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1 Opis zadania

Zadanie polega na stworzeniu bramki (Gateway), ktéra pozwoli na przekazanie sygnatéw 10
pomiedzy Bus Couplerem EK9300 (Profinet) a robotem FANUC dziatajgcym po protokole Ether-
net/IP.

Do dyspozycji w zadaniu jest:

— Beckhoff C6025
— FANUC Robot R30iB Plus
— Beckhoff Profinet Bus Coupler EK9300

Uczestnik, w finalnej wersji zadania, ma na celu stworzenie aplikacji, ktora po
restarcie sterownika:

— Uruchomi robota w tryb gotowosci do pracy

— Przekaze sygnaty z Joysticka do Robota w celu poruszania sie

— Przekaze sygnat z potencjometru do Robota w celu zmiany predkosci ruchu

Zadanie zostato podzielone na 4 etapy, gdzie kazdy z nich jest punktowany 0-1pkt. Doktadny
opis etapdw znajduje sie w pdzniejszej czesci instrukcji.

— Etap 1:

Konfiguracja komunikacji z modutem EK9300 - Profinet RT.
https://infosys.beckhoff.com/content/1033/tf6281 _tc3_ethernetipscanner/index.html

— Etap 2:

Konfiguracja komunikacji z robotem FANUC - Ethernet/IP Scanner.
https://infosys.beckhoff.com/content/1033/tf6271_tc3_profinet_rt_controller/index.html
— Etap 3:

Konfiguracja programu w Srodowisku XAE.
— Etap 4:
Stworzenie funkcji skalujacej sygnat analogowy z potencjometru na wartos¢ wysytang do robota.

https://infosys.beckhoff.com/english.php?content=../content/1033/tc3_plc_intro/2530284939.
html
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1.1 C6025

Mounting plate

Power supply
24V DC, UPS OCT
communication integrated

M.2 S5D, easily accessible
" h‘ 3 on-board

Ethernet adapters

Lithium battery, easily accessible 1 DisplayPort interface

Aluminum zinc die-cast housing 4 USB ports

Sterownik C6025 petni w tym zadaniu role Gateway'a.

Jest to bardzo wydajny sterownik, ktéry posiada w sobie system operacyjny Windows 10 LTSC.
Pozwala to wykorzystywac go jako komputer inzynierski. W tym celu zainstalowano na nim
oprogramowanie TwinCAT 3 XAE w wersji 3.1.4024.25, na ktérym wykonywane bedzie zadanie.

Posiada on 3 karty sieciowe, ktére pozwalajg na odpowiednig konfiguracje sieci. W obecnej apli-
kacji wykorzystywane s3 dwie z nich:

X102 - Komunikacja z EK?9300 po protokole Profinet RT

X103 - Komunikacj z robotem FANUC po protokole Ethernet/IP

Identyfikacje karty mozna dokona¢ w ustawieniach adapteréw sieciowych.

Petna dokumentacja znajduje sie pod linkiem:
https:/download.beckhoff.com/download/document/ipc/industrial-pc/c6025en.pdf

1.2 FANUC Robot R30iB Plus

Robot FANUC jest wyposazony w kontroler R-30iB Plus, ktéry pozwala na wykorzystywanie
oprogramowania nalezacego do firmy FANUC.

Komunikacje z kontrolerem mozna uzyskac przy uzyciu protokotu komunikacyjnego Ethernet/IP.
Kontroler jest skonfigurowany w taki sposob, aby petnit role adaptera.

W tej aplikacji nie ma koniecznosci dodatkowej konfiguracji oraz programowania robota.


https://download.beckhoff.com/download/document/ipc/industrial-pc/c6025en.pdf 

1.3 EK9300

Link/Act

PROFINET RT

Link/Act

PROFINET RT

Address selector
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Xoo2

BECKHOFF
EK9300
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| Power LEDs

—— E-bus

| Coupler

supply

Front flap

Input for
power contacts

Bus Coupler EK9300 jest konfigurowalnym couplerem (tgcznikiem sieci), ktéry moze komuniko-
wac sie po protokole Profinet. Dodatkowo, jest on wyposazony w magistrale E-bus, ktéra po-
zwala na dotaczenie modutéow EtherCAT owych (ELxxxx).

