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Kapitola 1

Úvod

Pro demonstraci kon�gurace vstup· a výstup· na r·zných platformách vyuºijeme pro-
jekt vytvo°ený v uºivatelské p°íru£ce [1] a budeme v n¥m pokra£ovat. Dosud algoritmus
neinteragoval s vn¥j²ím sv¥tem, nebyl p°ipojen k ºádnému fyzickému signálu ani exter-
ním dat·m. Nyní budeme pouºívat vstupní a výstupní signály platformy pro interakci
se skute£ným sv¥tem. Pro Raspberry Pi pouºijeme GPIO piny, které mohou být nakon-
�gurovány jako vstupy nebo výstupy.

Jako vstupy budou pouºity dva fyzické spína£e a softwarový £asova£ bude °ídit jeden
výstupní signál. Jinými slovy, tato p°íru£ka je v¥nována p°echodu od obecného p°íkladu
0101-01 k výchozímu projektu pro kaºdou platformu ukázaném v [2].
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Kapitola 2

Fyzická p°ipojení

Tato £ást postupu je pro kaºdé cílové za°ízení individuální. P°ejd¥te na sekci ur£enou
pro va²i platformu a po zapojení pokra£ujte Kapitolou 3.

2.1 WAGO PFC100/200

Pro tento ukázkový projekt se p°edpokládá následující jednoduchá sestava:

� 1x 750-8102 PFC100 nebo 750-8202 PFC200 °adi£ s napájením

� 1x 750-430 modul (8 digitálních vstup·)

� 1x 750-603 modul (24V potenciálová distribuce)

� 1x 750-530 modul (8 digitálních výstup·)

� 1x 750-604 modul (0V potenciálová distribuce)

� 1x 750-600 povinný koncový modul

P°ipojte spína£e a externí relé, jak je znázorn¥no níºe. Relé je volitelné, jelikoº stav
výstupu indikuje i vestav¥ná LED modulu.
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D�LE�ITÉ: Upozor¬ujeme, ºe £íslování terminál· na modulech WAGO (vý²e) se
neshoduje s £íslováním kanál· (níºe)! Vºdy pouºívejte ozna£ení DI1..8, DO1..8, AI1..4
atd. podle dokumentace WAGO.
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Pro podrobnosti a p°íklady zapojení pro platformu se podívejte do dokumentace
modulu I/O systému WAGO 750/753.

2.2 Raspberry Pi

P°ipojte spína£e, ochranné odpory (330 Ohm) a indikátor LED, jak je znázorn¥no níºe.
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2.3 Monarco HAT

P°ipojte spína£e, jak je znázorn¥no níºe. Motor je volitelný, jelikoº stav výstupu indikuje
i vestav¥ná LED.

2.4 REX M527, Unipi Patron/Axon/Neuron

P°ipojte spína£e, jak je znázorn¥no níºe. Motor je volitelný, jelikoº stav výstupu indikuje
i vestav¥ná LED.
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2.5 Weidmüller u-OS PLC (WL2000, M3000, M4000)

P°ipojte spína£e, jak je znázorn¥no níºe. Motor je volitelný, jelikoº stav výstupu indikuje
i vestav¥ná LED.
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Kapitola 3

P°idání vstup· a výstup· do
projektu

Nyní, kdyº máme v²echno zapojené, je £as zahrnout fyzické signály do algoritmu. Je t°eba
roz²í°it hlavní soubor projektu o dal²í funk£ní blok pro p°ístup k vstup·m a výstup·m z
°ídicího algoritmu ve va²em projektu. Vloºte blok EXEC/IODRV z Knihovny blok· (Block

Library) a p°ipojte jej k bloku EXEC, jak je znázorn¥no níºe.
V TASKu odstra¬te bloky CNB_SWITCH1 a CNB_SWITCH3 a nahra¤te je bloky INOUT/From,

coº budou vstupní signály. Také p°idejte jeden blok INOUT/Goto, který bude slouºit jako
výstup a který bude °ízen £asova£em. P°ipomínáme, ºe nová v¥tev £áry se vytvá°í taºe-
ním pravým tla£ítkem my²i.
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Kapitola 4

Práce se vstupními a výstupními
signály

Nyní °ekneme kompilátoru, aby pouºíval konkrétní ovlada£ I/O. K tomu je t°eba upravit
parametry bloku IODRV podle následujících krok·:

4.1 Obecné kroky pro v²echny platformy

1. Nastavte blok IODRV, aby komunikoval s p°íslu²ným modulem pro cílovou plat-
formu, upravením parametr· bloku:

� module=<název modulu>

� classname=<název t°ídy>

� cfgname � nastavte podle pot°eby (viz níºe).
� factor=1
� Ostatní parametry nechte beze zm¥ny.

