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Szanowni Państwo,

gdy piszę te

słowa, cały świat

żyje mistrzostwa-

mi świata w piłce

nożnej. O mundia-

lu mówi się i pisze

wszędzie. Ja jednak ośmielę się zary-

zykować twierdzenie, że nie samą pił-

ką człowiek żyje. Dlatego chciałbym

zachęcić Państwa, aby w spokojnej

chwili, na przykład między kolejnymi

meczami, przeczytać najnowszy nu-

mer Biuletynu Automatyki. Przyznaję,

my też daliśmy się wciągnąć w piłkar-

ski wir i postanowiliśmy napisać parę

słów o futbolu. Mam jednak nadzieję,

że różnorodność poruszonych w tym

numerze tematów sprawi, że jak zwy-

kle każdy będzie mógł znaleźć coś

ciekawego dla siebie.

Wiele miejsca poświęcamy tym ra-

zem zagadnieniom komunikacji

i transmisji danych w zastosowa-

niach przemysłowych - szczególnie

polecam artykuł o projektowaniu sie-

ci bezprzewodowych. Tradycyjnie pi-

szemy również o oprogramowaniu

przemysłowym. Tym razem postara-

my się przekonać Państwa, że

InTouch jest dobrym przykładem na

to, jak należy projektować efektywne

i łatwe w użyciu programy kompute-

rowe. Polecam również artykuł ze

strony 27, który udowadnia, że nie

jest prawdą spotykane czasem

stwierdzenie, jakoby na polskich

uczelniach technicznych nie wymy-

ślano niczego, co można zastosować

w praktyce.

Zapraszam też Państwa na orga-

nizowaną przez firmę ASTOR konfe-

rencję WonderWorld. Będzie to bar-

dzo znaczące wydarzenie, na którym

z pewnością warto być. Więcej infor-

macji mogą Państwo znaleźć na stro-

nach 4 i 7.

Mateusz Pierzchała

mateusz.pierzchala@astor.com.pl
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Nowe podręczniki w języku
polskim 
Firma ASTOR od początku swojej

działalności w roli dystrybutora au-

tomatyki przemysłowej stawia sobie

za cel, aby każdy zainteresowany tą

tematyką miał swobodny dostęp do

wiedzy o produktach oferowanych

przez firmę. Corocznie wiele pod-

ręczników dotyczących systemów

sterowania GE Fanuc Automation,

oprogramowania Wonderware oraz

radiomodemów Satel tłumaczonych

jest na język polski. Wszystkie te po-

zycje dostępne są bezpłatnie

w "Centrum technicznym" na stronie

internetowej www.astor.com.pl.

W ostatnim czasie pojawiły się  na-

stępujące tytuły:

PACSystems RX3i - Opis systemu 

InTouch 9.5 - Podręcznik użytkownika 

InTouch 9.5 - Opis funkcji, pól

i zmiennych systemowych 

InTouch 9.5 - Menedżer receptur 

InTouch 9.5 - SPC Pro 

InTouch 9.5 - Moduł SQL Access

Dwukrotnie wzrosła liczba
aplikacji przemysłowych opartych
na technologii ArchestrA 
Podwoiła się liczba klientów na rynku

przemysłowym, wykorzystujących

technologię ArchestrA w oprogramo-

waniu Wonderware wspomagającym

podnoszenie wydajności produkcji.

Certyfikowani integratorzy Wonder-

ware wdrożyli prawie 1000 syste-

mów automatyki i informatyki prze-

mysłowej w ponad 700 fabrykach.

Wdrożone rozwiązania obejmują

funkcjonalnością obszary nadzoru

nad systemami sterowania, rozpro-

szonych systemów SCADA, a także

systemów do zarządzania produkcją

i wydajnością. Skalowalność, wielo-

krotne wykorzystywanie gotowych

fragmentów aplikacji oraz modelo-

wanie struktury fabryki, sprawiają,

że system dopasowuje się do kolej-

nych wyzwań pojawiających się

w procesie produkcyjnym.

Firma ASTOR laureatem Medalu Europejskiego

W XII Edycji Medalu Europejskiego dla Usług, przedsięwzięcia orga-

nizowanego przez Urząd Komitetu Integracji Europejskiej i Business Cen-

tre Club, w gronie laureatów, już po raz czwarty, znalazła się firma

ASTOR. Tym razem Medalem Europejskim zostały nagrodzone szkolenia

techniczne organizowane w Centrach Szkoleniowych ASTOR.

Medal Europejski jest ogólnopolskim przedsięwzięciem organizowa-

nym przez Urząd Komitetu Integracji Europejskiej i Business Centre Club.

W konkursie wyróżniane są dynamiczne i prężnie działające firmy, a ce-

lem przedsięwzięcia jest promocja produktów i usług najwyższej jakości

odpowiadających standardom europejskim. Od pierwszej edycji Medalu

Europejskiego organizowa-

nego w dwóch kategoriach –

dla wyrobów i dla usług wy-

różniono ponad 1000 firm. 

Uroczyste zakończenie

XII edycji i wręczenie medali

miało miejsce w Sali Kolum-

nowej Sejmu RP przy ul.

Wiejskiej w Warszawie.

Konferencja WonderWorld
już wkrótce w Polsce

W dniach 3-4 października 2006 roku

w Warszawie odbędzie się organizowana

przez firmę ASTOR konferencja użytkowni-

ków oprogramowania przemysłowego

pod hasłem „WonderWorld 2006 – The

Power of Applied Knowledge for Opera-

tional Excellence”. Konferencja przezna-

czona jest dla kadry zarządzającej firm

produkcyjnych i zakładów przemysłowych

oraz dla przedstawicieli działów IT, automatyki i służb utrzymania ruchu

tych przedsiębiorstw.

Wydarzenie to jest częścią światowego cyklu konferencji pod wspól-

ną nazwą WonderWorld. Konferencje odbędą się w 18 miastach, zloka-

lizowanych w 16 krajach na 4 kontynentach. Cykl rozpoczyna się 27

września 2006 roku konferencją w Niemczech, a kończy się konferencją

7 grudnia  w Japonii. Polska jest drugim w kolejności krajem, do które-

go zawita cykl. Cykl konferencji sponsoringiem objęła firma Microsoft,

wieloletni partner biznesowy firmy Wonderware.

W polskiej edycji podczas dwóch dni, w dwóch równoległych se-

sjach: biznesowej oraz specjalistycznej, wystąpią prelegenci z Polski i za-

granicy prezentując m.in. zastosowanie współczesnych systemów infor-

matycznych w osiąganiu doskonałości operacyjnej firm produkcyjnych,

nowoczesne rozwiązania informatyczne do zarządzania produkcją i wy-

dajnością, technologie służące do integracji systemów produkcyjnych

i biznesowych, oraz sposoby efektywnego budowania i zarządzania in-

frastrukturą IT w firmie produkcyjnej.
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Nowe komputery Wonderware
Firma Wonderware poszerza ofertę

komputerów panelowych oraz tzw.

tabletów wyposażonych w wizuali-

zację InTouch o nowe modele. Są

wśród nich przemysłowe komputery

bez ekranów, tzw. BoxPC. Posiadają

one zainstalowany system operacyj-

ny WindowsXP Pro, gotowy do pra-

cy InTouch Runtime 2000 zmien-

nych lub InTouch View dla Industrial

Application Server oraz narzędzia do

tworzenia kopii zapasowych syste-

mu operacyjnego i jego odtwarza-

nia. Komputery te są pasywnie chło-

dzone.

Dla rozwiązań bazujących na tech-

nologii Terminal Services dedykowa-

ny jest z kolei tzw. ThinClient PC.

Jest to końcówka terminalowa

współpracująca z serwerem sesji ter-

minalowych. Wraz z komputerem

otrzymujemy także licencję na

InTouch Runtime 2000 zmiennych.

Także ten komputer jest chłodzony

pasywnie, co wyraźnie zwiększa je-

go niezawodność.

Wonderware otrzymał nagrodę
Frost & Sullivan Company of the
Year 2006 
Po raz kolejny firma Wonderware

została wyróżniona przez Frost &

Sullivan za oferowanie skutecznych

rozwiązań w zakresie zarządzania

informacją w skomplikowanym glo-

balnym środowisku. Tym razem na-

groda Company of the Year w kate-

gorii Human Machine Interface

(HMI) przyznana została za reago-

wanie na potrzeby klientów, ciągłe

spełnianie obietnic i dostarczanie

klientom na całym świecie nowocze-

snych i efektywnych rozwiązań.

