CODESYS 3.5

Dans ce livre, nous verrons l'installation de CODESYS 3.5, comment utiliser un Raspberry Pi avec le
Runtime CODESYS comme Master EtherCAT,
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Installation de CODESYS 3.5

Codesys

CODESYS https://www.codesys.com/ est un environnement de programmation PLC utilisé par plus
de 400 fabricants de contréleurs tels que ABB, Bosch, Beckhoff, Festo, Eaton, Schneider Electric,
Wago.CODESYS permet de réaliser des programmes en LADDER, FBD, ST, CFC en respectant les
normes CEl 61131-3 et est devenu le standard sur le marché des outils de programmation neutres.

Le produit est utilisé pour le développement des solutions logicielles dans la fabrication de
machines, les engins mobiles et dans le secteur de I'énergie et des projets d'installation. Des
fabricants de contr6leurs integrent CODESYS dans leurs automates, composants d'automatisme
(moteurs programmables, afficheurs, composants d'E/S) et concoivent des systemes embarqués
avec CODESYS.

MENU

CODESYS Runtime

With th

READ MORE -+

Quelques exemples :

e Automates WAGO, I'environnement de développement e!Cockpit est basé sur CODESYS
3.5 et le RunTime des automates WAGO est basé sur le RunTime CODESYS.

e Automates BECKHOFF, I'environnement de développement TWincat est basé sur CODESYS
3.5 mais le RunTime des automates semble spécifique a BECKHOFF.

e Automates SEW, basé sur CODESYS etc.

Bien que généralement tres colteux et destiné aux environnements industriels, CODESYS a publié
une cible qui transforme un Raspberry Pi en un automate. La version non payante vous permet de


https://www.codesys.com/
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faire fonctionner le RunTime sur le Raspi pendant 2h avant de nécessiter un reboot. Une licence
payante (50€ Single Core ou 100€ Multi-Core) vous permet d'utiliser le Raspberry Pi dans un cadre
industriel 24h/24.

Dans la section Automatisme du site, vous pourrez consulter cet article, pour transformer le
Raspberry Pi en automate et contréler les GPIO.

Téléchargement de CODESYS

Pour télécharger CODESYS 3.5 Codesys Telechargement
e Choisir la version 64 bits

Home > CODESYS Development System V3

CODESYS Development System V3

b & .1 61 Reviews Add Your Review

The CODESYS Development System is the IEC 61131-3 programming tool for industrial control and automation
technology, available in a 32-bit and a 64-bit version.

Aktuelle Version: 3.5.18.20
Article no.: 1101000000

Download 32 Bit Download 64 Bit

Il vous sera demandé de créer un compte pour télécharger le logiciel:

e Choisir Individual Customer
e Vous aurez besoin de ce compte pour télécharger d'autre modules Software, ne perdez
pas le login et le mdp.
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Individual Customer

Here you can create an individual customer account as a private person. If you are exempt from
paying taxes, please register as a corporate customer. An individual customer account cannot be
converted into a company account afterwards.

Immediately after registration you can download software and use all products marked "Free” for

free. Orders of licenses are possible as soon as you have confirmed your e-mail address. For
orders the legal value added tax will be added.

Create Individual Customer Account

A la date de cet article, on est a la version 3.5.18.20 de juin 2022.

Installation de CODESYS

L'installation de CODESYS n'est pas complexe si I'on respecte les différentes étapes:

e Accepter les termes des Licences
e Choisir une installation complete
e Faire l'installation dans le répertoire par défaut proposé (Program Files).

#§ CODESYS 64 3.5.18.20 - InstallShield Wizard X
Setup Type . .
Choose the setup type that best suits your needs, CODESYS
Please select a setup type.
(®) Complete

All program features will be installed. (Requires the most disk
space.)

Choose which program features you want installed and where they
will be installed. Recommended for advanced users.

Installshield

« Back || Mext = I | Cancel |

L'installation prend plusieurs minutes sans évolution de la barre d'avancement ! C'est normal.
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Installing CODESYS 64 3.5.18.20

The program features you selected are being installed. CODESYS

Please wait while the InstallShield Wizard installs CODESYS 64 3.5.18.20.
This may take several minutes.

Status:
Install all Packages added to the setup

Installshield

InstallShield Wizard Completed

The InstallShield Wizard has successfully installed CODESYS 64
3.5.18.20. Click Finish to exit the wizard,

CODESYS

[ show the Windows Installer log

On clic sur Finish

On effectue un redémarrage du PC pour étre certain que les services associés a CODESYS
soient actifs.

CODESYS apparait dans le menu Windows

On cliquera sur I'icbne CODESYS V3.5 SP18 Patch2
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== Récemment ajoutées

@Y CODESYS Gateway V3

&P CODESYS V3.55P18 P'a*ih 2

That's It :cowboy-hat-face: Vous étes prét pour les premiers essais !

Premier essal avec CODESYS 3.5

Lancer CODESYS v3.5 SP18 depuis le menu démarrer:

Tout Applications Documents Web Plus

Meilleur résultat

p CODESYS V3.5 SP18 Patch 2
Application 3

e On crée un nouveau Projet avec File-> New Project

® CODESYS o x
[File | Edit View Project Buid Online Debug Tools Window Help A &1
() NewPrgect.. CuteN BFEE " . > m G = 3 o (MW

@ Open Project... Cul+0

AlteF4

e Choisir Standard Project

e Créer un dossier Codesys dans Mes Documents
e dans ce dossier Codesys, créer un dossier Test

e I'on enregistrera notre projet nommé Projet_Test
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;i% MNew Project

e Dans Device, choisir CODESYS Control Win V3 x64

Categories Templates
- Libraries o &
“{J Projects " =|
Empty project HMI project Standard project Rechercher un dossier
Flease select the location folder for the new project:
Standard project - Bureau
with Applicatio. .. > @ OneDrive
> B install
v O cePC
» [ Bureau
o] v Documents
4 B
A project containing one device, one application, and an empty implementation for PLC_PRG | Automation
d v Codesys 3
Name |Projet_Test | Test
» Kepware
Location |C:‘,IJsers\jnsEllﬂjomments\,Codesys‘l,Test w |E S ~
» iemens
Simulation )
]
oK || camcel | : :
| Créer un nouveau dossier | I oK I | Annuler |

e Choisir pour le programme Main PLC_PRG le langage Ladder (LD)

?i% Mew Project
Categories Templates
-{_1 Libraries " =
{1 Projects
Empty project HMI project Standard project Rechercher un dossier
Please select the location folder for the new project:
Standard project - Bureau
with Applicatio. .. > % OneDrive
> B install
v E CePC
» [ Bureau
b v Documents
.4 .
A project containing one device, one application, and an empty implementation for PLC_PRG | Automation
d v Codesys .
Mame |ijet_Test | Test
» Kepware
Location |C:\.IJsers\jnsEllﬂjomments\Codesys\Test w |E ) P
> Siermnens g
Simulation )
]
OK | | Cancel |
| Créer un nouveau dossier | I OK I | Annuler |

Programmation Ladder

On souhaite créer un premier programme tres simple avec un Contact NO que I'on nommera
entree en série avec une bobine que I'on nommera sortie. Les outils de contacts sont présents dans

la barre de menu haute et dans la fenétre latérale droite.
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® Projet_Test.project” - CODESYS

File Edit View Project FBD/LD/IL Build Online Debug Tools  Win
BEE& » rBRX(AGHESIN AR
BE ¢ [ cr o0 ow ar % 90 g BB T T @ e

Help
7 | # | Application [Device: PLCLogic] ~ @8 @ |, g % [[=5=c= = F |0 | |=
B 8 (B TS

pom— ~ 3 x| @ pcere x
= Pt = 1| PROGRAM PLC_PRG
= (@ Device (CODESYS Control Win V3 x64) g 2 v
=B PClogc 3| entres: BOOL;
D et 5 sorcie: BOOL:
< BDwR

Iy # Boolean Operators
+ Math Operators
+ Other Operators

[100% J& )| & runction Blocks

= Ladder Elements
entzes seztie = Network
I ] 1 Conta
8 Negated conta
aral

<3 coil
@ set coil

% Reset coil

@/ ToN

| ToF

&/ cU

& D

& Move

-+ Jump

et Retum

T Branch

“f~ Branch start/End

e Quand on place le Contact NO, on le nommera entree, en appuyant sur la Entrée du
clavier, une fenétre s'ouvre pour générer la variable entree en tant que BOOL.
e Faire OK
®' Projet_Test.project™ - CODESYS

File Edit View Project FBD/LD/IL  Build Online Debug Tools Window  Help

BEE & v o L 2R (MEAE RS9 g 3 | ¥4 | Application [Device PLC Logic] - @8 &8 , m R [[= === & |2 W |=

[ ¢ |- €3 e o0 40 4F 4F 40 0t an W EHF T T > = o H @ B BB T A
Devices ~ 7 x|| f PC_PRG x|
=7 Projet Test = 1 PROGRAM PLC_FPRG
= [ Devica (CODESYS Control Win V3 x64) 2 MAR
3 END VAR

_'..@g PLC Logic
= a Application
m Library Manager
[ pLc PRG (PRG)
+@ Task Configuration

e On place la bobine, qu'on nommera sortie, en appuyant sur la Entrée du clavier, une
fenétre s'ouvre pour générer la variable sortie en tant que BOOL.
e Faire OK
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® Projet_Test.project* - CODESYS

File Edit View Project FBD/D/L Build Online Debug Tools Window Help A &1
B E & o o %GB’ X (M50 N A6 k- [T || Applicstion [Device PLCLogic] - 08 @ ) w N [[=02°== § o |BE|=
Fe|maamuuitun RGO+ 2w 0EEFTEES

Devices ~ 2 x|| g PceRre x -2 x
=5 Projet_Test - 1| PROGREM PLC_PRG

ISEEEIIY S Y
H entres: BOOL;
s sortie: BOOL;
s ENDVAR

= [ pevice (CODESYS Control Win V3 x64)

: ianager
9 pLc_Pre ro)
(@ Task Configuration

Iy # Boolean Operators
+ Math Operators
+ Other Operators

[100% J& )| & runction Blocks

= Ladder Elements
entree sortie = Networ
1 ) anta
egated conta
ara

a

-+ Jump
et Retum
T Branch
“f~ Branch start/End

Auto Declare X

Scope L} Mame Type
VAR v | |sortie | |BooL ME

Object Initialization Address
PLC_PRG [Application] vl | [ | |

Flags Comment
[JcomsTanT
[ ]rETAIN

[ ]PERSISTENT

cance

e Nous pouvons maintenant faire un Generate du Code (touche F11)

®" Projet_Test.project™ - CODESYS
Eile Edit View Project FBD/LDSIL  Build  Online Debug Tools Window  Help
B & o« R X|AGMAS A A7) e 3 Application [Device: PLC Logic] =

GF oo |- 43 ¢ o0 40 4% 4F b b gn B F T TF + = oo S (@ B E o S S
I Generate Code (F11) i—
Devices > ax WF] PLC_PRG x

= 1 Projet Test - 1 PROGRAM PLC_FRG
= [ Device (CODESYS Contral Win V3 x54) B 2z VAR
-@l] PLC Logic 3 entres: BOOL;
: 4 sortie: BOOL;
-} Application | =D

m Library Manager

----- W) PLC_PRG (PRG)

+@ Task Configuration

e Normalement, vous ne devez pas avoir d'erreurs au niveau des messages fournis durant
la compilation. On peut passer a la suite.
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Instance PLC Soft

On va maintenant lancer le Runtime sur notre PC qui va exécuter le code Automate compilé. C'est
notre PC qui va ainsi jouer le réle de Soft PLC. Ce qui est limitant avec le PC, c'est qu'il est
impossible de brancher directement des capteurs industriels, cependant, nous pouvons ajouter par
bus de terrain EtherCat/ModbusTCP/EthernetlIP/Profinet des E/S déportées qui se chargeront de
récupérer les données capteurs ou piloter des Variateurs. L'avantage, c'est que I'on profite de la
puissance Processeur du PC pour faire des applications complexes.

e Avantage : un PC portable peut remplacer une gamme d'automates classiques
e Inconvénient : un PC portable est fragile dans une armoire électrique, d'ou les IPC, c'est
a dire Industrial PC

Lancer l'instance Soft PLC

Dans la barre des icones cachées,

e on clique sur l'icone .64

Start PLC

Stop F'h

Exit PLC Contral

ysIray - x64(stopped

About...