Do EK9300 dotaczone sg moduty 10:
— EL1008 - Digital Input
— EL3008 - Analog Input

Moduty pozwolg na odczytywanie sygnatéw z Joysticka oraz potencjometru zamieszczonych na
stanowisku, a sygnaty zostang przekazane do sterownika po protokole Profinet.



Na module widoczne s3g 3 gtéwe diody LED, ktére informuja nas o stanie urzadzenia. Zgodnie z

dokumentacja:
Labelling eaning Color eaning
RUN Indicates the red May only light up during the start-up
status of the phase
coupler Green Coupler is ready
Blue The internal Flash can be reached via
(If red DIP switch 1 is set to on USE (firmware update)
when starting the coupler)
LED PN |PROFINET status |Meaning
green red
Power On off 200 ms flashing |Start-up phase
No name 200 ms flashing  |off no Profinet name
No IP 1 s off, 200 ms on |off No |P address
Run on off OK
LED DIAG |PROFINET diagnosis |Meaning
green red
Flashing, PN controller 500 ms 500 ms The PN controller is transmitting an
identification identification signal
No AR established off 200 ms flashing |The establishment of a connection
with the controller has not been
completed
Device is in |10 exchange 1 s off, 200 ms on  |off Problem with establishment of a
Error display of Outputs CR is connection or nominal and actual
set to module differences configuration differ
Device is in 10 exchange but  |200 ms off Coupler is in data exchange, but PLC
provider is in stop is in stop
Device is in |10 exchange on off OK

Petna dokumentacja znajduje sie pod linkiem:
https:/download.beckhoff.com/download/Document/io/ethercat-terminals/EK92300en.pdf



https://download.beckhoff.com/download/Document/io/ethercat-terminals/EK9300en.pdf 

2 Etap 1 - konfiguracja EK9300
2.1 Konfiguracja DIP Switchy

Nalezy tak skonfigurowac DIP Switche, aby tatwo zidentyfikowa¢ modut w srodowisku TwinCAT
3. Modut nalezy uruchomié ze statycznym adresem IP: 172.16.17.123.

|DIP 9 |DIP 10 |Description Restart behavior |Bahninr-itlﬂacmqﬂ-
DIP 1.8

0 0 Last byte of the IP * PN name from memory * PN name becomes empty
address via DIP switches |. b 5ggress via DIP switches | StiNg
108 172.16.17 30 (xxx DIP - IP address via DIP switches

switch) 172.16.17 oo (xxx DIP
SNM 255.255.0.0 switch)
SNM 255.255.0.0

0 1 DHCP * PN name from memory * PN name becomes empty
DIP switch 1 to B set to + |P address and SNM via slﬂ'ng
OFF DHCP - IP address and SNM via

DHCP

DHCP * PN name from memory * PN name becomes empty
DIP switch 1to 8setto |, \p address from memory string
ON + IP address 0.0.0.0

1 0 Reserved

1 1 PROFINET-compliant * PN name from memory * PN name becomes empty
DIP switch 1 to 8 setto |, IP address from memory string
OFF - IP address 0.0.0.0
PROFINET with fixed * PN name via * PN name via
name DIP switch 1to 8 DIP switch 1to 8
g'ﬁ switch 1to 8setio |, |p 3ddress from memory + IP address 0.0.0.0

Konfiguracja zostanie zapisana po restarcie zasilania na module.

2.2 Dodanie skanera Profinet w srodowisku XAE

fa] Solution 'Project - RoboChallange Gateway' (1 project)
4 H_I Project - RoboChallange Gateway
b Gl SYSTEM
MOTION
P PLC
SAFETY
E C++

&l ANALYTICS
4 [Fo
4 "L Devices
I g# Device 1 (Profinet Controller)
ﬁtl Mappings



2.3 Parametryzacja komunikacji Profinet

Petnej parametryzacji komunikacji nalezy dokonac na kartach adaptera sieciowego:

Solution Explorer E Al Project - ReboChallange Gateway + X _
A~ - -
Gﬁ =5 | ©-a | ﬁ EH -l [ General  Adapter PROFINET Sync Task  Setings Box States Diag History Diagnosis]
Search Sclution Explorer (Ctrl+;) P~
Name: |Device 1 {Profinet Controller) | Id: |1 |
fad Solution 'Project - RoboChallange Gateway' (1 project)
4 o] Project - RoboChallange Gateway Object Id: ||]xD3|]'H]ﬂ1ﬂ |
b @l svsTEM Type: |Profinet 10 Controller (RT) |
MOTION
4 PLC Comment:
SAFETY
E C++
ANALYTICS
4 170
4 % Dewces. ! [] Disabled Create symbals []
b @ Device 1 (Profinet Controller)
&’ Mappings