Firma Frost & Sullivan doceniła opro-

gramowanie ArchestrA za możli-

wość łatwiejszego tworzenie aplika-

cji, które dzięki niej mogą być budo-

wane z istniejących już elementów,

bez konieczności programowania

od podstaw.

Nowe produkty FANUC Robotics

Firma FANUC Robotics wprowadza do sprzedaży nowy kontroler

R-J3iC, który jest następcą kontrolera R-J3iB. Będzie on początkowo ofe-

rowany z robotami serii: M-710 i R2000, tworząc odpowiednio systemy:

M-710iC (poprzednio M-710iB) i R-2000iB (poprzednio R-2000iA).

W przyszłości także pozostałe roboty z oferty FANUC Robotics będą ofe-

rowane z nowym kontrolerem.

Najważniejsze nowe cechy kontrolera R-J3iC:

✓ zwiększono maksymalną ilość zewnętrznych osi, które może ob-

służyć kontroler do 40,

✓ zwiększono dokładność poprzez kompensacje wpływu zginania

ramion robota wynikającego z grawitacji lub przyspieszeń,

✓ zwiększono efektywność systemu chłodzenia kontrolera,

✓ przyspieszono start systemu po

awarii zasilania,

✓ kontroler w sposób ciągły monito-

ruje parametry systemu na wypa-

dek przegrzania silników, zaburzeń

momentu, przeciążeń oraz monito-

ruje aktualną pozycję silników,

✓ i-Pendant jest teraz wyposażeniem

standardowym,

✓ kontroler może obsłużyć do 1024

wejść i 1024 wyjść,

✓ kontroler umożliwia zapisanie do

11000 pozycji robota w ramach

standardowej pamięci.

Nowa wersja portalu SuiteVoyager
Firma Wonderware wprowadziła do oferty nową wersję oprogra-

mowania SuiteVoyager 2.6. Oprogramowanie to pozwala firmom

podnosić wydajność produkcji. Poprzez dynamiczne analizy oraz ra-

portowanie kluczowych wskaźników wydajnościowych i produkcyj-

nych, pomaga w podejmowaniu proaktywnych decyzji zwiększających

zyskowność i efektywność przedsiębiorstwa.

Jako serwer informacji produkcyjnych, oprogramowanie

SuiteVoyager 2.6 dostarcza użytkownikom aktualnych informacji,

a także umożliwia scentralizowane zarządzanie bezpieczeństwem i ad-

ministrowanie serwerem, podnosząc tym samym elastyczność i efek-

tywność funkcjonowania fir-

my. SuiteVoyager 2.6 wyko-

rzystuje najnowsze techno-

logie sieciowe, bez dodatko-

wego programowania daje

możliwość podglądu infor-

macji pochodzących z jednej

lub z wszystkich fabryk

przedsiębiorstwa produkcyj-

nego jednocześnie.
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ASTORASTOR na targachna targach
W pierwszej połowie 2006 roku firma ASTOR tradycyjnie prezentowała swoją ofertę na wielu impre-

zach targowych. Jak co roku byliśmy obecni na targach Automaticon w Warszawie oraz Wod-Kan

w Bydgoszczy. Po raz pierwszy natomiast ASTOR był współwystawcą na targach AUTOMATICA w Mo-

nachium, gdzie przedstawicieli firmy można było spotkać na wspólnym stoisku z FANUC Robotics.

Wszystkie imprezy były bardzo owocne i pozwoliły nawiązać wiele ciekawych kontaktów.





Radiomodem Satelline-3AS(d) VHF składa się

z modemu, nadajnika oraz odbiornika radiowego,

zintegrowanych w aluminiowej obudowie.

Na zewnątrz obudowy wyprowadzone jest

gniazdo portu szeregowego oraz złącze an-

tenowe typu TNC. Na obudowie umieszczo-

ny jest zestaw diod informujących o stanie

linii sygnałowych portu szeregowego.

Radiomodem pracuje w zakresie często-

tliwości 138 – 174 MHz, czyli w tzw. pa-

śmie VHF – stąd też nazwa urządzenia.

Odstęp sąsiedniokanałowy to

12.5 kHz lub 25 kHz. W pierw-

szym przypadku użytkownik ma

do dyspozycji 160 kanałów,

w drugim 80. Satelline-3AS(d)

VHF jest kompatybilny z trzema

standardami interfejsów: RS232,

RS422 oraz RS485.

Dostępne są cztery modele ra-

diomodemów Satelline-3AS(d)

VHF. Pierwszy z nich to wersja

podstawowa – odpowiednik ra-

diomodemu Satelline-

-3AS. Drugim modelem

jest radiomodem do-

datkowo wyposażony

w podświetlany wy-

świetlacz ciekłokrysta-

liczny oraz czteroprzyci-

skową miniklawiaturę. Dzięki temu

możliwa jest zmiana wszystkich usta-

wień urządzenia, przez co nie ma ko-

nieczności podłączania komputera

i wykorzystywania programu termi-

nala (analogicznie jak w przypadku

radiomodemów 3ASd). Kolejną od-

mianą jest radiomodem bez wyświe-

tlacza LCD i miniklawiatury, za to wyposażony

w dodatkowy element chłodzący. Zastosowanie

dodatkowego elementu chłodzącego jest wy-

magane w przypadku używania do transmisji

maksymalnej mocy nadajnika (5 W). Ostatnią

odmianą radiomodemu Satelline-3AS(d) VHF

jest model wyposażony zarówno w wyświe-

tlacz ciekłokrystaliczny z miniklawiaturą jak

i dodatkowy element chłodzący.

Radiomodem Satelline-3AS(d) VHF cha-

rakteryzuje się maksymalną mocą 5 W. Moc

ta jest programowo konfigurowalna

i może wynosić: 100 mW, 500

mW, 1 W oraz 5 W. Natomiast

czułość odbiornika wynosi -80 –

-118 dBm i podobnie jak moc jest

konfigurowalna. Prędkość trans-

misji danych w powietrzu wynosi

9600 bit/s (w przypadku zastoso-

wania odstępu sąsiedniokanało-

wego 12.5 kHz), albo 19200 bit/s

(w przypadku zastosowania odstę-

pu sąsiedniokanałowego 25 kHz),

natomiast prędkość transmisji na

porcie jest konfigurowalna i wyno-

si 1200 – 38400 bit/s. Satelline-

-3AS(d) VHF zasilany jest prądem

stałym o napięciu 9 – 30 V.

Radiomodemy Satelline-3AS(d)

VHF pracują w oparciu o System Za-

rządzania Siecią (NMS). Konfiguracja i nadzór sie-

ci radiomodemów Satelline-3AS(d) VHF odbywa

się poprzez radiomodem nadrzędny (Master), po-

łączony poprzez port szeregowy do komputera

PC z zainstalowanym dedykowanym oprogramo-

waniem Satel NMS PC.

Tomasz Michałek

tomasz.michalek@astor.com.pl
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W ofercie firmy Satel pojawił się nowy radiomodem – Satelline-
-3AS(d) VHF. Radiomodem ten jest zupełnie nowym rozwiąza-
niem, przeznaczonym dla pasma 160 MHz. W niniejszym arty-
kule prezentujemy krótką charakterystykę tego modelu.

Tomasz Michałek

ASTOR Kraków

Satelline-3AS(d) VHF

Nowy model radiomodemu
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Projektowanie sieci
bezprzewodowych

Czynnikiem, który należy uwzględnić przy tej

technologii, jest ograniczenie przepustowości do

19200 bps. Do zalet możemy zaliczy dużą nieza-

wodność połączenia, możliwość przesyłania da-

nych na duże odległości, niskie koszty użytkowania

oraz możliwość budowania własnych, niezależ-

nych sieci bezprzewodowych. Łącze jest przez cały

czas dostępne, a jego jakość nie zależy od chwilo-

wego obciążenia ogólnodostępnej sieci. 

Celem artykułu jest przedstawienie podstawo-

wych informacji przydatnych w budowaniu sieci

opartych na radiomodemach, na przykładzie po-

pularnych w Polsce urządzeń firmy Satel.