P @
14:49

C Ensoleillé  ~ b 1 o 17/07/2022 E5

g M S 14:49
- Ensoleillé  ~ %= T o 17/07/2022 5

e On valide le lancement et I'on coche I'option pour ne plus afficher le message
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CODESYS Control Win SysTray - x64

The CODESYS Control PLC allows executing program code with system level
access on this machine. This may pose as a security threat unless appropriate
measures are taken to limit network access to this machine.

You can do this in CODESYS with the Online Menu Command:
Online-=5Security-=Add Online User,

See Online-Help in CODESYS for details.

¥ Don't show this message again:

Transférer le Programme depuis Codesys

Double cliquer sur Device dans votre Arborescence de projet Codesys
Une fenétre de configuration de connexion s'ouvre

Pour la Gateway, vérifier que vous étes sur Localhost et le port 1217
Pour trouver le RunTime PLC lancé précédemment, il fait faire une recherche

/Ej PLC_PRG ﬂi Device X

o]

Cancel |

Communication Settings

Scan Metwork || Gateway - | Device ~

Applications

Backup and Restore

Files

Log

PLC Settings

PLC Shell

Users and Groups

Gateway

IP-Address:
localhost

Port
1217

PORTCELK

Press ENTER to set active path

Access Rights

Select Device

Select the Network Path to the Controller

Symbol Rights

Licensed Software Metrics

IEC Objects

Task Deployment

Status

Information

= .ﬁ'j. Gateway-1

[T |PORTCELK [0064]

Device Name:
PORTCELK.

Device Address:
0054

Block driver:
LDP

Encrypted Communication:
TLS supported

Number of channels:

4

Serial number:

80024 2B5-8396863A-970CB4158-
GCDES03C

Target ID:
0000 0004

Target Hame:
CODESYS Control Win V3 x64

v

Scan Network:

Wink

[] Hide non-matching devices, filter by Target ID

Canc
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e Codesys impose la création d'un compte ayant les droits de programmer l'instance PLC
lancée

e créer un login avec un mdp (ici login: philippe et mdp=votre_mdp)

CODESYS

The mandatory use of the user management is configured for
the device. This means that in order to connect to the device
an activated user management must be available.

Currently, the user management is not activated on the device,
Would you like to activate it now?

Please note: When activating the user management you will

be asked to create a new admin user. Then you will be asked
to login as this user,

Add Device User X
Mame philippe
Default group Administrator s
Password |Ililiiiill .@.|
Confirm password |nunnn |
Password strength | Wealk

Password can be changed by user
[] Password must be changed at firstlogin

Cance
[

e Codesys demande le login crée précemment
e La cible Soft PLC apparait en vert avec des informations sur le Runtime en texte


https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688056347016.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688056351775.png

Device User Logon

it

You are currently not authorized to perform this operation on the device, Please enter the name
and password of an user account which has got the sufficient rights.

Device name

Deviceaddress |UUE4

User name |phi|i|:|-pe
Password |||-|||-|||
Operation: View

Object: "Device"

0K

W PcPRG ] Device x|

Licensed Software Metrics

IEC Objects

Task Deployment

35 - Smart Software Solutions GmbH

TargetVersion:
3.5.18.20

Communication Settings |5"2""|\'€t"“°"k Gateway - Device -
Applications _ ) .
—
O al |
Backup and Restore | — H
f | Rt "
Files — . . .
Gateway
Log
-
PLC Seftings IP-Address: Device Nama:
localhost PORTCELK
PLC Shell )
Port: Device Address:
1217 0064
Users and Groups
Target ID:
0000 0004
Access Rights
Target Type:
Symbol Rights 4096
TargetVendor:

e On peut maintenant se Connecter sur le Runtime Soft PLC en cliquant sur Login (Alt+F8)

® Projet_Test.project™ - CODESYS

Eile Edit View Project Build  Online

LA IEIGEGEE Y -4

v

Debug  Tools Window Help
el - B - 7 B | Application [Device: PLC Logic] vmff » m WL

W] PLCPRG ' [f] Device x|

| Login (Alt+Fg) |

Devices * 0 x
=-15) Arojet Test -
= ﬂi Device (CODESYS Control Win V3 x64)
= 81 PLE Logic

Communication Settings

LS TS

Scan Metwork | Gateway - | Device -

e On confirme le transfert du code compilé vers le Runtime Soft PLC
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CODESYS

The application ‘Application’ does not exist on device ‘Device’. Do you want to
create it and proceed with download?

3
Details...

No

Test du programme

e On clique sur START (F5)

® Projet Testproject” - CODESYS

File Edit View Project FED/LD/L Buid Online Debug Tools Window Help

BSHEI&E o> o« % B @M% R A (k- [T | Application [Device: PLC Logic]
[ 69 e ¢b o3 o0 4F 4+ iF 40 0y FF DT > @ w0 W (@ B E (T E S
Devices -3 x i

=3 Projet Test
=3 7] Device [connected] (CODESYS Contral Win V3 x64)

= [0 pLcLogic

- [ pic_pro (rG)
#-{Z Task Configuration

mmmmm

a

e On peut maintenant Forcer I'entrée entree en double cliquant dessus

e On fait F7 pour appliquer le forcage

| VAR PLC_PRG.entree: BOOL |

e On remarqgue que la sortie s'active

h¥f] PLC_PRG x Device
Device Application.PLC_PRG
Expression Type Value Prepared value Address Comment =]
@ entree BOOL G |
& sortie BOOL
1
en\: Eﬁ sortie
RET|

e On peut supprimer le forcage en faisant un release a la valeur de départ
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Prepare Value >

Expression |Er1tree |

Type |BooL |

Current value |TF1UE |

What do you want to do?

{_) Prepare a new value for the next write or force operation

| TRUE

() Remove preparation with a value.
() Release the force, without modifying the value.

@ Release the force and restEee the variable to the value it had
before forcing it.

| (]9 | | Cancel |

e On peut Stopper le Runtime Soft PLC en faisant STOP (SHIFT + F8)

» Projet_Test.project™ - CODESYS

File Edit View Project FBD/LD/IL  Build  Online Debug Tools Window  Help

BEE & o o R SR R B B i [ | B8 | Application [Device: PLC Logic] ~ -5 & ,E@S [Eo=e=-E 3 | M|
ﬁ:éc) RIS = S T Sy SRR T 3 T e s O e B | T A

| v
Devices ~ 3 % F] PLC_PRG X Device Stop Chift: T8
= .@ Projet_Test hd Device.Application.PLC_PRG
= m Device [connected] (CODESYS Control Win V3 x64) Expression
=&l pLC Logic & ent
. entree
= o Application [run] i
@ sortie
m Library Manager

e On peut faire le Logout en faisant (CTRL + F8)

@ Projet_Test.project” - CODESYS

File  Edit View Project FBD/LDYIL  Build Online Debug Tools Window  Help
Gl & o = 3 B X (th2: AN S9Ag - 1" | ¥ | Application [Device: PLC Logic] ~ 3@ . IR
T o9 |-wn 4 e o0 4F 04 AF be b gn BF B I B b @ oaer 3 | Tt & E

Legout (Ctrl+F8)
Devices >~ 1 X 4| PLC_PRG X [ [] Deviee |
‘-@ Frajet_Test - Device Application.PLC_PRG

e On peut stopper le Runtime Soft PLC en cliquant sur l'icone .64 Stop PLC
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Start PLC
Stop PLC

Exit PLC Control

. Ensoleillé

Conclusion

Nous avons vu dans ce premier essai comment déployer un code automate dans un Runtime PLC
sur PC. Nous verrons par la suite comment

e déployer un Runtime PLC sur Raspberry Pi 4

e intégrer des E/S déportées communicant en Ethercat, ModbusTCP et Profinet au Runtime
PLC sur PC
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Codesys sur Raspberry Pl 4

Le Runtime Codesys pour
Raspberry Pi

Présentation

Codesys fournit un Runtime pour cible Raspberry Pi afin de le transformer en Automate exécutant
du code Ladder / FBD / CFC et sur lequel nous pouvons piloter les GPIO.

e Le plugin peut se télécharger ici

e |l est nécessaire d'avoir un compte Codesys (gratuit)

e Le Runtime est gratuit mais il stoppe au bout de 2h ce qui nécessite un redémarrage
(pas génant pour un TP, inutilisable en production)

e Si vous souhaitez le Runtime sans la limite des 2h, il vous coltera 100€ pour une clé de
licence a demander directement chez Codesys

CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL

¥ Ak K 7 Bewertungen Flgen Sie lhre Bewertung hinzu

CODESYS

CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL ist eine angepasstes CODESYS Control Laufzeitsystem fur den Raspberry
Pi mit mehreren Kernen auf einer CPU.

Aktuelle Version: 4.5.0.0
: 100,00 €
Artikelnummer: 2302000032

Zzgl. Mehrwertsteuer

Kaufen Sie 4 fur jeweils 95,00 £ und sparen Sie 5%

Kaufen Sie 10 fiir jeweils 91,00 € und sparen Sie 9%
Kaufen Sie 25 fur jeweils 85,00 £ und sparen Sie 15%
Kaufen Sie 50 fiir jeweils 81,00 £ und sparen Sie 19%

Anmelden und in den Warenkorb legen

AvVis perso :

Il est tentant de se dire, qu'avec ce plugin a 100€ + un Raspberry Pi 4 a 50€, on peut atteindre des
performances équivalentes a un systeme IPC a 2k€ chez Siemens ou autre sauf que :
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e Un Raspberry Pi n'est pas durci pour résister a un environnement industriel (pas de
garantie)

e Pas de possibilité de connecter des cartes I/0 simplement, il faut passer par un bus de
terrain de type Ethernet ou alors mettre des adaptateurs 0/24V sur les GPIO.

e De base, les performances temps réels ne sont pas garanties. (L'OS de la Raspberry Pi
n'est pas patché RealTime ou Xenomai)

e Par contre, on peut intégrer facilement en plus des outils de type MQTT, NodeRed,
Grafana car le Raspi possede une forte puissance de calcul face a un automate classique.

