TwinCAT 3 & 10-Link IFM

Projet TwinCAT 3 10-Link

IO-Link est un systeme de communication pour la connexion de capteurs et d'actionneurs
intelligents normalisé IEC 61131-9. Le systeme se compose d'un maitre 10-Link et d'un
périphérique 10-Link : un capteur, un actionneur ou une combinaison des deux. Le maitre 10-Link
peut étre une passerelle vers un bus de plus haut niveau tel que PROFINET, EtherCAT ...

Le matériel mis en oeuvre dans cet article :

Un PC avec I'environnement TwinCAT 3

Master 10-Link Profinet d'IFM AL1100

Bouton Capacitif KT6101 d'IFM : communique en IO-Link
Détecteur Laser O5D150 d'IFM : communique en |0-Link

Le Runtime TwinCAT constituera notre PLC et va gérer la communication avec le Master 10-Link
Profinet. Le schéma suivant résume le montage :
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Profinet IFM AL1100
Profinet \
PC avec TwinCAT 3 XAE T
L)

o)Vl N
BP Capactif + Led @_—r g
IFM KT6101 il
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Les appareillages Profinet s'integrent "naturellement" dans I'éco-systéeme Siemens mais il est
également possible d'associer ce matériel a TwinCAT 3, ou classiguement, on utilise la
communication EtherCAT. La procédure sera tres proche de la mise en oeuve d'un coupleur
Ethercat vu dans I'article précédent, mais nécessitera de configurer manuellement le matériel.

Configuration du Master |O-Link

Le logiciel Moneo d'IFM

On utilisera le logiciel Moneo dont une licence est fournie avec le Kit 10-Link d'IFM.
Il permet de configurer :

e |e Master I0-Link (AL1100)
e les capteurs IO-Link associés
o le bouton capacitif KT6101
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o le détecteur de distance O5D150
La configuration réseau choisie pour le Master est :

e @IP:192.168.1.198
e Netmask : 255.255.255.0
e Gateway : 192.168.1.1

Il est nécessaire que la carte réseau de votre PC soit sur la méme plage d'adresse que le Master |O-
Link. Dans cet exemple, I'@IP du PC est réglée a 192.168.1.44.

ifr moneo X+

<« &) oD localhost:5000/shell/app/parameterization/online g =

e 8/12/2022

a M @ ifm moneo 3:17:29 PM

Connected devices

Q Hide empty ports Network scan

Product name Custom name Location Vendor Family Actions
¥ AL1100 al1100 192.168.1.198 ifm electronic gmbh 10-Link Master
KT6101 Port 1 ifm electronic gmbh KT
05D150 Port 2 ifm electronic gmbh
Port 3 | Disabled

Port 4 | Disabled

Le détecteur de distance O5D150

Pour le détecteur de distance O5D150, il n'y pas grand chose a vérifier, la distance de détection est
réglée a 100 cm, quand la distance mesurée est inférieure a 100 cm, la sortie SwitchState vaut
"True' et passe a 'False' quand la distance dépasse 100 cm. La plage de mesure du détecteur est
comprise entre 5 cm et 200 cm.
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ifm moneo * ar - m} *

O (] localhost:5000/shell/app/parameterizationfonline/4 2eebd9b-99d3-4618-aafd-a760657c1424 w =

@ ifm moneo @ | &2

3:19:10 PM
< BACK Connected: al1100 (192.168.1.198) / Port 2 / 05D150

Parameter v

Identification

kK

Application Specific Tag:

Product name:
Family:
Vendor:

Vendor ID:

05D150
05D
ifm electronic gmbh

0x1361310d|

Serial number:

Hardware / firmware
revision:

Description:

000008881411
AD /343

Optical distance sensor.

Visible laser light,
protection class 1 laser.
Connection: 2 switching
outputs normally open /
closed complementary DC
PNP

Bytes 1d 54d

0x174|372d|
Bytes 1d 116d

Device ID:

Current device

Maximum
value

¥ Source Parameter name Minimum Description

v ldentification

Possibility to mark a device with
user- or application-specific
information.

Application-specific Tag

v Parameter

WRITETO DEVICE  SAVE PARAMETER SET  DISCARD

Le bouton capacitif KT6101

Pour le bouton capacitif, il y a plusieurs modes de fonctionnement possible

e dynamique,
e static,
e bistable.

plusieurs choix de couleurs de fonctionnement, de réglage de sensibilité, etc. Dans ce contexte, le
mode Bistable avec deux couleurs prédéfinies est choisi:

e bistable: un appui, la sortie s'active, un second appui la sortie s'éteint.
e couleurs: bleu a I'état de repos, vert en marche.
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ifm moneo x + - m] s
“ @] oD localhost:5000/shell/app/parameterization/online/b868f810-3210-4d74-acf8-c9ad8564a720 g =

@ ifm moneo ® :/1192/52505:,4

d: al1100 (192.168.1.198) / Port 1 / KT6101

Identification Parameter v Diagnosis v

Application Specific Tag: *** #
Function Tag: xS

Location Tag: oo

Product name: KT6101 Serial number: 000009061788

Family: KT Hardware / firmware 8/2019.09.12

Vendor: ifm electronic gmbh Il

Vendor ID: 0x136310d | Description: Capacitive illuminated
Bytes 1d 54d pushbutton, Plastic
housing, Pig-Tail M12

Device ID: Ox3EA|1002d |
Bytes 3d 234d

Current device - . —
¥ Source Parameter name value Minimum Maximum Description

v ldentification
Possibility to mark a device with

Application-specific Tag user- or application-specific
information.