Budowanie sieci opartych na radiomodemach

powinniśmy zacząć od określenia, w jakich warun-

kach terenowych nasza sieć będzie pracowała. Czy

odległości między monitorowanymi obiektami są

duże, czy małe i ile ich (obiektów) będziemy moni-

torować?

Jeżeli będzie to kilka radiomodemów pracują-

cych na niewielkich odległościach bez dodatko-

wych przeszkód terenowych (rys. 1), możemy po-

myśleć nad urządzeniami pracującymi w paśmie

868–870 MHz, które nie wymaga przydziału czę-

stotliwości, dzięki czemu możemy zmniejszyć do-

datkowo koszty instalacji.

W przypadku, kiedy planujemy budowę dużej

sieci, w której odległości są liczone w kilkunastu

a nawet kilkudziesięciu kilometrach (rys. 2), wystę-

pują przeszkody terenowe należy pomyśleć nad

pasmem 400 MHz, które wymaga przydziału czę-

stotliwości.

Przy zamawianiu radiomodemu należy określić

częstotliwości pracy radiomodemu. Użytkownik

później ma możliwość zmiany tej częstotliwości

w zakresie ±1 MHz. Prędkość łącza radiowego

przy odstępie międzykanałowym 25 kHz wynosi

19200 bps, a przy odstępie 12,5 kHz - 9600 bps.

Prędkość na porcie RS wynosi 300 - 38400 bps.

Radiomodem do prawidłowej pracy potrzebuje

anteny, która może być montowana bezpośrednio

na nim lub za pośrednictwem kabla antenowego.

Należy dobrać odpowiednią długość przewodu an-

tenowego, uwzględniając wartości podane

w tabeli 1.

W przypadku dużych odległości lub uciążliwych

warunków pracy jakość połączenia zależy od ante-

ny i sposobu jej zamontowania. Antena, przewód

antenowy i zaciski powinny mieć pozłacane styki.

Złącza o niskiej jakości ulegają łatwo utlenieniu,

powodując większe tłumienie sygnału. Należy

sprawdzić, czy zarówno antena jak i pozostałe

montowane elementy są odporne na działanie wa-

runków atmosferycznych i zanieczyszczeń wystę-

pujących w środowisku. Wokół małych anten nale-

ży utworzyć co najmniej półmetrową strefę bez

U podstaw decyzji o budowie przemysłowej sieci bezprzewodowej leży
najczęściej potrzeba prowadzenia zdalnych pomiarów lub zdalnego stero-
wania w przypadku gdy przesył danych kablem jest trudny bądź niemoż-
liwy. W artykule tym przedstawimy najważniesze zagadnienia związane
z projektowaniem sieci bezprzewodowej, opartej na radiomodemach. 

Rys. 1. Schemat komunikacji między dwoma radiomodemami

na małe odległości.

Rafał Bondarowski

ASTOR Katowice
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obiektów metalowych, w przypadku dużych anten

promień tej strefy powinien być większy niż 5 m.

Dla dużych sieci radiomodemów oznacza to, że

najlepszym miejscem do zainstalowania anteny jest

najwyższy punkt budynku lub maszt radiowy.

W przypadku korzystania z masztu, antena powin-

na być zainstalowana z boku, w odległości około 2-

3 m od masztu. W czasie montażu anteny należy

zwrócić uwagę na ewentualne źródła zakłóceń, ta-

kie jak: stacje przekaźnikowe sieci telefonów ko-

mórkowych, przekaźniki lokalnej sieci telefonicznej

czy inne sieci radiomodemów

Istotnym czynnikiem jest polaryzacja anteny.

Polaryzacja pionowa (elementy anteny w pozycji

pionowej) jest bardzo często wykorzystywana

w systemach komunikacji radiowej. Do łączności

pomiędzy stacją główną a podstacjami ogólnie za-

lecane jest korzystanie właśnie z polaryzacji piono-

wej.

Polaryzacja pozioma stosowana jest do trans-

misji danych pomiędzy dwoma radiomodemami.

W przypadku dużego tłumienia przy tej polaryzacji

należy zastosować polaryzację pionową. Należy

przy tym uwzględnić wpływ charakterystyki kierun-

kowej anteny. Je-

żeli występują

zakłócenia

powo-

d o -

wane przez inną antenę, tylna część anteny musi

odznaczać się dobrą tłumiennością. Przy zamawia-

niu anteny należy pamiętać, aby antena była do-

stosowana do właściwego zakresu częstotliwości. 

Anteny ćwierćfalowe lub półfalowe mogą być

zastosowane w przypadku transmisji na niewielkie

odległości lub w przypadku zastosowania na urzą-

dzeniach przenośnych. Charakteryzują się małymi

gabarytami. Idealnym rozwiązaniem jest zainstalo-

wanie anteny w pozycji pionowej, na wysokości co

najmniej 0.5 m ponad otaczającymi obiektami.

W przypadku transmisji na duże odległości po-

winny być stosowane anteny kierunkowe i dookól-

ne (rys. 3). Zadaniem tego typu anten jest wzmoc-

nienie sygnału radiowego. Jako ogólną zasadę

można przyjąć, że antena powinna być zainstalo-

wana w najwyższym punkcie. W przypadku zasto-

sowania anten dookólnych należy je umieścić

w środku, w stosunku do całego systemu. Jeżeli

system nie narzuca warunku stosowania anten nie-

kierunkowych, zalecane jest zamontowanie anten

kierunkowych, np. anten typu yagi. Im większy jest

stopień wzmocnienia anteny, tym większą uwagę

należy zwrócić na dokładność ustawienia anteny.

Stacja główna umieszczona na dużej wysokości

powinna być wyposażona w filtr pasmowy 4-6

stopni. Należy pamiętać, że wraz ze wzro-

stem wysokości, na której zainstalowana

jest antena, wzrasta zasięg jej pracy.

W przypadku zainstalowania anteny stacji

głównej na zbyt dużej wysokości należy

mieć świadomość, że stacja główna wysta-

wiona zostaje na działanie zakłóceń

z większego obszaru oraz kanał radiowy

zajmowany przez nią obejmuje zbyt duży

obszar.

Poniżej przedstawiamy trzy przykłado-

Rys. 2. Schemat komunikacji między dwoma radiomodemami

na duże odległości.

Rys. 3. Schemat systemu z wieloma

podstacjami z wykorzystaniem anten

kierunkowych i anteny dookólnej.

Długość Typ Tłumienie

< 5 m RG58 3.0 dB/10 m/450 Hz

5 ... 15 m RG213 1.5 dB/10 m/450 MHz

> 15 m H1000 0.8 dB/10 m/450 MHz 

Tabela 1. Parametry kabli antenowych
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we schematy przesyłu danych łączem radiowym

między radiomodemami.

Jeżeli myślimy o zestawieniu połączenia na bar-

dzo duże odległości lub nie możemy go zestawić

ze względu na ukształtowanie terenu możemy wy-

korzystać jeden lub kilka radiomodemów (w zależ-

ności od potrzeb) jako retransmitery (repeatery)

obsługiwane przez tą samą stację główną (rys. 4).

Jako repeter radiomodem może pracować jako cał-

kowicie niezależne urządzenie, a więc do działania

potrzebuje tylko zasilacza i odpowiedniej anteny.

Inną cechą radiomodemów Satelline-3AS, po-

zwalającą na sprawne projektowanie systemu, jest

Message Routing. Metoda ta pozwala na automa-

tyczne przesyłanie komunikatu z urządzenia termi-

nala przez sieć radiomodemów do innego określo-

nego urządzenia terminala. Polega ona na stworze-

niu projektu sieci posiadającej swój własny identy-

fikator i zaznaczeniu trasy przesyłu sygnałów mię-

dzy kolejnymi radiomodemami w programie

SaTerm. Konfiguracja każdego z radiomodemów

jest później w łatwy sposób przesłana do niego

przez port szeregowy. Podczas tworzenia sieci

w programie SaTerm każdy z radiomodemów ma

stworzony swój niepowtarzalny adres i na tej pod-

stawie jest tworzona tabela tras pakietów. Jako

właściwości trybu Message Routing należy wymie-

nić między innymi to, że jest on przeźroczysty dla

protokołów użytkownika. Uszkodzony radiomo-

dem może być zastąpiony przez inny znajdujący się

w tym samym obszarze tworząc w ten sposób re-

dundancję. Message Routing daje możliwość ko-

rzystania z ruchomych podstacji, każdy radiomo-

dem może pracować jako repeater.