Malgré les limitations, des industriels parient sur ce type d'outils en production avec un applicatif
qui nécessiterait normalement du matériel beaucoup plus colteux. Dans le cadre d'un projet
étudiant ou d'un POC, il s'agit d'un outil adapté et c'est toujours valorisant pour un étudiant de BUT

GEIl de pouvoir dire a un entretien qu'on a réalisé son propre IPC basé sur un Runtime Codesys sur
cible Raspberry Pi 4.

Installation du Runtime Raspberry
Pi sur Codesys

e Pour installer I'AddOn, faire Tools -> CODESYS Installer

‘@ CODESYS

- ] X
File Edit View Project Build Online Debug | Tools | Window Help Y
B@E| S| o b B @ X |44 o[ CODESEinallen. | @ =222 | ®|= |2
&
i Library Repository...
&) Visual Element Repository
@ Visualization Style Repositary..
W License Repository...
== OPCUA Information Model Repository...
W License Manager...
|£]  Device License Reader...
Custemize...
Options...
Import and Export Options...
Scripting 3
Edge Gateway 3
Miscellaneous 3

e Cliquer sur Install File
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W CODESYS Installer [} X

Version

CODESYS 64 3.5.18.20

Location

C:\Program Files\CODESYS 3.5.18.20\CODESYS Browse

Channel for Setups
Releases

Channel for AddOns

Releases N
Install File Export Config Import Config
Installed Browse Updates
i CODESYS Application Composer 4.0.0.0
E2 CODESYS Automation Server Connector 1.24.0.0
e Sélectionner le fichier téléchargé précedemment
W Ouvrir *
~ v 4 I » CePC » Bureau v [J] Rechercher dans : Bureau el
Organiser + Mouwveau dossier Bz« [H o
o~
MNom Muadifié le Type Taille
7 Acces rapide
I Burcau » codesys 17/07/2022 14:17 Doss?er de fichiers
codesys_rasp 17/07/2022 1650 Dossier de fichiers
& Telechargement: # codesys2 17/07/2022 15:02 Dossier de fichiers
Documents A Raccourcis 10/09/2020 08:31 Dossier de fichiers
[&=] Images + ‘'» CODESYS Control for Raspb[irry Pl4.5.00 15/07/2022 22:31 CODESYS Package 36 179 Ko

e On ferme le logiciel Codesys en arriere Plan et I'on fait OK |
W Confirmation Required

The following cperations will be performed.
Click OK to procead with the changes listed below.

==== Install Packages ====

Install Packages (Silent=False, IncludeDependencies=False)
InstallationPath: 'C:\Program Files\CODESYS 3.5.18.20WCODESYS!
- CODESYS Control for Raspberry Pl, Version 4.5.0.0 ('C\Users\instal\Desktop\CODESYS Control for Raspberry Pl 4.5.0.0.packa

Dependencies
- CODESYS Edge Gateway for Linux, Version 4.5.0.0
- CODESYS Control 5L Extension Package, Version 4.4.0.0

Package Installation > OK Canc

Please close the following applications before continuing:
- 'CODESYS. exe’

oK Annuler |
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e On coche | accept the license agreements et normalement I'AddOn est correctement
installé. On peut passer a la création d'un Projet pour le Raspi.

CODESYS Control SL Extension Package CODESYS Control SL Extension Package 4.4.0.0
CODESYS Control for Raspberry PI 4.5.( License Agreement

CODESYS Edge Gateway for Linux 4.5.0
License Agreement
for the usage of a CODESYS Software or CODESYS Software Package

General Terms of License (End User License Agreement) far the supplied Software.
Please read this Software User Agreement carefully before using the supplied Software.
Downloading or installation of the Software constitutes recognition by the customer of the
conditions of this Agreement.

The following conditions are agreed between you as the software user and the company
CODESYS GmbH (hereinafter referred to as vendor), 87439 Kempten (Germany) and
are legally binding.

With this license agreement, you acquire the permission of use for Software from
CODESYS GmbH (e. g. http://codesys.com, hitp://store.codesys.com). Some products
may only be used for a limited period of time (Products with the name affix “Abo”,
‘Abonnement” or “Subscription”). If you do not agree to the following license agreement,
then you, the user, are not permitted to save and/or install the Software. Should you have
already installed the Software, and you do not agree to the license agreement, then
immediately delete or uninstall the Software.

§1 Object of the License Agreement
The object of the License Agreement is the supplied Software that you have received
either directly or from the CODESYS Store. With the provided Software, the user is in the
position to use and/or to extend the CODESYS Development System and/or implement a
CONFSYS runtime enviranment on a snecific nroarammable lonic contraller (P1CY

| accept the license agreement(s) Continue Cancel

Projet Codesys sur Raspberry Pi 4

Arborescence de projet

e On crée un Standard Project nommé Test_Raspi
e Enregistré dans le dossier Codesys\Raspi a créer

-
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@ Mew Project

Categories Templates
{7 Libraries HE
(3 Projects | B =
Empty project HMI project Standard project
Standard project
with Applicatio...

A project containing one device, one application, and an empty implementation for PLC_FRG |

Name |Test_Raspi

Location |C:‘,LJsers\jnsiall‘Domrnents‘l,Codesys‘Raspi

QK

Cancel

Rechercher un dossier

Please select the location folder for the new project:

. Bureau
» @ OneDrive
> & install
v I CePC
» [ Bureau
v Documents

Automation

v Codesys
Raspi
Test

» Kepware

» Siemens

Créer un nouveau dossier

e Pour Device, on choisit CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL

e PLC PRG : en Ladder (LD)

Standard Project

objects within this project:

- One programmable device as specified below
- & program PLC_PRG in the language specified below

- A cyclic task which calls PLC_PRG

You are about to create a new standard project. This wizard will create the following

- A reference to the mewest version of the Standard library currently installed.

Device

FLC_PRG in |Ladder Logic Diagram (LD)

[

e On obtient I'arborescence de projet suivante :

CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L (35 - Smart Software Solutions ¢

St

Cancel

Annuler



https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688058019629.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688058026855.png

@ Test_Raspi.project - CODESYS - X
Eile Edit Miew Project FBD/LD/IL Build Online Debug Jools Window Help A &1
BEHE & o ¥ [Nl Yo I B B | E- [ #Y | Application [Device: PLC Logic] - @5 ©F ), g A [[Es=c=-= 2 |2 B |=
= € o AF AF A B0 gy DR @ e o o (A
Devices > 1 X [ pLc_PRG x || ToolBox - 3
= ) Test Ras - 1| [PROGRAM PLC_ERG = General
= [ Device (CODESYS Control for Raspherry Pi MC 5L) 3 var 0
=B PLC Logic 3 END_VAR F Box
=€) Application I Box with ENJENO
m Library Manager =usk Assignment
¥ pLc_PRG (PRG) + Jump
= {88 Task Configuration 41 Return
= 5% MainTask (IEC-Tasks) % nput
& pLC_PRG = Branch
2 SoftMotion General Axis Pool p— 100% E:I H Execute
¢ 1 + Boolean Operators
W@ GPIos_A_B (GPIOs AjB) + Math Operators
"% Onewire + Other Operators
=B Camera device + Function Blocks
£ <Empty> [y + Ladder Elements
B sPr
[ 100 % [
< 3 | |32 ToolBox JY Notifications

E Messages - Total 0 error(s}, 0 warning(s), 0 message(s)

Lastbuld: € 0 ¢ 0 Precomple Project user: (nobody) NS Ln1 Col1 Ch1 Q@
e On fait un update du Raspberry Pi dans Tools -> Update Raspberry Pi
® Test_Raspi.project” - CODESYS - X
Eile Edit View Project FBD/LD/IL  Build Online Debug | Tools | Window Help L @1
BEEI& = ¥ B |84 45 4 AL M 9 %l CODESYS Installer.. bogic] - 8 |, mW|[=5=tz-=F | M=
= e 4% 4% 4 A 4 4F b bel gy IF 5 fF F 5 S@f]  Libery Repository...
Devices ~ 3 X o [ Device Repository... ~ | ToolBox ~ 1
=3 Test Raspi < & Visualization Style Repository.. = General
= [ [pevice (CODESYS Control for Raspberry PiMCSL) | - 0
—-E10] PLC Logic E License Repository... F Box
=} Application =+ OPC UA Information Model Repository... F Boxwith ENJEND
m Library Manager E License Manager... -wik Assignment
iR pLc PR (PrG) [5]  Device License Reader.. -+ Jump
= {8 Task Configuration = <mr Return
= §& MainTask (IEC-Tasks) Customize... 2 Input
& pLc_PRG Options... Branch
. i = 100 % @ e
‘A SoftMation General Axis Pool — Import and Export Options... — T Execute
2 ¢ + Boolean Operators
Scripting
W@ cPlos_AB(GPIOsAB) || + Math Operators
2 Onewire £dge Gateway + Other Operators
=% Camera device Miscellaneous * Function Blocks
K <Empty> Update Edge Gateway + Ladder Elements
2 w1
Update Raspberry Pi N
123

On met le mdp : xxxx

On clique sur Install

On met le username du Raspi : pi

On vérifie le System Info que des données apparaissent (bug sinon)

On met I'adresse IP du Raspberry Pi: 192.168.1.15 (on peut également faire un scan)

On clique sur Configure

La création d'un User peut étre demandé avec un login et un mdp pour avoir I'autorisation
de transférer du code sur I'automate. Perso, j'ai choisi le méme login et mdp que pour le
Raspi.
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4 Login credentials

Username ||:u' |

Password |"u| |

[ ]55H loginbased onkey

4 Select target

IP Address 192,168.1.15 Scan

4 CODESYS Runtime Package

Version

| Install | Remove |

Package directory |C:‘|.IJ5&rs‘l.ins13Il‘l,CDDE§YS Control for F'.asp| | |

4 Additional Packages

| Install... | | Manage. |
A System
| System Info | | Reboot Target |
A Runtime
| Start | | Stop |

| Disable Application |

| Configure |

Connexion et Gateway

e On double clique sur Device
e |l faut créer une nouvelle Gateway correspond a la carte réseau sur laquelle est branchée
votre Raspberry Pi
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@ Test_Raspi.project” - CODESYS

