit vSechny prvky sériové ¢i paralelné zapo-
jeny v jedné siti.

Touto cestou §la i firma Belimo, kterd pfedstavila sviij vlastni komunikacni protokol MP-
Bus, ktery umoziiuje piipojit k jednomu masteru (napft. fidicimu systému) az osm slavi,
typicky servopohontl. Pies tuto sbérnici se pak servopohony daji nejen ovladat a vycitat
z nich napft. pozici, ale umoziiuje mnohem vic od nastaveni riznych parametra, pies kom-
pletni diagnostiku, az po moznost vycteni hodnoty externiho senzoru ptipojeného

k pohonu.

Z toho je tedy zfejmé, ze takovyto ,,novy pristup* k ovladani periferii se stava pro bézného
aplikatora systémii méteni a regulace pomérné komplikovany a na scénu musi vstoupit
vyrobce fidicich systémul. Ten by pak mél svym zdkazniklim zajistit takové softwarové a

pripadné i1 hardwarové prostfedky, aby pro né€ bylo pouzivani tohoto typu fizeni co nejjed-
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nodussi. Pokud jde o hardwarové prostiedky, tak Ize vyuzit produkti firmy Belimo jako je
ptevodnik ZIP-232-MP. Proto je tieba se v prvni fazi zaméfit zejména na vytvoieni tako-

vého softwarového produktu, ktery by co nejvice zjednodusil praci aplikatora.

Jelikoz si je firma Belimo védoma nutnosti spoluprace s vyrobci fidicich systému apod.,
tak kromé toho ze poskytuje vlastni pfistupové uzly do siti jako je LonWorks ¢i EIB, se
nesnazi protézovat zadny vlastni regulator, tak jako to délaji napt. vyrobci kotlt, ale nao-
pak dava vyrobcu fidicich systému k dispozici popis tohoto protokolu 1 s technickou pod-
poru pii jeho implementaci. Mezi nejznaméjsi vyrobee, kteti uz implementovali tento pro-
tokol do svych fidicich systému patii napt. firma SAIA Burges, kterd ma vlastni komuni-

ka¢ni modul schopny ovladat az osm servopohont a vyc¢itat az osm senzord.

Podobnou cestou by se rada vydala také firma AMIT, a proto oslovila ¢eskou pobocku Be-
lima, ktera ji poskytla nutny hardware k testovani a kontakt na ptislusné oddéleni ve Svy-
carské centrale. To pak poskytlo veskerou potiebnou technickou dokumentaci v anglickém

jazyce.

No a prace mohla zacit.
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6 POUZITY HARDWARE

6.1 Ridici systém

Jako tidici systém byl zvolen maly kompaktni fidici systém AMiNi-E, ktery ma tii komu-
nikaéni rozhrani (RS232, RS485 a Ethernet), 8 digitalnich vstupti, 8 digitalnich vystupi a 4
univerzalni analogové vstupy. Tyto informace jsou vice mén¢ zbyte¢né, protoze ve svém
disledku je pro komunikaci prostiednictvim MP-Busu potfeba pouze jedno rozhrani
RS232. Vzhledem k tomu, ze je toto rozhrani na vSech fidicich systémech firmy AMiT,
jelikoz pouze pies n¢j jde nahrat operacni systém, a vzhledem k tomu, ze vSechny fidici
systémy maji pouzit stejny mikroprocesor a programuji se ve stejném programovacim pro-
stiedi, mohl byt stejné tak dobfe pouzit kterykoliv jiny fidici systém. Z tohoto diivodu je
také mozno pouzit vytvoienou uzivatelskou komunikaci pro kterykoliv z fidicich systémut
firmy AMIiT. Je jen potiteba vzdy zvolit spravnou platformu (spravny operacni systém) a

spravny komunikacni port.

Obr. 25. Kompaktni vidici system AMiNi-E
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6.2 Prevodnik

Jelikoz mé sbérnice MP-Bus vlastni signdlovou uroven (hardwarovou vrstvu), bylo potfeba
pouzit pfevodniku z MP-Busu na rozhrani RS232 fidiciho systému. K dispozici jsem m¢l
ptevodnik firmy Belimo ZIP-232-MP, ktery pfevadi signalové urovné MP-Bus na signalo-

v¢ urovné rozhrani RS232 a naopak.

Toto zafizeni mé na sob¢ svorku napdjeni, svorku RS232 (pouze signaly Rx, Tx a GND) a
tf1 svorky pro piipojeni az osmi zafizeni podporujicich komunikaci MP-Bus. Kromé toho
na sob¢é ma tfi LED diody, které signalizuji pfipojeni napdjeni Us, tok dat z pfevodniku

k servopohonu Tx a tok dat ze servopohnu na pievodnik Rx.

Obr. 26. Prevodnik ZIP-232-MP

6.3 Servopohony

K dispozici jsem mél dva typy servopohontl. Klapkovy servopohon NM24-MFT2 a venti-
lovy servopohon NV24-MFT2.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 63

Obr. 27. Klapkovy servopohon NM24-MFT2

Obr. 28. Ventilovy servopohon NV24-MFT2
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7 PROPOJENI ZARIZENI

7.1.1 Pripojeni Fidicich systémi k prevodniku ZIP-232-MP

Nejvice prace pak bylo s pfipojenim prevodniku ZIP-232-MP na konektor RS232 tidiciho

systétmu AMIiNi-E, kde je rozhrani RS232 opatfeno konektorem RJ45 (stejné jako je u

Ethernetového portu). Na stran¢ pfevodniku jsou pak tfi svorky pro signaly Tx, Rx a GND.

Jelikoz jsem takovy propojovaci kabel nemél k dispozici, ud¢€lal jsem si jej sam z kabelu,

ktery mél na jednom konci konektor RJ45. Jeho druhy konec jsem pak po odizolovani pii-

slusnych vodica Rx, Tx a GND pfipojil na tyto svorky u rozhrani RS232 ptevodniku.

Connection AC
through 3 satety oC

transfarmer

2 x|Rx|1] ZIP-232-MP

R5232

MP Master
MP Controller

possible (total 8)

‘ Farallel connecticn of several MFT actuators

1|2[3]s [1]2]z2]s
1 ~ l.;zq/ 1l -~ u

— % P -+ P
MFT(2) actuator MFT{2) actuato
MKTY-D2M MR -D2M

4 ma

3|5
L L,Iﬁ/
-+ MP
MFT(2) actuator
MMY-DZM

Obr. 29. Schéma pripojeni Fidicich systémii a servopohonii

k prevodniku ZIP-232MP

7.1.2 Pripojeni servopohonit k pievodniku ZIP-232-MP

Ptipojeni servopohonti na pfevodnik ZIP-232-MP bylo snadné jelikoZ jsou oba servopoho-

ny opatfeny metrovym kabelem. Pro klapkovy pohon je ¢tyt zilovy s vodici pro:

* Napgjeni 24 V AC/DC

* GND

*  Y/Z—-v MP médu je pouzivany pro piipojeni externiho spinace nebo senzori
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e US5/MP — v MP mo6du na ném probih4 komunikace timto protokolem. Tento signal
je vztaZen k zemi napajeni.
U ventilovych pohontl je pak k dispozici jesté paty vodic:

* Y2 - v MP rezimu nema zadny vyznam

Nasledujici obrazky piiblizuji schéma pfipojeni pohonil na sbérnici MP-Bus. V mém pfi-
pad¢ byla metrova délka kabelu servopohonu dostacujici, a tak jsem jej piipojil dle uvede-
nych schémat pifimo k pfevodniku. JelikoZ na ptfevodniku ZIP-MP-232 jsou celkem tfi

svorky pro pfipojeni MP zafizeni, kazdy servopohon jsem dal na vlastni svorku.

Schéma pfipojeni klapkovich pohoni Schéma ventilovych pohont
AC 24V 1 AT 24V 1 e —_—
DC2av - + MP S st DC24V - + MP 4 CIEder o
4 trarsfoemna tor ' Tansformdlor

~— "

- L J

dalii dal3i dalgi | ____ L dalsi
pohony pohony pohony pohony

[ 1 i I )
K1 B E e R
L ~ Y Ujp|NM., AM., GM..,LF. AF. L o~ Yiz Y2 Up | NV AV..

Obr. 30. Schéma pripojeni pohonii na sbérnici MP-Bus

Pozn.: Sbérnice MP-Bus nevyzaduje zadné specialni kabely nebo zakoncovaci odpory a
nema ani zadné omezeni pokud jde o topologii, takZe je mozné zapojeni do hvézdy, kruhu,

trojuhelniku i jejich kombinace.

7.1.3 Pripojeni napajeni k prevodniku ZIP-232-MP
Napéjeni prevodniku je realizovano ze stejného zdroje jako napdjeni fidiciho systému,
v nasem piipad¢ 24 V DC. Ptes pievodnik je pak realizovano napajeni celé sbérnice MP-

Bus a tim i servopohonti.
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7.1.4 Pripojeni senzori
K pohontim bylo pfipojeno také jedno pasivni odporové ¢idlo Ni1000 k ovéfeni funk¢nosti
MP piikazu pro vycitani hodnoty externich c¢idel. Zapojeni Cidel a spinacl je patrné

z nésledujiciho obrazku.

Pfipojeni Pfipojeni Pfipojeni

pasivniho éidla aktivniho éidla externiho spinace

(P1000, Mi1000, NTC) imoZny rozsah vstupniho {napf. tlakowy =pinat)

o napeti 0...30 V)

Pripaojit lze pouze na pohony

MFT2. I fipojit na po

WaN-Compact MMV-DEM a

Ja—mmi—t.E“ L wr
MP dalsi

pohony

24V a
1 cidla

(celkem 8)

Al | &

2 3 5 2 3 5
c H r ) { )
1 ~ Yz Yhe L~ "z e 1 ~ Yz Yne
- + - + - ¥
pohon MFT(2) pohon MFT(2) pohon MFT(2)

Obr. 31. Schéma pripojeni externich cidel a spinacii
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8 POSTUPPRACE

V této praci se budeme zabyvat vytvorenim takovych softwarovych prostredki, které by co
nejvice zjednodusili praci aplikatorim fidicich systému firmy AMiT, ktefi by chtéli ovladat

Belimo servopohony prostfednictvim sbérnice MP-Bus.

Cesty k tomu jsou dvé, znichz prvni je vytvotfeni uzivatelské komunikace v programu
PSP3, ktera by postihla vSechny funkce potfebné k ovladani pohont pii vyuziti stavajicich
funk¢nich blokti a programovanim dle zésad pro program PSP3. Druhou moznosti pak je
pifimo vytvofit funkéni bloky do programu PSP3, které by pokryvali vSechny potiebné
funkce. Tato cesta je vSak nepomérné slozitéjsi, jelikoz vyzaduje nejenom hlubsi znalost
nékterého programovaciho jazyka (napt. C++), ale také znalost zpiisobu psani funkénich

blokii pro program PSP3.

Jelikoz nejsem programatorem a ani nezndm zpusob jakym se vytvaii funkéni bloky pro
program PSP3, pfenecham radé&ji jejich vytvoreni zkusenym softwarovym vyvojaiam firmy
AMIT, kterym jsem schopen poskytnout relevantni informace potfebné k jejich tvorbé.
V ramci této prace tedy budu zadany ukol feSit cestou tvorby uzivatelské komunikace

v programu PSP3.

8.1 Vlastni postup
Vlastni postup prace vypadal pfiblizné takto:

* Vsechno zacalo studiem podkladl, predevSim pak specifikace samotného protoko-

lu, zejména s cilem zjisténi struktury datagramu

* Poté nasledovalo studium jednotlivych piikazii. Zejména téch potiebnych
k adresovani servopohonu, zadani polohy, vy¢teni aktudlni polohy a vycteni hodno-
ty pfipojen¢ho senzoru ¢i Cidla. Jsou to tedy hlavné prikazy ze skupiny obecnych
piikazi viz ([Tab. 16]

* Nasledné piisla na fadu préace s tuzkou a ¢tvereCkovanym papirem, kdy bylo potie-
ba sestavit datagramy k témto piikaziim, tj. sestavit spravny start byte, uzite¢né byty
a vypocist podélnou a pii¢nou paritu

* Pak jsem na port RS232 fidiciho systému pfipojil pfevodnik na MP-Bus a pfipojil

k nému servopohon
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e V dalSim kroku pfiSlo na fadu nastudovéani samotného programovani v programu
PSP3 a ptikladu jednoduché uzivatelské komunikace, ktera je standardni soucasti

instalace programového prostiedi PSP3.
* Vytvoreni jednoduchého programu pro otestovani komunikace a zakladnich ptikazt

* Prosté dosazeni pifipravenych datagramii a ovéfeni reakce pohonu na jednotlivé pii-

kazy

* Dekodovani ptijatych odpovédnich datagramti a ovéteni jejich spravnosti

vvvvvv

komunikace. V této komunikaci se pak vyctené hodnoty interpretuji ptimo v ptislusnych
jednotkach napt. hodnota odporu pasivniho ¢idla jako teplota ve °C ¢i zdvih servopohonu
(0..10 000) jako % z jmenovitého rozsahu. Kromé tohoto ,,polid§téni* interpretace naméte-
nych hodnot byli pfidany i funkce, které maximaln¢ automatizuji provadéni nékterych ope-
raci, jako je generovani paritnich bytl, seskladani celych telegrami, hlidani ptekroceni

timeoutt, identifikaci chybného odpovédniho ramce apod.
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9 UZIVATELSKA KOMUNIKACE

V této cCasti se budu veénovat popisu samotné uzivatelské komunikace vytvorené
v programu PSP3, kterd vyuziva tzv. rozhrani User COM za pouziti funkcénich blokt
COMxxx. Bohuzel na detailn&jsi vysvétleni zplisobu programovani a pouzitych funkénich
blokii nebude v této praci dostatek prostoru, a proto musim c¢tenafe odkazat na webové
stranky spole¢nosti AMiT . Na téchto strankach naleznou jak samotny program, tak i
manualy s popisem tohoto programu a zpusobu programovani, vcetné popisu vsech funk¢-

nich bloku.

9.1 Pouzité MP prikazy

Jak jiz bylo napsano v pfedchozi kapitole, bylo nejprve potieba udélat podrobnéjsi analyzu
piikazt, které budou nasledné vyuzivany zdkazniky pti ovladani servopohonti. Jsou to pii-
kazy potfebné pro nastaveni MP adresy zafizeni, pro zadani a vycteni polohy pohonu a pro
vycteni hodnoty externiho ¢idla ¢i spinace. Jedné se tedy predevsim o piikazy ze skupiny
obecnych piikazi. Po zapracovani téchto piikazii do uzivatelské komunikace jsem pak
schopen pfimo z fidiciho systému napt. ovladat pohon a vycitat z néj informaci o poloze a

hodnoté externiho snimace.

U ostatnich parametrii servopohonii, jako je kroutici moment, doba pfestaveni, pracovni
rozsah apod., se potom predpokladéd vyuziti defaultniho nastaveni, nastaveni ve vyrobé dle

prani zakaznika nebo nastaveni pomoci parametrizacniho nastroje PC-Tool ¢i MFT-H.

Jak jiz bylo uvedeno v kapitole 2.3.2.2 pojednévajici o podobé ptikazu posilaného slavu, je
MP piikaz slozen ze start bytu, koédu piikazu, az Sesti byti parametrii a cely ramec je za-

bezpecen piicnou a podélnou paritou. Velikost ptikazil je tak mezi 4 az 10 byty.

Na ptikazovy datagram poslany z masteru v addressed médu odpovida slave zpétnym za-
slanim piikazového datagramu. Teprve za nim pak nésleduje odpovédni datagram. Ten je
slozen ze start bytu, az sedmi parametra a dvou paritnich byta. Pokud se jedna o reakci na
ptikaz, na ktery slave nemd odpovidat zddnym parametrem, posila se jen start byte a dva
paritni byty. Odpovéd’ tedy nasleduje az za podéIné paritnim bytem piikazu a jeji velikost

je od 3 do 10 bytt.