Dodatkową, bardzo funkcjonalną cechą radio-

modemów Satel z serii 3AS jest System Zarządzania

Siecią (ang. Network Management System - NMS),

umożliwiający uzyskanie przez użytkownika peł-

niejszej kontroli nad własną bezprzewodową siecią

szeregową oraz upraszczającą jej konfigurację

i rozbudowę, dzięki możliwości zdalnego monito-

rowania istotnych parametrów poszczególnych ra-

diomodemów. Funkcjonowanie systemu oparte

jest na współpracy oprogramowania Satel NMS PC

z nową wersją radiomodemu Satelline-3AS ozna-

czoną NMS. O systemie NMS szerzej pisaliśmy

w Biuletynie nr 44, a także w bieżącym numerze na

stronie 12.

Rafał Bondarowski

rafal.bondarowski@astor.com.pl

Rys. 4. Praca radiomodemów jako sta−

cje przekaźnikowe (tzw. “repeatery”)



System Zarządzania Siecią umożliwia monito-

rowanie wybranych parametrów pracy sieci radio-

modemowej oraz pozwala na programowanie

w sposób zdalny poszczególnych jej składników –

radiomodemów. Aby móc w pełni wykorzystywać

tę funkcjonalność niezbędne są wyżej wymienio-

ne modele radiomomodemów, a także dostarcza-

ne wraz z nimi specjalne oprogramowanie Satel

NMS PC. Za jego pomocą użytkownik na etapie

tworzenia systemu definiuje własny identyfikator

sieci, dzięki któremu dane zabezpieczone są przed

nieuprawnionym dostępem, oraz określa stan-

dard stosowanego w swojej aplikacji protokołu

lub definiuje poszczególne jego parametry.

W systemie NMS zastosowany został mecha-

nizm trasowania pakietów danych, dzięki które-

mu radiomodemy rozpoznają adresy „zaszyte”

w przesyłanych danych użytkownika – w efekcie

każda paczka danych trafia tylko do właściwego

urządzenia końcowego. 

Projektowanie sieci sprowadza się do zdefinio-

wania z poziomu graficznego interfejsu poszcze-

gólnych połączeń w sieci i przesłania ustawień do

poszczególnych radiomodemów. Istotne jest, że

sieć ta może być później modyfikowana zdalnie

w przypadku rozbudowy lub zmiany konfiguracji

co znacząco upraszcza i zmniejsza koszty obsługi

systemu. 

Wykorzystując tak zbudowaną sieć możemy

w sposób ciągły monitorować poziom napięcia

zasilania radiomodemu na oddalonym obiekcie.

Cecha ta pozwala między innymi na zidentyfiko-

wanie przełączenia się obiektu na zasilanie bate-

ryjne w przypadku przerwy w dostawie zasilania

sieciowego, a następnie na śledzenie bieżącego

stanu akumulatorów podtrzymujących pracą

obiektu w stania awaryjnym. Dzięki temu można

określić, po jakim czasie i czy w ogóle będzie ko-

nieczny wyjazd serwisowy i nadzór lokalny.

Istotną cechą, z punktu widzenia komunikacji

z wykorzystaniem fal radiowych jest możliwość

kontroli w sposób ciągły poziomu mocy odbiera-

nego sygnału RSSI (Received Signal Strength Indi-

cator) na poszczególnych łączach. Dzięki tej funk-

cji użytkownik systemu może zwiększyć nieza-

wodność pracy sieci odpowiednio wcześniej re-

12 Temat numeru
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System Zarządzania Siecią
– korzyści z pracy systemu

System NMS umożliwia monitorowanie wybranych para-
metrów pracy sieci radiomodemowej oraz pozwala na
programowanie w sposób zdalny, poszczególnych jej
składników – radiomodemów.

Tomasz Kochanowski

ASTOR Sp. z o.o.
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agując na słabnący sygnał, spowodowany na

przykład zwiększeniem stopnia zabudowy, zmia-

ną pozycji anteny czy pogorszeniem jakości złącz

instalacji antenowej po kilkuletnim użytkowaniu.

Ponadto kontrola sygnału RSSI znacząco skraca

czas wykonania testów komunikacji, pozwalają-

cych określić zapas energetyczny na łączu radio-

wym oraz umożliwia wybór optymalnego miejsca

do umieszczenia anteny.

Dane zebrane z poszczególnych radiomode-

mów w Systemie Zarządzania Siecią mogą być na-

stępnie gromadzone i odpowiednio przetwarzane

w postaci wykresów i listy zaistniałych zdarzeń.

Istotną cechą jest łatwy w obsłudze interfejs defi-

niowania alarmów, generowanych po przekrocze-

niu wartości krytycznych mogących mieć wpływ

na prawidłową pracę danego obiektu lub całej

sieci.

Oczywiście najważniejsze nadal pozostają da-

ne przesyłane w aplikacji głównej użytkownika,

tak więc zbieranie danych diagnostycznych z ra-

diomodemów jest zazwyczaj znacznie rzadsze niż

przesyłanie danych z poszczególnych urządzeń

wykonawczych.

Wykorzystując bezprzewodową sieć szerego-

wą zrealizowaną w oparciu o radiomodemy Satel-

line-3AS NMS lub Satelline-3AS VHF użytkownik

ma do dyspozycji własne, niezależne od ze-

wnętrznego operatora, w pełni zarządzalne łącze

radiowe.

Tomasz Kochanowski

tomasz.kochanowski@astor.com.pl

R E K L A M A
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Także większość tzw. Hot-Spot’ów oferujących

bezprzewodowy dostęp do Internetu, a także ma-

łych kamer monitorujących budynki, to urządze-

nia zasilane energią dostarczaną jednym kablem

komunikacyjnym.

Technologia PoE coraz częściej znajduje zasto-

sowanie także w przemyśle. W świecie automaty-

ki użycie jednego kabla do przesyłania danych

oraz zasilania daje wymierne korzyści w postaci

zmniejszenia kosztów instalacji urządzeń (mniej

przewodów), lepszej ich lokalizacji (nie ogranicza

nas już dostęp do źródła zasilania) oraz podwyż-

szenia niezawodności ich pracy – zastosowanie

centralnego systemu podtrzymywania zasilania.

Z technicznego punktu widzenia PoE jest roz-

wiązaniem dla urządzeń pobierających do 15 W

mocy przy napięciu 5 V lub 12 V.

Urządzenia Jet PoE Injector oraz Splitter są

używane do zbudowania linii komunikacyjnych

sieci Ethernet typu PoE. Zasilany przez 48 VDC

Injector dodaje do przychodzącego sygnału zasi-

lanie, na drugim końcu połączenia (maksymalnie

100m) znajduje się Jet PoE Splitter w którym wy-

bieramy napięcie zasilania (12 VDC lub 5 VDC)

podawane np. do czujnika przy użyciu osobnego

przewodu zakończonego w popularne okrągłe

wtyczki. Dane trafiają do standardowego gniazd-

ka Ethernet’owego typu RJ45. Taki zestaw umoż-

liwi zastosowanie PoE w pojedynczych liniach ko-

munikacyjnych. Jeśli jednak planujemy szersze

wykorzystanie tej technologii to możemy sięgnąć

po switch przemysłowy JetNet3705. Posiada on

cztery porty spełniające normę PoE które dodat-

kowo są zabezpieczone przed skutkami zwarcia.

Całość zamknięta w obudowie spełniającej normę

IP30 i pracująca w temperaturach od -10oC do

+70oC.

Rozwiązanie to z pewnością będzie zyskiwało

na popularności i umożliwi projektowanie prost-

szych i bardziej niezawodnych sieci Ethernet.

Wojciech Pawełczyk

wojciech.pawelczyk@astor.com.pl

Wojciech Pawełczyk

ASTOR Sp. z o.o.

PoE
Technologia PoE (PowerOverEthernet) pozwala na wykorzystanie
istniejących żył kabla ethernetowego do potrzeb zasilania urzą-
dzeń połączonych w tę sieć. Poza tak naturalnymi zastosowania-
mi, jak np. kamery internetowe, pojawiają się także zupełnie no-
we, takie jak systemy kontroli dostępu, prostowniki do ładowania
baterii, automaty do sprzedaży, a nawet elektroniczne maszynki
do golenia.