File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help
E- =GR [ER R Rl B B v 1 |i#¥ | Application [Device: PLC Logic] ~ ©F ©F , w & [[= 7= o= »= & =
levices ~ @ x | ] PCPRG (7] Device x|
O Test e = Scan Network | Gateway <|| D
< Can Networ ateway - evICeE -
= [ Device (CODESYS Contral for Raspberry PiMC 5L) Communication Settings i
=0 pLC Logic | Add New Gateway...
=} Application Applications Manage Gateways... L
ﬁl Library Manager Backup and Restore Configure the Local Gateway...
[ pLc_PRG (PRG)
: | T
,..@ Task Configuration Files . 5 .
=gk x
\’f MainTask (IEC-Tasks) Gateway
] PLC_PRG Log
"% SoftMotion General Asxis Pocl ~ ‘ |POP~TCE|-K
-3 12C PLC Settings IP-Address: Press ENTER to set active path
W@ GPIOs_A B (GPI0s AjE) localhost
PLC Shell
"3 Onewire Port
= " Camera device 1217
i ( <Empty> Users and Groups
Yo

AccessRights

e L'adresse IP de la carte Ethernet était dans cet exemple de 192.168.1.100 (a adapter

selon votre config)

A

e On place I'adresse IP de votre Raspberry Pi a c6té de la Gateway et I'on appuie sur la

touche entrée
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Gateway >
Name |Gateway—2 |
Driver |'|'c;p‘r]p o |

IP-Address 192.1638.1. 1[:&
Port 1217

The setting 'TP-Address' can be used to specify an IP address or DNS
begin with "dns:"

your PC.

address for the gateway. This is useful if you want to connact to a remote
gateway running on another PC ar device. If you use DNS the address must

By default, this setting is "localhost' to directly connect to the gateway on

oK || Cancel

Scan Metwork | Gateway = Dewice -

Gateway
Gateway-2 v | |19:'_. 168.1.15| i, |
IP-Address: Press ENTER to set active path
192.168.1.100 I}
Port
1217

e On remet le login et mot de passe qui permet de transférer le code PLC sur la cible

Raspberry Pi

e La cible passe au vert avec du texte en-dessous
e On est OK pour la suite
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Device User Logon x

You are currently not authorized to perform this operation on the device. Please enter the name
p and password of an user account which has got the sufficient rights.

Device name |

Deviceaddress |USE4.1UUU.E]DC.CDAB.010F

|
|
Ilser name |philippe |
|

Password |lllllnlnlnlulllll-| o
Operation: View
Object: "Device"

Scan Metwork = Gateway = Device -

Gateway
Gateway-2 " | 192.168. 1. 15 (active) ~ |
IP-&ddress: Device Name: %
192.163.1.100 rasphemypi
Porz Device sddress:
1217 0364.1000.2DDC.C0AB.010F
Device[PAddress:
192.168.1.15
Target ID:
pooo oo11
Target Type:
4102
TargetVendor:

35 - Smart Software Solutions GmbH

TargetVersion:
4.5.0.0

Programme de test Raspberry Pi

Nous souhaitons faire dans ce programme de test un pilotage de LED a partir d'un Bouton Poussoir

e Le BP est branché en Pull-Up ce qui signifie qu'a I'état de repos, il envoie 3.3V, a I'état
actif, il envoie 0V
e Le BP est branché sur la GPIO 17
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e La Led est branchée sur la GPIO 4

e Voici le programme crée pour piloter la LED
e Comme le BP est actif a I'état de repos, on aura la LED qui sera allumée, si on appuie sur

le BP, la LED s'éteindra

‘@ Test_Raspi.project” - CODESYS
File Edit View Project FBD/LD/IL  Build Online Debug Tools Window Help

EEHS o~ BRX(MAGMAE A NN A+ (3| | Application [Device: PLC Logic] » @8 €, w W [[z9=2=-= & |o [HE |5 L

- =

TE 6 [-we 43 0 o0 AF 4T i 00 Wl AR I EF I = oae Y @ R OE }rtéy:&g
Devices v 3 X | [ PLC_PRG x [i] Device W@ GPIOsAB | -
=5 Test Raspr - 1 PROGRAM FLC_FRG
=4 Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L =5z VAR o
- B PLC Logic 3 BE: BOOL;
=} Applicatio 4 LED: BOOL:
. ppiication 5 END VAR
. m Library Manager -
-7 PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=38 MairTask (IEC-Tasks)
] PLC_PRG
- 100% |8
"% SoftMotion General Axis Paol _—
‘a me :
~H@ GPIOs_A_B (GPIOs AJB) BE {LED
v mon H
‘a QOnewire LI} LY
7 % Camera device

e || faut maintenant affecter les GPIO aux variables BP et LED
e On configure GPIO 4 comme Output pour la LED
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e On configure GPIO 17 comme Input pour le BP

1R PLCPRG  [[f] Device 'u® GPIOS_AB X | -
Parameters Parameter Type Value  Default Value Unit  Description
- GPIO4 Enumeration of BYTE Output not used configuration of GPIO4
oM i
Eo # GPIO17  Enumeration of BYTE Input configuration of GPIO17
. @ GPID18 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO 18
IEC Objects
@ GPIOZ22 Enumeration of BYTE not used Ikmt used configuration of GPIC22
e @ GRPTO3 Frumeration of RYTF not nsed not nsed ronfimuratinon of GPTO23
e Dans I/0 Mapping on affecte la variable BP au Bit 17 pour Digital Input
W Test_Raspi.project” - CODESYS
File Edit Miew Project Build Online Debug Tools Window Help
e & - = & BX(dMASINSAAR - [T | #¥ | Application [Device: PLClogic] ~ @8 ©F , @ R [=F=2=-= 2 | M=
Devices ~ B X | B PcPRG  [[f] Devie W@ GPIOS_AB X ~ || TooBox
= ) Test Rasoi -
[ Device (CODESYS Conlrol for Raspberry PiMC 1) Parameters Find Filter Show all ~ 4p Add FB for IO Channel... !
= Eg PLC Logic 10 Mapping Variable Mapping  Channel Address Type Unit  #~
= Application =4 digital inputs (GPIO0..GPIO31) o%ID0 DWORD
ffifl Library Manager EC Objects [ Bit4 SGIND. 4 BOOL
[ pic pra FRG) [ ) | Bit17 %X2.1 BOOL
=-[B8 Task Configuration o Bit1s %IH2.2 BOOL
= @ MainTask (IEC-Tasks) L4y Bit22 %IN2.6 BOOL
&) pLc PR =507 Input Assistant X
~ "% SoftMotion General Axis Pool
1 TextSearch Categories
M@ GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
3 Onewirs Variables &  Name Address Qrigin
- % Camera device
“E <Empty> BR pLC_PrG DGRAM
s - wee, ] so0t
| P LE -k
+- {@ ToConfig_Glob
’ {} sm3_sasic
+-{} sM3_Math
e De maniere équivalente on affecte la variable LED au Bit 4 pour Digital Output
B PLCPRG  ||f] Device ‘m® GPIOS_A_B X | -
Parameters Find Filter Show all + op Add FB for |0 Channel... E
. . . o
1/ Mapping Variable Mapping  Channel Address Type Unit
. ] digital inputs (GPIO0..GPIO31) %ID0 DWORD
IEC Objects I Bit4 %IND. 4 BOOL
- % Application.PLC_PRG.BP " Bit17 P12 BOOL
- Eit13 ShIXN2.2 BOCL
. Bit22 %RIN2.6 BOOL
ziam - 4 Bit23 BHIX2.7 BOCL
A Bit24 %IX3.0 BOCL
o % = Eit25 3IN3.1 BOOL
N M Bit27 oLIN3.3 BOCL
= Bit28 %RIN3.4 BOOL
S Bit23 %IN3.5 BOOL
- Bit30 %IX3.6 BOCL
----- b ] Bit31 %IX3.7 BOOL
= digital outputs (GPID0..GPIO31L)  %0QD0 DWORD
" [application.PLC_PRG.LED [ Bit4 SLONG4 BOOL
- T Bit17 %eQX2. 1 BOOL
T Bit13 %QK2.2 BOOL
E R e - N
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Test

e On fait Generate Code (F11)
e On fait Login (AIt+F8)

WP Test_Raspiproject” - CODESYS

Online  Debug Jools  Window  Help

File Edit View Project FBD/D/L  Build

BeE& o o i BX(drdiS N 97N e Application [Device: PLC Logic] ~ 7 ©f

» w222 F |0 M

P oe e 4 e o AF 0F A% 40 b gy IF T S OB b @ e 4 B A
Devices ~ 0 x || “hf PLC_PRG x| [ Devie [#® GPIOsAE |
=) Test Raspi = 1 PROGRAM PLC_PRG
= 1) pevice [connected] (CODESYS Control for RaspherryPiMcsy) |5 = VAR
- 3 e | m
=} Application [run] . S
; m Library Manager FID_VAR
¥ pLC_PRG (PRG)
_..@ Task Configuration
3 @ MainTask (IEC-Tasks)
-] PLC_PRG
"% SoftMotion General Axis Pocl p—
% e i |
@) GPIOs_A_B (GPIOs AfB) CODESYS %
‘L Onewire
-3 conedevee Q= e
replaced.
Click "Yes' to download the latest code or "No' to abort.
| quf | Mo Details...
e On fait START (F5)
e On remarque que la LED est automatiquement allumée, ce qui est conforme au
comportement attendu
e Quand on appuie sur le BP, la LED s'éteint (conforme aussi)
e Vous venez de créer un Automate avec un Raspberry Pi -> Bravo !

@ Test_Raspi.project” - CODESYS

File Edit View Project FBD/LD/L Build Online Debug Tools Window Help

Bl & oo b B2RX (MGG N SAq t9 (3 | #¥ | Application [Device: PLC Logic] ~ &5 @ |, w W [[=5=¢== & o W |=

TF oo |- 43 o oo Ak A3 b 00 bl gy BF T B b m o Y e ol T

s
Device #® GPIOs AB

Devices > 3 x b PLC_PRG X
= @ Test Raspi A Device.Application.PLC_PRG
= ) Device [eomected] (CODESYS Contral for RaspterryPIMCSL [ p oo Type  Value  Preper.. Address Comm.. ||
@ B BooL =
LED TRUE
) Library Manager @ BOoL
B9 PLc_PRG (PRG)
=@ Task Configuration
=3 g mainTask (IEC-Tasks) 1]
e T BP 1ED
"2 SoftMotion General Axis Pool | [i 0
B e
H®) GPIOs_A_B (GPIOs AfE) RET
3 Onewire
"3 Camera device
K <Empty>
3 5P
< >
|Watch 1 v B X
| Expression Application Type Value Prepared value  Execution point Ac
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HMI Codesys sur RPI 4

HMI Codesys sur RPi 4

Apres avoir porté le Runtime Codesys sur un Raspberry Pi 4 et fait notre premier programme
Ladder, nous allons dans cet article présenter la mise en oeuvre d'une HMI. Dans Codesys, I'HMI
est configurable sous forme de serveur WEB et il suffit d'un PC ou Smartphone ou Tablette avec un
navigateur Web pour interagir avec I'HMI.

Dans ce guide, nous allons simuler un programme de Marche-Arrét de Moteur. Le systeme simulé
est constitué de 4 BP et d'une sortie GPIO qui permet d'alimenter le contacteur Moteur.