2. P°ejmenujte blok IODRV podle doporu£ení pro jednotlivé platformy (nap°. WG pro
WAGO, GPIO pro Raspberry Pi). Toto jméno bude zárove¬ pre�xem pro v²echny
signály I/O tohoto ovlada£e.

3. Pokud bude pot°eba, vytvo°te kon�gura£ní soubor pro ovlada£ I/O. Klikn¥te na
tla£ítko Con�gure a vypl¬te formulá° podle pot°eby. Poté klikn¥te na OK a soubor
bude uloºen do sloºky projektu.

4. V blocích From a Goto nastavte parametr GotoTag pro vstupní/výstupní signály.
Parametr GotoTagmusí být ve formátu <prefix>__<název signálu>, kde pre�x je
název bloku IODRV. V²imn¥te si dvojitých znak· podtrºení. Nap°íklad WG__S1M430C1
pro kanál 1 modulu 750-430 v pam¥´ovém slotu 1.

Na konci této Kapitoly by Vá² projekt m¥l vypadat, jak je vid¥t na obrázku níºe
s tím, ºe jméno bloku IODRV a pre�xy pro signály budou odpovídat platform¥, kterou
pouºíváte.
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4.2 Speci�cké parametry pro jednotlivé platformy

4.2.1 WAGO PFC100/200

� module=WagoDrv

� classname=WagoDrv

� cfgname � prázdné.

� Doporu£ené jméno IODRV a pre�x pro signály: WG

Pro pot°eby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:

� WG__S1M430C1 � První fyzický p°epína£ je p°ipojen ke kanálu 1 (DI1) modulu 750-
430, který je ve slotu 1.

� WG__S1M430C3 � Druhý fyzický p°epína£ je p°ipojen ke kanálu 3 stejného modulu.

Kanál 1 modulu 750-530 ve slotu 2 bude slouºit jako °ídicí signál pro externí relé. Na-
stavte tedy pro blok Goto (GotoTag = WG__S2M530C1).

D�LE�ITÉ: Moduly pro rozd¥lení potenciálu neposkytují ºádná data, proto neza-
bírají ºádnou pam¥´ a nepo£ítají se p°i £íslování slot· modul·!

Podobn¥ pro ostatní I/O m·ºeme pouºít následující vlajky:

� Goto, WG__S2M530C8 � kanál 8 modulu 750-530 ve slotu 2

� From, WG__S3M555C2 � kanál 2 modulu 750-555 ve slotu 3 (v tomto p°íkladu není
p°ítomný)

� atd.

Podrobný popis ovlada£e I/O pro WAGO PFC100/200 je k dispozici v samostatném
manuálu [3].
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4.2.2 Raspberry Pi

� module=GpioDrv

� classname=GpioDrv

� cfgname=gpio.rio

� Doporu£ené jméno IODRV a pre�x pro signály: GPIO

Nezapome¬te kliknout na tla£ítko Con�gure. Tím vytvo°íte výchozí soubor kon�gu-
race s názvem (.rio). Pro Raspberry Pi 5 zadejte parametr GPIO Chip=gpiochip4. Pro
star²í verze GPIO Chip=gpiochip0. Poté zav°ete dialog.

Pro pot°eby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:

� GPIO__GPIO23UI � První fyzický p°epína£ bude p°ipojen k GPIO#23, bude akti-
vován interní pull-up rezistor a logika vstup· bude invertována.

� GPIO__GPIO24UI � Druhý fyzický p°epína£ bude p°ipojen k GPIO#24, bude akti-
vován interní pull-up rezistor a logika vstup· bude invertována.

Výstup £asova£e bude p°ipojen k GPIO#25 a bude slouºit jako výstupní signál. Nastavte
tedy pro blok Goto (GotoTag = GPIO__GPIO25).