Przykład zastosowania PoE



Środki wydawane na utrzymanie i rozwój sys-

temów w horyzoncie kilku – kilkunastu lat mogą

się znacznie różnić w zależności od wybranego

rozwiązania. Sprawdza się zasada – im oprogra-

mowanie jest łatwiejsze, bardziej automatyzujące

oraz przyśpieszające proces wdrażania i rozwoju

aplikacji, tym całkowite koszty są niższe.

Użytkownicy przemysłowych systemów infor-

matycznych w Polsce zaczynają doceniać te aspek-

ty. Posiadanie niezawodnego systemu HMI/SCADA

pozwala na skupienie się nad funkcjonalnym roz-

wojem aplikacji przemysłowych, zamiast na tech-

nicznych aspektach pisania aplikacji.

Decydując się na sprawdzone przemysłowe

oprogramowanie wizualizacyjne jakim jest

InTouch firmy Wonderware, użytkownik na starcie

zapewnia sobie przewagę nad konkurencją. Two-

rząc aplikację nie programuje jej, ale konfiguruje ją

z gotowych i przetestowanych elementów, dzięki

czemu nie musi się koncentrować na skompliko-

wanym procesie programowania. Powszechnie

wiadomo, że im więcej linii kodu ma aplikacja, tym

większe jest prawdopodobieństwo pojawienia się

poważnego błędu.

Przykładem gotowego modułu jest komponent

do obsługi alarmów oraz zdarzeń. Twórca aplika-

cji wizualizacyjnej otrzymuje gotową strukturę ba-

zy danych (MS SQL Server) z możliwością łatwego

uzyskania interesujących go informacji za pomocą

gotowych, osadzanych w aplikacji kontrolek

ActiveX. Informacje te mogą być prezentowane

w sposób tabelaryczny lub graficzny w formie wy-

kresu Pareto.

Interfejs graficzny dla stacji operatorskiej budo-

wany może być z wykorzystaniem bogatej biblio-

teki elementów graficznych, przyspieszając tym

samym proces tworzenia aplikacji.

Dla zwiększenia funkcjonalności rozwiązania

dostępny jest zestaw narzędzi, dzięki którym ist-

nieje możliwość dostosowania aplikacji do indywi-

dualnych potrzeb użytkownika końcowego.

Aby ułatwić stawianie pierwszych kroków

w środowisku InTouch do tworzenia aplikacji,

opracowana została polska wersja tego oprogra-

mowania. Dodatkowo, dokumentacja przetłuma-

czona na język polski zawiera wiele przykładów

wykorzystania poszczególnych funkcji, co bezpo-

średnio przekłada się na skrócenie czasu wymaga-

nego dla poznania programu i zbudowania w peł-

ni działającej aplikacji wizualizacyjnej.

Użytkownicy i projektanci, aby uzupełnić i usys-

tematyzować swoją wiedzę, mogą skorzystać ze

szkoleń w centrach szkoleniowych firmy ASTOR –

dystrybutora oprogramowania Wonderware – roz-

mieszczonych na terenie całego kraju. Szkolenia

prowadzone są na poziomie podstawowym oraz

zaawansowanym bazując na przygotowanych

podręcznikach szkoleniowych w języku polskim

oraz wykorzystując w roli obiektów przemysło-

wych programowalne sterowniki PLC.

Ważnym czynnikiem decydującym o wyborze

oprogramowania przemysłowego są koszty ewen-

tualnej modyfikacji pracującego już systemu. Dzię-
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InTouch
Wieloletnie doświadczenia światowych koncernów szeroko
używających oprogramowania klasy HMI/SCADA wskazują, iż
podstawowym aspektem branym pod uwagę przy doborze
takich rozwiązań jest parametr TCO (Total Cost of Owner-
ship). Marcin Woźniczka

ASTOR Sp. z o.o.

łatwy jak...

Rys.1 Kontrolka ActiveX do obsługi alarmów i zdarzeń oraz

okno biblioteki gotowych elementów graficznych.



W tym celu na komputerze z aplikacją InTouch

w y s t a r c z y

z a i n s t a l o -

wać serwer

Industr ia l -
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nia danych

z ap l i kac j i

InTouch oraz
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portowemu

ActiveFactory Reporting Web Site, który pozwala

na analizę zgromadzonych danych z wykorzysta-

niem przeglądarki internetowej Internet Explorer.

Częstym sposobem analizowania i prezentacji

wizualizowanych parametrów w aplikacjach

InTouch jest wyświetlanie informacji w postaci

przebiegów czasowych nazywanych trendami. Ta

sama funkcjonalność jest dostępna z poziomu

przeglądarki internetowej, w której na trendach

można analizować wartości bieżące oraz histo-

ryczne wskazanych parametrów. Dodatkowo wy-

kres trendów można tak skonfigurować, aby war-

tości wielu zmiennych zostały wyświetlone równo-

legle jedne pod drugimi, co ułatwia np. wykrywa-

ki nowej funkcjonalności SmartSymbols zawartej

w aktualnych wersjach oprogramowania InTouch,

użytkownik otrzymuje narzędzie do automatycz-

nej propagacji dokonywanych zmian w obiektach

graficznych w całej aplikacji. Wszystkie zmiany do-

konane w szablonie elementu graficznego zostaną

automatycznie uwzględnione w każdej jego kopii

(instancji) na każdym oknie aplikacji, dzięki czemu

maleje możliwość popełnienia błędów oraz ulega

skróceniu czas wymagany na rozbudowę systemu.

Innowacyjna funkcjonalność inteligentnych

symboli graficznych SmartSymbols ułatwia two-

rzenie i modyfikowanie aplikacji wizualizacyjnych.

Na potrzeby dużych, rozproszonych systemów

SCADA opracowana została technologia

ArchestrA, na której oparte są nowe wersje opro-

gramowania InTouch. Dzięki tej technologii użyt-

kownik posiada pełną dowolność w wyborze ar-

chitektury dla własnego rozwiązania i niezależnie

od tego, na jaką się zdecyduje, budowanie syste-

mu odbywa się w ten sam, łatwy sposób. Techno-

logia ta zamienia

wiele niezależ-

nych aplikacji wi-

zual izacyjnych

w jeden integral-

ny sieciowy sys-

tem SCADA.

W y b i e r a j ą c

oprogramowanie

dla zrealizowania

informatycznych

systemów prze-

mysłowych war-

to zastanowić się

nad zagwarantowaniem sobie bezpieczeństwa in-

westycji dzięki sprawdzonym i przetestowanym

rozwiązaniom stosowanym w ponad 100000 fa-

bryk na świecie.

Marcin Woźniczka

marcin.wozniczka@astor.com.pl
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Internetowy Analizator
Historii dla aplikacji InTouch

Popularne oprogramowanie wizualizacyjne InTouch, które po-
wszechnie stosowane jest do wizualizowania pracy urządzeń, linii
produkcyjnych i procesów produkcyjnych można wzbogacić o moż-
liwość analizowania wizualizowanych parametrów przez Inter-
net/Intranet wykorzystując Internetowy Analizator Historii. 

Rys. 1 Trendy w programie Internet Explorer.

Marcin Legutek

ASTOR Sp. z o.o.

Rys. 2 Polskojęzyczne środowisko

InTouch do tworzenia aplikacji uła−

twia stawianie pierwszych kroków.



nie i analizowanie występujących zależności po-

między parametrami analogowymi i dwustanowy-

mi (rys. 1).

Dodatkowo na trendzie można wyświetlić zde-

finiowane granice alarmowe, informacje staty-

styczne oraz dołączyć komentarze, wzbogacając

raport o uwagi pracowników (rys. 2).

Dzięki takiej funkcjonalności każdy użytkownik

z dowolnego komputera w programie Internet

Explorer może w każdej chwili dokładnie analizo-

wać parametry produkcyjne lub kluczowe parame-

try technologiczne.

Oprócz prezentacji danych na trendach, warto-

ści parametrów można analizować w postaci tabel

raportowych (Rys. 3). Raporty tabelaryczne wyma-

gają jedynie wskazania parametrów oraz przedzia-

łu czasu, z którego zostanie przygotowany raport.