Interfaces :

1 BP_START attaché sur la GPIO17 du RPi

1 START_HMlI, il s'agit d'un BP virtuel qui se trouve sur le panel HMI
1 BP_STOP attaché sur GPIO18 du RPi

1 STOP_HMlI, il s'agit d'un BP virtuel qui se trouve sur le panel HMI
1 sortie MOTEUR (Led Verte), attaché a la GPIO4 du RPi



Intégration de I'HMI

e On clique droit sur Application -> Add Object -> Visualization (On laisse le nom par
défaut)


https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688058332885.jpg

@ Test_Raspi.project - CODESYS

File Edit View Project FBD/LD/IL  Build Online Debug Tools Window Help
@ﬁ H E | o o« ) B ah 275 SIS G Dq Application [Device: PLC Logic] - % 3;% > m
[ e |-me 43 3 o2 40 4% 4% 90 o an W F T T+ = o 3 | @ B B | T 42 55
Devices -~ L X ] PLC_PRG x [[f] Devie w#® GPIOsAE |
- _@ Test Rasyi - 1 FROGRAM FLC_FRG
=[] Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) I VAR
=B pLe Logic 3] ESD VAR
= u Application
m Library Manager é{z Cut
B PLC_PRG (PRG) Copy
= @ Task Configuration B Paste
=g MainTask (IEC-Tasks) % Delete
H] FLC_PRG
% SoftMation General Axis Poal Refactoring b
3 e (= Properties...
H% GPIOs_A_B (GPIOs AfE)
Y% Cnewire |>t| Add Object + E{. Alarm Configuration...
=-"a Camera device ) Add Folder... Application... e
E <Empty> [T Edit Object Axis Group...
"a 5P Edit Object With... Cam table...
m Login CMNC program...

Delete application from device

RFPE<4ES DB DS N0

[ |
Ll

CMNC settings...
Cormmunication Manager...
Data Sources Manager..,

DUT...

External File...

Global Variable List...

Global Variable List (tasklocal)...
Image Poaol...

Interface...

Metwork Variable List (Receiver)...
Metwork Variable List (Sender)...
Persistent Variables...

POU...

POU for Implicit Checks...
Recipe Manager...

Redundancy Configuration...
Symbol Configuration...

Text List...

Trace...

Trend Recording Manager...

Unit Conversion...

Visualization...

[

o by
Visualization Manager...
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Add Visualization >

Creates a visualization object

MName:

Visualization

I Add I | Cancel

e Dans Lampe/Switches glisser une Lamp sur la zone de visu

@ Test_Raspi.project” - CODESYS

- X
File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help Visualization Y1
BE @& - b BR X WG MAN OB 5 (T8 Application Device PLC Logic] - ©F & ) w X o |8 || ‘
HRE 0% (EeS Ttz R0E% 88 |
Devices ~ 8 x|[ W] PCPRG | [ Devie (W@ GPIOsAB ' H] Visualization X | ~ || Vuslzaton Toabox - ax

= Test Rasei = 5 | EX
=-@ ée[lv: C(f:gu:svs Control for Raspberry PiMC 5L)

=} Application

) Lamps/Switches/Bitmaps | Special Controls _
il Library vanager
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- & rascconuraton VisuDialogs SM3_Robotics_Visu
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) pLcpRG
=g VISU_TASK (IEC-Tasks)
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-8 e é;
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% Onevire \
=% camera device Push Switch LED Rocker Switch Rotary Switch
K <empty>
e Yal

e Dans Background -> Image modifier la couleur de la Lamp en Green
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Devices. ~ @ X || hf PCPRG [f] Devie [#® GPIOs AB '] Visualization X | ~ | [Properties
= Test Raspi - ~| CFiter v | ¥ Sortby ~ #|Sortorder ~ [ Advanced
= [i) pevice (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) Property Value
- PLC Logic
@go N g oot Element name GenEleminst_1
= ication
’ ppt a a a Type of element Lamp
(i Library Manager = Pesition
[ PLC_PRG (PRG)
] ] % 30
= [B8 Task Configuration . s
| =B ManTask (IEC Tasks)
P v’@ PLC P(:(G ' =oe e s .
L - Height 0
| = g8 VISU_TASK (IEC-Tasks) Variable
: 48] visuElems.Visu_Prg = Teds
= {1 Visuaiization Manager Toolty
o ooltp
- viebvis = Statevariables
8 Visualization Invisioh
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"2 SoftMotion General Axis Pool O T —
2c
'L = Movement
B®) cP10s_a B (GPIOs AfB) .
3 Gnewire v
=% Camera device ot
otation
K <Empty> Scaling
% s
Interior rotation
= Background
Image Yellow
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Gra:

e Positionner des Power Switch pour Marche et Arret, le texte se place avec Common
Controls -> Label

9 | s | DA
Lamps/Switches/Bitmaps

>

Moteur

Marche @ ImagePoolDialogs | ImagePool_c

o T =

Label Combo Box, Integer Comb

Programmation Ladder et
Configuration des GPIO

e Voici le code Ladder pour un Marche-Arrét avec Arrét prioritaire. Attention au fait que les
BP START et STOP branchés sur les GPIO du RPi sont en Pull-Up, c'est a dire a I'état Haut
au repos.
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Devices ~ 0 x #F PLC PRE X [[]] Device [w® GPIosAB  [H] visuslization = ‘ y
=15 Test Rasr - 1 PROGRAM PLC_PRG
= [ Device (CODESYS Control for Raspberry PiMC 5L) B 2z VAR =
~ Bl PLC Logt j START_HMI: BOOL:
=&} Application N iz;;_:%IécDme'
i) Liorary Manager £ BE S'IOL;: BCDL
¥ PLC_PRG (PRG) 7 5ToP T BOOL:
= @ Task Configuration E END_VAR -
= @ MairTask {IEC-Tasks)
&) rLc_PRE
=¥ VISU_TASK (IEC-Tasks) |
@ VisuElems. Visu_Prg
= Visualization Manager
ﬂ WebVisu
& Visualization . 100% | B}
" SoftMation General Axis Poal E
BP_START BP_STOP STOP_HMI MOTEUR
3 1c 0 mn 0 T
W& GPIOs_A_B (GPIOs AfE) i) Il Ul il
‘% Onewire
=" Camera device START_HMI
K <Empty> E H
2 s
MOTEUR
I
U
On configure
e GPIO 4 en Output (Moteur)
e GPIO 17 en Input (START)
e GPIO 18 en Input (STOP)
B PcPrG '] Device 'w@ GPIOs_A B X ‘] Visualization
GPI0s Parameters Parameter Type Value  DefaultValue Unit  Description
@ GPIO4 Enumeration of BYTE Output not used configuration of GPIO4
GPIOs IO Mapping ) )
§ GPIO17 Enumeration of BYTE Input not used configuration of GPIO17
GPIOs IEC Objects @ GPIO1B Enumeration of BYTE Input not used configuration of GPIO 18
& GPIOZ22 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO22
Statis @ GPIOZ23 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GRIO23
@ GPIOZ24 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO24
Infarmation @ GPIOZ5 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO25
& GPIOZ7 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIC27
@ GPIOZ3 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GRIO23
@ GPIO29 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO29
& GPIO30 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO30
@ GPIO31 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO31

e On réalise le Mappage mémoire
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I pcPrG || Device

"a% GPIOs_A B x [] Visualization

GPIOs Parameters

GPIOs /O Mapping

GPIOs IEC Objects

Status

Information

Affectation des variables HMI

e On affecte la variable HMI en cliquant dans le champ variable du BP Arret sélectionné et
en cherchant la variable STOP_HMI.
e Sil'on connait un peu la programmation orientée objet, la variable STOP_HMI est associée
au programme PLC _PRG -> vu des autres programmes, il s'agit de la variable
PLC_PRG.STOP_HMI

Find Filter Show all + gk Add FB for IO Channel...
Variable Mapping Channel Address Type Unit
= 4 digital inputs (GPIOO..GPIO31) %ID0 DWORD

L Bit4 %IXD.4 BOOL
4% ppplication.PLC_PRG.BP_START ) Bit17 LYE LIS BOOL
*% Application.PLC_PRG.BP_STOP i Eit18 %22 BOOL
L Bit22 %IXN2.E BOOL
% Eit23 %IX2.T BOOL
4 Bit24 %IX3.0 BOOL
L Bit25 %IX3.1 BOOL
4 Bit27 %IXN3.3 BOOL
B Bit28 %IX3.4 BOOL
L Bit29 %IX3.5 BOOL
% Bit30 %IX3.6 BOOL
4 Bit31 %IX3.7 BOOL
=" digital outputs (GPIO0..GPIO31) %QD0 DWORD
"% Application.PLC_PRG.MOTEUR ] Bit4 L= BOOL
" Bit17 %0%2.1 BOOL
] Bit1a %QX2.2 BOOL
] Bit22 QK26 BOOL
"@ Bit23 %K2.7 BOOL
] Bit24 %Q%3.0 BOOL
] Bit25 %0Q%3. 1 BOOL
" Bit27 %0%3.3 BOOL
] Bitza %OQX3.4 BOOL
] Bit29 %QX3.5 BOOL
"@ Bit30 %36 BOOL
] Bit31 %QX3.7 BOOL
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e On fait de méme pour la variable START_HMI

et pour le MOTEUR
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e On fait Generate, puis Login, puis Start (on accepte le chargement du programme dans le

RPi)

Devices + 7 X | W PCPRG [[f] Device |w® GPIOsAE ] Visualization X
=5 Test Raspi -~ .
- [ Device [connected] (CODESYS Cantrol for Raspberry Fi MC 5L)
= @l] PLC Logic
- ) Application [ran] Moteur
m Library Manager | ] L
f¥] pLc_PrG (PRE) Marche
@ Task Configuration = .
& Mai -
\9?4 MainTask (IEC-Tasks) a = -
& pLC_PRG
& VISU_TASK (IEC-Tasks) N
@ VisuElems. Visu_Prg Arret

Visualization Manager
8 webvisu
@ Visualization
'8 SoftMotion General Axis Pool
- 10
M@ GPIOs_A_B (GPICs AJB)
'3 Onewire
=" Camera device
LK <Emptys

3 ser

e On peut tester depuis la visu Codesys

CODESYS

Warning: An application 'Application' is currently in RUN mode on the PLC. As
there is no matching compile information, this existing application needs to be
replaced.

(2]

Click 'Yes' to download the latest code or "No' to abort.

e ]

Details...
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=B PLC Logic
-0 % e Moteur
Library Manager
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—"@ Task Configuration
=3 MainTask (IEC-Tasks)
- @ pLC_PRG
= %558 VISU_TASK (IEC-Tasks) R
@ VisuElems. Visu_Prg Arret

@ Visualization

% softMotion General Axis Pool
a1

H® GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
2 Onewire

=43 " Camera device

LK <Empty>

% =PI

Webvisu

Il est également possible d'accéder a la visualisation depuis un navigateur web (PC avec Firefox,
Tablette ou Smartphone avec Chrome)

e On place l'adresse IP du Raspberry Pi dans le navigateur suivi du numéro de port 8080 et
I'on charge la page webvisu.htm
e 192.168.1.15:8080/webvisu.htm

e on peut s'amuser a piloter la Led du RPi depuis Firefox
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Moteur

Marche

Arrét @

Vidéo de pilotage par Tablette

e Le principe précédent est strictement identique avec une Tablette. Ci-dessous, une vidéo
de démonstration de pilotage du Rasberry Pi avec la WebVisu Codesys sur une tablette.

