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PRINCIP KOMUNIKACE

Pro ovladani zafizeni s komunikaci MP-Bus automatem MICROPEL Ize pouZit pfevodnik
komunikaci MP-Bus — Modbus RTU, konkrétné Belimo UK24MOD. Automat pak miZze pomoci sady
Modbus registr(l pfevodniku ovladat a vycitat stav zafizeni pfipojenych k pfevodniku na lince MP-
Bus. UK24MOD umoziiuje pfipojit max. 8 MP-Bus zafizeni.

NAVOD K TVORBE PROGRAMU

V automatu je tfeba mit spustén USART ovlada¢ linky RS485. V programu pak Ize vyuZit
obecnou Simple4 knihovnu komunikace Modbus RTU master a rozsifujici knihovnu pro komunikaci
s pfevodnikem UK24MOD, pievodnik funguje jako Modbus RTU slave. Programem miZeme
obsluhovat i vice pfevodniki UK24MOD, pouZziti nijak neomezuje moznost pfistupu k jingm Modbus
RTU slave zafizenim na lince. VSechny slave nicméné musi mit nastaveny shodné komunikaéni
parametry.

KNIHOVNA PRO UK24MOD

Kazdy ovladany pfevodnik bude v programu repezentovan proménnou s pfeddefinovanou
strukturou _UK24MOD. Po resetu automatu v programu zavolame inicializa¢ni proceduru
komunikace s danym prevodnikem, mimo to je tfeba také nastavit komunikacni parametry Modbus
master. Poté zagne - na zakladé volani obsluzné procedury v kazdém prichodu programovou
smyckou - automatické vy€itani hodnot fidicich a stavovych registru zafizeni MP-Bus z pfevodniku
po lince Modbus. Vy¢itané hodnoty budou ukladany do proménné prevodniku a bude mozno s nimi
v programu snadno pracovat. Také bude moZno zadavat povely k zapisu hodnot fidicich registrd do
pfevodniku pres linku Modbus. Kazdé zafizeni MP-Bus muZe mit navic zapojen externi senzor,
komunikacni strojek automaticky zajisti pozadované nastaveni typu senzoru daného zafizeni podle
zadani. Zapisy do registri Sensor-type v pfevodniku se tak uzivatel v programu nijak nemusi
zabyvat.

Nastaveni typu senzoru

Hodnoty typu senzort pfipojenych k MP-Bus zafizenim se pfedaji jako jeden z parametr
inicializaéni procedury. Po spusténi komunikacniho strojku dojde nejprve k zapisu téchto hodnot do
registri Sensor-type v prevodniku, aZ poté zacne proces opakovaného vy¢itani registri podle
nastaveni. Navic bude strojek zapisy registru Sensor-type neustale opakovat (konkrétné kazdych
90 sekund), jak je doporu¢eno vyrobcem v manualu k pfevodniku UK24MOD.

Prace s vyétenymi hodnotami registrii pfevodniku

Kazdému spravné naadresovanému zafizeni na MP-Bus odpovida jedna pozice. Kazda
pozice je v pfevodniku reprezentovana 20 registry, ke kterym Ize pfistupovat pres linku Modbus.
Pfipojenych MP-Bus zafizeni mUZe byt 8, s adresami v rozmezi 1-8 (resp. pozicemi 0-7).
InicializaCni procedure se pfeda informace, jaké pozice budou na MP-Bus aktivni. Komunikaénim
strojkem pak budou z pfevodniku opakované vycitany pouze registry zafizeni na téchto pozicich.
Proménna pfevodniku obsahuje také polozku MPDev, coz je pole 8 struktur typu
_UK24MOD_DevReg. Definicie struktury vypada takto:
type struct

word Setpoint,

word OverControl,
word Command,
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word ActualPosition,

word RelVolFlow,

word ErrorsMalfunctions,

word SensorType,

word SensorValue,

word SeriesNuml,

word SeriesNum2,

word SeriesNum4,

word ActuatorType,

word TimeMonitoring,

word Min,

word Max,

word AbsVolFlow,

word _nul,

word _nu2,

word _nu3,

word _nu4,

byte readoutErr,

byte stype,

longword stypetime
end _UK24MOD_DevReg

Od prvniho wordu Setpoint az po word _nu4 struktury budou uloZeny vy¢itané hodnoty 20
registrli z pfevodniku. PoloZka readoutErr uréuje platnost vy¢tenych hodnot, zbylé poloZzky jsou
pracovni proménnée komunikaéniho strojku. Obecné Ize fici, Ze hodnoty prvnich 20 poloZek jsou
platné, kdyZ je hodnota readoutErr rovna 0.