Dodatkowo można przygotować szablony ra-

portów, które będą prezentować dane w goto-

wym formacie uruchamianym na żądanie lub cy-

klicznie publikując raporty na stronie WWW np. za

każdą zmianę, dzień, tydzień itp. (rys. 4)

Analiza danych z produkcji pozwala dokładnie

poznać proces i występujące w nim zjawiska, a za-

tem lepiej nadzorować i prowadzić proces produk-

cji zmniejszając koszty i zwiększając zysk. 

Początkowo Internetowy Analizator Historii

może udostępniać do analizy kilka parametrów,

ale w każdej chwili może zostać rozbudowany,

obejmując gromadzenie większej liczby parame-

trów i udostępniając raporty szerszej grupie osób.

Z kolei wygodny dostęp do analiz i raportów z po-

ziomu przeglądarki Internet Explorer pozwala na

analizowanie wartości parametrów z dowolnego

komputera w sieci Ethernet.

Marcin Legutek

marcin.legutek@astor.com.pl
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Rys. 2 Dodany komentarz do wykresu trendu.

Rys. 3 Raporty w postaci tabelarycznej.

Rys. 4 Opublikowany na stronie WWW raport przygotowany w programie Excel.



Załóżmy, że naszym zadaniem jest przygoto-

wanie prostej symulacji, w której robot będzie

przenosił pudełko ze stołu na paletę.

Po zainstalowaniu i uruchomieniu środowiska

tworzymy nowy projekt. W tym celu  z menu „Fi-

le” wybieramy pozycję „New Cell”. Na początku

musimy skonfigurować podstawowe parametry

naszego projektu. W tym zadaniu pomaga nam

8–punktowy „Workcell Creation Wizard” – rys. 1.

W poszczególnych krokach konfigurujemy:

✓ krok 1 – nazwa projektu,

✓ krok 2 – projektując wirtualnego robota –

tworzymy nowego robota, wykorzystujemy

dane z kopii bezpieczeństwa lub tworzymy

kopie robo-

ta z innego

projektu, 

✓ krok 3 –

wybieramy

o p r o g r a -

mowan ie ,

w które wy-

p o s a ż o n y

ma być ro-

bot – waż-

ne jest, aby

z w r ó c i ć

uwagę, że

d o m y ś l n e

ustawienie

to „Han-

dling Tool”

w wersji amerykańskiej,

✓ krok 4 – wybieramy rodzinę i typ robota, dla

którego chcemy pisać program,

✓ krok 5 – wybieramy wersję oprogramowa-

nia, w które wyposażony jest robot – ten

punkt jest istotny, jeżeli to co przygotujemy

w oprogramowaniu ROBOGUIDE, będziemy

przesyłać do istniejącego rzeczywiście robo-

ta, wtedy ważna jest zgodność wersji,

✓ krok 6 – konfiguracja zewnętrznych osi,

w które może być wyposażony robot,

✓ krok 7 – opcje robota – pamiętać należy, że

domyślne ustawienie „Robot Languages”

18 Pod lupą

Biuletyn Automatyki 48 (2/2006)

Wirtualne środowisko
do tworzenia
i testowania programów dla robotów FANUC

Rys. 2 Dodawanie elementów

z biblioteki ROBOGUIDE.

ROBOGUIDEROBOGUIDE
W 45 numerze Biuletynu Automatyki poruszony został temat
komputerowego wspomagania programowania robotów
przemysłowych FANUC Robotics. Opisane tam zostało prze-
znaczone do tego celu oprogramowanie Roboguide.
W niniejszym artykule pokażemy, jak przygotować przykła-
dową aplikację za pomocą tego oprogramowania.

Maciej Kaczmarek

ASTOR Sp. z o.o.

Rys. 1 „Workcell Creation Wizard”



jest w języku japońskim,

✓ krok 8 – podsumowanie.

W ten sposób przygotowaliśmy środowisko

i robota.

Przygotujmy teraz elementy z otoczenia robo-

ta oraz detal, który będziemy przenosić.

Aby dodać zarówno stół jak i paletę klikamy

prawym klawiszem myszki w ramach „Cell Brow-

ser” na „Fixture” i wybieramy „Add Fixture –>

CAD Library” – rys. 2. W ten sposób wywołujemy

bibliotekę gotowych elementów dostarczonych

razem z oprogramowaniem ROBOGUIDE. Z tej bi-

blioteki wybieramy zarówno stół, jak i paletę, któ-

ra spełnia założenia naszego projektu. Jeżeli

wśród gotowych elementów nie możemy znaleźć

właściwego, możemy wskazać ścieżkę dostępu do

miejsca gdzie znajdują się pliki z rozszerzeniami

CSB lub IGS – klikamy prawym klawiszem myszki

w ramach „Cell Browser” na „Fixture” i wybiera-

my „Add Fixture –> CAD File”. W ten sposób mo-

żemy rozbudowywać naszą wirtualną przestrzeń

o dowolne elementy.

Dodany „stół” i „paletę” umieszczamy w odpo-

wiednim miejscu w przestrzeni roboczej robota. 

Teraz dodajmy pudełko, które bę-

dzie elementem przenoszonym przez

robota, czyli typu „Parts”. W tym celu

klikamy prawym klawiszem myszki

w ramach „Cell Browser” na „Add

Part –>  Box”. Po wykonaniu tej ope-

racji w przestrzeni pojawi się element,

który będzie widoczny tylko w trakcie

uczenia robota, natomiast nie będzie

widoczny w trakcie symulacji – rys. 3.

Każdy element, który znajduje się

w przestrzeni naszego projektu ma

swoje właściwości. Okno z właściwościami wywo-

łujemy dwukrotnie klikając na dany element w ra-

mach „Cell Browser”. Także właśnie dodane przez

nas „pudełko” ma swoje właściwości – rys. 3.

Ustalmy wymiary pudełka na:

Size in X: 430 mm; Size in Y:

430 mm; Size in Z: 250 mm.

Aby robot mógł przenosić

„pudełko”, musimy go wypo-

sażyć w chwytak. W tym celu

podwójnie klikamy w ramach

„Cell Browser” na „Robot

Controllers –> Robot Con-

troller1 –> GP:1-

R2000iA/165F –> Tooling –>

UT:1(Eoat1)” – rys. 4. Następ-

nie w ramach właściwości te-

go elementu na zakładce

„General” w polu „Primary

CAD” pokazujemy ścieżkę do-

stępu do pliku z rozszerzeniem CSB lub IGS

z chwytakiem w pozycji otwartej (przykładowe

chwytaki są dostarczone razem z oprogramowa-

niem ROBOGUIDE). Po kliknięciu na „Apply”

chwytak zostanie umieszczony na

końcu 6 osi robota, ale aby był właści-

wie ustawiony w przestrzeni musimy

obrócić go o - 90° dookoła osi X – rys.

4. Jeżeli chwytak ma działać prawi-

dłowo musimy skonfigurować pozo-

stałe jego właściwości. Na zakładce

„UTOOL” ustawiamy Tool Center Po-

int (TCP) narzędzia. W naszym przy-

padku przesunięcie tego punktu

względem domyślnego (koniec 6 osi

robota) wynosi 920 mm wzdłuż osi Z.

Na zakładce „Parts” tworzymy powią-

zanie pomiędzy chwytakiem i „pudeł-

kiem” oraz definiujemy przesunięcie,

z jakim będzie pokazywane w trakcie
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Rys. 3 Dodawanie elementów typu „Parts” i właściwości elementów.

Rys. 4 Konfiguracja chwytaka – część 1.

Rys. 5 Konfiguracja chwytaka – część 2.
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symulacji „pudełko”, gdy będzie

przenoszone przez robota – rys.

5. Na zakładce „Simulation”

w polu „Actuated CAD” pokazu-

jemy ścieżkę dostępu do pliku

z chwytakiem w pozycji za-

mkniętej – rys. 6. Ostatecznie

aby chwytak w trakcie symulacji

mógł działać prawidłowo, powi-

nien mieć dwie reprezentacje

w postaci dwóch plików z roz-

szerzeniami CSB lub IGS. Jedną

dla pozycji otwartej, a drugą dla

pozycji zamkniętej. I tak nasz

chwytak z pozycji otwartej jest

zapisany w pliku „36005f-200.IGS”, natomiast

w pozycji zamkniętej w pliku „36005f-200-3.IGS”.

Poniżej pola „Actuated CAD” mamy dwa przyciski

„Open” i „Close”, które pozwalają nam spraw-

dzić, zasymulować zachowanie chwytaka – rys. 6.