WRITE TO DEVICE = SAVE PARAMETER SET  DISCARD

Avant de se déconnecter du logiciel Moneo, on n'oublie pas de faire un write des modifications
effectuées.

Association du Master 10-Link a
TwinCAT

Mise en place de la liaison Profinet

Apres avoir crée un projet TwinCat, développer I'arborescence, et faire un clic droit sur :

e |[/O -> Devices -> Add New Item
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@ TwinCAT Praject_IO_LINK_IFM - TcXaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PLC  Team  Scope Tools  Window  Help

- | B~-a-2 w | = - | Release ~ TwinCAT RT (x64) - P Attach... ~ 3 -
% Build 4024.32 (Loaded) ~ E|3 Y @|':‘_._;é| TwinCAT Project_IO_LINK ~  <Local> - i
Solution Explorer e > I x
@& o-a| s
Search Solution Explorer (Ctrl+5) P~

n'__| Solution "TwinCAT Project_|O_LINK_IFM' (1 project)
4 ] TwinCAT Project 10_LINK_IFM

bl SYSTEM
MOTION

(43| SAFETY

@C++

ANALYTICS

& Mappin 0 Add New ltem... Ins
0 Add Existing Item... Shift+Alt+A

Rename

On sélectionne un Profinet I/O Controller (RT)

e on peut laisser le nom de base : Device 1

&% Mappings
@5 vapping Insert Device x
Type: = EtherCAT Al Ol |
Cancel
L Pro T]
e Profingt 170 Controller CCAT |
g8 Profinet | /0 Contraller ELEE31, EtherCaT
¢ Profinet 1/0 Controller ELEE32, EtherCAT
s Profinet [/0 Contraller ELEE33, EtherCaAT
458 Prafinet |70 Contraller ELEE34, EtherCAT
& Profinet| /0 Device (RT) e e
-gge Profinet 10 Device CCAT [RT) (®) PC only
e Profinet 10 Device CCAT [RT + IRT)
58 Profinet |0 Dievice ELEG31-0010, EtherCAT O o
-4 Profinet 1/0 Device ELEG33-0010, EtherCAT (0B anly
[H-€if CAMNopen
[r]-=== DeviceMet v Ol
Marme: |Device 1 |

- T T = T = 1

Sur Device 1, on va faire un clic droit :

e Add New ltem
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L@ TwinCAT Praject_|O_LINK_IFM - TcXaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team  Scope Tools  Window  Help
ie-0|8B-h-2 YT < < | Release ~ | TwinCATRT (x64) - p Attach.. - ) -/

% Build 4024.32 (Loaded) ~ 882 < e|w
I

ﬁ| TwinCAT Project_|O_LINK ~ <Local» -

Solution Explorer
@E-|o-a|p-
Search Solution Explorer (Ctrl+§)
m Solution "TwinCAT Project_|O_LINK_IFM' (1 project)

4 ) TwinCAT Project_I0_LINK_IFM
b (@l SYSTEM

4 [Fo

4 %L Devices
. Device 1 (Profinet Controller) =
): Image 11 Add Mew ltem... L\\) Ins
b Inputs ‘0 Add Existing ltem... Shift+Alt+ A
[ e TP L D, ne

Et choisir dans Miscellaneous

e un Profinet I/0 Device

@ TwinCAT Project_IO_LINK_IFM - TcXaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PLC  Team  Scope Tools Window  Help
i0-0(8-a-a WX = < | Release ~ TwinCAT RT (x64) ~ P Attach... = I - A

% Build 4024.32 (Loaded) ~ < E\c 2% @| 4
E—

@& | TwinCATProject JO_LINK - <Local> ~poi |

Solution Explorer ~ 0 x
@et-|o-a|s-
Search Solution Explorer (Ctrl+5) P = Insert Box

m Selution "TwinCAT Project_IO_LINK_IFM' (1 project)

4 ] TwinCAT Project_|O_LINK_IFM Type: BK3053 [K-Bus coupler] ~ | Ok |
[ ﬂ SYSTEM EKA103 [K-Buz coupler)
C2unl [Embedded PC) Cancel

CFuwl [Embedded PC)
L8193 [Embedded PC)

11| SAFETY C+9020 (Embedded PC) Multple:
B cer EKTI00 [EtherCAT coupler] B
ANALYTICS ELBE31-0010 (EtherCAT terminal)
4 170 -] ELE633-0010 [EtherCAT terminal)
%2, Devices . EP3300 (IPET EtheiCAT coupler)

FC33x1 [TwinCAT CCAT Device)
IL=-B303 [IP-Link coupler)

4 . Device 1 (Profinet Controller)

=8 Image . .
* - PNTC Device [TwinCAT Supplement]
4 Inputs - PROFINET 10 Device
b B Outputs & PROFIdrive MC [DPYZ2 / PNIO)
& Mappings Mizcellaneous L\\,