{{< youtube IB3pWCfzkzl >}}

Conclusion

On vient de porter le Runtime Codesys dans un Raspberry Pi pour en faire un automate que I'on
peut programmer avec I'environnement CODESYS. Ce premier test est tres simple et permet de
valider :

e le port du RunTime Codesys sur le Raspberry Pi
e les IHM embarqués dans le Raspberry Pi
e |le pilotage par Smartphone de I'lHM

L'outil Codesys, a l'instar de TIA Portal, est tres puissant, avec une complexité proportionnelle a
cette puissance. Il n'y a pas de secrets, la maitrise vient avec le nombre d'heures passées sur
I'outil !
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Codesys et Master EtherCAT
sur Raspberry PI

Introduction

Le Runtime de Codesys permet de générer un Master Ethercat. Dans cet article, nous allons utiliser
un Raspberry Pi avec le Runtime CodeSys comme Master EtherCAT et un coupleur EtherCAT
BK1120 de Beckhoff commme I/O déporté (Slave).

Branchement

Le branchement du Raspberry Pi sera modifié dans le contexte d’un réseau Ethercat.

e On utilisera le connecteur Ethernet du Rpi pour la liaison Ethercat avec le coupleur
Beckhoff.

e Pour connecter le RPi au PC de développement, on ajoutera un second port Ethernet avec
un adapteur USB-Ethernet.

Dans ce cas d’'une communication Ethercat, il ne faut pas utiliser de switch, un branchement direct
entre le Master et le Slave est nécessaire.



Coupleur EtherCat
Bechoff BK1120

bt ]:.[iiﬁt W W W 8w

Raspberry Pi 4 + Liaison EtherCat =: ;;'.g%ag%,;q:i
Runtime Codesys R

s g

I

™
i ; :EEIHIJFF
:

PC de développement
+ Environnement Codesys

Adaptateur
USB - Ethernet s 2 e

Liaison Ethernet pour
transfert de code + SSH

Configuration réseau : IP +
EtherCAT

Deux configurations réseau seront a effectuer sur le Raspberry Pi:

o affecter une adresse IP pour I'adaptateur USB-Ethernet que nous utiliserons pour les
liaisons SSH, VNC et Codesys.

e pour la liaison Ethercat, il est nécessaire de récupérer I'adresse MAC (physique) du port
Ethernet physique du RPi. On peut utiliser SSH + la commande ip a pour récupérer cette
information.
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@ pi@raspberryp ~ - O >,

Le port Ethernet physique du RPi est associé a eth0. L'adresse MAC ou physique, aussi nommée
ether, est donc DC-A6-32-31-C0-E2. Cette adresse devra étre écrite en Majuscule séparée par des
tirets dans Codesys.

Fichiers de description Beckhoff

Avant de pouvoir connecter le coupleur Beckhoff, nous devons nous assurer de disposer des
fichiers XML de description du BK1120 et de ses modules. Par analogie avec I'’environnement
Siemens, les fichiers XML Beckhoff correspondent aux fichiers GSDML de Siemens.

e Téléchargez et décompressez le fichier Beckhoff EtherCAT BKxxx_MDP.zip dans un

endroit sar.
e Ouvrez CODESYS, dans la barre d'outils, sélectionnez Tools -> Device Repository ...

& Test_Ethercat.project - CODESYS

Eile  Edit Miew  Project FBD/LDYIL  Build  Online  Debug | Jools | Window  Help
= = & 3 Box | dh 2L dh %S | M S e CODESYSInstaller.. Logic] ~ ©F
m Library Repository..,
Devices ~ o X |ﬁi Device Repository...
Ly
= Test Ethercat il ]  Visualization Style Repository...
= _J Device {CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)
— & PLE Logic H License Repository...
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e Cliquez sur "Install..."

2 Device Repository

ot

Location | System Repository

o | | Edit Locations...

{C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed Device Descriptions

|| | Vendor |{AJI vendors s

Q[

Marne Vendor  Version Description
+ﬂj Miscellaneous

+ ﬂj Fieldbuses

+ E HMI devices

#- [ pLcs

+? SoftMotion drives

sl

EXEOT e

Hetails..

Close

e Accédez au dossier que vous venez de décompresser, sélectionnez le fichier XML
"BKxxxx" et cliquez sur Ouvrir, CODESYS installera automatiquement I'appareil.

S8 Device Repository X I

dl

® Install Device Description

Location | System Repasitory
{C:\ProgramData\CODESYS\Devices 4

<« Utilisateurs » install » Bureau » Beckhoff_EtherCAT_BKxoo MDP »

Organiser « Neouveau dossier

Installed Device Descriptions

Meadifié le

|Smng for a full text search | Nom

X

~ [} 2 Rechercher dans : Beckhoff_...

o @

==

Type Taille

Name

+ @ 104k Devices

HH Profibus

#5 Profinet 10

3k Accés rapide

[ Bureau »

& Téléchargements #

Documents 4

&= Images -
codesys_ethercat

S sercos codesys_rasp
& E HMI devices -
+ M pLcs codesys_raspl
£ &P softMotion drives codesys2
< @ OneDrive
O cePC
|_ﬂ' Réseau

MNom du fichier:

Beckhoff BKxxxx MDP
[ Beckhoff BKxxxx MDP

17/07/2022 2318
22/10/2021 16:42

Type: Decument XML
Taille : 637 Ko
Modifié le: 22/10/2021 16:42

Dossier de fichiers
Document XML

638 Ko

Beckhoff Bl MDP

v| ‘Au‘tomat\c detection (xml™.ec V|

| Quvrir | | Annuler ‘

+ o+ 4+ 4+ 4


https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688057090762.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688057101064.png

Configuration du Master EtherCAT

Pour créer la connexion entre le Master EtherCAT sur le Raspberry Pi et le coupleur EtherCAT
Beckhoff BK1120 a I'aide de CODESYS :

e Démarrez un nouveau projet dans CODESYS et connectez-vous au Raspberry Pi (cf article
sur le Runtime CODESYS sur Raspberry Pi)
e Faites un clic droit sur "Device" dans votre arborescence d'appareils et sélectionnez "Add

Device...".
Devices -~ 0 X lF] PLC_PRG x
=3 Test Ethercat - 1 PROGRAM PLC_FPRG
= [f) Device (CODESYS Contral for Raspberry Pi MC 5L) = VAR
=B PLC Logic db  Cut
= u' Application Copy
m Library Manager Paste
BF] PLC_PRG (PRG) W Delete
= @ Task Configuration
= @ MainTask (IEC-Tasks) e g
& PLC_PRG [Z1  Properties...
'3 sSoftMotion General Axis Pool
Y ric T Add Object 3
H® GPIOs_A_B (GPIOs AJB) ) Add Folder...
A Onewire | Add Device... |
=% Camera device Update Device...
K <Empty> §* Edit Object
2 sPI Edit Object With...
Edit 10 mapping
Irmport mappings from C5V...
Export mappings to C5V..
% Online Config Mode...
Reset Origin Device [Device]
Simulation

e Sélectionnez "EtherCAT Master" et cliquez sur "Ajouter un appareil".
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[ Add Device e

Mame |Eﬂ1erC.ﬁ.T_Master

Action

(@ Append device Insert device Flug device () Update device

|String for a full text search | Vendor | <all vendors= w
Marme Yendor Yerzion Dres

= ﬁ Miscelaneous

ﬂj GPIO 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 GFD
= m Fieldbuses
+ - CAN CAMbus
= ot EtherCAT
= nﬁ Master
ﬁ C¥xy internal EtherCAT Master 35 - Smart Software Solutions GmbH 4,2.0.0 CHx
[ [EthercAT Master X | 35 - Smart Software Solutions GmbH ~ 4.2.0.0  Ethe
ﬂj EtherCAT Master SoftMotion L& 35 - Smart Software Solutions GmbH 4,2.0.0 Ethe

+ - @ Fthernet Adapter

+- = EtherMet/IP

+ ﬁ Home&Building Automation
+ - K Modbus

+ - 2 Profibus

+ S Sercos

£ >

Group by category [ ] Display all versions {for experts only) [ ] Display outdated versions

ﬁ Name: EtherCAT Master
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH

Categories: Master

Versiomn: 4.2.0.0

Order Number: =
Description: EtherCAT Master. .. L=

Append selected device as last child of
Device

#% (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)

I Add Device | Close

e Fermez la fenétre et faites un clic droit sur "EtherCat_Master" dans |'arborescence de vos
appareils et sélectionnez "Add Device...".
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t| PLC_PRG ||
[f] EtherCAT Master (EtherCAT Master)

. SoftMotion General Axis Pool & Cut
3 12 Copy
H®& GPIOs_A_B (GPIOs A/E) 2 Paste
'.!. Qnewire -x' Delete
=2 Camera device
£ <Empty> Befactoring 3
2 spI = Properties...

Add Object
=) Add Folder...
Add Device...
| N

Insert Device...
Scan for Devices..,

Dizable Device

Update Device...
(1" Edit Object
Edit Object With...

Edit |Q mapping
Import mappings from C5Y...
Export mappings to C5V..

e Sélectionnez "BK1120" dans EtherCat > Slave > Beckhoff Automation System Couplers et
cliquez sur "Add Device...".

Devices ~ 7 X [¥] PLC_PRG x
= -@ Test Ethercat - 1 PROGRAM PLC PR
=[] Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL) [ Add Device %
=-E1 PLC Logic
= u Application Name |BK1120
m Library Manager Action
@ PLC_PRG (PRG) (@ Append device () Insert device Plug device () Update device
= @ Task Configuration
£ EtherCAT_Task (IEC-Tasks) |Sh’ing for a full text search | Vendor | <Al vendars> -
=58 MairTask (IEC-Tasks) F— R
H] pLC_PRG

[ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) =@ Fieldbuses

2 SoftMotion General Axis Fool = malt EEE’CAT

2 o1c = paty Slave

w GPIOs_A_B (GPIOs A/B) I = L B.edmofF.Automaﬁon GmbH

& Cnewire =L Ermlnal Couplers (BK 1xxx)

=% Camera device Egj [B 1120 EthercaT Fieldbus coupler (MDF)
£ <Empty> 1% BK1150 EtherCAT Fieldbus coupler (MDP) 18

% spr + [ Bosch Rexroth AG
+- [ Control Techniques
+ [ Delta Electronics, Inc.
+--[_J Festo
+ - [ Hitarhi Taduetrial Faninment Sueteme Ca |

e Fermez la fenétre et faites un clic droit sur "BK1120" dans l'arborescence de votre
appareil et sélectionnez "Ajouter un appareil...".
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=[] EtherCAT_Master (EtherCAT Master) ‘ ‘
T BK1120 (BK1120 EtherCAT Fieldbus coupler (y==*

2 SoftMotion General Axis Pool h  Cut
® 1 Copy
H® GPIOs_A_B (GPIOs AJE) & Paste
& Onewire . Delete
=& Camera device .
E  <Empty> Befactoring *
™ 5PI Properties...
Add Object
3 Add Folder..,
| Add Device.. Le |
Insert Device...
Disable Device

e Sélectionnez le premier de vos modules 10, dans mon cas le "KL1114" depuis EtherCat >
Slave > Beckhoff Automation Digital Input Terminals et cliquez sur "Add Device...".