Tak samo, jak stworzyliśmy powiązanie pomię-

dzy chwytakiem i „pudełkiem”, musimy stworzyć

powiązania pomiędzy „pudełkiem” i „stołem”

oraz „pudełkiem” i „paletą”. Podwójnie klikając

na „stół”, na zakładce „Parts” zaznaczamy „pu-

dełko” oraz wprowadzamy wartości przesunięcia,

z jakimi będzie pokazywane „pudełko” na „stole”

w trakcie symulacji. Jest to przesunięcie od punk-

tu o współrzędnych [0, 0, 0] „stołu”. Następnie na

zakładce „Simulation” deklarujemy co ile sekund

ma się na „stole” pojawiać nowe „pudełko” – pa-

rametr „Allow part to be picked”. Niech u nas bę-

dzie to 10 sekund. 

Podobnie konfigurujemy powiązanie „pudeł-

ko” z „paletą”, z tą różnicą że na zakładce „Simu-

lation” ustawiamy parametr „Allow part to be

placed”, również na 10 sekund. 

W ten sposób przygotowaliśmy wirtualne śro-

dowisko do napisania programu. Aby uruchomić

edytor klikamy prawym klawiszem myszki w ra-

mach „Cell Browser” na „Robot Controllers –>

Robot Controller1 –> GP:1-R2000iA/165F –> Pro-

grams” i wybieramy „Add Simulation Program” –

rys. 7. Teraz sterując robotem za pomocą wirtual-

nego Teach Pendanta zapamiętujemy poszczegól-

ne punkty w przestrzeni – przycisk „Record” – rys.

7 oraz wprowadzamy instrukcje „Pick” i „Drop” –

przycisk „Inst” – rys. 7. 

Po zakończeniu pisania programu uruchamia-

my całość symulacji klikając na pasku narzędzi

przycisk „Cycle Start” – rys. 7.

Jeżeli napisaliśmy dobrze program i wszystkie

punkty w przestrzeni mogą być osiągnięte przez

robota, to po przyciśnięciu „Cycle Start” zobaczy-

my symulację, której stworzenie było naszym za-

daniem. 

Zachęcam do samodzielnych prób i testów

oprogramowania ROBOGUIDE. Firma ASTOR jako

dystrybutor FANUC Robotics w Polsce może udo-

stępnić nieodpłatnie CD instalacyjne z 30-dniową

wersją testową tego oprogramowania. Aby otrzy-

mać taką płytę CD, wystarczy skontaktować się

z najbliższym oddziałem firmy ASTOR.

Maciej Kaczmarek

maciej.kaczmarek@astor.com.pl

Rys. 6 – Konfiguracja chwytaka –

część 3.

Rys. 7 – Pisanie programu „Simulation” i uruchamianie symulacji.





Często użytkownicy wymagają, aby na potrze-

by produkcji były gromadzone i wykorzystywane

dane pochodzące z baz danych, np. receptury lub

informacje dla inżynierów utrzymania ruchu –

czasy pracy urządzeń. Na stronie www.arche-

stra.biz dostępny jest obiekt $SQLData – szablon

obiektu reprezentujący relacyjną bazę danych SQL

(MicrosoftSQL Server). Za pomocą tego obiektu

można zapisywać i odczytywać dane z istnieją-

cych tabel bazy danych lub utworzyć nowe.

Wszystkie pola tabeli danych powiązane są

z atrybutami obiektów aplikacyjnych. Zapis lub

odczyt odbywa się poprzez tzw. wyzwalacze –

atrybuty dyskretne aktywujące zapis lub odczyt

danych.

Dzięki takiemu rozwiązaniu zminimalizowana

jest konieczność pisania skryptów. Szablon $SQL-

Data wyposażony jest w mechanizm zabezpie-

czeń oparty o autentykację użytkowników zdefi-

niowanych w systemie operacyjnym (Windows

Authentication), serwerze bazy danych (SQL Au-

thentication) lub w oprogramowaniu Industrial

Application Server (ArchestrA Authentication).

Dodatkowo, w celu maksymalizacji poziomu wia-

rygodności danych przepisywanych z bazy do

atrybutów aplikacji tworzona jest tablica transak-

cji, które nie zakończyły się powodzeniem.

Czasami wymagana jest funkcja automatycz-

nego powiadomienia operatorów, inżynierów lub

technologów o zaistniałych zdarzeniach (przekro-

czenie parametrów procesowych, wymagany

przegląd urządzenia). Jako medium dla takich po-

wiadomień może posłużyć odpowiednio sprepa-

rowana wiadomość e-mail, wysyłana automatycz-

nie przez aplikację SCADA. Na stronie

www.astor.com.pl w dziale „Centrum Technicz-

ne” dostępny jest szablon obiektu ($Mail_SMTP)

dla Industrial Application Server (przygotowany

przez Magdalenę Lewicką, studentkę odbywającą

staż w krakowskim oddziale firmy ASTOR) realizu-

jący funkcjonalność automatycznego wysyłania

wiadomości e-mail korzystając z dowolnego ser-

wera SMTP (np.: w sieci firmowej Intranet). Pod-

czas konfiguracji można określić takie parametry

jak: nadawca, odbiorca, serwer pocztowy SMTP,

sposób autentykacji, format wiadomości, priory-

tet, temat oraz treść. Dodatkowo można określić,

czy wysyłany ma być załącznik w postaci pliku.

Wiadomość jest wysyłana automatycznie, gdy od-

powiedni atrybut dyskretny tego obiektu przyj-

muje wartość TRUE.

Do rozszerzania funkcjonalności aplikacji moż-

na wykorzystywać własne obiekty Industrial

Application Server. Logikę przez nie realizowaną

można tworzyć za pomocą skryptów w języku

QuickScript .NET, pisanych bezpośrednio w śro-

dowisku IDE (Integrated Development Envirop-

ment), bądź za pomocą narzędzi programistycz-

nych ArchestrA Object Toolkit.

Marcin Woźniczka

marcin.wozniczka@astor.com.pl
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W poprzednich artykułach z cyklu „Szablony obiektów” przedsta-
wiane były obiekty między innymi do komunikacji ze sterownika-
mi ($DeviceIntegration), obiekty reprezentujące urządzenia analo-
gowe ($AnalogDevice), czy dyskretne ($DiscreteDevice). W niniej-
szym numerze prezentujemy kolejne szablony.

Marcin Woźniczka

ASTOR Sp. z o.o.

szablony obiektów Industrial Application Server
cz. (3)
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Karty CF w jednostkach
sterujących NX

Wykorzystanie zewnętrznych kart pamięci w urządze-
niach automatyki przemysłowej staje się coraz bardziej
powszechne. Karty takie dają możliwość korzystania
z wielu bardzo przydatnych funkcji. Również firma
Horner w najnowszej rodzinie sterowników NX udostęp-
nia taką funkcjonalność.

Najczęstszą sytuacją, w której warto wyko-

rzystać takie rozwiązanie, jest konieczność zbie-

rania dużej ilości danych w urządzeniu. Funkcjo-

nalność ta jest bardzo przydatna w przypadku

konieczności generowania raportów działania

kontrolera. Dzięki zdefiniowanym w oprogra-

mowaniu blokom funkcyjnym realizowanie

funkcji zapisu czy odczytu danych do plików jest

bardzo proste. Do dyspozycji mamy również

bloki umożliwiające zmianę nazwy lub skasowa-

nie pliku na karcie. Samo skonfigurowanie blo-

ków w przypadku zapisu danych ogranicza się

do podania nazwy pliku, oraz zakresu i adresu

zmiennych do logowania, a dla odczytu danych

należy podać dodatkowo adres referencyjny re-

jestru, do którego ma zostać wczytana zmienna.

Pliki, do których będą zapisywane dane, mają

rozszerzenie CSV i bez najmniejszych proble-

mów można je odczytywać i edytować w opro-

gramowaniu Microsoft Excel lub innym arkuszu

kalkulacyjnym. W rejestrach systemowych ste-

rownika możemy zweryfikować ilość wolnej pa-

mięci na karcie oraz jej całkowitą pojemność. 