Podczas parametryzacji kontrolera nalezy:
— Woybra¢ odpowiedni adapter sieciowy, na ktérym ma dziata¢ komunikacja Profinet.
(Karta: Adapter)
— Dodanie nowego i przypisanie tasku synchronizujacego (Karta: Sync Task)
o Nazwa tasku: Profinet
o Czas cyklu powinien by¢ z rowny 2"
o Priorytet znajdowac sie pomedzy I/0O Idle Task a PLC Task.

Skonfigurowane priorytety oraz taski mozna zobaczy¢ tutaj:

Solution Explorer P8l Project - RoboChallange Gateway + X _
) & '| ©-a | PIE“ + - Settings Online Priorties  C++ Debugger
Search Soclution Explorer (Ctrl+;) P~ /’.
fa] Solution 'Project - RoboChallange Gateway' (1 project) Prioty gefycle | Core | Task
4 “i Project - RoboChallange Gateway
4 @ svsTEM @ o z
¥ License G 3
4 ({ Real-Time @ o ;
(£ 1/0 Idle Task
6
4 B Tasks 7
[Z1 PlcTask a
[E1 Profinet 9
== Routes 10
¥[= Type System Bt 10 0 140 Idle Task
[E] TeCOM Objects 12
MOTION 13
b B PLC 14
(5| SAFETY 15 40 0 Profinet
E C++ 16
ANALYTICS 7
b 170 18
15
20 80 0 PlcTask
21

— Skonfigurowanie adresu IP oraz maski. Profinet Controller powinien znajdowac sie
w tej samej podsieci co adapter sieciowy. Ostatni oktet powinien by¢ unikalny dla sieci.
Maska: 255.255.255.0. (Karta: Settings)



2.4 Skanowanie sieci Profinet

Skanowanie powinno odbywac¢ sie momencie, kiedy sterownik znajduje sie w trybie config.
W przeciwnym wypadku, opcja ta nie bedzie dostepna.

Podczas skanowania, powinien zosta¢ znaleziony modut EK9300, ktéry bedzie posiadat juz nada-
ng nazwe sieciowa.

Nalezy nadac inna, unikalng nazwe sieciowa. Zostanie ona podana przez opiekuna stanowiska.
Przyktadowa nazwa to: robochallange0O1.

2.5 Skanowanie modutow

Po dodaniu modutu EK9300 do konfiguracji, oprogramowanie TwinCAT 3 automatycznie zapy-
ta sie o skanowanie w celu dodania konfiguracji urzadzen. Dzieki temu automatycznie zostanie
uzupetniony plik GSDML.

2.6 Test komunikacji

Po takim skonfigurowaniu, nalezy sprawdzi¢, czy sygnaty wysytane przez Joystick oraz potencjo-
metr s3 odpowiednio odczytywane w programie.

Nalezy pamieta¢, ze aby odczytywac te sygnaty nalezy mie¢ uruchomiong opcje Free Run
podczas bycia w stanie config.

4 g5 Device 1 (Profinet Controller)
B mage
P Inputs
b [ Outputs
4 o robochallangeD?
2 Inputs
P @ Outputs
4 [ AP
P BE Term 1 (DAP Module)
4 BB Term 2 (ELT008)
4 H Subterm 5 (EL1008)
4 Inputs
4 #1 Input.BitArray

Channel 1 Input] Joystick
Channel_2_Input

Channel_3_Input
Channel_4_Input

#! Channel_5_Input
#| Channel_&_Input
#| Channel_7_Input
#! Channel_8_Input
B Outputs
BE Term 3 (EL3008)
P H Subterm & (ModuleAccessPoint)
4 B Subterm 7 (Standard)
4 Inputs
P #1 Al Standard Channel 1.5tatus
Al Standard Channel 1.value | Potencjometr
. Al Standard Channel 2.5tatus
Al Standard Channel 2 Value
. Al Standard Channel 3.5tatus
Al Standard Channel 3.Value
. Al Standard Channel 4.5tatus
Al Standard Channel 4.Value
. Al Standard Channel 3.5tatus
Al Standard Channel 5.Value
. Al Standard Channel 6.5tatus
Al Standard Channel 6.Value
. Al Standard Channel 7.5tatus
Al Standard Channel 7.Value
. Al Standard Channel 8.5tatus
Al Standard Channel 8.Value
B Outputs