V tabulce (Tab. 17) jsou uvedeny pouzité ptikazy i s jejich parametry. Jejich blizsi popis si

pak uvedeme v nasledujicich kapitolach.
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Tab. 17. Seznam pouzitych MP piikaza

Kdd a nazev prikazu

Parametry

Posilané

Obdrzené

50 :

MP_Get SeriesNo

Zadné

[1,2] rok a den

[3,4] den a sériové
¢islo

[5] skupina zafizeni a
zasuvny modul

[6] typ zatizeni

[7] testovaci pracovisté

38: [1,2] rok a tyden Zadné
MP Set MP Address [3,4] den a sériové Cis.
[5] testovaci pracovis-
té
[6] MP start byte
37: [1,2] nastaveni pozice |Zadné
MP_Set Relative [1/10 per mil]
41: Zadné [1,2] aktualni hodnota
MP_Get Relative [1/10 per mil]
[3,4] nastavena pozice
[1/10 per mil]
59: Zadné [1,2] Min [1/10 per

MP_Get Min Mid Max

mil]
[3,4] Mid [1/10 per
mil]
[5,6] Max [1/10 per

mil]
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04: [1] funkce [1,2] naméfenad hodno-
MP_AD Convert [2] volny = posila ta
hAA
75: Zadné [1] “ZF*
[2] C‘ZSCC

MP_Get Override Control

14: [1] “ZF* Zadné

MP_Set Override Control

26: Zadné [1] Selhani / Servis

MP_Get Malfunction Maintenance State

9.2 Vyhodnoceni chyby na sedmé vrstvé

V uzivatelské komunikaci se vyhodnocuji dv¢ situace signalizujici chybu v odpovédnim
paketu. Prvni nastane pokud se v odpovédnim start bytu objevi v jeho dolni poloving jina
hodnota nez 0x_D a druhou pak je chyba na sedmé vrstvé tj. chyba typu neznamy piikaz,
piikaz nepovolen (napt. z divodu nepiihlaseni) ¢i chyba v priabehu vykonavani piikazu.
Tato chyba je signalizovana nastavenim jednicky na sedmém (nejvysSim) bitu start bytu,
samoziejm¢ za podminky, zZe dolni polovina bytu je 0x_D. Cely byte pak vypada nasledov-

né: 1xxx1011. Pfi¢ina chyby je pak uvedena v nésledujicim parametr bytu jehoz vyznam je

popsan v ([Tab. 13).

9.3 Pouziti uzivatelské komunikace

Uzivatelské komunikace budou dvé€, z nichz jedna bude slouzit pouze pro zadani MP adre-

sy servopohonu a druhé bude obsluhovat samotny servopohon.

Pti tvorbé téchto dvou programt jsem sestavoval testovaci datagramy a ovétoval spravnou
funkcnost na klapkovém servopohonu NM24-MFT(2) se sériovym cislem 00508-10023-
062-076, ktery m¢l pridélenu MP adresu ¢islo 3. Proto 1 uvadéné priklady budou praveé pro

tento servopohon.
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Program pro nastaveni MP adresy je univerzalni pro vSechny typy pohonti, zatimco pro-
gram pro obsluhu servopohontl je schopen ovladat ,,pouze* klapkové a ventilové servopo-
hony. Jeho tprava pro ovladani pohont VAV jednotek by vSak nebyla slozita a jednalo by
se pouze o nahrazeni n¢kterych piikazi jejich ekvivalentem pro tento typ pohonil. Tyto
piikazy, a¢ nejsou zapracovany do uzivatelské komunikace, jsou vzdy uvedeny u popisu
ptislusnych piikazl pro ventilové a klapkové pohony. Bohuzel jsem vSak nemohl ovéfit

funk¢nost téchto prikazi, jelikoz jsem nemél k dispozici zadny pohon tohoto typu.

9.4 Uzivatelska komunikace pro nastaveni MP adresy zarizeni

Ptitazeni MP adresy je prvnim krokem k tomu, aby zafizeni viibec zacalo fungovat v MP
modu. Jakmile ma totiz zafizeni pfifazenu MP adresu, piestava na vodi¢i US fungovat ana-

logovy provoz a ptechdzi se na provoz digitalni pomoci protokolu MP-Bus.

Jelikoz kazdy pohon v siti MP-Bus musi byt jednoznacné identifikovatelny, je tfeba mu
pridélit vlastni jedinecnou adresu od 1 do 8. Pohon lze identifikovat i pomoci sériového
Cisla, coz je ovsem vzhledem k jeho délce zna¢né nepraktické. Naproti tomu MP adresa je
kratka a vystizna. Pii adresovani je pak tfeba zajistit, aby se v jedné siti neopakovali dve

stejné adresy, jinak by doslo k chybé komunikace.

MP adresu je mozno zatizeni ptid€lit ttemi zpisoby. Prvnim je moZnost ji na prani zékaz-
nika nastavit ptfimo ve vyrobé, kdy je poté uvedena i na vyrobnim $titku. Druhou moznosti
je jeji nastaveni pomoci konfiguracnich nastroji PC-Tool ¢i MFT-H. Tieti moznosti je
potom jeji nastaveni z MP masteru. Tato moZnost byla popsana v kapitole 1.4 vénované

adresovani MP zafizeni. |:|

Pro nakonfigurovani MP adresy z masteru, coz je nas piipad, existuji dvé moznosti. Prvni
tzv. poloautomatickd nelze v nasem piipad¢ vyuzit, jelikoz nami pouzity hardware (fidici
systétm AMIiNi-E a pfevodnik ZIP-232-MP) nedisponuje funkci umoziujici nastaveni adre-
sy, jako je tomu napi. u zatizeni UK24LON, na kterém se zadd pozadovana adresa a poté
se potvrdi tlacitkem SET. Proto se zde budeme zabyvat druhym zptsobem piidéleni MP

adresy a to pomoci ru¢niho zadani seriového Cisla.

Pro zadani MP adresy je tfeba dvou MP piikazl, které si blize popiSeme v nasledujicich
dvou kapitolach. V piikladech uvedenych u téchto ptikazl je pro vycteni sériového Cisla

vyuzit addressed komunika¢ni mdd a pro zaddni MP adresy broadcast komunika¢ni mod.
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Tyto mody jsou zvoleny zdmérné, protoZe jsou nezbytné pro nami zvoleny postup piidéleni

MP adresy.

9.4.1 Popis prikazu pro vy¢teni sériového ¢isla (MP_Get_SeriesNo)

Tab. 18. Rozbor piikazu pro vycteni sériového Cisla

Kéd a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

50 : Zadné [1,2] rok a tyden
MP Get SeriesNo [3,4] den a sériové Cislo
[5] skupina zafizeni a typ zasuvného modulu

[6] typ zafizeni

[7] testovaci pracovisté

Kazdy servopohon mé své specifické sériové Cislo ulozené v jeho EEPROM a vytisténé na
Stitku pohonu. Z tohoto jedine¢ného cisla se daji vycist data vztahujici se k vyrobé pohonu

a zaroven slouzi jako sekundarni adresa, pomoci které 1ze pohonu ptidelit MP adresu.

Sériové Cislo uvedené na Stitku mnou pouzitého pohonu bylo 00508-10023-062-076.
V nasledujicich tabulkach jsou vysvétleny hodnoty jednotlivych bytli parametra, které vy-

¢tu z tohoto pohonu pomoci piikazu MP_Get_SeriesNo.

Tab. 19. Rozbor sériového Cisla vycteného pomoci ptikazu MP_Get SeriesNo

Byte 1,2 Byte 3,4 Byte 6 Byte 7
Prefix Rok Tyden Den Poradi ve | Typ Testovaci

vtydnu |dni Jafizeni pracovisté
0 05 08 1 0023 062 076
Mozné 00-99 01-53 0-6 1 -9999 0-254 0-254
parametry = Po-Ne
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Byte 5, jehoz hodnota neni uvedena na vyrobnim S$titku, mi pak udava kategorii zatizeni a

typ zabudovaného modulu. To umoziiuje identifikovat specialni funkce pohonu.

Tab. 20. Vyznam patého bytu

Dolni polovina bytu (hexadecimalné)

Hodnota | Kategorie

0 Volny

1 Universalni vstupné / vystupni modul

2 Ptimo pfipojitelny pohon / pohon se zpétnou pruzinou, vzduch
3 Zdvihovy pohon linedrni

4 Zdvihovy pohon rota¢ni

5 Okenni ventilacni systém

6 Pozarni a odkutovaci klapkové pohony

7 Volny

8 VAV jednotky pro fizeni pritoku vzduchu
9..F Volny

Horni polovina hexadecimalniho bytu

Hodnota | Zabudovany modul

0 Zadny

1 Modul SR-95

2 Phasecut modul (fazovy délic)
3 Y modul

4 Modul méfeni teploty

5 LON modul

6 Modul 4..20mA

7 BAE-2 modul

8 LEN modul
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Hartmann modul

Volny (nezndmy modul)

Byte 6 oznacuje typ zafizeni a ma vyznam pii finalnim testovani, kdy se podle néj urcuje

jaké limitni hodnoty budou ulozeny do pohonu.

Tab. 21. Vyznam Sestého bytu

Hodnota | Typ zatizeni

1 NMV-D2

2 NMV-D2M

3 VRP-M

16 VRD2

17 VRD2-L

18 VRD2M

24 GM-MFT

60 LM MFT

62 NM-MFT

63 NMQ-MFT (s rychlym ¢asem pieb¢hu)

64 AM-M1

65 AM-MFT

66 AMQ-MFT

67 AM-MFT shodny s typem AM-M1 — jeho nédhrada pro USA
68 AM-MFT shodny s typem AM-M1 — jeho ndhrada pro EU
80 LF-MFT

82 NF-MFZT

84 AF-MFT
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85 AF24-SR (=> nastupce star§iho AF24-SR s implementovanym MP-Busem, ve
kterém jsou vSechny ptikazy chranény heslem)

86 AF24-V

87 TF24-MP

88 TF24-SR, TF24-MF

100 BLF-MFT-Top

104 BF-MFT-Top

105 BFG-MFT-TL

106 BF-SR

112 ZEVO

120 BE-MFT

128 NV-MFT (800N)

129 NVF-MFT (800N)

130 NVF-MFT-E (800N)

131 NVS-MFT (1200N)

132 AV-MFT

136 Okenni pohony

252 Senzory jinych vyrobcii

253 UST3 (Univerzalni I/O modul na MP-Bus)

254 MFT-H

Sestaveni datagramu pro vycteni sériového Cisla 7 mého zarizeni na adrese 3

Poslany datagram na vycteni sériového ¢isla obsahuje pouze Ctyfi byty: start byte, kod pii-
kazu a dva paritni byty. Odpovédni paket pak dava celkem sedm byt parametra, které nam
udévaji rok, tyden a den vyroby, potadi vyrobku ve dni, kategorii vyrobku, jestli a jaky je
v ném zabudovany specidlni modul, typ pohonu a Cislo pracovisté na kterém byl pohon

testovan. Datagram jsem vytvofil dle postupu, ktery je uveden v kapitole
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Generce MP prikazového paketu:
Start byte: 0b00011000 =Ohl18

pro adresu 3 a jeden uziteCny byte

Kod prikazu: 0b00110010 = 0h32
Ptikaz ¢islo 50

Pticna parita: 0b10000000 = Oh80

PodéIna parita: 0b10101010 =OhAA

MP-Bus telegram:
Master tedy posild hexadecimalni hodnoty: 18 32 80 AA
Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: 183280 AA 7D 01 FC 2727 32 3E 4C E2 22
Rozbor MP odpovédniho paketu:
Start byte: Oh7D =0b01111101
bude doruceno 7 uzite¢nych byt
[1,2] OhO1FC = 0b00000001 11111100 =0d508
vyrobeno v 8 tydnu roku 2005
[3,4] 0h2727 = 0b00100010 00100010 = 0d1023
coz bylo utery a byl to 23 vyrobek toho dne
[5] 0h32 = 0b00110010
jde o pfimo pfipojitelny pohon se zabudovanym Y modulem
[6] Oh3E =0b00111110 = 0d62
jedna se o typ servopohonu NM-MFT
[7] 0h4C =0b01001100 =0d76
servopohon testovan na testovacim pracovisti Cislo 76
Pticna parita: OhE2 =0b11100010

Podélna parita: 0h22 =0b00100010
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Vyctené data tedy odpovidaji idajiim uvedenym na vyrobnim Stitku 00508-10023-062-076
a navic jsme se z patého bytu dozvédeli, ze toto zafizeni patii do kategorie piimo ptipoji-
telnych pohont a je opatieno Y modulem.

9.4.2 Popis prikazu pro nastaveni MP adresy (MP_Set MP_Address)

Tab. 22. Rozbor piikazu pro nastaveni adresy

Kod a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

38: [1,2] rok a den Zadné

MP Sct MP Address [3,4] den a sériové Cislo

[5] testovaci pracovisté

[6] MP start byte kod

Jelikoz kazdy pohon v siti MP-Bus musi byt jednoznacné identifikovatelny, je tfeba mu
pridélit vlastni jedine¢nou adresu od 1 do 8. V nasem piipad¢ chceme tuto MP adresu na-
stavovat pomoci tzv. manualniho adresovani na zaklad¢ znalosti sériového Cisla, které je
uvedeno na vyrobnim Stitku pohonu a lze téz vycist z EEPROM paméti servopohonu, coz

jsme si vysvétlili v predeslié kapitole.

Sériové Cislo ze Stitku je tfeba zadat spolu se start byte kddem zvolené MP adresy do pfi-
kazu MP_Set MP Address a poslat ho po MP-Bus siti pomoci broadcast komunika¢niho

modu. Tim je pohonu s danym sériovym Cislem piidélena nastavend MP adresa.

Tab. 23. Start byte kody adres

Adresa | PP MP:1 MP:2 |MP:3 |MPi4 |MP:5 |MP:6 |MP:7 |MP:&

Start HO1 HO00 HO04 HO8 HOC H80 H84 H88 8HC

byte
kod
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Sestaveni datagramu pro zadani MP adresy 3 v broadcast komunikacénim modu

Poslany datagram pro zadani MP adresy obsahuje Sest byt s parametry, z nichz prvnich
pet odvodime z vyrobniho ¢isla uvedeného na Stitku pohonu. Tyto byty musi korespondo-
vat s byty [1,2], [3.,4] a [7], které jsme vycetli pomoci pfikazu MP_Get_SeriesNo v prede-
S1¢ kapitole. Poslednim Sestym bytem je pak MP start byte kod pro vybrané ¢islo stanice
viz (. Jelikoz je tento ptikazovy paket posilan v broadcast rezimu, slave tento pfi-

kaz pouze vykona, ale na rozdil od addressed mddu na néj neodpovi.
Generce MP prikazového paketu:
Start byte: 0b01111001 =0h79
broadcast komunika¢ni mod a sedm uzitecnych byti
Kod piikazu: 0b00100110 = 0h26
piikaz ¢islo 38
[1,2] 0b00000001 111111000 =hO1FC
prvni ¢ast vyrobniho ¢isla (odpovida bytim [1,2])
[3.4] 0b00100010 001000100 =h2727
druha ¢ast vyrobniho ¢isla (odpovida bytim [3,4])
[5] 0b01001100 = 0h4C
posledni ¢ast vyrobniho (odpovida bytu [7])
[6] 0b00001000 = Oh08
MP start byte pro adresu 3
Pticna parita: 0b11000111 = O0hC7
PodéIna parita: 0b00100001 =0h21
MP-Bus telegram:

Master tedy posild hexadecimalni hodnoty: 79 26 01 FC 27 27 4C 08 C7 21

Timto telegramem se tedy na stanici s vyrobnim ¢islem 00508-10023-062-076 nastavi ad-

resa 3.
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9.5 Samotna uzivatelska komunikace pro nastaveni MP adresy

Jak jiz bylo uvedeno, jde v této uzivatelské komunikaci o adresovani s ruénim zadanim
znamého sériového Cisla a pfi tomto postupu neni tfeba zméacknuti tlacitka pfimo na poho-

nu, takze pfi znalosti sériového ¢isla neni ani potieba byt fyzicky u tohoto pohonu.