Podobn¥ pro ostatní piny m·ºeme pouºít následující vlajky:

� Goto, GPIO__GPIO22 � digitální výstup 22

� From, GPIO__GPIO7U � digitální vstup 7 s interním pull-up rezistorem

� From, GPIO__GPIO8D � digitální vstup 8 s interním pull-down rezistorem

� From, GPIO__GPIO21 � digitální vstup 21 bez pull-up/down rezistoru

�íslování pin· na Raspberry Pi B+ a nov¥j²ích je zobrazeno na následujících obráz-
cích:
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Nav²tivte stránku http://elinux.org/RPi_Low-level_peripherals pro podrobné
informace o jednotlivých GPIO pinech.
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4.2.3 Monarco HAT

� module=MonarcoDrv

� classname=MonarcoHatDrv

� cfgname=monarcohat.rio

� Doporu£ené jméno IODRV a pre�x pro signály: MNR

Nezapome¬te kliknout na tla£ítko Con�gure. Tím vytvo°íte výchozí soubor kon�gu-
race s názvem (.rio). Ponechte výchozí hodnoty a zav°ete dialog.

Pro pot°eby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:

� MNR__DI1 � První fyzický p°epína£ je p°ipojen k DI1.

� MNR__DI3 � Druhý fyzický p°epína£ je p°ipojen k DI3.

Výstup £asova£e bude p°ipojen k DO1 a bude slouºit jako výstupní signál. Nastavte tedy
pro blok Goto (GotoTag = MNR__DO1).

Podobn¥ pro ostatní piny m·ºeme pouºít následující vlajky:

� Goto, MNR__DO4 � digitální výstup 4

� From, MNR__DI3 � digitální vstup 3

� From, MNR__AI1 � analogový vstup 1

Podrobný popis ovlada£e I/O pro Monarco HAT je k dispozici v samostatném manu-
álu [4].

Pinout za°ízení Monarco HAT je vyobrazen na následujícím obrázku:
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4.2.4 REX M527, Unipi Patron/Axon/Neuron

� module=MBDrv

� classname=MtmDrv

� cfgname=patron_cfg.rio

� Doporu£ené jméno IODRV a pre�x pro signály: PTN

Musíte vytvo°it soubor patron_cfg.rio. Klikn¥te na tla£ítko Con�gure a vypl¬te for-
mulá°, jak je uvedeno níºe. Poté klikn¥te na OK a soubor bude uloºen do sloºky projektu.

Pro pot°eby projektu nastavte pro bloky From parametry GotoTag jako:
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� PTN__DI1_1 � První fyzický p°epína£ je p°ipojen k první skupin¥ digitálních vstup·
- vstup 1.

� PTN__DI1_3 � Druhý fyzický p°epína£ je p°ipojen k digitálnímu vstupu 1.3.

Výstup £asova£e bude p°ipojen k digitálnímu výstupu 1.1 a bude slouºit jako výstupní
signál. Nastavte tedy pro blok Goto (GotoTag = PTN__DO1_1).

V²imn¥te si, ºe komunikace se z°ízením probíhá pomocí protokolu Modbus TCP.
Podrobný popis ovlada£e pro Modbus TCP je k dispozici v samostatném manuálu [5].

Poznámka: Pokud pouºíváte star²í Unipi Axon nebo Neuron, je nastavení stejné.
M·ºete pro p°ehlednost pouºít pre�x AXN, resp. NRN místo PTN.

4.2.5 Weidmüller u-OS PLC (WL2000, M3000, M4000)

� module=UControlDrv

� classname=UControlDrv

� cfgname=weidmueller_cfg.rio

� Doporu£ené jméno IODRV a pre�x pro signály: WM

Musíte vytvo°it soubor weidmueller_cfg.rio. Klikn¥te na tla£ítko Con�gure, v katalogu
po pravé stran¥ postupn¥ vyberte I/O moduly, které máte p°ipojené a naskládejte je za
PLC v prost°ední £ásti ve správném po°adí. Poté klikn¥te na OK a soubor bude uloºen
do sloºky projektu.
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Nyní byste m¥li mít v Knihovn¥ blok· p°ipravenu novou knihovnu se jménem driveru,
tedy WM. Uvnit° najdete vygenerované bloky From a Goto podle modul·, které jste p°idali
do kon�gurace driveru. Vyberte From bloky:

� WM__UR20_16DI_P_1_Value_0 � První fyzický p°epína£ je p°ipojen k modulu 16DI_P
k prvnímu vstupu.

� WM__UR20_16DI_P_1_Value_1 � Druhý fyzický p°epína£ je p°ipojen k modulu 16DI_P
k druhému vstupu.