F]

b

3

3

EREEREEREEREEREEEE O



3 Etap 2 - konfiguracja Ethernet/IP
3.1 Dodanie Ethernet/IP Scanner

fa] Solution 'Project - RoboChallange Gateway' (1 project)
4 Iili Project - RoboChallange Gateway

b G SYSTEM
MOTION
P PLC

SAFETY
m C++

ANALYTICS
y /0
4 "L Devices
I @ee Device 1 (Profinet Controller
b g Device 2 (TC3 EIP Scanner)
[ ﬁj Mappings

3.2 Parametryzacja skanera Ethernet/IP

Petnej parametryzacji komunikacji nalezy dokonac na kartach adaptera sieciowego:

Solution Explorer ] Proit - Fobochalionge Gatenay = < IR
o T
G & '| (m = @ | » E| - - [General Adapter EtherNet/IP Sync Task Seftings Explict Messaging List  Diag History DPRAM (Online) ]
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~
Name: |Device 2(TC3 EIP Scanner) | 1d: |2 |
a1 Solution 'Project - ReboChallange Gateway' (1 project)
4 ] Project - RoboChallange Gateway Object Id: |[bd}3-i}1ﬂ-|]2ﬂ |
4 ﬂ SYSTEM Type: |EtherNetf|P Scanner |
MOTION
b PLC Comment:
SAFETY
Q C++
ANALYTICS
4 lis]
« *% Dewces. ) [] Disabled Create symbols []
b @ Device 1 (Profinet Controller)
P == Device 2 (TC3 EIP Scanner)
4 &% Mappings
@ Gateway Instance - Device 1 (Profinet Controller)

W celu sparametryzowania kontrolera nalezy:

— Wybra¢ odpowiedni adapter sieciowy, na ktérym ma dziata¢ komunikacja Ethernet/IP.
(Karta: Adapter)

— Dodanie nowego i przypisanie tasku synchronizujgcego (Karta: Sync Task)
o Nazwa tasku: EthernetIP
o Czas cyklu powinien wynosi¢ 4ms
o Priorytet znajdowac sie pomedzy I/0O Idle Task a PLC Task.



Skonfigurowane priorytety oraz taski mozna zobaczyc¢ tutaj:

Solution Explorer v Ol Project - RoboChallange Gateway & X -
@ & '| ©-a | ﬁIE“ - Settings Onlirlva/F'l"ﬁl'iﬁ'-‘«5 C++ Debugger
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~
fa] Solution 'Project - RoboChallange Gateway' (1 project) Prorty e | Core Task
4 “i Project - RoboChallange Gateway
4 @ svsTEMe- o 2
¥ License 3
4 ) Real-Time g e ;
[Z 10 Idle Task
&
4 % Tasks 7
[ PlcTask g
[Z1 Profinet g
[Z1 EthernetlP 10
gfz Routes E11 10 0 140 Idle Task
#i2 Type System 12
[E] TeCOM Objects 13
MOTION 14 40 0 EthemetIP
b PLC =15 40 0 Profinet
SAFETY 16
E C++ 17
ANALYTICS g
g /o 20 80 0 PlcTask

— Skonfigurowanie adresu IP oraz maski. Ethernet/IP Scanner powinien znajdowac sie
w tej samej podsieci co adapter sieciowy. Ostatni oktet powinien by¢ unikalny dla sieci.
Maska: 255.255.255.0. (Karta: Settings)

3.3 Dodanie pliku EDS

W celu poprawnej komunikacji z robotem FANUC, nalezy zaimportowac dedykowany plik o roz-
szerzeniu .eds. Plik znajduje sie na pulpicie. Plik mozna doda¢ na dwa sposoby:

- Dodanie do gtéwnego katalogu:
C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherNetIP
- Dodanie z poziomu TwinCAT 3

b @ Device 2 (TC3 EIP Scanner)

o Mappings Add New ltem... Ins
Add Existing [tem... Shift+ A+ 5
Rermove Del

Export ED5S File
Import EDS File

Change Metld...

Save Device 2 (TC3 EIP Scanner) .t
Save Device 2 (TC3 EIP Scanner) As...