Tato komunikace vyuziva dvou ptikazi, které byli blize popsany v piedeslych dvou kapito-
lach, a to ptikazu pro zaddni MP adresy a vycteni sériového ¢isla. Princip této adresace
spoc¢iva v zadani celého sériového c¢isla, tak jak je uvedeno na Stitku pohonu a start byte
kédu pro vybranou MP adresu. Tyto hodnoty se pak pouziji jako parametry piikazu
MP_Set MP_Addres, ktery slouzi k nastaveni MP adresy. Jelikoz se tento ptikaz posila
v broadcast médu a slave na n¢j tudiz neodpovida, je potieba zajistit kontrolu spravného
pridéleni adresy. To se provadi ptikazem pro vycteni sériového cisla MP_ Get SeriesNo,
ktery se posild na predeslym piikazem pfidélenou adresu. Vyctené sériové c¢islo se potom
porovnavd se sériovym Cislem, které bylo zadano do parametrii ptikazu

MP_Set MP_Address.

Pfi sestavovani algoritmu pro tuto komunikaci jsem vychazel z ndvodu uvedeného v do-

kumentaci |E|] .

Begin Addressing

Select MP address

Enter Serial number

MP__Set _ MP__Address
as "Broadcast"

MP__Get__SeriesNo

erial num ber
received ?

erical numbe
correct ?

register actuator

Obr. 32. Doporuceny algoritmus pro nastavovani MP adresy
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VyuZiti

V piipadé, kdy budu za pomoci parametrizacniho zafizeni ménit pred instalaci parametry
pohonu, tak pravdépodobné soucasné zadam i MP adresu a nebudu tedy tuto uzivatelskou
komunikaci vitbec potiebovat. Pokud vSak budu pouzivat pohony s tovarnim nastavenim, a
nebudu tak pottebovat konfiguracni zatizeni k zddnému jinému ucelu nez k adresaci, nebo
budu chtit zménit adresy jiz nasazenych pohoni (zejména v ptipadé dalkové zpravy tieba

prostiednictvim internetu), mize mi piijit tato komunikace velmi vhod.

Postup pii zaddavani MP adresy pomoci uZivatelské komunikace (vice v piiloze P I)

Nejprve zadam v procesu ProcINIT do bungk pfipravené matice ,,SC* sériové Cislo, tak jak
je uvedeno na Stitku. Do jednotlivych bunck dam vzdy jednu cast sériového Cisla, které je
rozdeleno na ¢asti pomlckami. Prvni bunka se pak bere jako byty [1,2], druhd bunka jsou
byty [3,4], tfeti bunika se ignoruje a ¢tvrta buiika je byte [5]. Do proménné ,,Adresa“ potom
zadam zvolenou MP adresu jako ¢islo od 1 do 8. Pro deadresaci, ¢ili ptechod do PP mddu,
zadam hodnotu 0. Takto zadané Cislo se samo prepocte na hodnotu start byte kodu, ktery se
pak pouzije jako byte [6]. Takto ziskdm vSechny parametr byty potfebné pro piikaz
MP_Set MP_Address. Ty se pak ptidaji k pevné zadanému start bytu a ptikazovému bytu,
které se neméni. V poslednim kroku se pak dopocitaji paritni byty. Takto sestaveny data-

gram se posle na pohon a nastavi se mu adresa.

Jelikoz byl ptikaz poslan v broadcast komunika¢nim modu, tak na né&j nepfijde Zadna od-
povéd’. Proto se vyuzije druhého piikazu MP_Get SeriesNo, kterym se vycte sériové ¢islo
z pohonu, ktery byl pravé naadresovan. Cely datagram pro tento piikaz se sestavi sam. Start
byte kod je totiz stejny jako byte [6] z pfedeslého ptikazu, ktery mame v proménné ,,Adre-
sa‘“ a pouze se k nému pficte hexadecimalni hodnota 0x10. Potom se uz jen ptida kod pii-
kazu a dopocitaji se paritni byty. Poslednim krokem je porovnani parametrti z odpovédniho
datagramu s parametry zadanymi jako sériové cislo do piikazu MP_ Set MP_Address.

Kromé¢ toho si jesté program hlida také chybu na sedmé vrstvé (viz kapitola 9.2).
Pokud p@hne vse spravng, nastavi se proménnd OK na hodnotu 1.

Cely proces adresovani probiha jen jednou, kdy v programu nastavim pozadované hodnoty,
provedu generaci programu, nahraji jej do fidiciho systému a ten pii prvnim béhu programu

nastavi pozadovanou adresu.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 82

Cely program 1 s dal$im popisem lze nalézt v ptiloze P 1.

Datagramy

Pokud pouziji stejné hodnoty jako u ptikladt z ptedeslych dvou kapitol, budou posilané a

vycCitané datagramy vypadat nasledovné:

Piikaz MP_Set MP_Address: 792601 FC27274C08 C7 21

Ptikaz MP_Get SeriesNo: 18 32 40 6A

Odpovéd’ na piikaz MP_Get_SeriesNo: 183240 6A 7D 01 FC2727323E4CE222

9.6 Uzivatelska komunikace pro obsluhu servopohonu

V této ¢asti se podrobnéji podivime na uzivatelskou komunikaci pro samotné ovladani

servopohoni.

Zatimco predesla uzivatelskd komunikace pro nastaveni MP adresy pohonu nemusi byt
uzivatelem viibec vyuzita, jelikoz existuji 1 jiné moznosti jak MP adresu nastavit, tak tato
komunikace bude uzitecnéd vSem, ktefi chtéji ovladat servopohony Belimo po MP-Bus po-
moci fidicich systému firmy AMiT. Soucasti této komunikace je predev§im zadavani polo-
hy servopohonu, vycteni aktudlni a nastavené pozice pohonu, vyc¢teni hodnoty externiho

¢idla ¢i spinace a navic se také hlidaji pfipadné poruchové hlaseni.

V nésledujicich kapitolach se podrobné&ji podivame na jednotlivé ptikazy, které jsou pouzi-

ty pro ovladani pohonii pomoci této uzivatelské komunikace.
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9.6.1 Popis prikazu pro nastaveni pozice pohonu (MP_Set Relative)

Tab. 24. Rozbor piikazu pro nastaveni pozice pohonu

Kéd a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

37: [1,2] nastaveni pozice [1/10 | Zadné

MP_Set Relative per mil]

Tento ptikaz slouzi k zadani pozadované pozice servopohonu ve formé procent
z nominalniho rozsahu (hlu u klapkovych pohoni, zdvihu u ventilovych pohont a obje-
mového pritoku u VAV jednotek). Pozadovand pozice z rozmezi 0..100 % se zadava jako
¢islo mezi 0...10 000. Pokud je vSak pracovni rozsah pohonu zménén, zadanim min a max
ve vyrob& ¢i pomoci parametrizacniho zatfizeni, tak se rozmezi 0..100 % ptizptisobuje to-

muto zvolenému min a max, kde max odpovida 100 %.

Nasledna akce po zadani ptikazu pak zavisi na vybraném operacnim modu, tzn. zda fidime

dle pozice nebo dle objemového pritoku.

Sestaveni datagramu pro zadani pozice pohonu na adrese 3

Nésledujici datagram tika pohonu na adrese 3, aby se nastavil na 60 % svého rozsahu, tzn.
ze musim poslat hodnotu 6 000, ktera se zadava do dvou parametr byt piikazu. Na tento
piikaz slave neodpovida Zadnymi parametry, ale pouze potvrdi spravnost pfijeti zaslanim

start bytu a paritnich bytd.

Generce MP prikazového paketu:

Start byte: 0b00111000 = 0h38
pro adresu 3 a tii uzitecné byte

Kod piikazu: 0b00100101 = Oh25
piikaz ¢islo 37

[1,2] 0b00010111 01110000 = Oh1770
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nastaveni pohonu na 60 % nominalniho rozsahu
Pticna parita: 0b10110000 = 0hBO
Podélna parita: 0b11001010 =O0OhCA
MP-Bus telegram:
Master tedy posild hexadecimalni hodnoty: 38 25 17 70 BO CA

Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: ~ 38 2517 70 BO CA 0D 80 8D

Timto telegramem jsme tedy nastavili servopohon na 60 % rozsahu mezi min a max.

9.6.2 Popis prikazu pro vy¢teni pozice pohonu

(MP_Get_Relative/MP_Get_VRelative)

Tab. 25. Rozbor ptikazu pro vyéteni pozice pohonu

Kod a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

41: Zadné [1,2] aktudlni pozice =[1/10
MP_Get Relative per mil]
[3,4] pozadovana pozice

=[1/10 per mil]

57: Zadné [1,2] aktualni hodnota obje-

MP Get Vrelative mového pratoku Vilow

(linearizovany relativni =[1/10 per mil]

VAV signal) [3,4] pozadovana hodnota
Vflow = [1/10 per mil]

Existuji dva ptikazy pro vycteni pozice. Prvni z nich MP_Get Relative slouzi k vycteni
pozice pohonu v % (Ghlu u klapkovych a zdvihu u ventilovych pohontl), zatimco druhy

piikaz MP_Get VRelative prezentuje hodnotu objemového pratoku u VAV jednotek.
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U VAV jednotek je potfeba pouzit ptikazu MP_Get VSettings, kterym nevycitam polohu,
ale objemovy prutok. Je zde potfeba zadat pouze jiny piikazovy byte (0h39).
V odpovédnim paketu pak nevycitdm aktudlni a zadanou pozici, ale objemovy pritok.
Upozornéni: relativni aktudlni hodnota zde mtze byt vétsi nez 10 000. Jak jiz bylo uvedeno
v kapitole budu se zde vénovat pouze rozboru piikazu MP_Get Relative.

Jako odpovéd’ na piikaz MP_Get Relative obdrzim nastavenou a aktuélni pozici pohonu.
Nastavenou pozici vyctu z bytt [3,4] a aktualni pozici z bytt [1,2]. Takto vyctené hodnoty
v rozmezi 0..100 % odpovidaji nominalnimu rozsahu (thlu nebo zdvihu) a ne rozsahu mezi

min a max jako pfi zadavani pozice. Tento rozdil v interpretaci hodnot mé pii zménéném

pracovnim rozsahu za nasledek, Ze vy¢tena hodnota neni rovna hodnoté zadané.
Plati totiz nasledujici vztahy:
* Min/ Vmin
0..10 000 odpovida 0%..max (neodpovidd nominalnimu rozsahu)
« Mid

0..10 000 odpovida min..max (neodpovida nominalnimu rozsahu)

e Max/ Vmax
Povoleny rozsah:
- servopohony:  0.. 10 000 odpovida 0..100%
- VAV jednotky: 0..12 000 odpovida 0.. 120 %

* Rizeni na konstantni objemovy pritok

KdyZ je Vmin = 100% = Vmax nezaleZi pak na nastavené hodnoté a objemovy pritok

je regulovan stale na Vmax

* Vmax je v 1/10 per mil z Vnom

Priklad pro piepocet vycéteného nomindlniho rozsahu na rozsah mezi min a max

Piikazem MP_Set Relative byl zadan thel 60 % tj. 6 000 pii nastavené hodnoté min = 20

% a max = 80 %.

Vyctena hodnota ptikazem MP_Get Relative pro dany rozsah je 5 440 a ne zadanych 6
000.
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Vysvétleni:
Je to dano tim, Ze zatimco max = 80 % tj. 8 000 se pocita ze 100 % tj. 10 000, hodnota min

=20 % uz se pocita jako 20 % z 8 000 (max) a je tedy 1 600.

Zadana poloha 60 % odpovida 60 %-im ze zvoleného rozsahu min a max, zatimco vyctena
hodnota z pohonu odpovida nominalnimu rozsahu, kde 0..100 % odpovida 0..10 000. Vy-

¢tend pozice odpovida nasledujicimu vypoctu:

Nastavena pozice [3,4] = aktudlni pozice [1,2] = (MP_Set Relative [1,2] /10 000) x {max
— ((min x max) / 10 000)} + ((min x max) / 10 000)

Pokud chci, aby vyctend data byla pfizplisobena zadanému rozsahu min a max, tak je mu-

sim pfepocist dle vztahu:

% z rozsahu min a max = (1000000 x aktualni pozice [1,2] — 100 x min x max) / (100000

X max — min X max)

Uvedeny vzorec je pro vypocet aktudlni pozice. Pro nastavenou pozici je tfeba dosadit byty

[3.4].

Sestaveni datagramu pro vycteni aktudlni a nastavené pozice 7 pohonu na adrese 3

Posilany piikaz MP_Get Relative neobsahuje zadny parametr a pouze jim zadam o zasla-

ni odpovédniho paketu. V ném pak dostavam hodnotu aktualni pozice v bytech [1,2] a za-

dané pozice v bytech [3,4]. Stejn¢ jako v ptikladu pro zaddvani pozice pouziji i zde hodno-
tu 60 % tj. 6 000. Pfedpokladem je, Ze pracovni rozsah neni omezen, a Ze pohon uz se pie-

sunul na zvolenou pozici a aktualni pozice je tak rovna pozici zadané.

Generace MP prikazového paketu:

Start byte: 0b00011000 =Ohl18
pro adresu 3 a jeden uziteCny byte

Kod piikazu: 0b00101001 = 0h29

piikaz ¢islo 41
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Pfi¢na parita: 0b10000000 = 0Oh80

Podélna parita: 0b10110001 = 0OhBI

MP-Bus telegram:

Master tedy posila hexadecimalni hodnoty: 18 29 80 B1

Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: 182980 B14D 1770 17 70 A0 ED
Rozbor MP odpovédniho paketu:

Start byte: 0h4D =0b01001101

budou doruceny 4 uzite¢né byty

[1,2] O0h1770 =0b00010111 01110000
aktualni pozice je 6 000

[3.4] O0h1770 =0b00010111 01110000
zadana pozice byla 6 000

Pfi¢na parita: OhA0 =0b10100000

Podélna parita: OhED =0b11101101

Vyctené data mi udévaji stejnou hodnotu pro aktuédlni i zadanou polohu a shoduji se také s

polohou zadanou a tim odpovidaji mnou zadanym podminkéam.

9.6.3 Popis prikazu pro vycteni nastavené hodnoty min a max

(MP_Get_Min_Mid_Max)

Tab. 26. Rozbor piikazu pro vyc¢teni hodnoty min a max

Kéd a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

59: Zadné [1,2] Min [1/10 per mil]
[3,4] Mid [1/10 per mil]
[5,6] Max [1/10 per mil]

MP_Get Min Mid Max




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

88

30:
MP_Get Vsettings

(pro VAV jednotky)

Zadné

[1,2] Vnom [m3/h]

[3,4] Vmax [1/10 per mil]
[5,6] Vmin [1/10 per mil]

Jak jiz bylo zminéno v pfedchozi kapitole, je mozno na pohonu omezit jeho pracovni roz-

sah zadanim hodnot pro min a max (dolni a horni mez). Tomuto rozsahu se pak piizpiso-

buje i nastavena doba piebchu, coz dovoluje paralelni béh pohonii.

Takto pfenastaveny pracovni rozsah v§ak ma vliv na interpretaci vy¢itanych tidaji o pozici

pohonu, coz jsme si ukazali na ptikladu v ptedesi¢ kapitole. Proto si zde popiSeme data-

gram, kterym se vyc¢itaji hodnoty min a max, ktera se potom pouziji do vzorce na prepocet.