= [ EtherCAT Master (EtherCAT Master) | kL 8001, Powerterminal (1Ch.) Beck!
i BK1120 (BK1120 EtherCAT Fieldbus coupler (MDP)) @ r 8519, 16 digital Input Beckt
" SoftMotion General Axis Pool (i w8524, 2x4 digital Output Beckt
% e [ kv 8528, & digital Output Beckt |
H® GPIos A B (GPIOS AfB) f [ # &548, & Ch. ana. Output (0.. 10%) Beckt =
% Onewie [ xw 8810, 1 Ch. Adapter kL8601 Bedkt
=-"% Camera device m kL1212 Beckt
£ <Empty> [ r1859 Bt
Y s [ KL 18x9 / KL18%2 [ KM1xx2 Beckt
[ KL ox2 / K900 with Diag Beckt
[ [kt / kL1352 / KL13RZ f KL1382 Beckt
[ L 1xxs b Beckt
[ kL2212 /KL 1202 Beckt
[T kLasat Beckt

o Répétez |'étape ci-dessus pour toutes les E/S supplémentaires dans I'ordre de connexion
au coupleur systeme.

] pLC_PRG
=[] EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
- 5 [BK1120 (BK1120 EtherCAT Fieldbus coupler (MDF)) |
[ KL1xx4 KL1352_KL1362_KL1382 (KL 1xx4 [ KL1352 /KL1362 [ KL1332)
[ KL2xx4_KkM2Ex4 (KL2oxd [ KM2Ecd)
[ ¥L3001 (KL 3001, 1 Ch. ana. Input (-10V/0... 10V))
"2 SoftMation General Axis Pool

Nous devrons maintenant saisir I'adresse matérielle (MAC) du Raspberry Pi (relevée précemment)
dans CODESYS :

e Depuis I'arborescence des appareils, double-cliquez sur "EtherCAT_Master".
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General Autoconfig master/slaves EtherCAT_"L"

Sync Unit Assignment EtherCAT MIC Settings

Overview Destination address (MAC) |FE-FE-FF-FF-FEFF Broadeast [ ] Redundancy
Source address (MAC) |UU-UU—UU—UU—UU-UU | | Select.. |

Log
Network name

EtherCAT I/O Mapping (@ Select network by MAC () Select network by name

EtherCAT IEC Objects 4 Distributed Clock /" Options

Status Cycle time pE

Information Device User Logon X

You are currently not authorized to perform this operation on the device, Please enter the name
p and password of an user account which has got the sufficient rights.

Device name |Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)

Deviceaddress |

User name ||:u' |

Password |nn| [ O
Operation: WView
Object: "Device"

0K || Cancel |

e Entrez I'adresse matérielle précédente dans le champ de saisie de texte "Adresse source
(MAC)". (L'adresse MAC peut également étre détectée directement sur le réseau.) Tout le
matériel est maintenant configuré et nous sommes maintenant préts a créer notre
premier programme pour contréler les E/S industrielles.

bR PLCPRG '[f] EtherCAT Master X [f] Device  |[f] KLixx4 KL1352 KL1362 KL1382 [ KL2xx4 KM26x4

General Autoconfig master/slaves Ethercnlr“—
[ ]
Sync Unit Assignment EtharCAT NIC Settings
Overview Destination address(MAC) |FF-FFFE-FFFEFF Broadcast [ Redundancy
Source address (MAC)  [DC-A6-32-31-C0€2 | [ select... |
Lag
MWetwork name eth0
EtherCAT /O Mapping (@) Select network by MAC () Select network by name
ST s 4 Distributed Clock [ Options %
Status Cycle time 4000 El s
nc offset 20 = %
Information nd IZ'
|:| Sync window monitoring
Sync window 1 2 ps



https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688057178751.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-06/image-1688057188543.png

Programme MAIN sur le Master

Double-cliquez sur "PLC_PRG (PRG)" dans I'arborescence des équipements. Comme vu dans les
articles précédents, nous ferons notre programme en Ladder.

e Dans la partie haute de la fenétre de programmation, nous déclarons les variables
e Dans la partie basse, il s'agit du programme en Ladder. Dans cet exemple, nous inversons
I'état du contact BP pour activer ou non la sortie LED.

® Test_Ethercat project - CODESYS
File Edit View Project FBD/LD/L Build Online Debug Tools Window Help

PEE & v % Ba @ LR A B B B | - 3 | B | Application [Device: PLC Logic] ~ ©§ ©F |, g 9 |[) o W=
i s 4 4 R AF U AF B0 b g TFEF TS m o @ OB E T A
Devices > 3 X ) PLC_PRG 3 [f] EtherCAT Master [ peviee | =
=) Test Ethercat - 1 PROGRAM PLC_PRG
= [ Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) B 2 VAR O
=B PLC Logic 3 BE: .BIUL,' )
=1} Application d =o vL;z. oo
i Library Manager -
B¥] PLc_PRE (PRG)
= [B4 Task Configuration
S5 EtherCAT Task (IEC-Tasks)
=-g8 MairTask (IEC-Tasks)
PLC_PRG
= [ EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
=T BK1120 (BK1120 EtherCAT Fieldbus coupler (MDP))
[ KLt KL1352_KL1362_KL1382 (KL bocd / KL 1352 / KL1362 [ KL1352)
) KL% kM4 (L 2xx4 | KM25x4) e 100 % [ @)
[ kL3001 (KL 3001, 1Ch. ana. Input (-10¥/0...10V}) 1]
"3 Softiotion General Axis Pool BP LED
% ¢ 7 {
M@ GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
'3 Onewie
=% Camera device
. . . ; .
Nous allons maintenant lier les variables du programme MAIN aux entrées sorties du coupleur
e Cliquer sur KL1xx4
Jevices ~ 8 x| H PLCPRG [ [f] EtherCAT Master ] Deviee ] MLlxx4_KL1352_KL1362_KL1382 X
Q) Tttt - Find Filter Show all 4 Add FB f
= [ Device (CODESYS Control for Raspberry i MC 51) Module O Mapping " T ke .
= @_ﬂ PLC Logic _ Module TEC Objects Variable Mapping  Channel  Address  Type Unit  Description
) Application R s Cllput %20  BIT C1lnput
i) Uibrary Manager Information ] C2lnput  %IX21  EIT c2Input
i pLc_PRG (PRo) L] C3Input  %IX2.2  BIT €3 Input
= (5 Task Configuraton * C4lnput  WIN23 BT C4Input

82 EtherCAT Task (IEC-Tasks)
= @ MairTask (IEC-Tasks)
8 pLC_PRG
= EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
=l BK1120 (BK1120 EtherCAT Fieldbus coupler (MDP))
[T KL 1ocq_KL1352_K1L 1362_KL1382 (KL Docd [ KL1352 [ KL 1362 [ KL 1382)
[T K234 _KM2634 (KL 2xx4 { KM2634)
[T kL3001 (kL 3001, 1 Ch. ana. Input (-10v/0... 10V))

Nous devons maintenant lier notre Variable BP a "C1 Input" du Beckhoff 10

e Allez dans Module 10 Mapping
e Cliquez sur les ...
e et cherchez la variable BP sous PLC_PRG
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_BR PcPrRG ] EtherCAT Master ] Device [] KLDxoed KL1352_KL1362_KL1382 X

Module I/0 Mapping Find Filter Show all + db Add FEB for |0 Channel... ™ Go to Instance
Module IEC Objects Variable Mapping  Channel  Address  Type Unit  Description
ot 2 Cllnput  %IX2.0  BIT C1Input
Information ’@ C2 Input SeIx2. 1 EIT C2 Input
Input Assistant *

Text Search Categories

Variables « MName Type Address Origin
'u Applicaton

=-fF pLC_PRG PROGRAM
5 @ LED FooL
+- @ IoConfig_Glob... I cosu
+ {} sM3_Basic Library
+-{} sM3_Math Library

o Vérifiez que I'association soit bien prise en compte

hF PLCPRG | [f] FEtherCAT Master | ] Device ' [f] KLDxx4_KL1352_KL1362_KL1382 X
Module I/O Mapping Find Filter Show all - ok Add FB for |
Module IEC Objects Variable Mapping  Channel Address Type Unit  Description
o™ Application.PLC_PRG.EP " Cllnput  SaI%28  BIT C1Input
Information 5 C2 Input N2 1 BIT C2 Input
M C3Imput  %I¥2.2  BIT C3Input
L g C4Input  %IX2.3  BIT C4Input
1

e Nous allons maintenant associer la variable LED a la sortie C1 Ouptut du coupleur

Beckhoff.
7 PLCPRG  [[f] EtherCAT Master | ] Deviee | ] KlLoch KL1352KLI362KL1382 '] KLZxx4_KM26x4 X |
Module If0 Mapping Find Filter Show all ~ ok Add FB for |0 Channel... ™
Module IEC Objects Variable Mapping  Channel Address  Type Unit  Description
- " Application.PLC_PRG.LED " ClOutput  %:9%28  BIT C1 Output
Information " C2 Output %0QX2,1  BIT C2 Output
T C3Output  %QX2.2  BIT C3 Output
~ T C40utput  %OX23  BIT C4 Output
]

Test du programme

Pour exécuter le programme :

e Appuyez sur "F11" sur votre clavier, cela construit/compile le code. Egalement trouvé sous

"Construire" dans la barre d'outils.
e Une fois le code compilé, appuyez sur "Alt + F8" sur votre clavier pour vous connecter au
Pi (le PLC puisqu'il va assurer ce role). Cette commande se retrouve également sous "En
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ligne" dans la barre d'outils.

e Cliguez sur "Oui" dans la fenétre contextuelle pour télécharger le programme.

e Une fois le programme téléchargé, appuyez sur "F5" pour lancer le programme,
fonctionnalité que I'on retrouve sous "Debug" dans la barre d'outils.

e Vous devriez maintenant voir la LED de sortie 1 sur le terminal Beckhoff s'allumer ou
s'éteindre en fonction de I'appui sur le l'interrupteur BP.