Zapisy registru pifevodniku
Do prevodniku je mozno nastavit hodnoty 6 z celkem 20 registri kazdého MP-Bus zafizeni.
Zapis hodnoty registru se kdekoli v programu provede pfes zapisovou funkci. Pro ¢isla téchto 6
registr(, kterd se uvadi jako jeden z parametrd zapisoveé funkce, plati pfeddefinované konstanty:
_MPDEVREG_Setpoint, MPDEVREG_OverControl, MPDEVREG_Command,
_MPDEVREG_SensorType, MPDEVREG_Min, MPDEVREG_Max. Nicméné, registr Sensor-type
bude zapisovan komunika¢nim strojkem automaticky, opakovang.

Popis knihovnich funkci

Inicializaéni procedura

subroutine UK24MOD_Init(var _UK24MOD ukmod, byte addr, word msk,
word t100, const _UK24MOD_SensorTypes st)

Proceduru zavolame po restartu automatu. Pfedavanymi parametry jsou:

ukmod ... proménna struktury UK24MOD; reprezentuje pfipojeny
pfevodnik UK24MOD;

addr ... skute¢na Modbus adresa pfevodniku; v rozsahu 1 az 247;
msk ... bitova maska aktivnich MP-Bus zafizeni pfipojenych

k pfevodniku; pouze registry téchto zafizeni budou také vygitany
komunikacnim strojkem; msk=0x82 znadi aktivni zafizeni na pozicich
1 a7, to odpovida zafizenim MP2 a MP8 na krabicce prevodniku;
t100 ... poZzadovana doba opakovani vyéitani registrd kazdého
aktivniho MP-Bus zafizeni; jednotka je 100 milisekund; hodnota bude
odpovidat poZzadavkim na aktualnost vy¢tenych dat; je zbyte¢né
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vyCitat pfilis Casto, zvlast jestli bude program obsluhovat vice Modbus
SL zafizeni; pro konkrétni hodnotu t100 bude vytiZeni linky Modbus
z&viset na zadanem podtu aktivnich MP-Bus zafizeni pomoci msk;

st ... pole 8 bajtu v kodové paméti udavajici konfiguraci pfipojenych
typl senzor(; kazdy bajt odpovida jedné pozici MP-Bus zafizeni; u
neaktivnich zafizeni a zafizeni bez pfipojeného senzoru se zada
hodnota 0; viz vzorovy pfiklad;

Pokud dojde k zadani chybné Modbus adresy nebo nulového poétu aktivnich zafizeni, komunikacni
strojek pak Zadnou komunikaci nezahdji.

Komunikaéni strojek
subroutine UK24MOD _ServicelLoop(var _UK24MOD ukmod, var _modbusMA modM)

Proceduru volame v kaZzdém prichodu programovou smyckou automatu. Strojek zajiStuje vy¢itani
registr(l aktivnich MP-Bus zafizeni z prevodniku UK24MOD. Takeé obstarava provadéni prikazu
z4pisu registru zadanych pomoci zapisové funkce. Pfedavanymi parametry jsou:

ukmod ... proménna struktury UK24MOD; reprezentuje pfipojeny
pfevodnik UK24MOD;

modM ... proménna typu Modbus master reprezentujici linku, na niz je
pfevodnik UK24MOD pfipojen;

Zapisova funkce

function bit UK24MOD_SetWriteDevReg(var _UK24MOD ukmod, byte devix,
byte regn, word regval)

Funkci volame kdekoli v programu pro zadani prikazu zapisu registru v pfevodniku UK24MOD.
Pfedavanymi parametry jsou:

ukmod ... proménna struktury _UK24MOD; reprezentuje pfipojeny

pfevodnik UK24MOD;

devix ... pozice (0 az 7) MP-Bus zafizeni, jehoz registr ma byt zapsan;

regn ... Cislo registru (1 az 20) zafizeni, ktery ma byt zapsan; je

vhodné pouZit jednu z pfeddefinovanych konstant

_MPDEVREG_Setpoint, MPDEVREG_OverControl,

_MPDEVREG_Command, MPDEVREG_SensorType,

_MPDEVREG_Min, _MPDEVREG_Max; ostatni registry slouZi jen pro

¢teni;

regval ... hodnota zapisovana do registru;
Funkce vraci 0, pokud je v sou¢asné dobé zadan nebo zatim nedokonéen jiny pfikaz zapisu, pak je
tfeba pozadavek zopakovat pozdéji. Po uspésné zadani prikazu zapisu vraci funkce hodnotu 1,
pfikaz bude zpracovan a je tfeba pockat na jeho vysledek. Dokonceni zapisu je mozno detekovat
v programu stavem (ukmod.cmdSet = 0 and ukmod.cmdResult <> 0), ktery bude trvat az do zadani
dalSiho pfikazu. Hodnota ukmod.cmdResult udava vysledek posledniho zapisu:

1 ... zapis probéhl bez chyby;

13 ... v pfikazu zadana neplatna hodnota devix nebo regn;

jina ... chyba Modbus; hodnota méa pfimo vyznam chybového kodu
zpracovani Modbus pfikazu;
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Vzorovy priklad

Program nastavi parametry a spusti vy¢itani hodnot registrd MP-Bus zafizeni na pozicich 1
a 3 (pocitano od pozice 0) prevodniku UK24MOD. Po nastaveni pfiznaku eventl resp. event2 vné
tohoto kddu dojde k zapisu hodnoty registru Setpoint resp. Override-control zafizeni na pozici 1.
Nastaveni event3 spousti zapis registru Command zafizeni na pozici 3. Pfi zadani pfikazu zapisu
dojde ke shozeni pfiznaku.