Sestaveni datagramu pro vycteni zadaného min a max 7 pohonu na adrese 3

Ptikazem MP_Get Min Mid Max si vyctu hodnotu nastavené minimalni, sttedni a maxi-

malni pozice pohonu. V mém piipad¢ se bude jednat o vycteni tovarniho nastaveni, kdy

min = 0, mid = 5 000 a max = 10 000.
Generace MP prikazového paketu:
Start byte: 0b00011000 =Ohl18

pro adresu 3 a jeden uziteCny byte

Kod prikazu: 0b00111011 =0h3B
piikaz ¢islo 59

Pticna parita: 0b10000000 = Oh80

PodéIna parita: 0b10100011 =O0hA3

MP-Bus telegram:

Master tedy posild hexadecimalni hodnoty: 18 3B 80 A3

Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: 18 3B 80 A3 6D 00 13 8827 1092 53

Rozbor MP odpovédniho paketu:

Start byte: 0h6D =0b01101101
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[1.2]

[3.4]

[5.6]

Pticna parita:

PodéIna parita:

bude doruceno 6 uzite¢nych byt

0h0000 = 0b00000000 00000000 = 0d0

hodnota minima

O0h1388 = 0b00010011 10001000 = 0d5000

stfedni hodnota

0h2710 = 0b00100111 00010000 = 0d10000

hodnota maxima

0h92 =0b10010010

0h53 =0b01010011

Z pohonu jsem vycetl hodnotu nastaveného min = 0, mid = 5000 a max = 10000, které od-

povidaji zvolenému tovarnimu nastaveni.

9.6.4 Popis prikazu pro vyéteni hodnoty externiho ¢idla (MP_AD_Convert)

Tab. 27. Rozbor piikazu pro vyc¢teni hodnoty externiho ¢idla

Kéd a nazev prikazu

Parametry

Posilané

Obdrzené

04:

MP_AD Convert

[1] Funkce

[2] Volny = posila se hAA

[1,2] naméfend hodnota

76:
MP_Get Vist Nonlin

Jen pro NMV-D2 , NMV-
D2M a VRD2

Zadné

[1,2] nelinearni namérena
hodnota senzoru D2
[3,4] linearizovana hodnota

senzoru D2

Prostfednictvim MP-Busu mohou byt vyc¢itany rizné analogové signaly véetné D2 senzord,

BAE-2, napajeni apod.. MoZné rozsahy ptipojitelnych senzort jsou:

- Aktivni: 0....32000 mV (pro signaly aktivnich senzorti v rozmezi 0...32 V)
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- Pasivni: 850 - 1600 Ohm (pro odporové senzory s rozsahem 850 - 1600 Ohm, napf.
Ni1000, Pt1000, Mo1000)

- Pasivni: 0,1 — 60 kOhm (pro odporové senzory s rozsahem 0,1 - 60 kOhm, napt. NTC
termistor 1 — 20 kOhm)

- Kontakt: pro ZAP/VYP kontakty — provadi se piikazem MP_Get Override Control viz

nasledujici kapitola

MP-Bus dovoluje vyc¢itat az dva aktivni ¢i pasivni senzory. Podminkou je, aby byli stejné-

ho typu.

Meéfteni probihd pomoci do pohonu zabudovaného Y modulu a senzor je k pohonu pfipojen
pies svorku Y. Vycteni signalu trva 100 ms a je opakovano nejméné kazdych 1,5 s. Aktiva-
ce méfeni teploty je automatickd, kdy se Y modul aktivuje pti prvnim pozadavku na vycte-
ni hodnoty pomoci ptikazu MP_AD Convert. Jelikoz ¢as ustaleni hardwareového filtru je

relativné dlouhy, je dilezité aby nasledujici vycteni probehlo az po tomto ustaleni.

Je tfeba si dat pozor jestlize vyCteni hodnoty senzoru pomoci ptikazu MP_AD_Convert
nasleduje po ptikazu MP_Get Override Control (nadfazené fizeni). Oba tyto piikazy totiz
vyuzivaji stejny odpor 1k5 a pro spravné méteni je potieba nejdiive vypnout napajeni.

V posilaném ptikazu MP_AD Convert musim dle typu vy¢itaného senzoru dosadit do prv-

niho bytu parametru spravnou hodnotu dle nasledujici tabulky.

Tab. 28. Hodnota funkce posilané v prvnim bytu parametru

Vy¢itana funkce (0..255) RozliSeni Mérena
signalu jednotka
0: napéti D2 senzoru u vnitfnich VAV jednotek 300 pV [100 pV]
1: proud tekouci D2 senzorem u vnitinich VAV jednotek 300 pv [100 pV]
2: rozliSeni modulu (pro modul SR95 a 20mA) 32mV [mV]
3: dodavané napajeni (vnitini hodnota) 32mV [mV]
4: Hodnota vstupu Y 32 mV [mV]
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5: analogovy vystup (nastaveni U5, neni métfeno) 32mV [mV]
6: rozliSeni modulu (pro moduly Y, BAE2, Phasecut a LON) | 300 uV [100 uV]
7 -15: Volny

16: Senzor 1 na vstupu Y (Pt1000, Mo1000, Ni1000)

17: Senzor 1 na vstupu Y (NTC termistor 1k..20k)

18: Senzor 2 (Pt1000, Mo1000, Ni1000)

QO Ol ©

19: Senzor 2 (NTC termistor 1k..20k)

Pasivni senzory tedy mohou byt vycitany funkcemi 16..19 a aktivni senzory funkci 4. Toto
¢teni pak deaktivuje piipadné nadfazené fizeni (piikaz MP_Get Override Control), které

se op¢t aktivuje zapnutim napdjeni.
Hodnoty signala se potom vycitaji nasledovné:

* Hodnota signalu aktivniho senzoru 0..32000 mV je ¢tena pomoci funkce 4 a posila-
ny parametr md hexadecimalni hodnotu 04 AA. Z pohonu pak obdrzim dva byty s

hodnotou napéti v mV.

e Vycitani odport s rozsahem 850..1600 Ohm se provadi funkci 16 pro prvni senzor
a 18 pro ptipadny druhy senzor. Posilany hexadecimélni parametr pro jeden senzor

pak je 16 AA a vycitana dvou bytova mi udava odpor v ohmech.

* Vy¢itani odporii s rozsahem 0,1..60 kOhm (NTC 1 kOhm — 20 kOhm) probihé po-
moci funkce 17 pro prvni senzor a 19 pro ptipadny druhy senzor. Posilany hexade-
cimalni parametr pro jeden senzor pak je 17 AA a nazpét potom vyc¢itam dva byty,

ve kterych je hodnota odporu v ohmech.

Sestaveni datagramu pro vycteni teploty z pasivniho senzoru Nil000 pFipojeného na po-

honu s adresou 3 pii teploté 0 °C

Ptikazem MP_AD Converter posilam na pohon zadost o vycteni zvoleného typu senzoru.
V nalem piipadé je to pasivni senzor Nil000. Dle tabulky ([Tab. 28) tedy zadam jako prvni

byte parametru hexadecimalni hodnotu 16.
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Generace MP prikazového paketu:
Start byte: 0b00111000 = 0h38
pro adresu 3 a tii uzite¢né byty
Kod piikazu: 0b00000100 = 0h04
piikaz ¢islo 4
[1] 0b00010000 = Oh10
pouzity senzor ma odpor v rozsahu 850....1600 Ohm
[2] 0b10101010 =OhAA
vzdy se dosazuje hexadecimalni hodnota AA
Pticna parita: 0b01110000 = 0h70
PodéIna parita: Ob11110110 = OhF6
MP-Bus telegram:
Master tedy posild hexadecimalni hodnoty: 38 04 10 AA 70 F6
Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: ~ 38 04 10 AA 70 F6 2D 03 E8 80 8D
Rozbor MP odpovédniho paketu:
Start byte: 0h2D =0b00101101
budou doruceny 2 uzite¢né byty
[1,2] OhO3E8 = 0b00000011 11101000 = 0d1000
hodnota odporu v ohmech
Pticna parita: 0h00 = 0b00000000
PodéIna parita: 0hC6 =0b11000110

V odpovédi se mi vraci vyctena hodnota odporu 1 000 €, ktera se prepocita na teplotu po-

moci pfevodni tabulky. Tato hodnota odporu odpovida teploté 0°C.
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9.6.5 Popis prikazu pro nastaveni funkce vycteni polohy externiho kontaktu

(MP_Set_Override_Control)

Tab. 29. Rozbor piikazu pro nastaveni funkce vycteni polohy externiho kontaktu

Kod a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

14: [1] “ZF* Zadné

MP_Set Override Control

Timto piikazem se nastavuje operace, kterd se ma vykonat pii nadfazeném fizeni jako re-
akce na stav vstupu Y, jenz je ovladan pies nadiazeny obvod (externi piepinac). Muze se
jednat o slozitéjsi obvody s péti polohovym piepinacem ¢i pouze o signdl z okenniho spi-
nace, kdy se pii otevieném okné da povel k uzavieni pohonu. K vy¢itani této funkce miize

byt pouzito jak stejnosmérné, tak i sttidavé napajeni.

Nadrfazené fizeni lze nastavit jak hardwarovym spinacem tak i softwarové a to pomoci pfi-

kazu MP_Set Forced Control (70).

Jednotlivé akce které se daji ptifadit pohonu jako reakce na ptisluSnou udalost, jsou uvede-

ny v nasledujici tabulce. Hodnota ,,ZF se potom posilé jako jediny parametr piikazu.

Tab. 30. Hodnoty parametru ,,ZF*

“ZF* Akce provedena pohonem Hodnoty vyctené prikazy
MP_Get_Relativ /
MP_Get_VRelativ

0 Zadna MP nebo analogové nastaveni
pozice

1 Otevieni 32000

2 Zavieni 33536

3 pfechod do max nebo Vmax (dle opera¢niho médu) | Dle vypoctené minimalni,

stfedni a maximalni pozice
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4 piechod do min nebo Vmin (dle operacniho médu) | Dle vypoctené minimalni,

sttedni a maximalni pozice

5 piechod do mid nebo Vmid (dle operacniho médu) | Dle vypoctené minimalni,

sttedni a maximalni pozice

7 Ptechod na 100% adaptovaného rozsahu nebo no- | 10000

minalniho objemového pratoku Vnom (dle operac-

niho modu)
8 Rychl¢ zavieni 33536
9 Rychlé otevieni 32000
10 Stop Odpovida minimu
11 Rychlé zavieni (u pozarnich klapek) 33536

12 Rychl¢ otevieni (u koufovych odvétravacich kla- | 32000
pek)

Jelikoz v naSem piipad€ budeme pouze chtit ¢ist polohu externiho kontaktu a nebudeme

chtit vyuzivat funkce nadfazeného fizeni, zaddme do posilaného parametru hodnotu 0.

Sestaveni datagramu pro nastaveni funkce vycitani polohy externiho kontaktu na poho-

nu s adresou 3

Na pohon se posila jediny parametr, jehoz hodnota je pro pfipad vycitani stavu externiho

kontaktu rovna 0.

Generace MP prikazového paketu:

Start byte: 0b00101000 = 0h28
pro adresu 3 a dva uzite¢né byte

Kod piikazu: 0b00001110 = OhOE

Piikaz ¢islo 14
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[1] 0b00000000 = 0h00
aktivace vyc¢itani stavu kontaktu

Pfi¢na parita: 0b01000000 = 0h40

Podélna parita: 0b01100110 = 0h66

MP-Bus telegram:

Master tedy posila hexadecimalni hodnoty: 28 OE 00 40 66

Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: 28 OE 00 40 66 0D 80 8D

Na pohonu byla nastavena funkce pro vyc¢itani hodnoty externiho kontaktu.

9.6.6 Popis prikazu pro vycteni polohy externiho kontaktu
(MP_Get Override Control)

Tab. 31. Rozbor piikazu pro vycteni polohy externiho kontaktu

Kéd a nazev prikazu Parametry
Posilané Obdrzené
75: Zadné [1] “ZF*
MP_Get Override Control [2]7Z8"

Jak jiz bylo uvedeno, tak pfi nadfazeném fizeni prostiednictvim vstupu Y, byvéa riznym
udalostem na tomto vstupu pfifazena rizna akce jako je otevieni, zavieni, nastaveni max,

mid, min pozice apod.

My vsak chceme timto vstupem pouze vycitat stav externiho ptepinaciho kontaktu a nebu-
deme chtit vykondvat zddnou néaslednou nadfazenou akci. Proto jsme v piikazu
MP_Set Override Control zadali do parametru “ZF“ nulovou hodnotu. Tento parametr
pak obdrzime jako prvni byte odpovédi na piikaz MP_Get Override Control. Druhy obdr-
zeny byte ,,ZS* nas potom informuje o stavu, ve kterém se kontakt nachazi viz (.
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Tab. 32. Hodnota parametru ,,ZS* v zavislosti na stavu vstupu Y

Hodnota parametru “ZS* Nadrazeny signal na vstupu Y

0 Zadny (0,5....32 V DC)

1 Otevieny obvod (pocatecni hodnota Y musi byt pii SR/SRS
fizeni vétsi nez 0,5 V)

2 0 V nebo GND (limity hysterze 120 mV a 220 mV)

3 24V AC

4 Kladna ptl vina (24 V AC s diodou)

5 Zaporna pul vina (24 V AC s diodou)

6 Trvani pulsu mensi nez 0 % (u PWM fizeni).

7 Trvani pulsu delsi nez zadané maximum ( u PWM fizeni)

Pro nase ucely, kdy chceme pouze zjistit stav prepinaciho kontaktu, se nam tabulka

s prehledem vSech moZznych stavli velmi zjednodusi a vypada nasledovné.

Tab. 33. Hodnota parametru ,,ZS* v zavislosti na poloze kontaktu

Hodnota parametru “ZS*

Poloha prepinace

1-2

otevren

Ostatni hodnoty

zavien

Na stav prepinace si pak sami mlizeme navazat akci kterou chceme pfi rozepnutém kontak-

tu vykonat jako napf. uzavieni ventilu ¢i odstaveni celé technologie.

Upozornéni: pokud dojde k vypadku proudu, je to vyhodnoceno stejné jako otevieni kon-

taktu.
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Sestaveni datagramu pro vycteni polohy externiho kontaktu pripojeného na pohonu s

adrese 3, ktery je ve stavu otevieno

Na pohon posilam pouze ptikaz bez parametra, kterym si zddam zaslani informace o polo-

ze externiho kontaktu povéSeného na pohonu.
Generace MP prikazového paketu:
Start byte: 0b00011000 =Ohl18

pro adresu 3 a jeden uziteCny byte

Kod prikazu: 0b01001011 =0h4B
piikaz ¢islo 75

Pticna parita: 0b00000000 = 0h00

Podélna parita: 0b01010011 =0h53

MP-Bus telegram:

Master tedy posila hexadecimalni hodnoty: 18 4B 00 53

Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: 18 4B 00 53 2D 00 01 80AC

Rozbor MP odpovédniho paketu:

Start byte: 0h2D =0b00101101
budou doruceny 2 uzite¢né byty

[1] 0h00 = 0b00000000
¢teni stavu kontaktu aktivni

[2] 0h01 = 0600000001
obvod je otevieny (kontakt je rozepnut)

Pticna parita: 0h80 =0b10000000

PodéIna parita: OhAC =0b10101100

Na zadost o vy¢teni nastaveni nadfazeného fizeni je ndm v prvnim bytu odpovézeno, ze jde

o vycitani stavu externiho kontaktu a druhym bytem obdrzime informaci, Ze je otevien.
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9.6.7 Popis prikazu pro vycteni poruchovych stavi

(MP_Get_Malfunction_Maintenance_State)

Tab. 34. Rozbor ptikazu pro vycéteni poruchovych stavi

Kdd a nazev prikazu Parametry

Posilané Obdrzené

26: Zadné [1] Selhani / Servis

MP_Get Malfunction Maintenance State

Servopohon miize detekovat né¢kolik riznych poruchovych stavi, hlasicich selhani pohonu

¢i potiebu servisniho zasahu.

Tyto chyby se daji vyc€ist pomoci pfikazu MP_Get Malfunction Maintenance State, kte-
rym vyctu jeden byte, jehoZz jednotlivé bity jsou ptiznaky jednotlivych poruch. Pokud se mi
nektery byt nastavi na hodnotu 1, ohlasuje mi tim poruchu. Dle jeji zavaznosti se pak pro-

vadi zvolena akce, jako je odstaveni pohonu, jeho adaptace apod..