3.4 Skanowanie sieci Ethernet/IP

Skanowanie powinno odbywac¢ sie momencie, kiedy sterownik znajduje sie w trybie config. W
przeciwnym wypadku, opcja ta nie bedzie dostepna.

Podczas skanowania, powinien zosta¢ znaleziony robot FANUC, ktéry bedzie posiadat swoj ad-



res IP. Znalezione urzadzenie nalezy doda¢ do konfiguraciji.

3.5 Konfiguracja komunikacji z robotem

Znaleziong konfiguracje robota nalezy skonfigurowac tak, aby byta zgodna z plikiem EDS. W tym
celu, nalezy zatadowac dodany wczesniej plik EDS do konfiguracii.

Load EDS

Tupe: --% Beckhaff Automation GmbH 0k
=4 FAMUC Robotics America

Cancel

< >

3.6 Dodanie wejs¢ i wyjs¢

Do wymiany informacji pomiedzy urzadzeniami nalezy doda¢ konfiguracje 10 zgodng z plikiem
EDS:

— PPM na zeskanowane urzadzenie: FANUC Robot R30iB

— Rozwina¢ opcje Append IO Connection

— Woybra¢ opcje Adaptor on Slot 1

Uzyskujemy wtedy mozliwos¢ wymiany informacji przez:

— 8 x Byte na wejsciu
— 8 x Byte na wyjscu



4 == Device 2 (TC3 EIP Scanner]

*: Image
[ Inputs
[ Outputs
4 T FANUC Robot R30iB+
B Inputs
- [ Outputs
4 [ Connection 1 (Input/Qutput)
4 Inputs

4 ¥ nonamel anBYTE
nonamel_arrBYTE[0]
nonamel_arrBYTE[1]
nonamel_arrBYTE[Z]
nonamel_arrBYTE[3]
nonamel_arrBYTE[4]
nonamel_arrBYTE[5]
nonamel_arrBYTE[6]
#| noname_arrBYTE[7]
4 B Outputs
4 W nonamel_arrBYTE

- nnnar;E'I]_arrE!"n"I'E['D]
- nonamel_arrBYTE[1]
B~ nonamel_arrBYTE[2]
BB nonamel_arrBYTE[3]
&~ nonamel_arrBYTE[4]
BB nonamel_arrBYTE[S]
B~ nonamel_arrBYTE[6]
- nnnar‘neﬂl_arrE!"r"I'E['.-’]d

¥ WM AWM

Petny opis funkcjonalnosci bitéw jest opisany w tabelach na koricu rozdziatu.
3.7 Sprawdzenie komunikacji

Po przetadowaniu sterownika w tryb config, wartosci na wej$ciach powinny wskazywac 0:
4 == Device 2 (TC3 EIP Scanner)
*: Image
4 Inputs

#| DevState k—
- [ Outputs
4 T FANUC Robot R30iB+
4 Inputs
# State /
- Bl Outputs
B B Connection 1 (Input/Output)



W momencie braku komunikacji z robotem, nalezy dokonac jego restartu. Jezeli po restarcie
nadal wartosci nie sg réwne 0, nalezy ponownie sprawdzi¢ konfiguracje parametrow.

Konfiguracja wyjsc¢:

FANUC Beckhoff Ethernet/IP BIT MNazwa
IMSTP
HOLD
SFSPD
CSTOF
RESET
START
ENEL

BYTEQ

LI R =]

WORD 1

BYTE1

LI A R A=

Sygnat kierunku

Sygnat kierunku
Sygnat kierunku
Sygnat kierunku

BYTE 2

LI A I R E=]

WORD 2 -
Predkosc

Predkosc
Predkosc
Predkosc

BYTE3 i
Predkosc

Predkosc
Predkosc

I T =]

Predkosc

BYTE 4

I =]

WORD 3

BYTE S

LI R =]

BYTE&

LA A R =]

WORD 4

SetProgram

BYTET

PN5_STROPE
FRG_START

LI A R =]




Konfiguracja wyjsc¢:

FANLIC Beckhoff Ethernet/1P BIT Nazwa
0
1
2
3
BYTE O
4
5
b Enable
WORD 1 .
0
1
2
3
BYTE 1
4
5
5
0
1
2
BYTE 2 2
4
5
3
WORD 2 -
0
1
2
BYTE 3 >
4
5
5
0
1
2
3
BYTE 4 2
5
5
WORD 3 -
0
1
2
3
BYTE 5
!
5
6
0
1
2
3
BYTE 6
4
5
5
WORD 4 -
0
1
2
3
BYTE 7
4
5
5