A ce Profinet I/O Device, on associe le fichier GSDML du MAster |O-Link Profinet AL1100. Le fichier
GSDML est disponible sur le site d'IFM.
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| open x
U <« Documents » G5D » DescriptionFile_AL1T0x_AL120x_GSDML_PN_2-3-23 ~ ] L Search DescriptionFile_AL11...
Organize Mew folder =~ [ @
(el MName Date modified Type Size
5 Quick access
5 GSDML-V2.34-ifm-ALT100-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 135 KB
[ Desktop - - : - -
& GSDML-V2.34-ifm-AL1101-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 139 KB
¥ Downloads ¢ 5 GSDML-V2.34-ifm-AL1102-20181105 11/18/2019 1:31 PM XML Source File 139 KB
Documents R GSDML-V2.34-ifm-AL1103-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 139 KB
| Pictures - & GSDML-V2.34-ifm-AL1200-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 139 KB
Background & GSDML-V2.34-ifm-AL1201-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 133 KB
capture2 R GSDML-V2.34-ifm-AL1202-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 139 KB
DescriptionFi & GSDML-V2.34-ifm-AL1203-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Source File 139 KB
escriptionFile_s
Projet_[FM
@ OneDrive
[ This PC
= MNetwnrk N
File name: | GSDML-Y2.34-ifm-AL1100-20181105 e | Profinet GSDML-File (*xml*)

Configuration IP du Master 10-Link

Il faut modifier I'adresse IP en fonction de celle associée au Master 10-Link. Avec Moneo nous
I'avions configuré a :

e @IP =192.168.1.198

C'est cette valeur que nous allons saisir

{Z] TwinCAT Project_IO_LINK_IFM - TcXaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team  Scope  Tools  Window  Help
-o|8-a-2 W% 0 -0 - Release ~ TwinCAT RT (x64) - b Attach.. - | -

v BB 2  &|[®]7. & TwinCAT Project I0_LINK - || <Local> - | |

% Build 4024.32 (Loaded) ~ -

Solution Explorer VOl TwinCAT Project_IO_LINK_IFM & > _
Bl-| o .
@y & | ©-a |ﬁ|E| General Device Diagnosis Features ADS
Search Solution Explorer (Ctrl+5) P~
%] Solution TwinCAT Project_|O_LINK_IFM' (1 project) Device Configuration 5
4 “i TwinCAT Project_IO_LINK_IFM GSDML-V2 344m-AL1100-20181105 xml | 51'
b |l SYSTEM adl
Device Configure... Refresh GSDML... [ Legacy config
SAFETY Adapter Properties
Q C++ Stationname
ANALYTICS [an100 |
4 170
4 #?S Devices Vendor ID Device ID HW Version SW Version
4 & Device 1 (Profinet Controller)
e [o0136 | [macs2 | [n.a. | [n.a. |
o g
4 Inputs IP configuration
b [ Outputs
[, IPaddress | 192 . 168 . 1 . 13q |
& ;
@1 Mappings Subnet | 255 . 255 . 255 . O |
Gateway | 192 . 168 . 1 . 1 |
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Ajout des capteurs |0-Link

En développant I'arborescence, dans APl -> Term2 (4 ports), faire :

e Add New ltem

Solution Explorer ARl TwinCAT Project_|O_LINK_IFM + X
G B '| o a | ﬁlzl General ' Diagnosis
Search Solution Explorer (Ctrl+§) P~
. R R R Name: |TenT| 2 (4 Ports)
m Solution "TwinCAT Project_IO_LINK_IFM® (1 project)
4 ol TWinCAT Project_1O_LINK_IFM Object i:  [0x031D0002 |
b [dl SYSTEM Type: [Frofinet Module,fixed in siot 1 |
MOTION
pLC Commert: GSDML: GSDML-2.344m-AL1100-20181105xml
Module Info: 10-Link Master StandardLine Profinet 4 Ports P67
SAFETY Orderhumber: ALT100
m C++
& anavymcs
4 110
4 "R Devices Disabled Create symbols
4 £ Device 1 (Profinet Controller)
jg Image
4 Inputs
b [ Outputs
4 all100
4 Inputs
# PnloBoxState
#| PnloBoxDiag
4 [ Outputs
I+ PnloBoxCtrl
4 B AP
P BB Term 1 (DAP Module)
4 % Term 2 (4 Ports) =
4 B Subterm 5 (10-Link Master) o EEiEiE (R IS
Inputs Rename
N 0 Outputs Disable
m 1 Viappings

Au départ, les SubModules associés aux SubSlot 2,3,4,5 sont vides. Nous allons les configurer de la
maniere suivante :

e Pour le SubSlot 2 (Port 1), nous allons brancher la bouton capacitif qui nécessite 4 bytes
en Input et 1 byte en output. Comme cette configuration n'existe pas, nous mettrons 4
bytes en Input, 4 bytes en Output + PQI.

e Pour le SubSlot 3 (Port 2), nous allons brancher le détecteur de distance qui nécessite 2
bytes en Input. Cette configuration existe et nous placerons 2 bytes en Input + PQI.

e Pour le SubSlot 4 (Port 3), comme aucun capteur n'est branché, nous placerons Disabled

e Pour le SubSlot 5 (Port 4), comme aucun capteur n'est branché, nous placerons Disabled
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i Device Configuration

=4 10-Link Master StandardLine

Slat todule SubSlot Subkodule -
. . BB 4 Ports
HE 1] Term 1 [DAP Module] Subterm 5 [10-Link kaster]
28 1 Term 2 4 Parts] Subterm & [I0-Link In/Out 4/ 4 Byte ...