Tab. 35. Vyznam signalizovanych poruchovych stavl

Bit Pric¢ina chyby

0=1 Nadmérné pouzivani

1=1 Ptekrocen tidici rozsah

2=1 Ptetizeni pohonu, nastaveny bod nebyl dosazen

3=1 Aktudlni kroutici momente > povolena z4téz (jen u pohonti bez havarijni fce)
4=1 Selhani souvisejici s bezpecnosti (pouze u pozarnich a kourovych pohontt)
5=1 Chyba pfi testu kominovych klapek (pouze u pozarnich a koutfovych pohontt)
6=1 Ptilis vysoka teplota v potrubi (pouze u pozarnich a koutovych pohonii)

7=1 Poplach z koutového detektoru (pouze u pozarnich a koutfovych pohontt)
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Sestaveni datagramu pro vycteni poruchovych stavii 7 pohonu na adrese 3

Na pohon posilam pouze piikaz bez parametri a jako odpovéd mi piijde byte, ve kterém

jsou signalizovany ptipadné poruchové stavy.
Generace MP prikazového paketu:
Start byte: 0b00011000 =Ohl18

pro adresu 3 a jeden uziteCny byte

Kod prikazu: 0b01001011 = OhlA
piikaz ¢islo 26

Pticna parita: 0b10000000 = Oh80

Podélna parita: 0b10000010 = 0h82

MP-Bus telegram:
Master tedy posild hexadecimalni hodnoty: 18 1A 80 82
Slave pak vraci hexadecimalni hodnoty: 18 1A 80 82 1D 00 00 1D
Rozbor MP odpovédniho paketu:
Start byte: Oh1D =0b00011101
bude dorucen 1 uzitecny byte
[1] 0h00 = 0b00000000
neni signalizovana zadna porucha
Pticna parita: 0h00 = 0b00000000

Podélna parita: Oh1D =0b00011101

Z parametru odpovéedi jsme se dozveédéli, Ze na pohonu neni signalizovan zadny poruchovy

stav.
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9.7 Samotna uzivatelska komunikace pro obsluhu servopohonu

vvvvvv

MP adresy. Pokusil jsem se v ni totiz postihnout vSechny diilezité funkce, které by mohl
uzivatel pottebovat pii obsluze pohont. Proto je zde také pouzito podstatné vice piikaz.
V tomto programu se navic také kontroluje mnohem vice véci, kdy se napft. hlidaji timeou-

ty, jelikoz cely tento program bézi na rozdil od predeslého programu periodicky.

Pfi navrhu této komunikace jsem vychazel zejména z doporuceni pro vytvoreni funkcnich

blokt, vhodnych k ovladani riiznych typt servopohontl, jenz jsem nalezl v dokumentu .

ceton Senservalue  +— Temp. or % or 0/1
0..100 — %15

0..100 % angle-of-rotation

FPosition %

angle-of retation 4+— 0...100

Step & Goratic 4— (/1

Increaged travel +—
General damper nereased frave 01
actuators Mech. overicad +— (/1

Obr. 33. Funkcni blok pro klapkové pohony

) Sensor value T— Temp. or % or 0/1
o100 — Setpoint
0100 % travel

Position % stroke - 0...100
Stop & Gormatio 44— (O/1
Increased travel —1—

Globe valve 01

actuators Mech. overdoad —+— 0/

Obr. 34. Funkcni blok pro ventilové pohony

Setpoint Sensor value T— Temp. or % or 01
0...100 —0..100 % volumetric flow
Actual volumetric flow +— 0..100
0/ 1—+0verride OPEN 0..100 % volumetric flow
0/ 1—1+Ovarride CLOSE Paosition % angle-of-rotatien +— 0...100
Stop & Go ratio -— 01
Increased travel +— 0N
VAV (N MvV-D2 M) Mech. overload 11— 0/

Obr. 35. Funkcni blok pro VAV jednotky
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VyuZiti
vych a klapkovych pohontl. Pokud bychom chtéli touto uzivatelskou komunikaci ovladat i
VAV jednotky, museli bychom provést pouze drobné Gpravy programu, kdybychom piikaz

pro vycteni hodnoty min a max a ptikaz pro vycteni polohy nahradili jejich ekvivalentem

pro VAV jednotky.

Navic by bylo vhodné doplnit ovladani VAV jednotky dle uvedené¢ho doporuceni (viz
35.) o funkci pro nadfazené fizeni Otevieno/Zavieno, které se nastavuje piikazem
MP_Set Override Control, do jehoz parametru ,,ZF“je tfeba zadat hodnoty z nasledujici

tabulky.

Tab. 36. Hodnota parametru ,,ZF pii fizeni otevieno/zavieno u VAV jednotek

Byte [ZF] pozice
3 jde na Vmax
4 jde na Vmin

Popis funkci programu (vice v p¥iloze P I)

V procesu Proc00 jsou zadavany vSechny parametry pro piikazy, které chceme vykondvat,
spolu s adresami pohonti, které maji tyto piikazy provadét. Vlastni piikazy se potom vyko-
navaji v podprogramech, které jsou volany pomoci funkci Call. V nich se provadi sestavo-
vani celych datagrami, jejich posilani na pohon a vyhodnoceni pfijatych odpovédnich pa-

ketl. Proces Proc00 jsem piipravil pro dva servopohony s MP adresou 2 a 3.
Pro servopohon s adresou tfi (1. zafizeni) jsem pfipravil nasledujici ptikazy:

* Odeslani zadané polohy — dva byty parametri s zadanou polohou zaddvam do mati-

ce ,,ZPolohal*.

* Vycteni aktualni polohy — vyctena aktudlni poloha je v matici ,,BResult* na fadku
tfi v nultém sloupci. Tato poloha je zaroven prepocitavana pro zadané meze min a

max, do proménné ,,Prepocteny.
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* Vycteni mezi — vyCteni hodnot omezujicich pracovni rozsah na zadané meze min a
max, které vyuzivam pfi piepoctu aktualni polohy. Tyto vyctené meze jsou ulozeny

v matici ,,BResult” na fadku tfi ve sloupcich dva a tfi.

* Vycteni hodnoty ¢idla — zde je jesté potieba zadat o jaky typ Cidla se jedna do mati-
ce ,,BParam®. Vysledek je pak uloZzen v matici ,,BFResult na fadku tfi v nultém
sloupci. V tomto ptikladu se jednd o vycitani hodnoty pasivniho ¢idla Ni1000 a vy-

sledna hodnot je pfepoctena pifimo na stupné celsia.

+ Cteni stavu zafizeni — slouzi k vyéteni poruchovych hlaseni pohonu, které jsou ulo-
zeny v matici ,,BResult” na tfetim tfadku ve ctvrtém sloupci. Tento ptikaz si pak
uzivatel zpracuje dle vlastni potfeby a k jednotlivym bitim tohoto bytu si ptifadi

operace provadéné pii nastaveni piiznaku chyby na 1.
Pro servopohon s adresou dvé (2. zatizeni) jsem pfipravil nasledujici ptikazy:

* Odeslani zadané polohy — dva byty parametri s zadanou polohou zaddvam do mati-

ce ,,ZPoloha2*.

* Vycteni aktualni polohy — vyctena aktudlni poloha je v matici ,,BResult* na fadku

tfi v nultém sloupci. Pohon nemé zadany zadné meze min a max.

* Nastaveni parametru pro ¢teni polohy externiho kontaktu — po zadéani tohoto ptika-

zu lze vstupem servopohonu Y vycitat spinaci kontakt.

* Vycteni polohy spinaciho kontaktu — vy¢tend hodnota je ulozen v matici ,,BResult*
na fadku dvé v patém sloupci. Pokud je hodnota tohoto bytu 1 nebo 2, tak je kon-

takt otevieny.

Cely program spolu i s dal§im popisem je umistén v ptiloze P II.
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ZAVER

V této préci jsem se Ctenaie pokusil blize seznamit s klapkovymi a ventilovymi servopoho-
ny firmy Belimo, kter¢ jsou svétoveé nejrozsitenéjSim typem pohont pro oblast technického
zabezpeceni budov a tepelné¢ho hospodaistvi. Zabyval jsem se zde nové vyrabénymi poho-
ny, jenz umoznuji sbérnicovy provoz pomoci komunika¢niho protokolu MP-Bus spolec-
piikaza.

Pomoci ptikazl tohoto komunika¢niho protokolu pak lze tyto pohony nastavovat pro da-

nou aplikaci, vycitat z nich udaje o jejich stavu a nastaveni, ovladat je, ziskat hodnotu

z jejich externiho senzoru, apod.

Ucelem celé prace pak bylo ,,naudit“ mezi sebou komunikovat tyto servopohony a fidici
systémy firmy AMiT, pravé pomoci komunika¢niho protokolu MP-Bus, kde fidici systém

vystupuje jako master ovladajici az osm servopohont, které¢ se chovaji jako slave.

Tato komunikace je realizovana pomoci tzv. uzivatelské komunikace, ktera byla vytvorena
v programovacim prostiedi PSP3 uréeném k programovani fidicich systémt firmy AMiT.
Uzivatelské komunikace vznikly dv€. Prvni z nich slouzi pro zaddni MP adresy a je urcena
k adresaci vSech zatizeni podporujicich MP-Bus komunikaci. Druhd je pak urcena pro sa-
motné ovladani servopohontl zaddnim pozadované polohy a umoziuje také vyc¢itani polohy
a hodnoty z externiho ¢idla ¢i spinace ptipojené¢ho na pohonu. Signalizuje nam také poru-
chova hlaseni, jako je nadmérné pouzivani pohonu, pfetizeni pohonu ¢i ptekroceni pracov-
niho rozsahu. Tato komunikace je pfipravena pro obsluhu klapkovych a ventilovych servo-

pohont.

Tyto uzivatelské komunikace odpovidaji doporucenim pro tvorbu funkénich bloki urce-
nych k ovladani servopohont z fidicich systémi ¢i regulatord pomoci sbérnice MP-Bus,

které jsou uvedeny v technické dokumentaci poskytnuté firmou Belimo.

Dalsim logickym krokem, ktery by mél navazovat na tuto préci, by mélo byt pravé vytvo-
feni takovychto funkénich blokli pro programovaci prostiedi PSP3 a to v nékterém
z programovacich jazykt jako je napt. C++. Tyto funkéni bloky by mély stejné jako mnou
navrhnuté uzivatelské komunikace umoznit adresaci a ovladani pohont, vcetné vycteni

hodnoty externiho ¢idla ¢i spinace, polohy a poruchovych hlaSeni.
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Na zavér bych také rad zminil, ze vytvoiené uzivatelské komunikace nachazi jiz v soucas-
nosti praktické uplatnéni u zédkaznikd spolecnosti AMiT. Jiz v prub¢hu vzniku této prace
totiz byly poskytnuty n¢kolika zdkaznikiim, ktefi je vyuzili k ovladani servopohont firmy

Belimo prostfednictvim protokolu MP-Bus.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

% Procento

°C Jednotka teploty

A Jednotka proudu

AC Stiidavé napéjeni

Bd Jednotka pfenosové rychlosti - Baud

C Kapacitni odpor

Ce Kod prikazu

Cp Pti¢na parita

Cus Kapacitni odpor mezi U5 a GND

DC Stejnosmérné napajeni

DDC Direct digital controler (digitalni regulator)
GND  Zem napdjeni

Ihmax  Zkratovaci proud mezi U5 a GND

Lp Podélna parita

LSB  Nejméné vyznamny bit

m Jednotka délky

MFT  Multi-funkéni-technologie

mm Jednotka plochy

MSB  Nejvice vyznamny bit

R Elektricky odpor v MP-modu bez komunikace
Rx Svorka pro piijem signalu / signalizace piijmu
S Jednotka casu

Stb Start byte

tadmin ~ Zpozdéni odpovédi
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tamax
Epit
tedmin
t

tpr

tgap

Tx

Us

VAV

Master timeout / opakovaci interval piikazu
Cas potiebny pro pienos bitu

Zpozdéni ptikazu

Cas poklesu

Cas potiebny pro pienos ramce

Cas mezi dvéma byty

Budici ¢as

Svorka pro vysilani signélu / signalizace vysilani
Signalizace napdjeni u pifevodniku ZIP-22-MP
Jednotka napéti

Jednotky pro fizeni pritoku vzduchu

Horni Groven napéti pro ptikaz a odpoved’
Hysterze prahového napéti masteru
Hysterze prahového napéti na slavu

Dolni arovei napéti pro odpoveéd

Dolni Groven napéti pro ptikaz

Napéjeni mastera

Horni prah napéti signalu mastera

Dolni prah napéti signalu mastera

Horni prah napéti sleva

Dolni prah napéti sleva

Jednotka odporu



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 108

SEZNAM OBRAZKU
Obr. 1. Privojeni pohonii Dii SPOJItEM FIZON........o..e.eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeerereeerereesreerees 13|
(Obr. 2. Pripojent klapkovych pohonii pii 3 bodovém Fizeni.........ooeeeeeeeeeeeeeeereevernn.. 14|
Obr. 3. Piipojent ventilovich pohonti pii 3 bodovém FizeNi. ..o 14]
(Obr. 4. Pripojeni klapkovych pohonii pii Fizeni otevieno-zavieno ..................................... 15}
(Obr. 5. Privojeni ventilovych pohonii pri nUCERSm FIZeNi .............o.ooeeeeereeeeererae.. 15}
Obr. 6. Privojent pohontt Dit PWM FIZERL ..........o.oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeerereeserenrnns 16}
IObr. 7. Povolend topologie Sité.........evuvveveiieieieseeeseseeesse e 16|
(Obr. 8. Schéma pripojent PORONU k MP-BUSU .............oo.oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeraeae 17}
(Obr. 9. Schéma pripojent PASIVIICH SCNZOFTL ........o..eeeeeeeeeeeeeeeeeeereerereeerereesreernes 18|
Obr. 10. Schéma piripojeni GKtIVIICH SERZOFU c.......o.oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereereeeeererereerenrnns 19)
Obr. 11. Schéma piipojent Spinaciho KORIAKLU. ............vveeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeseee e 19|
(ODF. 12, PFAKIQA MP STE.........oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeeeeneeeeeeneeeeneaens 28]
(Obr. 13. Principielni schéma zapojeni MP-BUSU ................oeeeeeeeeeeeeeereeeeeeeeeeeeeeerrerserens 28
MODF. 14, SEUKEUFQ FATICE .....o.ooooooooeoeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeere e eer e eerenseneerenrnens 30|
Obr. 15. Cas potiebny k preneseni jednoho bitu @ ramee ..........o.ooeeeeeveeeeeeeseseeeesesenee. 39
(Obr. 16. CaS TMEZI AV DYLY ..coeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeneaens 39|
(Obr. 17. Zpozdéni odpovédi, master timeout nebo opakovaci interval.............................. 39|
ODF. 18, ZDOZASHT DITKAZU ... eeeere e eeresenerenrnans 40|
Obr. 19. BUdici ¢aS @ S POKICSU..........o.eeeeeeeeeeeeeeee e 40
Obr. 20. Signdlové iirovné na_shérnici pro jeden pripojeny slave (pii vice slavech |
Vbude horni UroVern RAPSHT MIZST) ..........o.oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseennn 40|
Obr. 21. Schéma zapojeni MP mastera UK24LON od Belima.................ooooeeeeeeeeeee..... 44
Obr. 22. Rucni parametrizacni 2aiizent MFT-H ..........ccocooveeeeeeeeeeeeeeeereeseeseeeeeeeenns 50|
Obr. 23. Vzhled prevodniku ZIP-232-MP..........cccovvcensveensiensieessissisnn 51|
(Obr. 24. Schéma zapojeni prevodniki ZIP-232-MP..............oooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeannn. 52|
(Obr. 25. Kompaktni Fidici SYStém AMINI=E ..............ooooeooeeeeeeeeeeeeeeeeeeereereeeerserrereererns 61
Obr. 26. Pievodnik ZIP-232-MP .........ooooovevsiessiesissicssssss e 62|
Obr. 27. Klapkovy servopohon NM24-MET2 ......ooooioieeieeseeeeseese e 63|
(Obr. 28. Ventilovy servOpOROn NV24-MET2 ..o 63|
(Obr. 29. Schéma pripojeni Fidicich systémii a servopohonii k prevodniku ZIP-232MP ..... 64|

Obr. 30. Schéma pripojeni Pohonit BA SDEVTICE MP-BUS ......oeeeeeeeeeeeeveverseverrsnrenas 65|