Výstup £asova£e bude p°ipojen k modulu 16DO_P k prvnímu výstupu. Vyberte tedy pro
blok WM__UR20_16DO_P_1_Value_0.
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Kapitola 5

Interakce s algoritmem

Po kompilaci projektu a jeho staºení na platformu interaguje °ídicí algoritmus s fyzickým
sv¥tem. Op¥t je moºné p°epnout do Watch mode a pozorovat signály v reálném £ase nebo
analyzovat trendy signál·. P°epn¥te fyzické p°epína£e a sledujte signály.
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Kapitola 6

Aktualizace HMI

Je také nutné aktualizovat HMI. Bloky CNB_SWITCH1 a CNB_SWITCH3 jiº nejsou v al-
goritmu p°ítomné. Navíc je pot°eba nahradit virtuální vstupní prvky (DW) indikátory
(DR). Otev°ete tedy soubor index.hmi.js a nahra¤te

{type: 'DW', alias: 'switch1', desc: 'Spinac 1', cstring: 'myproject_task.

CNB_SWITCH1:YCN'},

tímto

{type: 'DR', alias: 'switch1', desc: 'Spinac 1', cstring: 'myproject_task.OR_A:

U1'},

Podobn¥ pro p°epína£ £. 3, nahra¤te

{type: 'DW', alias: 'switch3', desc: 'Spinac 3', cstring: 'myproject_task.

CNB_SWITCH3:YCN'},

tímto

{type: 'DR', alias: 'switch3', desc: 'Spinac 3', cstring: 'myproject_task.OR_B:

U1'},

Uloºte soubor, zkompilujte a stáhn¥te projekt znovu a otev°ete webové rozhraní.
Stiskn¥te dva fyzické p°epína£e a £ekejte, aº £asova£ spustí výstup. Alternativn¥ m·ºete
stále pouºívat virtuální p°epína£e. To ukazuje, ºe m·ºete kombinovat fyzické a virtuální
vstupní prvky.
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Kapitola 7

P°íklady

Ukázkové projekty a sada v²ech podporovaných I/O vlajek jsou zahrnuty v instala£ním
balí£ku vývojových nástroj· REXYGEN. V REXYGEN Studio p°ejd¥te do nabídky File

→ Start → Start from an Example Project a vyberte jeden z p°íklad· platformy.
Jak jiº bylo zmín¥no, nejaktuáln¥j²í informace o p°íkladech jsou k dispozici na
https://www.rexygen.com/example-projects/
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Kapitola 8

Dal²í kroky

Gratulujeme, vytvo°ili jste sv·j první ukázkový projekt od za£átku! Nau£ili jste se, jak
vyvíjet, kompilovat a spou²t¥t algoritmy na své platform¥. Zvládli jste kon�guraci a práci
s vstupn¥-výstupním ovlada£em systému REXYGEN pro interakci se senzory a aktuátory.
Také jste získali zku²enosti s tvorbou uºivatelských rozhraní pomocí WebBuDi.

Impozantní pokrok za tak krátkou dobu, nemyslíte? Cílem t¥chto tutoriál· bylo rychle
vás seznámit s klí£ovými kroky a nástroji pot°ebnými k rozvoji projekt·. Pro systém
REXYGEN existuje také nástroj pro tvorbu vizualizací - REXYGEN HMI Designer [6], který
je vhodný pro sloºit¥j²í vizualizace u v¥t²ích projekt·. Podrobnosti o tvorb¥ vizualizací
v REXYGEN HMI Designer naleznete v samostatném manuálu [7].

Nyní je £as zam¥°it se na sv·j vlastní projekt a prohloubit své znalosti. Existují
funk£ní bloky mnohem výkonn¥j²í neº ty zmín¥né v této p°íru£ce, mnoho inspirativních
p°íkladových projekt· a dal²í vstupn¥-výstupní ovlada£e, které m·ºete vyuºít k roz²í-
°ení va²eho projektu. Objevíte také r·zné zp·soby vým¥ny dat s externími systémy a
za°ízeními, a mnoho dal²ího.

Pamatujte, ºe kdykoliv dosáhnete n¥jakého úsp¥chu, o který se chcete pod¥lit, rádi
si o n¥m poslechneme. A kdykoliv narazíte na n¥jaké potíºe, rádi vám pom·ºeme. Kon-
taktujte nás kdykoliv na support@rexygen.com.
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