4 Etap 3 - Konfiguracja programu PLC

4.1 Przygotowane Srodowisko

W programie PLC znajduje sie:
— Program RobotStartup, ktéry stuzy do rozpoczecia pracy robota
— Struktury komunikacyjne z robotem:
o ST_FanuclnputState
o ST_FanucOutputState
o ST_FanucOutputProgram
— Pliki zmiennych globalnych:
o GVL_EthernetIP
W tym pliku nalezy zadeklarowa¢ wszystkie zmienne linkowane z EthernetIP Scanner.
o GVL_Profinet

W tym pliku nalezy zadeklarowa¢ wszystkie zmienne linkowane z Profinet Controller

4.2 Tworzenie zmiennych wejs¢ / wyjsc¢

Do deklaracji zmiennych wejsciowych lub wejsciowych wykorzystuje sie specjalny sposéb zapisu:
— Wejscie:

blnput AT %I* : BOOL;
— Wyjscie:

bOutput AT %Q* : BOOL;

Struktury, ktére odpowiadaja za inicjalizacje robota s3 juz zadeklarowane w pliku:

2 VAR _GLOBAL

3 Fanuc5tateFBByte AT %I* : 5T FanucInputState;

= FanucStateByte AT #0Q* : ST _FanucOutputState;

B FanucProgramByte AT #Q* : ST FanucOutputProgram;
7 END_WVAR

Dodatkowo nalezy zadeklarowaé:
— GVL_EthernetIP

Zmienne wyjsciowe, ktére pozwolg na sterowanie odpowiednimi bitami zgodnymi z tabelg
w rozdziale 3. Zmienne te zaznaczono kolorem czerwonym. Pozostate zmienne znajduja sie
juz w zadeklarowanych strukturach, ktére rowniez nalezy podlinkowac.

— GVL_Profinet

Zmienne wejsciowe, ktore beda odczytywane z modutéw EL1008 oraz EL3008 po protokole
Profinet.

Bedg to:
0 4x zmienna BOOL
0 1x zmienna INT



4.3 Linkowanie zmiennych

Przed linkowaniem zmiennych, nalezy upewnic sie, ze projekt zostat przebudowany (Build ->
Build Solution).

Linkowanie odbywa sie poprzez klikniecie na zmienng w karcie 10, a nastepnie wybranie z listy.
Na liscie, domyslnie pokazuja sie tylko te zmienne, ktére posiadajg takg sama wielkos¢. Wyijat-
kiem sg zmienne BOOL i BIT.

[
4 g Device 1 (Profinet Controller) B Attach Vansble Channel_1_Input {Input) b

=8 Image
Inputs
W Outputs
ai robechallangedl
b Inputs
i Outputs
i [E& AR
b EE Term 1 (DAP Meodule)
4 EE Term 2 (EL100E)
4 @ Subterm 3(EL1008)

Seach

alewap Inztance

. GYL_EbwemellP FarucStabeF BEpte

Shaw Varstles

Oy Uruzed

[ Esiuds dsnled

[+ Eschds cther Devices
[ Exechuds e2me Imags
[®] Show Toakips

1St by Addrexs

[ 5how Wariable Groups
W] Colagae lot Level

Shai Vaiiatle Types

- Input [CIMzkching Tepa
nputs ) [~ Mztching Sz
4 % Input Bithrray [l Tupss
Ay M ode

% Chernel_2_Input M ChangeLink... Offests
1 Channzl_3_Input X Clear Link(s) [ raniiuns
#! Channzl 4 Input Go To Link Yariable lgnare G aps
#] Channel_3_Input [C]=how Disog
# Charnel_6_Input Tak=z Mamne Over from linkad Variable Wyl e s
#1 Channel_T_Input 4

Move Address.. . l_—au_ =
#| Charnzl_#_Input i i i ake el
W Outputs Online Write ')

b BB Term 3 (EL3008) Online Write '1'

Raz podlinkowana zmienna, nie bedzie widoczna dla kolejnych linkowan.

Nalezy podlinkowa¢ WSZYSTKIE niezbedne zmienne, ktére zostaty zadeklarowane w plikach
GVL_EthernetIP oraz GVL_Profinet.