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 109

Obr. 31. Schéma piipojeni externich Cidel @ SPDINACH ............o.oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeerereeeranra. 66|
Obr. 32. Doporuceny algoritmus pro nastavovani MP adresy...........o.oveeveeveeieieeeesereneee. 80|
[ 10Obr. 33. Funkcni blok pro klapkové pORONY..............oo.eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeveeeeeeraee 100
[ 10br. 34. Funkcni blok pro ventilové DORORY ...........o.oooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeveer. 100

[ 10br. 35. Funkcni blok pro VAV jeAROKY ...........oo.eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereereerernns 100




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 110

SEZNAM TABULEK
[Thb. 1. PHPojitelnd PaSiVIT GIALA .......o..oeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeer e eerreeranes 18|
[Tab. 2. Popis funkei oVIAdacich DIVKT'S ©..o.voeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeererenrea 26|
[Tab. 3. Kontrolka LED HI c..ooveoveieeieieeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 26|
[Tab. 4. KOMUNIKACTT VISIVY....ovevoeieeieeeeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeneeneeeeneeeeeeeneeens 29|
[Tab. 5. STrUKEULA PIKAZU ...o.oeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeeeereereesneesensneans 31
[Tab. 6. POPiS StrUKIUTY DEIKAZU ..o eereeeererenrnens 32|
[Tab. 7. Start byte kody (budou rozpoznany i slavem nepodporujicim MP méd) ................ 32|
[Tab. 8. Dopliujici start byte kody (budou rozeznany jen slavy podporujicimi MP |
ey ) YO —— 33
[Tab. 9. VYPO&et PATTtNICH DVET......o.voveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e eereereneerenranns 34|
[Tab. 10. Struktura 0dpPOVEi ...viveieeieeieieiieeeeeeee e 34|
[Tab. 11. Popis SruKtury 0dPOVEL .......c.veeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeneeeenes 35|
[Tab. 12. Start byte KOAY Pro SIAVE.........oo.oveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeesrereeeerenee 35|
[Tab. 13. KOAy chyb Na SEAME VISIVE ....o.voeveoeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeerereeereerereneerenrnns 36
[Tab. 14. PoZzadavky N2 aSOVANT ........oviveireeceeeeies s nssnsenees 37|
[Tab. 15. Elektrické charakteriStIKY ..........oovoovveeeeeeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeeeeeraeennes 38|
[Tab. 16. SeZNAM MP DFKAZTL.....c..o.veeeeeeeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeaene 46|
[Tab. 17. Seznam pouZitych MP DHKAZI .......o.veeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeerereeer e 70|
[Tab. 18. Rozbor piikazu pro vyéteni sériového &isla........ooivivieiveireiieeseesreseeeeeeeenens 73|
[Tab. 19. Rozbor sériového &isla vyéteného pomoci piikazu MP_Get_SeriesNo................ 73|
[Tab. 20. VYZNAM DALENO DYEU ..o eeeaenes 74|
[Tab. 21. VYZNAM SESIENO DVEU ...o.vvevoeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereeresereereereneseerenes 75|
[Tab. 22. Rozbor piikazu pro nastaveni adreSy.......o.oocirevrieireieieieeeeeeeeeeeesreeseeeeesesseeneas 78|
[Tab. 23. Start byte KOAY Adres. ....ooioieiiiiiii i 78|
[Tab. 24. Rozbor piikazu pro nastaveni pozice PONONU................ooveveeeeeeereeeeeeeereeveeeeee.. 33|
[Tab. 25. Rozbor ptikazu pro vy&teni pozice PONONU ............eeveeeeeeeeeeeeeeeerevr 84|
[Tab. 26. Rozbor piikazu pro vyéteni hodnoty min 8 Mmax........ococeeeeeieeeiireiessiesiesecinene, 87|
[Tab. 27. Rozbor piikazu pro vyéteni hodnoty externiho &idla.........coooviiirieeieeiieieesiseeeee, 89|
[Tab. 28. Hodnota funkce posilané v prvnim bytu parametru.................ocooveverevevnen...... 90|
[Tab. 29. Rozbor piikazu pro nastaveni funkce vyéteni polohy externiho kontaktu ........... 93|
[Tab. 30. Hodnoty parametru ;,ZF ........oovieieieieeeeeeece et 93|




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 111

[Tab. 31. Rozbor piikazu pro vyéteni polohy externiho kontaktu ..............oc.oeveeveevevee..... 95|
[Tab. 32. Hodnota parametru ..ZS“ v zavislosti na stavu VStUPU Y ..ccveeicesiciieiceicenene. 96|
[Tab. 33. Hodnota parametru ,,ZS* v zavislosti na poloze kontaktu................c.ccuun........... 96|
[Tab. 34. Rozbor ptikazu pro vy&teni poruchovych Stavil ..........o.o.veeeeveeeeveeeeeeeeeeeeeve. 98|
[Tab. 35. Vyznam signalizovanych poruchovych Stavil...............oovoveeveeeereeeeeereereeerern. 98]

[ [Tab. 36. Hodnota parametru ,,ZF pii ¥izeni otevieno/zavieno u VAV jednotek ............ 101




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 112

SEZNAM PRILOH
PI UZIVATELSKA KOMUNIKCE PRO NASTAVENI MP ADRESY

PI UZIVATELSKA KOMUNIKCE PRO OVLADANI POHONU



PRILOHA P I: UZIVATELSKA KOMUNIKCE PRO NASTAVENI MP
ADRESY

UAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAARAL
1 Copyright (c) 2006, AMiT, spol. s r.o., Aplikace mikroprocesorove technikyi
DAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAAAAARAARAA

Projekt : MP-Bus

Verze : V01.00

Stanice : PS04 - Uzivatelska komunikace pro nastaveni MP adresy
Verze : V01.00

Id1

Id2

Soubor : COM.TXT
Autor : Frantisek Grebenicek

Datum : 1. 9.'06 (generovano editorem procesni stanice PSE)

Be Be B B R R Be B B R R Be b
T N N I T R I R R R

DAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAAAAARAARAA
1

1 Volby : Pasivni, bez mapovani WIDu
1 Hardware: AMINI

1
DAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAT

Be B Be P

ITTIIIIIIIIIIIIIIITIITITITIITIITIIIIIIIIIIIIIIIINIINIIIITIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIINIINIIIII
Poznamky k procesni stanici

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIINIINIIIIININIINIIIININNI

Postup pri adresovani zarizeni:

1) V procesu INIT v sekci zvane "Zadavani parametru" zadavame
postupne vsechny ctyri casti serioveho cisla adresovaneho zarizeni,
ktere je uvedene na jeho stitku. Na nasledujicim radku zadame
adresu (1-8), kterou chceme tomuto zarizeni priradit.

2) Program Ulozime, Prelozime, Nahrajeme.

3) Po cca 20s je adresovani hotovo.

4) Pokud je promenna OK = 1, adresovani probehlo v poradku.

5) Pro dalsi pohony opakujeme postup od bodu 1 do bodu 4.

ITTIIIIIITIIITIIIIIIIIIIIIIITIIITIITIIITIITIIIIIIIIITITIITIIIITIITIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIII
Vypis konfigurace procesnich vstupu a vystupu

ITTIIIIITITIIIITIIIIIIIITIIIIIIIIIITIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIIIININNI



Typ Log.kanal Komentar

AAA  AAAAAAAAA  AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
DIO 0
DIO-AC 1
DAIO 2
DAIO-AC 3
DOO 0
LED 1
AIO 0
Ni1000 1
IIffffffff i i fffffffffffffffffffffffafssaaas
Vypis databazovych promennych

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIINIININNI

Por. dJmeno WID Typ a rozmer Druh St. Komentar
AAA  AAAAAAAAAAAA AAAAA AAAAAAAAAAAAA AAA AA  AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
1 Adresa 04041 I i.. 4
2 BChyba 04037 I 4
3 BIndex_In 04018 I 4 index
4 BIndex_Out 04020 I 4 1index
5 BInTlg 04029 MIJ 1, 256] 4
6 Bixxb 04023 I 4
7 Bixxc 04026 I 4
8 BNacteno 04019 I 4 pocet
9 BOutLen 04027 I 4
10 BOutT1lg1 04034 MIJ 1, 256] 4
11 BOutTlg2 04031 MIJ 1, 256] 1i.. 4
12 BOutT1lg3 04033 MIJ 1, 256] 1i.. 4
13 BParCross 04024 I 4
14 BParLength 04028 I 4
15 BPomocna 04036 I 4
16 BPraporek 04032 I 4
17 BPrep 04040 MI[ 9, 1] i.. 4
18 BPrijBuf 04000 MI[ 1, 256] 4 Prijimaci bufer
19 BVyslBuf 04001 MIJ 1, 256] 4 Vysilaci bufer
20 BZapisovat 04030 I 4
21 OK 04042 I 4
22 SC 04038 MIJ 1, 4] 1i.. 4

IITITITIIIITIITIIIITITIIIITITIIITIIIIIIINIITIIIIININIIIINIIIIIINIIIINIINIIIIININIININII
Vypis alias-promennych

ITTIIIIITITIIIIIIIIIITIITIIIIIITIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIITINIIIIIINIIIIIININNI

Por. Alias Jmeno Komentar

e e e s e e e e e s e e e e e e s e o e e e e e s e e e e s e o e e e e e
ffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffaasas
Vypis tabulky procesu

ITTIIIIITITIIIIIIIIIITIITIIIIIITIIIIINIIIIIIIIIITINIIIIININIIIININIIIIININIIIINIININNI

Proces Typ Perioda Ofset/Hrana Modulu Komentar
AAAAARAAA AR AAAAAAAR e e e s e e e s e e e e e e
Proc00 2.0 s 4.0 s 16  Vysilani prikazu



Proc0O1 10.0 s 10.0 s 13 Prijem a kontrola spravnosti
ProcINIT 20 Hlavni modul komunikace

Lib101 15 Vypocet parity
iffttttiffftttttdfifittttddfafittttdfiititddddifitiftddfiiititedfiftitftddiattit
Proc00 2.0 s 4.0 s 16 Vysilani prikazu

ITTIIIIITIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIITINIIIIININIIIINIININNI

1 If BPraporek.1, :NONE

2 Let BOutLen = 2

3 MtxCopy BOutTlgl, NONE, NONE, BOutTlg3, NONE, NONE, NONE, NONE, NONE.O
4 Call 101

5 Let BZapisovat = BOutLen

6 ComWrite :01000, BOutTlgl, 0, BOutLen, BIndex_Out, BZapisovat

7 Let BPraporek = 0

8 EndIf

9 If BPraporek.0, :NONE

10 Let BOutLen = 8

11 MtxCopy BOutTlgl, NONE, NONE, BOutTlg2, NONE, NONE, NONE, NONE, NONE.O
12 Call 101

13 Let BZapisovat = BOutLen

14 ComWrite :01000, BOutTlgil, O, BOutLen, BIndex_Out, BZapisovat

15 Let BPraporek = 2

16 EndIf

ITTIIIIIIIIIIIIIIITIITITIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIINIITIITIITIIIIIIITIIIIIIIIIIINIINIINIIIII
Proc01 10.0 s 10.0 s 13 Prijem a kontrola spravnosti

ITTIIIIITIITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIINIIININNI

1 ComRead :01000, BInTlg, O, BIndex_In, BNacteno
2 REM "Chyba, kdy nejvyssi bit 1. byte odpovedi je 1"
3 Let BPomocna = BInTlg[0,14]
4 If BPomocna.7, :NONE
5 Let BChyba = BInT1lg[0,15]
6 EndIf
7 REM “Chyba, kdy nizsi pulbyte 1. bytu odpovedi je ruzny od OxD"
8 ocna 0 = Not((BInTlg[0,14].0) And Not(BInTlg[0,14].1) And
(BInTlg[0,14]. 2) And (BInTlg[O 14] 3))
9 If BPomocna.0, :NONE
10 Let BChyba = 255
11 EndIf
12 REM "Kontrola, jestli adresace probehla v poradku"
Ang BI TlgéquO]——BOut%léEE%%}15 01==BRhg T1o2L2 0%%Tf8?1éBg?IfgéugfgéEong};lgz[3 e

(BInTlg[21 0]== 192[6,0

ffttffitfifitfittdifitdatitfiitdftitdafiadfitdititdiiiddfitdatitdiifdififdaiiais
ProcINIT 20 Hlavni modul komunikace

ITTIIIIIIITIIIIIITIIITIITIIIIIITIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIIINIIIININIIIINIINIINIIININNI

syiiQ1900  ComInit 0x0001, 0, 1200, 8, Zadna, 1, :NONE, :NONE, :NONE, :NONE, BPrijBuf,
yslBuf

2 Let BPraporek = 1
3 REM
4 REM




o N o O

©

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

REM
Let
Let
Let
Let
REM
Let
REM
REM
StrFormat
StrFormat
Let
REM
Let
Let
REM

"=== Seriove cislo zarizeni ==="
SC[0,0] = 418

SC[0,1] = 10040

SC[0,2] = 128

SC[0,3] = 52
"=== Adresa zarizeni ==="
Adresa = 2

"Dekodovani zadaneho serioveho cisla"

BOutTlg2, 2, NONE, "", BinIntBE, -1, 2, 0, SC[0,0], NONE.O
BOutTlg2, 4, NONE, "", BinIntBE, -1, 2, 0, SC[0,1], NONE.O
BOutT1g2[0,6] = SC[0,3]

"Prepocet adresy"

BOutT1g2[0,7] = BPrep[Adresa,0]

BOutT1g3[0,0] = BOutT1g2[0,7] + Ox10

ITTIIIIITIITIIIITIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIINIINIIIIININIIIIIININNI

Lib101

15  Vypocet parity

ITTIIIIITITIIIIIIIIIITIITIIIIIITIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIITINIIIIININIIIIIININNI

0 N O O~ WON =

- 4 a4 4 o
a » W N = O ©

Let
REM
For
Let
For
Let
EndFor
EndFor
Let
Let
Let
REM
Let
ChkCreate
Nop

BParCross=0

"Cross parity"

Bixxb, 0.0, 7.0, 1.0, :NONE

BParCross.Bixxb=0

Bixxc, 0.0, 7.0, 1.0, :NONE

BParCross.Bixxb=BParCross.Bixxb XOR BOutTlg1[0,Bixxb].Bixxc

BParCross=BParCross << (8-BOutLen)
BOutT1lg1[0,BOutLen]=BParCross

BOutLen=BOutLen+1

"Lenght Parity"

BParLength=BOutLen

BOutTlg1, 0, BParLength, BOutLen, XOR-8, BOutLen



PRILOHA P II: UZIVATELSKA KOMUNIKCE PRO OVLADANI
POHONU

UAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAARAL
¥ Copyright (c) 2006, AMiT, spol. s r.o., Aplikace mikroprocesorov, technikyi
DAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAARAA

Projekt : MP-Bus

Verze : V01.00

Stanice : PS04 - Uzivatelska komunikace pro obsluhu servopohonu
Verze : V01.00

Id1

Id2

Soubor : COMBELIM.TXT
Autor : Frantisek Grebenicek

Datum : 1. 9.'06 (generovano editorem procesni stanice PSE)

Be Be B B R R Be B B R Re Be b
Be Be B B R R Be B B R Re Be b

DAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAARAA
1 Volby : Pasivni, bez mapovani WIDu
1 Hardware: AMiNi

DAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAAAAAAAAARAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAARAT

Be B Be P

ITTIIIIIIIIIIIIIIIIITIITITIIIIIIIIIIIIIIIINIIITIINIITIITIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIINIINIIIII
Poznamky k procesni stanici

ITTITIIITIITIIIIIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIIINIIIININIIIIININIINIIININNI

Uzivatelska komunikace BELIMO - priklad

- RS232, 1200Bd, suda parita, 1 stopbit
- komunikace master - slave s potvrzovanim

Popis demonstracniho programu:

Vlastni demonstracni program je ukryt v periodickem procesu Proc00.