;---- Modbus-master:
var _modbusMA modM
if (RESET) then
; Modbus komunikace na lince L2, kom. rychlost 38400 Bd, bez parity,
; timeout odpovédi 20 ms, min. doba klidu na lince 5ms
ModbusMA_Config(modM,1,38400,0,20,5)
ModbusMA STM(modM)
;---- UK24MOD:
var _UK24MOD ukmod
;5 MP-Bus zarizeni na pozici 1 (pocitano od @) ma pripojen pasivni senzor
; 1-20kOhm, zarizeni na pozici 3 ma pripojen aktivni senzor
code _UK24MOD_SensorTypes ukmod_stype = (0,3,0,1,0,0,0,0)
if (RESET) then
; prevodnik UK24MOD s Modbus-slave adresou 7 (komunikacni parametry a Modbus
adresa se nastavuji prepinac¢i DIP), na rozhrani MP-Bus budou zapojena 2
zarizeni na pozicich 1 a 3, pauza mezi dvéma ndslednymi vyctenimi registri
téhoz zarizeni bude 10*1@0ms (1 sekunda), jako posledni parametr se predavaji
typy senzorl, které jsou pripojeny k jednotlivym zarizenim MP-Bus
UK24MOD_Init(ukmod,7,0x0A,10,ukmod stype)
UK24MOD_ServiceLoop(ukmod,modM) ; obsluznd procedura
;---- Obsluzny program MP-Bus zarizeni:
var byte eventl, event2, event3
var word devl_setpoint
var byte devl_overval
var byte wr_devpos, wr_regn, wr_pendle
var word wr_regval
if (RESET) then
begin
wr_regn=0
wr_pendle=0
eventl=0
event2=0
event3=0
end
;*¥* obsluha MP-Bus pozice 1:
if (ukmod.MPDev[1].readoutErr = @ and ukmod.MPDev[1l].ActuatorType <> @) then
begin
; registry zarizeni na pozici 1 vycteny a zarizeni je pritomno
; na MP-Bus, mohu pracovat s hodnotami registrd ukmod.MPDev[1]

e Be Le W W

N
if (wr_regn = @) then ; lze zadat dalsi zdapis
begin
; zde se vyhodnocuji udalosti, které vedou k zapisu
if (eventl) then
begin
eventl=0
wr_devpos=1
; zména polohy ventilu zarizeni
wr_regn=_MPDEVREG_Setpoint
wr_regval=devl setpoint
end
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else if (event2) then
begin
event2=0
wr_devpos=1
; Pizeni polohy pomoci Override control registru
wr_regn=_MPDEVREG_OverControl
wr_regval=devl_overval
end

end

end

;*¥* obsluha MP-Bus pozice 3:
if (ukmod.MPDev[3].readoutErr = @ and ukmod.MPDev[3].ActuatorType <> @) then

begin
; registry zarizeni na pozici 3 vycteny a zarizeni je pritomno
; na MP-Bus, mohu pracovat s hodnotami registrd ukmod.MPDev[3]

.
if (wr_regn = @) then ; lze zadat dals$i zapis
begin
; zde se vyhodnocuji udalosti, které vedou k zapisu
if (event3) then
begin
event3=0
wr_devpos=3
; spusteni Adaptace zarizeni
wr_regn=_MPDEVREG_Command
wr_regval=1 ; prikaz Adaptation
end
end
end

;¥* obsluha pozadavkd zapisu do prevodniku:
if (wr_regn <> 0) then

begin
; Pizeni zapisu registru
if (wr_pendle = @) then
begin
; zde se zadava novy zapis
if (UK24MOD_SetWriteDevReg(ukmod,wr_devpos,wr_regn,wr_regval)) then

wr_pendle=1
end
else ; cekd se na dokonceni zapisu
begin

; zde se ceka na dokonceni zapisu
if (ukmod.cmdSet = @ and ukmod.cmdResult <> @) then
begin
wr_pendle=0 ; zapis dokoncen
; Pokud zdpis (komunikace na lince Modbus) probéhl bez chyby,
; pripadné, pokud byly predany chybné parametry zdpisu (wr_devpos
; mimo rozsah ©-7 nebo wr_regn mimo rozsah 1-20), proces zdapisu
; ukoncime a bude mozno zadat zapis novy. Jinak dojde k opakovani.
if (ukmod.cmdResult = 1 or ukmod.cmdResult = 13) then

wr_regn=0
end
end
end
5 . pokracovan v programu automatu ...
;--- konec celého programu:
RESET=0
end
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