Po zalinkowaniu zmiennych nalezy aktywowac konfigracje.
4.4 Program gtéwny

W programie gtéwnym- MAIN - nalezy:
— Wywotaé program inicjalizujacy prace robota: RobotStartup

— Przepisac sygnaty z wejs¢ Profinet Controller na odpowiednie bity na wyjsciu EthernetIP
zgodne z tabelg z rozdziatu 3. S3 to:

o 4 sygnaty cyfrowe okreslajace kierunek poruszania sie
o 1 sygnat analogowy okreslajagcy predkos¢ *

* Z uwagi na rézny zakres wartosci otrzymywanych z potencjometru od zakresu predkosci,
bezposrednie przepisanie bedzie mozliwe dopiero po wykonaniu ostatniego etapu - Funkcja
skalujgca. W tym momencie, nalezy ustawic¢ sztywna wartos¢ z zakresu <1-30>.

Jezeli istnieje potrzeba odwotania sie do pojedynczego bitu, nalezy to zrobi¢ w taki sposob:
byVar.0 := TRUE; - zapis ten oznacza, Zze zerowy bit (najmniej znaczacy) zmieni swojg wartos¢ z 0 na 1.

— Uzaleznié¢ dziatanie programu, czyli przepisywanie zmiennych na wejscia robota, od stanu
sygnatu Enable struktury ST_FanuclnputState przy uzyciu instrukcji warunkowej IF.

4.5 Testy dziatania programu

Po zakonczonej konfiguracji, nalezy wgrac program na sterownik w celu przetestowania funkcjo-
nalnosci. W przypadku niepowodzenia, nalezy odpowiednio zmodyfikowaé program.



5 Etap 4 - funkcja skalujaca
Funkcja skalujgca bedzie przeliczata wartos¢ analogowg, uzyskang na wejsciu modutu EL3008,
na taka ktéra bedzie znajdowata sie w podanym zakresie. Pozwoli to uzalezni¢ predkos¢ porusza-
nia sie robota od zadanej wartosci na potencjometrze.

5.1 Wymagania dotyczace funkgcji

Wymogi stawiane funkgcji skalujacej:

-

%
-
%

Nazwa funkgcji: F_FunkcjaSkalujaca

Funkcja powinna zosta¢ napisana w jezyku ST.

Na wejsciu podawana jest wartos¢ analogowa INT z zakresu <0-32767>
Na wyjsciu otrzymujemy przeskalowana wartos¢ BYTE z zakresu <1-30>

Funkcja zabezpiecza sie przed podaniem wartosci ujemnych, poniewaz na wejsciu EL3008,
sygnat z potencjometru moze pokazywac wartosci <O

Add POU

@ Create a new POU (Program Organization Unit)

Mame:

|F_Funk1:_iaSkaIujau:a

Type
(C Program
() Function Block
Extends:

Implements:

Structured Text (5T)

@ Function

Return type: |EWTE

Implementation language:
Structured Text (5T)

5.2 Testy dziatania funkgcji

Po napisaniu funkcji skalujacej, nalezy odpowiednio uzupetni¢ program MAIN, aby przy uzyciu
potencjometru sterowac predkoscia robota. [05] Gateway

Dodajemy na koricu punkt



6. System oceniania

1. Osiagniecie celu zadania - 1 pkt

Zadanie polega na stworzeniu bramki (Gateway), ktéra pozwoli na przekazanie sygnatéw IO pomie-
dzy Bus Couplerem EK9300 (Profinet) a robotem FANUC dziatajgcym po protokole Ethernet/IP.

2. Zaliczenia etapow - tacznie 4 pkt

a) Konfiguracja komunikacji z modutem EK9300 - Profinet RT. (1 pkt.)
b) Konfiguracja komunikacji z robotem FANUC - Ethernet/IP Scanner. (1 pkt.)
c) Konfiguracja programu w srodowisku XAE. (1 pkt.)

d) Stworzenie funkcji skalujgcej sygnat analogowy z potencjometru na wartos¢
wysytana do robota. (1 pkt.)

3. Czas wykonania po zapoznaniu sie z instrukcjg - maksymalnie 3 pkt

a) Ukonczenie zadania ponizej 30 min (3 pkt)
b) Ukonczenie zadania ponizej 35 min (2 pkt)
c) Ukonczenie zadania ponizej 40 min (1 pkt)