Program ukazuje, jakym zpusobem je vhodne komunikovat s vice zarizenimi
Belimo. Pri kazdem behu procesu je inkrementovana promenna "Rozstrel", ktera
rika, jakou akci pri tom kterem behu procesu budeme provadet. Hodnoty ziskane
ze zarizeni neni nutno po ukonceni behu podprogramu bezprostredne zapisovat
do jinych promennych, zustavaji az do dalsiho prepsani novejsimi hodnotami

v maticich vysledku BResult a BFResult.

Obsluha:



Zadana poloha 1. ventilu se zadava do promenne, ZPolohal‘, zadana poloha 2.
ventilu se zadava do promenne, ZPolohai.

Pro kazdou jednotlivou komunikaci je naprogramovan vlastni podprogram.

Tyto podprogramy zacinaji Lib500. V podprogramech od Lib590 do Lib599

jsou ukryty casti kodu, ktere pouzivaji podprogramy od Lib500.

Pokud je treba poslat podprogramu parametr(y), ulozi se tyto do matice
BParam. Parametry je nutno ukladat do matice bezprostredne pred vyvolanim
konkretniho podprogramu. Pokud je volano stridave vice podprogramu, vzdy
musi byt parametry zadany znovu. To je dano tim, ze vsechny podprogramy
pouzivaji stejnou matici parametru.

Pokud ma podprogram vracet vysledky, jsou tyto ulozeny v matici

BResult pro integer promenne a BFResult pro float promenne. V techto maticich
kazdy radek odpovida jednomu zarizeni, podle toho, jakou ma adresu .

Do promenne BAddr se VZDY pred konkretni komunikaci musi zadat fyzicka
adresa zarizeni, s nimz bude komunikovano. Pokud se komunikuje pouze

S jednim zarizenim, je mozne zadat adresu BAddr pouze jednou pri startu
programu.

Lib500 - Zapis pozadovane polohy

Vstupy : BAddr, BParam[0,0]-Zadana poloha v rozmezi 0-10000
Vystupy:

Lib501 - Cteni aktualni polohy

Vstupy : BAddr
Vystupy: BResult[BAddr,0]-Aktualni poloha, BResult2[BAddr,1]-Zadana poloha

Lib502 - Cteni teploty

Vstupy : BAddr, BParam[0,0]-Typ cidla (pro Ni1000 = 0x10)
Vystupy: BFResult[BAddr,0]-Aktualni teplota cidla ve stupnich celsia

Lib503 - Cteni minima, maxima

Vstupy : -
Vystupy: BResult[BAddr,2]-Minimum, BResult[BAddr,3]-Maximum

Lib504 - Cteni stavu zarizeni

Vstupy : -
Vystupy: BResult[BAddr,4]-Stav zarizeni

Lib505 a Lib506

Volanim Lib505 se nastavi funkce cteni pripojeneho externiho kontaktu.

Volanim Lib506 se vycte stav tohoto kontaktu.
Vstupy: -
Vystup: BResult[BAddr,5]-Stav kontaktu



Vysvetleni vyznamu promennych:

BCntErrorD - Pocitadlo komunikaci, kdy se ve startbytu odpovedi

vyskytne neco jineho nez 0ObO__ 1101 - tedy chyba.
BCntErrorNEQ - Pocitadlo komunikaci, kdy nesedi predpokladana a skutecna

delka ramce
BCntErrorTMO - Pocitadlo komunikaci, kdy vyprsi TimeOut
ipffttttffiftittddfiffttdtadfafitddddfiititdddfifiiddtadfiiititadfifiidfaadiattit
Vypis konfigurace procesnich vstupu a vystupu

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIINIIIIININIIIIININIIIIIININNI

Typ Log.kanal Komentar
AAA  AAAAAAAAA AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAL
AIO 0

ITTIIIIIIIIIIIIITIITIITITITIITIITIIIIIIIIIIIINIIITIINIIIINIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIINIINIIIII
Vypis databazovych promennych

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIINIIIIININIIIINIINIIIIIININNI

Por. WID Jmeno Typ a rozmer Druh St. Komentar

£

1 04003 ZPolohat I 4 Zadana poloha 1. zarizeni
2 04004 ZPoloha2 I 4 Zadana poloha 2. zarizeni
3 04800 BAddr I 4 Adresa modulu s nimz se komunikuje
4 04801 BAnswrLength I 4 Pozadovana delka odpovedi
5 04802 BCntErrorD L 4 Pocitadlo chyb v komunikaci
6 04803 BCntErrorNEQ L 4 Pocitadlo chyb v komunikaci
7 04804 BCntErrorTMO L 4 Pocitadlo chyb v komunikaci
8 04805 Belimo I 4 Stavova promenna
9 04806 BErrType I 4 kod chyby
10 04809 Bfxx F 4 Pomocna promenna typu float
11 04810 BInLen I 4 Delka prijimaneho telegramu
12 04811 BInTlg MI[ 1, 20] 4 Prijimany telegram
13 04812 Bixxa I 4 Pomocna promenna typu Int
14 04813 Bixxb I 4 Pomocna promenna pro vypocet parity
15 04814 Bixxc I 4 Pomocna promenna pro vypocet parity
16 04815 Bixxd I 4 Pomocna promenna typu Int
17 04816 BMessLength I 4 Pocet znaku nasledujicich za StartBytem
18 04817 BOutLen I 4 Delka vysilaneho telegramu
19 04818 BOutLenBuf I 4 Delka ulozeneho vysilaneho telegramu
20 04819 BOutTlg MI[ 1, 20] 4 Vysilany telegram
21 04820 BOutTlgBuf MI[ 1, 10] 4 Buffer pro ulozeni vyslanych dat
22 04821 BParam MI[ 1, 3] 4 Parametry funkce
23 04823 BParCross I 4 Promenna pro vypocet krizove parity
24 04824 BParLength I 4 Pocitadlo pro ladeni
25 04825 BPrijBuf MI[ 1, 256] 4 Prijimaci bufer
26 04826 BReqNdx I 4 Cislo provadeneho pozadavku
27 04827 BReqResult I 4 Vysledek pozadavku
28 04828 BReqStatus I i.. 4 Stav pozadavku
29 04836 BT_Operace I 4 Typ komunikace
30 04840 BVyslBuf MI[ 1, 256] 4 Vysilaci bufer

AA  ABAAAAAAAARA ABAAAABAAAAAA AAA AA AAAAAAARAARAAAARAAAAAAAAAAAAARAAAARAAAAR



31 04841 B_L2 Event I 4 Udalost do automatu L2

32 04842 B_L2_ Status I i.. 4 Stav automatu L2

33 04843 B_R2T MF[ 15, 2] i.. 4 Pro prepocet odporu na teplotu, Ni1000
34 04847 Rozstrel I 4 Pro cyklicke zasilani ruznych dotazu
35 04850 BResult MI[ 10, 6] 4 Vracene hodnoty typu INT

36 04851 BFResult MF[ 10, 3] 4 Vracene hodnoty typu Float

37 04853 Prepocteny F 4 Akt. poloha prepoctena na meze

IITITITIIIITITIIIITIIIIIITITIIIIIIIIIINIIIIIIININIIIINIIIIIININIIINIINIIIIININININII
Vypis alias-promennych

ITTIIIIITIITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIITIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIINIININNI

Por. Alias Jmeno Komentar
AAA  AAAAAAAAAAAA AAAAAAAAAAAAAAA  AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
1 @Ano Belimo.0 Testovaci bit
2 @Chybat Belimo.1 Testovaci bit
3 @Chyba2 Belimo.2 Testovaci bit
4 @ComFree Belimo.7 Priznak volne linky
5 @PlatnaData Belimo.6 Priznak pripravenosti odpovedi
6 @Test1 Belimo.3 Testovaci bit
7 @Test2 Belimo.4 Testovaci bit

ITTIIIIIITIIIIIITIIIIIIIIIITIIITIITIIIIIIIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIININIIIII
Vypis tabulky procesu

ITTIIIIITIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIITINIIIIININIIIINIININNI

Proces Typ Perioda Ofset/Hrana Modulu Komentar
RARAAAAA AR ARAARAAR  AAARAARA  ARARAAR ARAAAAAARAARAAAAA AR AAAAAAAAAA AR AAAAAR

Proc00 0.2 s 3.0 s 60 Komunikace s Belimy

ProcINIT 10 Inicializace komunikace

Lib500 29 Belimo-Zapis pozadovane polohy

Lib501 24 Belimo-Cteni aktualni polohy

Lib502 22  Belimo-Cteni teploty

Lib503 24 Belimo-Cteni Minima a Maxima

Lib504 24 Belimo-Vycitani stavu zarizeni

Lib505 25 Belimo-Nastaveni cteni ext. kontaktu
Lib506 24 Belimo-Cteni stavu externiho kontaktu
Lib590 73 _Belimo-Stavovy automat

Lib592 2 _Belimo-Preruseni od prijmu

Lib593 2 _Belimo-Preruseni od timeoutu

Lib594 44  Belimo-Konec prijmu,dekodovani odpoved
Lib597 13 _Belimo-Detekce a zaznam chyb

Lib599 15 _Belimo-Vypocet CRC

ITTIIIIIITIITIIIIIIIIIIIIIITIIITIITIIIIIIIIIIIIIIITITIITITIIITIITIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIII
Proc00 0.2 s 3.0 s 60 Komunikace s Belimy

ITTIIIIITITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIINIININNI

1 Switch Rozstrel, :NONE

2 Case 0, :NONE

3 REM "Zadana poloha pro 1. zarizeni"

4 Let BAddr = 3 Zarizeni ma adresu 3

5 Let BParam[0,0] = ZPolohat Vlozeni zadane polohy do
vhodne promenn
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11
12

13
14

15
16
17
18
19
20
21
22

23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34

35
36
37
38
39
40

41
42
43
44
45
46

a7
48
49

50

Call
EndCase
Case

REM

Let

Call

REM

REM
Let

EndCase

Case
REM
Let
REM
Let
Call
REM

EndCase
Case
REM
Let
Let
Call
EndCase
Case
REM
Let
Call
REM

EndCase

Case
REM
Let
Call
REM

EndCase

Case
REM
Let
Call
REM

EndCase
Case

REM

Let

500

1, :NONE

"Cteni aktualni polohy 1. zarizeni"

BAddr = 3

501

"Vysledek je ulozen v matici BResult na ra
dku 3 ve sloupci 0"

"Prepocet na pripadne jine meze"
Prepocteny = 1000* (1000000*Float (BResult[B
Addr,0])-100*BResult[BAddr,2]*BResult[BAdd
r,3])/(100000*BResult[BAddr,3]-BResult[BAd
dr,2]*BResult[BAddr,3])

2, :NONE

"Vycteni hodnoty cidla na 1.zarizeni"
BAddr = 3

"Urceni typu cidla, zde Ni1000"
BParam[0,0] = 0x10

502

"Vysledek je ulozen v matici BFResult na r
adku 3 ve sloupci 0"

3, :NONE

"Zadani polohy pro 2. zarizeni"
BAddr = 2

BParam[0,0] = ZPoloha2

500

4, :NONE

"Cteni aktualni polohy 2. zarizeni"

BAddr = 2

501

"Vysledek je ulozen v matici BResult na ra
dku 2 ve sloupci 0"

5, :NONE

"Cteni mezi 3. zarizeni"

BAddr = 3

503

"Vysledek je ulozen v matici BResult na ra
dku 3 ve sloupcich 2(min) a 3(max)"

6, :NONE

"Cteni stavu 3. zarizeni"

BAddr = 3

504

"Vysledek je ulozen v matici BResult na ra
dku 3 ve sloupci 4"

7, :NONE
"Cteni stavu externiho kontaktu 2. zarizen

1
BAddr = 2



51 Call 506
52 REM "V'sledek je ulo‘en v matici BResult na ©
dku 2 ve sloupci 5"

53 EndCase

54 Case 8, :NONE

55 REM "Nastaveni parametru pro cteni externiho k
ontaktu 2.zarizenim"

56 Let BAddr = 2

57 Call 505

58 EndCase

59 EndSwitch

60 Let Rozstrel = If(Rozstrel>=7,0,Rozstrel+1)

ITTIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIIINIIIINII
ProcINIT 10 Inicializace komunikace

ITTIIIIITITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIINIININNI

1 :50001 ComInit  0x0000, 0, 1200, 8, ’ dn , 1, :50010,

:NONE, :NONE, :NONE, BPrijBuf, BVyslBuf Komunikacni jadro

2 :50002 Tmo 150011, 10, 60 Timeout

3 :50010 SubInst 592 Instance podprog. preru-
seni od prijmu

4 :50011 SubInst 593 Instance podprog. preru-
seni od timeoutu

5 Let B_L2_Status = 0x0001 Pocatecni stav automatu

6 Let BReqStatus = 0x0001 Pocatecni stav pozadavku

7 Let @ComFree = 1

8 Let @PlatnaData = 0

9 StopWatch 1, 0x0001, NONE

10 Let Rozstrel = 8

ITTIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIIIIIINIIINIIIINII
Lib500 29  Belimo-Zapis pozadovane polohy

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIITIIITIINIIIIININIIIINIINIIIIIINIIIINIININNI

Let BT_Operace = 1
REM "Zapis pozadovane polohy"

3 REM "Zadana poloha je prvnim a jedinym paramet

rem"

4 REM "Vycisteni matice pro odchozi telegram"

5 For Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE

6 Let BOutT1lg[0,Bixxa]=0

7 EndFor

8 REM "Sestaveni prvniho znaku telegramu"

9 Let BOutTlg[0, 0].0 = O 1. byte musi mit bit 0=0
10 Let BOutTlg[0, 0].1 =0 1. byte musi mit bit 1=0
11 Let BOutTlg[O, 0].2 = (BAddr-1).0 Nastaveni 1. bytu zpravy
12 Let BOutTlg[O, 0].3 = (BAddr-1).1 ... ve kterem se nachazi
13 Let BOutTlg[0, 0].7 = (BAddr-1).2 ... adresa
14 Let BRegNdx=1
15 Let @Ano = BReqStatus ==
16 REM "Nastaveni delky zpravy a zadane delky odp

ovedi"



17 REM

18 Let
dlg Let

20 Let

21 Let

22 Let

23 Let

24 StrFormat
ZadaneHodnoty

25 Call
CRC

26 Let

27 If

28 Call
29 EndIf

"... a zakodovani do telegramu"

BMessLength = 3 Delka odesilane zpravy
BAnswrLength = 9 Pozadovana delka odpove-
BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O Nastaveni 1. bytu zpravy
BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1 ... ve kterem se nachazi
BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2 ... take delka zpravy.
BOutT1lg[0, 1] = 0x25 Kod prikazu

BOutTlg, 2, BOutLen, "", BinIntBE, -1, 2,

-1, BParam[0,0], NONE.O Prilepeni zakodovane
599 Podprogram pro vypocet
B_L2_Event = 0x0002 Generuj udalost Send
@ComFree, :NONE

590

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIINIINIIIIININIINIIIININNI

Lib501

24 Belimo-Cteni aktualni polohy
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16
17
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19
20
CRC
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22

23
24

Let
REM
REM

For
Let
EndFor
Let
Let
Let

Let

Let
Let
Let
Let

Let

Let

Let
Let
Let
Call

Let

If
Call

EndIf

BT_Operace = 2

"Cteni aktualni polohy"

"vystupy jsou Aktualni poloha a Pozadovana
poloha"

Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE
BOutT1lg[0,Bixxa]=0

BOutTlg[0, 0].0 = O 1. byte musi mit bit 0=0
BOutTlg[0, 0].1 =0 1. byte musi mit bit 1=0
BOutTlg[O, 0].2 = (BAddr-1).0 Nastaveni 1. bytu zpravy
BOutTlg[O, 0].3 = (BAddr-1).1 ... ve kterem se nachazi
BOutT1lg[0, 0].7 = (BAddr-1).2 ... adresa

BRegNdx=1

BMessLength = 1 Delka odesilane zpravy
BAnswrLength = 11 Pozadovana delka odpove-
BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O Nastaveni 1. bytu zpravy
BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1 ... ve kterem se nachazi
BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2 ... take delka zpravy.
BOutT1lg[0, 1] = 0x29 Kod prikazu