Subterm 7 [10-Link In 2 Byte + PAI
Subterm 8 [Dizabled)
Subterm 9 [Disabled]

HHHBHHBH
[ R

10-Link In 32 Byte + PQI
10-Link In 16 Byte + PQI
10-Link In 8 Byte + POI
10-Link In 4 Byte + POI
10-Link In & Byte + PO
10-Link In 1 Byte + POI

SubModulelnfo ‘Tizabled
Dizabled

Configuration de la PLC

Programme Main et Fonctions

Faire un clic droit sur PLC et faire :
e Add New ltem
Choisir un Standard PLC Project que nous nommerons PLC1.

@ TwinCAT Project_|O_LINK_IFM - TcXaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team  Scope  Tools Window  Help
-0 8-9-2 a | « |  Release ~ | TwinCAT RT (x64) ~ P Attach... ~ F

% Build 4024.32 {Loaded) EIE;‘ @I'f.-_iié| TwinCAT Project_IO_LINK ~ | <Local> - cE

Solution Explorer

o e '| oL | '&E General  Ple Settings

Search Solution Explorer (Ctrl+5)
= Soluti?n 'TwinC;.ﬂlTProject_IO_LINK_IFM' (1 project) E!. TwinCAT System Manager
4 “i TwinCAT Project_|O_LINK_IFM v3.1 (Build 4333)

TwinCAT PLC Server

T Add New ltem... N Ins
‘3 Add Existing ltem... Shift+Alt+4 ight BECKHOFF © 1996-2021


https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688033949126.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688033958501.png

Fonction pour le capteur de distance

Nous allons dans un premier temps créer une fonction permettant de récupérer et mettre en forme
des données du capteur de distance O5D150. Apres avoir développé I'arborescence de PLC1, sur

POUs, faire un clic droit et faire un Add POU :

e donner le nom FB_O5D150
e dans type, choisir Function Block
e pour le langage, Structured Text (ST)

puis faire Open.

C
o pLCI

r L—;J PLC1 Project
[ External Types

il

-

[

4 {H]

[

Add POU

@ Create a new POU (Program Organization Unit)

[+ [-3] References
[ DUTs
[ GVLs
5] MAIM (PRG)
[ VIsUs
b g8 PlcTask (PlcTask)
O7F PLCY Instance

SAFETY

E C++

ANALYTICS
A /0

4 4% Devices

4 #% Device 1 (Profinet Controller)
=B Image
P Inputs
[l Outputs
4 all1o0
F] Inputs
# PnloBoxState
#| PnloBoxDiag
4 [ Outputs
- PnloBoxCtrl
4 [ AP
o BEE Term 1 (DAP Module)
4 BB Term 2 (4 Ports)

Mame:

|FB_DED15[J|

Type
D Program
(®) Function Block
] Extends:
[]implements:
[] Final

Access specifier:

[] abstract

Structured Text (5T)

i) Function

Implementation language: l,\u,&
Structured Text (ST)

€

bs M Cohtaren 5 O] inlk Adactard

Avant de commencer a coder la fonction, il est nécessaire de comprendre le formatage des

données du capteur O5D150.
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6 Observation

Process data input RecordT (16 Bit)

Fig. PDV1. Current distance.

Value range [cm] (5 to 200) * 1
Switch state [OUT1] BooleanT
Fig. BDC1. State depends on settings for BDC1.

Value range false Inactive)
true Active)

acn =

Distance n/a N
o [ | EEEN

La documentation IFM montre que deux octets (Bytes) sont utilisés pour former un mot (Word 0) de
16 bits.

Il faut faire attention a la lecture des données, dans ce cas précis :

e le premier octet contient
o 8 bits de distance, il s'agit de I'octet de poids fort pour le calcul de la distance que
I'on peut noter [x7x6x5x4 x3x2x1x0]
e |le second octet que I'on peut noter [y7y6y5y4 y3y2yly0]
o 4 bits de poids fort [y7y6y5y4] qui constituent I'information de poids faible de la
distance
o 4 bits de poids faible
o le bit de poids le plus faible [y0] correspond au Switch state

La distance est codée sur 12 bits et correspond au regroupement suivant :
o [X7x6x5x4 x3x2x1x0_y7y6y5y4]
Différentes opérations seront a effectuer :
e récupérer les deux octets depuis le Master |0-Link
e I'information du détecteur de distance est codé sur un bit, le Switch State [Out1]

o former a partir des deux octets le mot Word 0 sur 16 bits
e réaliser un décalage de 4 bits vers la droite pour récupérer les 12 bits de distance

Fonction O5D150 : variables

Deux variables de sortie seront crées:

e nCurrentDistance de type INT pour afficher la distance mesurée entre 5 et 200 cm. Le
petit n devant la variable précise qu'il s'agit d'une variable de type number (nombre).
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e bSwitchState de type BOOL pour afficher I'état TRUE ou FALSE de la valeur de mesure de
distance (TRUE quand la distance mesurée est inférieure a 100 cm). Le petit b indique
gu'il s'agit d'une variabele de type booléenne.