Podczas tworzenia ekranów operatorskich

mamy możliwość skorzystania z gotowych funk-

cji, które są zaimplementowane w oprogramo-

waniu CsCape. Przy pomocy kreatora możemy

kartę CF sformatować, kasować pliki, podglądać

je, a także definiować, jak ma zachować się ste-

rownik w przypadku zapełnienia karty, lub gdy

zwróci ona błąd. Przy pomocy CsCape możemy

również skompilować program sterujący tak,

aby była możliwość jego uruchomienia z karty

CF bez konieczności użycia oprogramowania

narzędziowego.

Kartę CF można również wykorzystać do

przechowywania plików HTML na potrzeby ser-

wera WWW, wbudowanego w sterownik NX.

Istotnym udogodnieniem jest fakt, iż sterownik

umożliwia dostęp do danych i plików zgroma-

dzonych na karcie przez sieć lokalną lub Inter-

net. Wystarczy przy pomocy lokalnego kompu-

tera połączyć się ze sterownikiem przy pomocy

protokołu FTP. Należy podkreślić, że dostęp do

tej funkcjonalności może być ograniczony dzię-

ki zabezpieczeniu hasłem.

Piotr Adamczyk

piotr.adamczyk@astor.com.pl

Piotr Adamczyk

ASTOR Sp. z o.o.



Rozproszone układy wejść/wyjść 

Moduł komunikacyjny Modbus
RTU Master
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Możliwość zastosowania modułu komunika-

cyjnego w oddalonym układzie wejść/wyjść jest

potrzebna, gdy stajemy przed koniecznością dołą-

czenia do systemu sterowania lokalnych urządzeń

pomiarowych (takich jak wagi, analizatory, itp.),

znajdujących się przy układzie wejść/wyjść rozpro-

szonych, a nie przy sterowniku. Oczywiście można

takie połączenie zrealizować z pominięciem ukła-

du wejść/wyjść, ale wiąże się to albo z konieczno-

ścią prowadzenia dodatkowych długich kabli do

sterownika, albo z zainstalowaniem dodatkowych

modułów wejść analogowych w układzie

wejść/wyjść oraz obecnością wyjść analogowych

w lokalnym urządzeniu pomiarowym. W obu

przypadkach rośnie znacząco cena takiego syste-

mu. Dużo tańszym roz-

wiązaniem może oka-

zać się przekazywanie

informacji łączem sze-

regowym, w protokole

Modbus RTU.

Moduł komunika-

cyjny IC200CMM020

stosuje się w układach

wejść/wyjść rozproszo-

nych z interfejsem sieci

Genius (IC200GBI001).

Jest on instalowany

w podstawce komuni-

kacyjnej IC200CHS006.

Sterownikiem lub kon-

trolerem nadrzędnym

może być sterownik se-

rii 90-30 lub kontroler

serii RX3i, wyposażony

w moduł IC693BEM331. Można też stosować

kontroler RX7i z modułem IC697BEM731 lub

IC687BEM731. Konfigurując IC200CMM020 przy-

dziela się mu pewien rejestrowy obszar pamięci,

tzw. wejściowy i wyjściowy. Obszar pamięci, do

którego sterownik nadrzędny przesyła komendę

do obsługi protokołu Modbus RTU, oznaczany

jest jako %AQ. W obszarze %AI znajdują się infor-

macje statusowe o module oraz dane przesyłane

do sterownika nadrzędnego. Komunikację pro-

gramuje się niemal identycznie jak w przypadku

innych modułów komunikacyjnych, posługując

się blokiem programowym COMREQ. Dla tego

bloku programista definiuje numer komendy pro-

tokołu Modbus RTU, adres urządzenia Slave, ilość

i adres danych. 

Moduł IC200CMM020 ma port RS485, umożli-

wiający pracę w trybie 2- i 4-przewodowym

z prędkością 1200, 2400, 4800, 9600 lub 19200

baud. W razie potrzeby, można też zastosować

dedykowany do urządzeń GE Fanuc konwerter na

RS232 lub optoizolator RS485; urządzenia te są

zasilane wprost z portu komunikacyjnego modułu

IC200CMM020. W jednym węźle można zainstalo-

wać dwa moduły IC200CMM020, każdy z nich ob-

sługuje maksymalnie 247 urządzeń Slave.

Szczegółowe informacje można znaleźć w do-

kumentacji GFK-2423 (opis modułu IC200CM-

M020) oraz GFK-2220 (C lub wersja nowsza – opis

komend COMREQ do obsługi protokołu Modbus

RTU). Dokumentacja dostępna jest na stronie

www.astor.com.pl.

Grzegorz Faracik

grzegorz.faracik@astor.com.pl

W ofercie firmy GE Fanuc pojawił się nowy, ciekawy moduł
komunikacyjny, który umożliwia rozproszonym układom
wejść/wyjść VersaMax komunikację w protokole Modbus.
Tego rodzaju rozwiązanie jest bardzo rzadko spotykane,
toteż warto mu się bliżej przyjrzeć. Grzegorz Faracik

ASTOR Sp. z o.o.

Zastosowanie modułu IC200CMM020
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Układ WGSY-38 jest cyfrowym układem wzbu-

dzenia i regulacji napięcia generatorów synchro-

nicznych dużej mocy. Regulacja napięcia odbywa

się poprzez zmiany prądu wzbudzenia If (rys. 1),

którego źródłem są sterowane za pomocą świa-

tłowodów dwa, trzy lub cztery prostowniki tyry-

storowe. Wartość prądu wzbudzenia If z jednego

prostownika może osiągać 3000 A przy napięciu

wzbudzenia 600 V. WGSY-38 składa się z dwóch

całkowicie niezależnych, funkcjonalnie identycz-

nych kanałów regulacji oraz wspólnego dla obu

kanałów panelu operatorskiego – przemysłowego

komputera PC z ekranem dotykowym. W czasie

pracy układu kanały (A1, A2) rezerwują się na-

wzajem, a w razie wystąpienia awarii aktywnego

kanału następuje przełączenie na kanał będący

w rezerwie.

W każdym z kanałów WGSY-38 zastosowano

sterownik VersaMax firmy GE Fanuc. O wyborze

właśnie tego sterownika dla regulatora przesądził

korzystny stosunek możliwości (dwa porty szere-

gowe z możliwością zaimplementowania Ma-

ster’a RTU) do jego ceny. Sterowniki VersaMax (96

wejść binarnych, 64 wyjścia binarne w jednym ka-

nale) realizują wszystkie funkcje logiczne i dia-

gnostyczne regulatora WGSY-38, a także pełnią

rolę rejestratora zdarzeń w regulatorze.

Sterowniki PLC sprawują również nadzór nad pro-

cesem operacyjnego i awaryjnego przełączania

kanałów (redundancja kanałów). Aby przełącze-

nie nie spowodowało aktywności lub nieaktywno-

ści obu kanałów jednocześnie, sterowniki za po-

mocą wyjść i wejść binarnych wymieniają między

sobą informacje o aktywności i sprawności kana-

łów. 

Do wymiany informacji wewnątrz układu

wzbudzenia, oprócz wejść/wyjść binarnych,

VersaMax wykorzystuje oba swoje porty szerego-

we:

✓ PORT 1 (Master RTU) poprzez konwerter

RS232/485 sterownik wykorzystuje do ko-

munikacji z kartą RC-16 (IEN Gdańsk, 16

wejść analogowych, 10 wyjść analogowych)

oraz ze sterownikami lokalnymi SL-01 (IEN

Gdańsk). Do karty RC-16 sterownik zapisuje

rejestr trybu pracy, odczytuje zaś dostępne

pomiary (m.in. napięcia, prądy, moce). Ze

sterowników lokalnych (stanowiących wy-

niesione, separowane wejścia/wyjścia ste-

Układ wzbudzenia
i regulacji napięcia
Instytut Energetyki, Oddział Gdańsk (IEN Gdańsk) od blisko 50 lat zajmuje się projekto-
waniem układów wzbudzenia. Opracowane przez tę firmę układy pracują w wielu elek-
trowniach w kraju i za granicą. W roku 2004 w IEN Gdańsk został zaprojektowany i wy-
konany nowy układ wzbudzenia typu WGSY-38. W tym samym roku IEN Gdańsk doko-
nał instalacji i uruchomienia urządzenia na obiekcie (Elektrownia Bełchatów). Od tego
czasu powstało jeszcze pięć takich układów, w tym jeden jako produkt eksportowy.

Rys. 1. Schemat poglądowy układu wzbudzenia i regulacji napięcia

typu WGSY−38