BOutLen=2 Aktualni delka zpravy
599 Podprogram pro vypocet
B_L2_Event = 0x0002 Generuj udalost Send
@ComFree, :NONE

590

ITTIIIIITITIIIITIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIINIINIIIIININIININIININNI

Lib502

22 Belimo-Cteni teploty

ITTIIIIITITIIIIIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIININIININNI
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Let
REM
REM

For
Let
EndFor
Let
Let
Let

Let

Let
Let
Let
Let

Let

Let

Let
Let
Let
Let
Call

Let

BT _Operace = 3

"Cteni teploty cidla"

"Vstupem je typ cidla,vystupem je float ho
dnota teplota [stC]"

Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE
BOutT1lg[0,Bixxa]=0

BOutT1lg[0, 0].0 = O
BOutT1lg[0, 0].1 = 0O
BOUtT1g[0, 0].2 = (BAddr-1).0

BOutTlg[0, 0].3 = (BAddr-1).1

BOutT1lg[0, 0].7 = (BAddr-1).2
BRegNdx=1

BMessLength = 2

BAnswrLength = 10

BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O
BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1

BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2
BOutT1lg[0, 1] 0x04

BOutT1lg[0, 2] = BParam[0,0]
BOutLen=3

599

B_L2_Event = 0x0002

1. byte musi mit bit 0=0
1. byte musi mit bit 1=0
Nastaveni 1. bytu zpravy

. ve kterem se nachazi
. adresa
Delka odesilane zpravy
Pozadovana delka odpove-
Nastaveni 1. bytu zpravy
. ve kterem se nachazi

. take delka zpravy.
Kod prikazu
Typ cidla
Aktualni delka zpravy
Podprogram pro vypocet

Generuj udalost Send

ITIIIIIITIIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIIININIIIIIIINIIIININNNINI
24 Belimo-Cteni Minima a Maxima
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Lib503
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Let
REM
REM
For
Let
EndFor
Let
Let
Let

Let

Let
Let
Let
Let

Let

Let

Let
Let
Let

BT_Operace = 4

"Cteni minima a maxima"

"vystupy jsou Minimum a Maximum"
Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE
BOutT1lg[0,Bixxa]=0

BOutT1lg[0, 0].0 = 0
BOutTlg[0, 0].1 = O
BOutT1lg[0, 0].2 = (BAddr-1).0

BOutTlg[0, 0].3 = (BAddr-1).1

BOutT1lg[0, 0].7 = (BAddr-1).2
BRegNdx=1

BMessLength = 1

BAnswrLength = 13

BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O
BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1

BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2
BOutTlg[0, 1] = 0x3B
BOutLen=2

1. byte musi mit bit 0=0
1. byte musi mit bit 1=0
Nastaveni 1. bytu zpravy

. ve kterem se nachazi
. adresa
Delka odesilane zpravy
Pozadovana delka odpove-
Nastaveni 1. bytu zpravy
. ve kterem se nachazi

. take delka zpravy.
Kod prikazu
Aktualni delka zpravy



20
CRC
21
22
23
24

Call 599

Let B_L2_Event = 0x0002

If @ComFree, :NONE
Call 590

EndIf

Podprogram pro vypocet

Generuj udalost Send

ITTITIIIIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIINIINIIIIININIIIINIININNI

Lib504

17
18
19
20
CRC
21
22
23
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24 Belimo-Vycitani stavu zarizeni
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Let BT _Operace = 5
REM "Cteni stavu zarizeni"
REM "Vystupem je byte, ktery popisuje stav zar
izeni"
For Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE
Let BOutTlg[0,Bixxa]=0
EndFor
Let BOutTlg[0, 0].0 = O
Let BOutTlg[0, 0].1 =0
Let BOutT1lg[0, 0].2 = (BAddr-1).0
Let BOutT1lg[0, 0].3 = (BAddr-1).1
Let BOutTlg[0, 0].7 = (BAddr-1).2
Let BRegNdx=1
Let BMessLength = 1
Let BAnswrLength = 9
Let BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O
Let BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1
Let BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2
Let BOutTlg[0, 1] = Ox1A
Let BOutLen=2
Call 599
Let B_L2_Event = 0x0002
If @ComFree, :NONE
Call 590
EndIf

1. byte musi mit bit 0=0
1. byte musi mit bit 1=0
Nastaveni 1. bytu zpravy

. ve kterem se nachazi
. adresa
Delka odesilane zpravy
Pozadovana delka odpove-
Nastaveni 1. bytu zpravy
. ve kterem se nachazi

. take delka zpravy.
Kod prikazu
Aktualni delka zpravy
Podprogram pro vypocet

Generuj udalost Send

ITTIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIIINIIIINII
25 Belimo-Nastaveni cteni ext. kontaktu

ITTIIIIIIITIIIITIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIIIININNI
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Let BT_Operace = 6
REM "Nastaveni cteni externiho kontaktu"
REM "Vystupem je byte, ktery popisuje stav zar
izeni"
For Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE
Let BOutTlg[0,Bixxa]=0
EndFor
Let BOutTlg[0, 0].0 = O
Let BOutTlg[0, 0].1 =0

1. byte musi mit bit 0=0
1. byte musi mit bit 1=0
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Let
Let
Let
Let
Call

Let

If
Call

EndIf

BOUtT1g[0, 0].2 = (BAddr-1).0
BOutTlg[0, 0].3 = (BAddr-1).1

BOutT1lg[0, 0].7 = (BAddr-1).2
BRegNdx=1

BMessLength = 2

BAnswrLength = 10

BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O
BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1

BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2

BOutTlg[O, 1] = OXOE
BOutT1lg[0, 2] = Ox00
BOutLen=3

599

B_L2_Event = 0x0002
@ComFree, :NONE
590

Nastaveni 1. bytu zpravy
. ve kterem se nachazi
. adresa

Delka odesilane zpravy

Pozadovana delka odpove-

Nastaveni 1. bytu zpravy
. ve kterem se nachazi

. take delka zpravy.
Kod prikazu
Typ cidla
Aktualni delka zpravy
Podprogram pro vypocet

Generuj udalost Send

ITTIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIIINIIINIIIINII
24 Belimo-Cteni stavu externiho kontaktu
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Lib506
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Let
REM
REM

For
Let
EndFor
Let
Let
Let

Let

Let
Let
Let
Let

Let

Let

Let
Let
Let
Call

Let
If
Call

BT _Operace = 7

"Cteni stavu externiho kontaktu"

"Vstupem je byte, ktery povoluje *ten” hod
noty extern“ho kontaktu na vstupu pohonu Y
Bixxa, 0.0, 20.0, 1.0, :NONE
BOutT1lg[0,Bixxa]=0

BOutT1lg[0, 0].0 = 0
BOutTlg[0, 0].1 = O
BOutT1lg[0, 0].2 = (BAddr-1).0

BOutTlg[0, 0].3 = (BAddr-1).1

BOutTlg[0, 0].7 = (BAddr-1).2
BRegNdx=1

BMessLength = 1

BAnswrLength = 11

BOutTlg[O, 0].4 = BMessLength.O
BOutTlg[O, 0].5 = BMessLength.1

BOutT1lg[0, 0].6 = BMessLength.2
BOutTlg[0, 1] = Ox4B

BOutLen=2

599

B_L2_Event = 0x0002
@ComFree, :NONE
590

1. byte musi mit bit 0=0
1. byte musi mit bit 1=0
Nastaveni 1. bytu zpravy

. ve kterem se nachazi
. adresa
Delka odesilane zpravy
Pozadovana delka odpove-
Nastaveni 1. bytu zpravy
. ve kterem se nachazi

. take delka zpravy.
Kod prikazu
Aktualni delka zpravy
Podprogram pro vypocet

Generuj udalost Send
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Lib590

73 _Belimo-Stavovy automat
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REM "Rozskok dle stavu automatu"
Switch B_L2_Status, :NONE Rozskok dle stavu
Case 1, :NONE Idle: nic
REM "Zapis vystupniho telegramu"
If B_L2_Event.1, :NONE Udalost Send - vysli
For Bixxd, 0.0, 10.0, 1.0, :NONE
Let BOutTlgBuf[0,Bixxd]=BOutTlg[O,Bixxd]
EndFor
Let BOutLenBuf=BOutLen
Let @ComFree = 0
Let @PlatnaData = 0
ComWrite :50001, BOutTlgBuf, 0, BOutLenBuf,
NONE, NONE Vyslani ramce
TmoStart :50002, 100 TMO na odpoved
Let BRegStatus = 0x0002 Stav pozadavku -> Busy
Let B_L2 Status = 2 Stav -> Receive
Let BInLen=0
EndIf
EndCase
Case 2, :NONE Receive: ceka na prijem
REM "Cteni vstupniho telegramu"
If B_L2 Event.2, :NONE
ComRead :50001, BInTlg, BInLen, BInLen, NONE
TmoStart :50002, 100 TMO meziznakovy
REM "--==Testovani zda se nevyskytla nejaka ch
yba==--"
REM "Je skutecna delka odpovedi rovna pozadova
ne?"

Let @Test1=BAnswrLength==BInLen
If @Testl, :NONE
Let @Test1=0
Let BInLen=0
REM "Zjisteni shodnosti dotazu a 1.casti odp
ovedi"
REM "Zacatek odpovedi je vzdy shodny s tvare
m dotazu"
TmoStop :50002 Zruseni TMO
Let Bixxd=0
Repeat :NONE
Let @Chyba1=BInTlg[0,Bixxd]!=BOutTlgBuf[O,
Bixxd]
If @Chybal, :NONE
REM "Chyba"
Let BRegResult = 0x0008
Let BErrType = 0x0001
Break



41 EndIf

42 Let Bixxd=Bixxd+1

43 Let @Test2 = Bixxd >= BOutLenBuf

44 Until @Test2 |
45 REM "Cteni 1. bytu odpovedi"

46 REM "Pokud je spodni pulbyte 1. bytu odpoved

i = OxD a soucasne jeho nejvyssi bit (tj.7
) je 0, je prenos v poradku"

47 Let Bixxa=BInT1lg[O,BOutLenBuf]
48 Let @Chyba2=NOT(Bixxa.7) AND (Bixxa.0) AND N
OT(Bixxa.1) AND (Bixxa.2) AND (Bixxa.3) Hodnota neni 0x_D

49 If @Chyba2, :NONE

50 REM "Chyba"

51 Let BRegResult=0x0008

52 Let BErrType = 0x0002

53 EndIf

54 REM "Konec algoritmu"

55 Let B_L2 Status = 0x0001 Stav -> Idle

56 Let BRegStatus = 0x0004

57 Let @ComFree = 1

58 Call 594

59 EndIf

60 EndIf

61 If B L2 Event.3, :NONE Udalost Tmo - vyprsel
timeout

62 REM "Chyba - Vyprsel TimeOut"

63 TmoStop :50002 Zruseni TMO

64 Let BRegResult = 0x0008 Vysledek -> Err

65 Let BErrType = 0x0004

66 Let BRegStatus = 0x0004 Stav pozadavku -> Finish
67 Let B_L2 Status = 0x0001 Stav -> Idle

68 Let BInLen =0

69 Let @ComFree = 1

70 EndIf

71 EndCase

72 EndSwitch ... L2_Status

73 Let B_L2_Event = 0x0001 Udalost zpracovana

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIIIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIITIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIIIININNI

1 Let B_L2 _Event = 0x0004 Udalost Char - prijem
znaku
2 Call 590

ITTIIIIIIIIIIIIIIIIITITITIITIITIIIIIIIIIIIINIIITIINIITIITIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIINIINIINIIIII
Lib593 2 _Belimo-Preruseni od timeoutu

ITTIIIIIIIIITIIITIIIIIIIIIIITIIITIITIITIIIIIIIIIIIIITITIITITIIITIITIIIIIIIIIIIIIIIIINIIIIII
N Let B_L2_Event = 0x0008 Udalost Tmo - vyprsel

timeout

2 Call 590

ITTIIIIITITIIIIIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIINIIIITIINIIIIININIIIITINIIIIININIIIIIININNI
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44  Belimo-Konec prijmu,dekodovani odpoved

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIITIITIIIIIIIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIIIINIIIIININIIIINIININNI

REM "Detekce a zaznam chyb"
Call 597
REM "Dekodovani odpovedi na zaklade typu opera
ce"
Switch BT_Operace, :NONE
Case 1, :NONE
REM "Na prikaz pro zapsani polohy..."
REM "...neni ocekavana zadna odpoved..."
EndCase
Case 2, :NONE
REM "Prijata poloha zarizeni"
StrParse BInTlg, 5, NONE, "", BinIntBE, 2, "",
Bixxa, NONE.O, 0.0
Let BResult[BAddr,0] = Bixxa
StrParse BInTlg, 7, NONE, "", BinIntBE, 2, "",
Bixxa, NONE.O, 0.0
Let BResult[BAddr,1] = Bixxa
EndCase
Case 3, :NONE
REM "Prijata teplota zarizeni"
StrParse BInTlg, 6, NONE, "", BinIntBE, 2, "",
Bfxx, NONE.O, 0.0
Interpol Bfxx, Bfxx, B_R2T
Let BFResult[BAddr,0] = bfxx
EndCase
Case 4, :NONE
REM "Prijato Minimum a Maximum"
StrParse BInTlg, 5, NONE, "", BinIntBE, 2, "",
Bixxa, NONE.O, 0.0
Let BResult[BAddr,2] = Bixxa
StrParse BInTlg, 9, NONE, "", BinIntBE, 2, "",
Bixxa, NONE.O, 0.0
Let BResult[BAddr,3] = Bixxa
EndCase
Case 5, :NONE
REM "Prijaty byte popisujici stav zarizeni"
Let BResult[BAddr,4] = BInT1lg[0,5]
EndCase
Case 6, :NONE
REM "nastaveni funkce pro vycitani stavu exter
niho kontaktu "
EndCase
Case 7, :NONE
REM "Poijaty byte se stavem extern”ho kontaktu
Let BResult[BAddr,5] = BInT1lg[0,6]
REM "Jestlize je BResult[BAddr,5] = 1 nebo 2 -
> Otevreny kontakt"
EndCase
EndSwitch
Let BReqgStatus = 1 Stav pozadavku

-> Idle



43 Let BReqNdx=0

44 Let @PlatnaData = 1
IIffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffsaaaas
Lib597 13 _Belimo-Detekce a zaznam chyb

ITTITIIIIITIIIIIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIIIININNI

1 If BRegResult.3, :NONE Chyba

2 If BErrType.0, :NONE

3 Let BCntErrorNEQ = BCntErrorNEQ + 1 Pocitadlo chyb
4 EndIf

5 If BErrType.1, :NONE

6 Let BCntErrorD = BCntErrorD + 1 Pocitadlo chyb
7 EndIf

8 If BErrType.2, :NONE

9 Let BCntErrorTMO = BCntErrorTMO + 1 Pocitadlo chyb
10 EndIf
11 EndIf
12 Let BReqResult = 0x0000 Vymazani priznaku chyby
13 Let BErrType = 0

tffffffttfteiittftttstatttteiattfttitdattftsiattfttiatittiistittftsiititttsas
Lib599 15 _Belimo-Vypocet CRC

ITTIIIIIIITIIIIIIIIIIIITIIIIIITIIIIIINIIIIIIIIIITIINIIIIININIIIININIIIIININIIIIIININNI

1 Let BParCross=0

2 REM "Cross parity"

3 For Bixxb, 0.0, 7.0, 1.0, :NONE

4 Let BParCross.Bixxb=0

5 For Bixxc, 0.0, 7.0, 1.0, :NONE

6 Let BParCross.Bixxb=BParCross.Bixxb XOR BOutTl
g[0,Bixxb].Bixxc

7 EndFor

8 EndFor

9 Let BParCross=BParCross << (8-BOutLen)

10 Let BOutT1lg[0,BOutLen]=BParCross

11 Let BOutLen=BOutLen+1

12 REM "Lenght Parity"

13 Let BParLength=BOutLen

14 ChkCreate BOutTlg, 0, BParLength, BOutLen, XOR-8,

BOutLen
15 Nop