Variables d'affectation
alnputBytes AT SI* : ARRAY[O..1] OF BYTE;

c'est les variables que nous allons utiliser pour associer les deux octets d'Input contenus dans la
trame 10-Link du O5D150.

e AT %I* va permettre |'affection

e ARRAY[0..1] OF BYTE signifie que nous avons un tableau de 2 octets

e alInputBytes[ 0] constituera dans cet exemple I'octet de poids fort

e alInputBytes[1] constituera I'octet de poids faible

e nWordd de type Word permettra de créer le mot de 16 bits contenant les informations de
distance

e nWord temp® et nWord templ de type Word sont des variables tampon pour exécuter les

opérations

Solution Explorer = 0 x| MAIN FB_O5D130 & X

o P 1|  FUNCTION BLOCK FB_0SDLS0
mﬂ*""z—"—'|ﬁE| 2| var mweUT
Search Solution Explorer (Ctrl+5) P~ 3 END VAR
MOTION 0= < ver oUTPUT
4 [ eLc 5 nCurrentDistance :  INT: ue Rangs [em] &
4 @ pLCT = € bSwitchState : BOOL; of BDC1
4 u—g PLC1 Project -
[ External Types - 1 5:2_%
b [l References 10 alnputBytes AT £I* : ARRAY[0..l] OF BYTE; //1link to AL1100 BYTEs
[ DUt 11 nWordd : WORD;
[ GVLs 1z nWord_templ : WORD ;
4 [ POUs 13 nWord_templ :  WORD;
] FB_03D150 (FB) 12| END VAR
& MAIN (PRG) 15 B

3 VIsUs
I E;] PlcTask (PlcTask)

4 O] PLCT Instance
DlrTack Innute

Fonction O5D150 : instanciation et appel
de fonction

Pour que le fonction O5D150 puisse étre utilisée par le main, il est nécessaire

e qu'elle soit instanciée

VAR
fb05D150 :  FB 05D150;
END_VAR

e qu'elle soit appelée dans le main

fb05D150() ;
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La capture d'écran ci-dessous synthétise ces actions :

Solution Explorer X | LRSS FE_O5D150
M. wm-a E 1 FROGRAM MAIN
a & | o~ O | » . 5 VAR
Search Solution Explorer (Ctrl+5) P~ 3 £BOSD150 : FB_0SD150;
13] Solution TwinCAT Project_IO_LINK_IFM' (1 project) 4 END VAR

4 o TwinCAT Project_|O_LINK_IFM
bl SYSTEM
MOTION

4[] PLCY Project
[ External Types
b E“ ng;'e”‘e‘ 1| swosoisaq);
s -
3 GVLs
4 [ POUs
5] FB_OSD150 (FB)
] MAIN (PRG)
3 vIsUs
b [Z PlrTack (Pl-Tackt

~onction O5D150 : liaisons variables et 1/O

Avant de démarrer le développement du code de la fonction, il est nécessaire de créer les liaisons
entre les variables physiques du Master 10-Link et les variables crées dans la fonction. Commencer
par faire un activate de votre projet, suivi d'une sauvegarde et d'un build. Un onglet PLC1 Instance
devrait apparaitre avec les deux octets de variables d'affectation (d'instanciation) que nous venons
de créer. Nous pouvons maintenant faire le Link de ces variables avec les Input du Master 10-Link.

Solution Explorer MAIN FB_OSD150 & X
" v 1 FUNCTION BLOCK FB_0SD150
mﬂ~'|©'@—"ﬁlz| : VAR INPUT
Search Solution Explorer (Ctrl+§) 3 END VAR
12 Solution TwinCAT Project_IO_LINK_IFM' (1 project) =3 ¢ VAR OUTPUT
4 ] TWinCAT Project 10_LINK_IFM = nCarrentDistance @ INT:
b ﬂSYSTEM = : bSwitchState : BOOL;
S END VAR
= s wAR
10 aInputBytes AT $I* : ARRAY[0..l] OF BYTE;  //link to AL1100 BYTEs
4 gz| PLCT Project 11 nHordd : BYTE; //Word0 IO LINK 05D150
[ External Types 1z nWord templ : BYTE; ary
b [ References 1z niord temp2 :  BYTE:
L3 DUTs 1+ END VAR
[ GVLs 15
4 [ POUs

] FB_DSD150 (FB)
5] MAIN (PRG)
3 VISUs
b G5 PlcTask (PlcTask)
4 O} PLC1 Instance
4 PlcTask Inputs
4 MAIN fo030150.alnputBytes
@ MAIN.fb(05D150.alnputBytes[0]

%1 MAIN.f505D150.alnputBytes[1] ol HErzalmtE:
SAFETY Clear Linki{s)
@ Co+ Go Te Link Variable
ANALYTICS " Go To Definition F12
4 170
4 %2 Devices Take Mame Qver from linked Variable

Sur la variable MAIN.foO5D150.alnputBytes[0], faire Change Link et associer la variable Input data
2 Bytes[0] associé a la trame 10-Link du capteur O5D150.
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4 =] PLCT Project
3 External Types
B [.5] References
3 DUTs
[ GvLs
4 | POUs
[ FB_0O3D150 (FB)
] MAIN (PRG)
3 vIsUs
[ E] PlcTask (PlcTask)
4 O} PLCY Instance
F] PlcTask Inputs
El MAIN fb050150.alnputBytes
@ MAINfbO5D150.alnputBytes[0]

#1 MAIN.foQ30150.alnputBytes[1]

SAFETY
[ied c++
& ANALYTICS
/0
4 L Devices
4 & Device 1 (Profinet Controller)
jg Image
I Inputs
[ Outputs
4 all100
I Inputs
> B Outputs

B Attach Variable MAIN.fb050150.alnputBytes[0] (Input)

Search:

evices
Device 1 [Profinet Controller)
5% all100
AP

Term 2 (4 Ports)
Sl Subterm & (10-Link In/Dut 4/ 4 Byte + PQI)
Input data 4 Eytes
~ 8] Input data 4 Butes[0] > 1B 4.0 BYTE[1.0]
#1 Input data 4 Bytes[1] > 1B 5.0, BYTE [1.0]
>
b

~- ] Input data 4 Bytes[2] IB 6.0, BYTE [1.0]
] Input data 4 Bytes[3] 1B 7.0, BYTE [1.01
#1. Port Status > 1B 8.0, PN_Port_Status_73DDCOF4 [1.0]
Subtermn 7 (10-Link In 2 Byte + PO
# Input data 2 Bytes
Al |rip
i e Input data 2 Bytes[1] > 1B 10.0.BYTE [1.01
: #1 Port Status > 1B 11.0, PN_Port_Status_7ADDCOF4 [1.0]

Show Yariables

Only Unused

[ Exclude disabled
Exclude other Devices
Exclude same Image
[®] Shaw Tooltips

[ 5ot by Address

[] Shaw ¥ ariable Groups
[®] Collapse last Level

Show Yarable Types
[ Matching Type
tatching Size
D&l Types

Aray Mode

Offsets
[] Continuous
lgnore Gaps

[] Shaw Dialag

Wariable Mame / Comment
/1 Hand over
/[ Take over

Cancel

Sur la variable MAIN.fbO5D150.alnputBytes[1], faire Change Link et associer la variable Input data
2 Bytes[1] associé a la trame 10-Link du capteur O5D150.

A sl Lo rigen
3 External Types
b [:5] References
3 DUTs
[ Gyls
4 [ POUs
i) FB_OSD150 (FB)
[ MAIN (PRG)
3 VIsUs
3 E] PlcTask (PlcTask)
4 O PLC1 Instance
4 PlcTask Inputs
4 F MAINfbO5D150.alnputBytes
MAIN.fFb05D150.alnputBytes[0]
7d MAIN.fb05D150.alnputBytes|

SAFETY

4 #F Device 1 (Profinet Controller)
55 Image
b Inputs
b [ Outputs
4§ all100

b Inputs
b e Ohdearte

B Attach Variable MAIN.fbO3D150.alnputBytes[1] (Input)

Search:

# Term 2[4 Partg)
Subterm 6 (10-Link In/0ut 4/ 4 Eyte + PQI)
[ Input data 4 Bytes

-] Input data 4 Bytes[0]
Input data 4 Bytes[1]
Input data 4 Byles[2] |E 6.0, BY'TE [1.0]

Input data 4 Bytes[3] IB 7.0, BYTE [1.0]

~f) Port Status > 1B 8.0, PH_Port_Status_73DDCOF4 [1.0]
(=% Subterm 7 [|0-Link In 2 Byte + POI]

5 Input data 2 Byles

1B 4.0, BYTE [1.0]

¥
> IB50,BYTE [1.0]
¥
N

Port Status > 1B 11.0, PM_Port_Status_730DCOF4 [1.0]

Show Variables

Only Unused

[] Exclude disabled
Exclude other Devices
Exclude same Image
[m] Show Tooltips

[ Sort by &ddress

[] Show Yariable Groups
[®] Callapse last Level

Show Varisble Tppes
[ Matching Type
Matching Size
[l Types

Airray Mode

Offzets

[] Continuous
Ignaore Gaps

[] Show Dialog

“ariable Name / Comment
A1 |Hand over
A1 | Take over

Cancel

on vérifie dans I'arberescnce du al1100 que des petites apparaisent dans Input data 2 Bytes [0] [1],
preuve que les liens sont pris en compte.
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4 #E al1100
B Inputs
[ Outputs
4 [E API
BB Termn 1 ({D4AP Module)
4 BB Term 2 (4 Ports)
B Subterm 3 (10-Link Master)
4 B Subterm & (|O-Link In/Out 4/ 4 Byte + PO

[ Inputs
P [ Outputs

4 B Subterm 7 (I0-Link In 2 Byte + PCHI)
F| Inputs

4 33 Input data 2 Bytes

& Input data 2 Bytes[0]
&' Input data 2 Bytes[1] -

Fonction O5D150 : le programme

Ci-dessous, un exemple de programme permettant de construire le mot de 16 bits avec des
décalages. T0-WORD correspond a une opération de conversion de type, ici, la variable BYTE est
convertie en WORD.

Solution Explorer * | MAIN FB_O5D150 + X

i T 1 FUNCTION BLOCE FB_03D150
f'l'35'4'|®"5—"—'|4p|3 2 VAR INPUT
Search Solution Explorer (Ctrl+§) P~ 3 END VAR
MOTION -~ = 4 VAR OUTPUT
a4l c 5 nCurrentDistance : INT:
PLCT = : bSwitchState : BOOL;
4 FE] PLCT Project M
[ External Types . o war
b [ References 10 aInputBytes AT $I* : ARRAY[0..1] OF BYTE; //1ink to AL1100 BYTEs
3 DUTs 11 niordo :  WORD; //Wordo IO LINK 05D150
3 GVLs 1z nWord_tempd : WORD; p:;rar;' Word 0
4 [z POUs 13 nWord_templ @  WORD: emporary Word 1
{F] FB_OSD150 (FB) 12 END VER
] MAIN (PRG) 15
3 vIsUs F—
[ E] PlcTask (PlcTask) 1
4 I} PLC1 Instance = 2 nWord_templ := TO WORD(alnputBytes[0]): //Byte 0 I0 Link value converted to Word
M PlcTask Inputs 3 //0000_0000_XXXX XXXX
4 1 MAIN.fbO3D130.alnputBytes N . . o
3 MAIN f505D150.alnputBytes[0] = a nWord templ := TO WORD(aInputBytes[l]): ,f.,f.By._; 1 I0 Link Value converted to Word
1 MAIN Fb05D150.alnputBytes[1] : //0000_0000_yivy vy
SAFETY = 2 nWord templ := SHL({nWord templ,Z): //5hift 8 to £t
m Cre 5 S/000 000 xxxx xxxx -»> XXXX Xxxx 0000 0000
ANALYTICS in - - - - - -
4 1o 11 nWordd := nWord templ OR nWord templ;
“ #é Devices 1z XXxX xxxx 0000 _0000
4 & Device 1 (Profinet Controller) 13 //OR 0000 0000 VVVY_YVVY
j,, Image 14 - . -
4 Inputs 15 XEXX XXXX VVVY_YYVY
b [ Outputs 1£
4 3 al1100 17 bSwitchState := nWord0.0;
2 Inputs 12
b [ Outputs 15 nWord templ := SHR(nWordd, 4):
4 [ AP =
b BB Term 1 (DAP Module) 21 nCurrentDistance := TO_INT(nWord_templ);

Il reste a faire le build, puis cliquer sur le Mode Run (case verte avec la roue). Un message d'erreur
de ce type peut apparaitre. J'ai éliminé ce message en mettant un temps de cycle a 16 ms sur le
cycle PLC.
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TcXaeShell >

The PHMIO-Contraller Cycle Time must be a power of 2!

blution Explorer

G| o-a| p=]

MAIN [Online] + > [QTlee g TT=s o (R W) | FB_03D130 [Online]
TwinCAT_Project 10 _LINK_IFM.PLC1.MAIN

zarch Solution Explorer (Ctrl+5) 2 - )| Expression Type Value Pr
57 Solution TwinCAT Project_I0_LINK_IFM' (1 project) = % fbo5D150 FB_0SD150
¢ ol TwinCAT Praject_IO_LINK_IFM "# nCurrentDistance T 20
4 | svsTEM "% bSwitchState BOOL
¥ License + @ alnputBytes ARRAY [0..1] OF BYTE
4 ) Real-Time & nWordd WORD 3
& 170 Idle Task & nWord_temp0d WORD 20
[ E] Tasks @ nWord_templ WORD 65
=iz Routes
215 Type System
[ TeCOM Objects p—
MOTION J.| Jeospiso) :
. FA e 21+ RETURNI

En configuration d'essai, la distance mesurée est de 20 cm

Le programme nous renvoit bien 20 cm pour nCurrentDistance et bSwitchState est bien a TRUE car
I'on est inférieur a 100 cm.
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LUEINN (oL TS e TuvinCAT Project_|O_LINK_IFM FB_050150 [Online]

blution Explorer

|l e-a| pE TwinCAT_Project_I0_LTNK_IFM.PLCLMAIN
zarch Solution Explorer (Ctrl+5) £ = N Expression Type Value Pr
13 Solution ‘TwinCAT Project_IO_LINK_IFM' (1 project) = % fbosoiso FB_0SD150
¢ Ll TWinCAT Project_IO_LINK_IFM "§ nCurrentDistance INT 20
4 @ svsTEM "% bSwitchState BOOL
| License + @ alnputBytes ARRAY [0..1] OF BYTE
4 @ Real-Time & nWordd WORD 321
[Z1 170 Idle Task & nWord_temp0 WORD 20
4 E] Tasks & nWord_temp1 WORD 65
=iz Routes
2= Type System
] TcCOM Objects —
MOTION 1|+ [eeospisoq
. FA oo 2 [RETURN]

Ajout du bouton Capacitif KT6101

Configuration et programme

Le mapping mémoire donné par IFM pour le KT6101 est le suivant :

e 2 octets (Bytes) sont utilisés pour créer la variable PDV1.

e 1 octet pour la variable device Status, mais comme les transmissions 10-Link se font par
nombre d'octets pairs, un octet supplémentaire est présent et réservé pour des
développements futurs.

PLC input mapping PLC output mapping
PDV1 Button Colour

&

Reserved Device Status

PLC-In. Word2

7

Les étapes sont identiques a celles présentées précédemment et ci-dessous, une proposition de
code fonction pour gérer le bouton. La valeur PDV1 correspond a une valeur d'appui, avec la valeur
3000, le doigt touche completement le bouton, en dessous de 1000, on effleure a peine.
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5] FB_KT&101 (FE)

[ FB_05D150 (FB) B Attach Variable MAIN fbKTE101.alnputKT_6101[0] (Input) *
3 MAIN (PRG P
m%su; R Search: v| 5 Show Variables o

Only Unused

!ﬂ: PLCTAme [[] Exclude disabled
’ E] PlcTask (PlcTask) Exclude other Devices
4 Ui PLCT Instance [ Exclude same Image
F] PlcTask Inputs
[®] Show Tooltips
B # MAIN.fbO5D150.alnputBytes y ] St by Address
- MAIN.FKTE 101 alnputKTE101 52 Sublem B (I0-Link In/Out 4/ 4 Byte + POI) [ Shew Variable Graups
EARLCIR R NEnp ClESGET ] = Input data 4 Bytes [®] Callapse last Level
pul y P
#1 MAINFBKTE10.alnputk T_6101[1] S %] Inputdata 4 Bptes(D] > 1B 4.0, BYTE [1.0] .
#1 MAINfbKT6101.alnputKT_§101[2] % Inputdata 4 Bytes[1] > (B 5.0, BYTE[1.0] SEEE AR e
#1 MAIN.foKTE101.2InputkT_6101[3] %1 Input data 4 Bytesl2] > 1B 6.0, BYTE [1.0] [ Matching Type
SAFETY %) Input data 4 Bytes[3) > 1B 7.0, BYTE [1.0] Matching Size
-+ Port Status > |B 8.0, PN_Port_Status_7SDDCOF4 [1.0] [0 Types
ﬂ ANALYTICS (=5 Sublem 7 10-Link In 2 Byte + POI) Amray Made
M 170 Po# Port Status > [B11.0,PN_Port_Status_73DDCOF4 [1.0] Offsets
4 *é Devices [ Continuous
4 #% Device 1 (Profinet Controller) lgnore Gaps
j: Image [] Shaw Dialog
4 Inputs Yariable Mame / Comment
b Outputs /| |Hand over
4 & all100 4| Take over
3 Inputs
[ Outputs Cancel
PR -

Tests et essais

La fonction réagit correctement a I'appui du bouton.

e bSSC1 passe de False a True quand on appui sur le bouton
e NPDV1 passe de 0 a 3000 car I'appui s'est fait avec l'intégralité de la pulpe du pouce.

TwinCAT_Project_IO_LINK_IFM.PLC1.MAIN.fbKTG6101

Expression Type Yalue
"$ nPDV1 INT 0
"% bssCi BOOL
+ & alnputKT_6101 ARRAY [0..3] OF BYTE
@ nWaordid WORD i
<
F -
1
3¢ nWordl[_ D | := TO WORD({aInputKT_&6101[01[0 J):
4|¢ nWordl[ 0 ] := SHL{nWord0[ 0 |2} OR TO WORD({alnputKT_6l01[1][@ ];

n

nBOVl o | :
gl bssClENER

TO INT(nWordd[_ 0 |);

alnputKT_&101[3][0 . /N
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PLC1.tmc [TMC Editor] nCAT Project_|0_LINK_IFM FE_KT6101 [Onling] & X [IANICLDL! FE_05D150

TwinCAT_Project_I0_LINK_IFM.PLC1.MATN.fbKT6101
Expression Type Yalue
" nPOV1 INT 3000
"$ bssCi BOOL
+ @ alnputkT_g101 ARRAY [0..3] OF BYTE
g nWordd WORD 3000
£
b S
1
3|0 nWord0[2000 ] := TO WORD {alnputKI_&l01[0][31]);
4|© nWord0[2000 | := SHL(nWord0O[2000 |,2) OR TO WORD{alnputKI_g101[1][Fed]);
5|+ nPDVI[ 3000 | := TO INT({nWordo[=nm0 |);
gl bSSCIEENEl := alnputKT_&101[31[3_ . EEIEN:

Bilan

TwinCAT offre la possibilité d'associer "facilement" du matériel Profinet au Runtime. Il reste a
vérifier :

e |'histoire du temps de cycle en puissance de 2, j'ai mis 16 ms, il faudrait faire des essais
avec 8ms et 4ms. La documentation du Master |0-Link laisserait penser que c'est possible
avec 4ms...

e le programme du bloc fonction est du type Quick and Dirty, il faudrait vérifier si il n'existe
pas des fonctions dans TwinCAT qui permettrait d'obtenir un code plus "propre"?

TwinCAT est normalement prévu pour fonctionner avec le bus de terrain EtherCAT qui aurait
permis de simplifier encore la procédure ( Master 10-Link EtherCAT AL1333 d'IFM), mais il reste
étonnament convivial concernant l'intégration de protocoles tiers.
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