# Test_Ethercat.project” - CODESYS

File Edit Viev Project FBD/D/L Build Online Debug Tools Window Help

BB &« $BBRX(MGHAESIN9AY ‘e [T i | Application [Device: PLC Logic] = 02 @ |, @ W0 [[= 5= t= = & o W |
[ ¢ |-m < ¢ o0 10 00 iF 90 W gn T F T T+ = oo Y H OE T &S

Devices - 0 X [ PLC_PRG x| [] EtherCAT Master | Device @ KL 1x4_KL1352_KL1362_KL 1382 @ KL 2:0c4_KM26%4 | - ‘Propahes
= Test Ethercat I~ Device.Application.PLC_PRG ¥ Filter
) Device [ronmectec] (CODESYS Conralfor Rasgbarry PIMCSL | p oo Trpe Value Prepared value Address Comment 2= ]| [ Property
=B PLC Logic —
- £} Application [run] @ B8P BOOL O
i) Library Manager @ e BoaL
[ pLc_rrG (PRG)
={#4 Task Configuration
¥ EtherCAT Task (IEC-Tasks)
¥ MairTask (IEC-Tasks)
& pLc_PRG
=4[] EtherCAT Master (EtherCAT Master)
=358 BK1120 (BK1120 EtherCAT Fieldbus coupler (MDF)) f -
7 [ KLxcd_KL1352_KL1362_KL1382 (KL e /KL 135 5P LED
[ KL2xx4_KM25x4 (KL 204 | KM264) Wl )
[ 13001 (L 3001, 1Ch. ana. Tnput (~10V/0... 10V
'3 SoftMotion General Axis Pool RET|
B
H® GPIOs_A_B (GPIOs A/B)
3 Onewire
.43 '8 Camera device
..... 9 s
L

e Pour arréter le code appuyez sur " Maj + F8" sur votre clavier, fonctionnalité que I'on
retrouve également sous "Debug" dans la barre d'outils.

Conclusion

Nous pouvons maintenant contrdler des coupleurs d'E/S industriels a I'aide d'un Raspberry Pi en
tant que Master EtherCAT. Néanmoins, il est illusoire de penser qu'il est possible d'atteindre les
perfomances temps réel avec le Runtime Codesys comme sur un IPC Beckhoff qui est prévu pour.
Pour des applications classiques d'automatisme sans besoin de synchroniser des axes moteurs, les
performances offertes par ce type de dispositif sont équivalents a celles offertes par une
communication Profinet I/0.
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Master |O-Link sur Raspberry
P

Master IO-Link Raspberry Pi

Cet article fait suite a la communication entre TwinCAT 3 et un Master 10-Link Profinet. Il est
également possible de connecter un Master |0-Link Profinet sur un Raspberry Pi 4 avec le Runtime
Codesys. Le schéma du montage utilisé est représenté ci-dessous :

CODESYS

Master 10-Link avec interface
Profinet IFM AL1100

PC de développement
avec Codesys 3.5
@IP=192.168.1.55

o0 Raspberry Pi 4
" Avec Runtime Codesys e Détecteur distance
CODESYS @IP=192.168.1.15 Bouton Capactif IFM 05D150
IFM KT6101

e Le Raspberry Pi va constituer notre PLC. Le Runtime Codesys est installé dessus. Il va
gérer la communication Profinet avec le Master |0-Link Profinet AL1100 d'IFM.
o @IP du Raspberry Pi est 192.168. 1. 15

e Le Master 10-Link Profinet AL1100 d'IFM va étre associé a deux capteurs 10-Link
o Détecteur de distance O5D150
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o Bouton capacitif KT6101
o @IP du Master 10-Link est 192.168.1.198

e Le PC de développement va permettre de générer le code PLC et le transférer sur le
Raspberry Pi. Contrairement a TwinCAT ou le Runtime est exécuté sur le PC, dans cette
application, le Runtime est sur le Raspberry Pi.
o @IP du PC de dev : 192.168.1.55

Prérequis :

e Codesys 3.5 installé (et fonctionel) sur un PC de développement -> cf article
e Runtime Codesys installé sur un Raspberry Pi -> cf article

Il est également nécessaire d'avoir lu I'article sur la communication entre le Master 10-Link Profinet
et TwinCAT car plusieurs aspects vont se retrouver ici :

e les fonctions en langage ST pour le décodage des capteurs
e |'association des variables

Projet Codesys

e Créer un Standard New Project
e Choisir pour le Device Codesys Control for Raspberry Pl MC SL
e Choisir Ladder Logic pour PLC_PRG



'hi% Mew Project

Categories Templates

[j Libraries

Empty project  HMI project Standard

w

Standard

project project w...

A project containing one device, one application, and an empty implementation for PLC_PRG

Name |ID—Link|

Location |C ‘NUsers\Philippe\DocumentsiCodesys_3_5'\Projet-I0-Link-RPi

Cance
Standard Project et
: Y¥ou are about to create a new standard project. This wizard will create the following
= objects within this project:

- One programmabla device as specifiad below

- A program PLC_PRG in the language specified below

- A cyclic task which calls PLC_PRG

- A reference to the nawest version of the Standard library currently installed.

Device CODESYS Contral for Raspberry Pi MC SL (35 - Smart Software Solutions ¢«

PLC_PRG in |Ladder Logic Diagram (LD -

Cancel

Gateway et Raspberry Pi

En double cliquant sur Device, dans les Communications Settings:

e Gateway -> Add New Gateway
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e Placer I'adresse IP du PC développement (@IP=192.168.1.55 dans

Gateway >
Name |Gateway—2 |
Driver | TCP/TP i |
IP-Address 192.168.1.55
Paort 1217

The setting 'TP-Address' can be used to specify an IP address or DNS

begin with "dns:"

your PC.

address for the gateway. This is useful if you want to connact to a remote
gateway running on another PC ar device. If you use DNS the address must

By default, this setting is "localhost' to directly connect to the gateway on

A droite de la Gateway,

e placer I'adresse IP du Raspberry Pi

e en appuyant sur Entrée, un fenétre de Device User Logon apparait :

o mettre le User Name du Raspberry pi -> pi
o mettre le Password -> 3.14 dans mon cas

mon cas)

Devices v o x [ Device x|
_.@ Pl ¥ St Network || Gate D
- can Netwarl ateway v | Device ~
= [f Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) Communication Settings v
=B rLC Logic ‘ Add New Gateway... [
= u Application AOPICSHEEE Manage Gateways... L
?m Library Manager Backup and Restore Configure the Local Gateway...
-{]] PLC_PRG (FRG) |
= @ Task Configuration Files . .
S 3 T
\,;9 MainTask (IEC-Tasks) Gateway .
" & rLc_PRG Log
& SoftMotion General Axis Pool V| |DESKTOP-KPENBG1 v|
® e PLC Settings P-Address: Press ENTER to set active path
-H® GPIOs_A_E (GPIOs AfB) Iocalhost
i PLC Shell
"% Onewire Port:
= "2 Camera device 1217
[ Users and Groups
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Scan Metwork | Gateway - | Device -
- ]
I - ... & &
E— ® .
Gateway .
Gateway-2 L 192.168.1.15 e
IP-Address: Press ESC to cancel the scan.
192.168.1.55
Port Device User Logon >
1217

You are currently not authorized to perform this operation on the device. Please enter the name
and password of an user account which has got the sufficient rights.

Device name |

|
Deviceaddress |0301,1000. 2DDC.C0AS.010F |
|
|

User name [pi
Password |.... o
Operation: View
Object: "Device”
[ [ ok ] cancel |

La liaison avec le Raspberry Pi doit passer au vert et indiquer (active)

Gateway

Gateway-2

| 192. 168. 1. 15 (active)

IP-Address:
192.168.1.55

Port
1217

Si tout est au vert, on peut passer a la liaison Profinet

Device Mame:
raspbemypi

Device Address:
0301.1000.2DDC.COAB.010F

DeviceIPAddress:
192.168.1.15

Target ID:
oooo o011

Target Type:
4102

TargetVendor:
35 - Smart Software Solutions GmbH

Target\ersion:
4.5.0.0
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Configuration de la liaison Profinet

Faire un clic droit sur Device :

e Add Device
Devices ~ 0 X [{] Device x
=5 FO-Link -
= [ Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) A Cut Cammunisstinn Ssttinas
=& PLC Logic ) I
=\ Application = opy
m Library Manager Paste
HF] PLC_PRG (PRG) W Delete
= @ Task Configuration Refactoring .
= @ MainTask (IEC-Tasks)
& PLC_PRG Properties...
2 SoftMotion General Axis Poal ‘W Add Object R
13C
I3 Add Folder...
H& GPIOs_A_B (GPIOs A/B)
. | AddDevice..
‘!- Onewire
=" Camera device Update Device...
L <Empty= 1 Edit Object
& sPI Edit Object With...

Dans l'arborescence Profinet 10 :

e Choisir Ethernet
e et faire Add Device

(4]
Applica

= Click
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[ Add Device

Mame |Eﬂ'1ernet

Action

(@) Append device Insert device Flug device () Update device

|String for a full text search | Vendor | <all vendors:

Mame Vendor Version Description
+ ﬂj Miscellaneous
= ﬁ Fieldbuses

+--CAN CANbus

+ - g EtherCAT

+.. H@ Fthernet Adapter

+ - = EtherMet/IP

+ ﬁ Home&Building Automation

+- Wil Modbus

+- T Profibus

= BB Ethernet Adapter
ﬁ Ethernet 35 - Smart Software Solutions GmbH 3.5.17.0 Ethernet Urﬁ

+ - % Profinet IO Master
S sercos

+

Group by categary [ ] Display all versions (for experts only) [ ] Display outdated versions

ﬂj MName: Ethernet
Vendor: 35 - Smart Software Solutions GmbH
Categories: Ethernet Adapter, Ethernet Adapter, Ethernet Adapter,

Home&Building Automation

Version: 3.5.17.0 —
Order Number: - L=
Description: Ethernet Link.

Append selected device as last child of
Device

#  (You can select another target node inthe navigatar while this window is open.)

| Add Device Close

Sur Ethernet(Ethernet), faire un clic droit :

e Add Device
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Devices

- o X ﬁineuinex

=5 fodink

= m Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)

=& PLC Logic
= 0 Application
m Library Manager
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration

Communication Settings

Applications

Backup and Restore

Files
=-g& MairTask (IEC-Tasks)
& PLC_PRG Log
ﬁ Ethernet (Ethernet)
"% SoftMotion General Axis Pool #  Cut
P e Copy
K& GFIOs_A_B (GFIOs AJB) = Paste
% Onewire % Delete
=% Camera device ' I
£ <Empty= Refactoring
3 sP1 [=) Properties...
5 Add Object
) Add Folder... are Metrics
[ AddDevice.. N |
Insert Device... o
Disable Device L
Update Device...
(" Edit Object
Edit Object With...

Dans l'arborescence Profinet 10 Master :

e Choisir PN-Controller
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[ Add Device

s
MName |PN_CnntrnIIer
Action
(@) Append device () Insert device Flug device () Update device
|Sh’ing for a full text search | Vendor | <all vendors= -
Mame Vendor Yersion Description
= ﬂj Fieldbuses
t - == EtherMet/TP
+ - NEl Modbus
= 5 Profinet IO
=+ 2 profinet 10 Device
m CODESYS Profinet Device 35 - Smart Software Solutions GmbH 4.2.2.0 CODESYS PLE
= 2 Profinet IO Master
ﬂj |PN—Cnr1trnIIer {: 35 - Smart Software Solutions GmbH 4,220 Profinet IO C

GSDML du Master 10-Link Profinet d'IFM

Comme pour TIA Portal, le Master I0-Link Profinet n'est pas installée de base dans Codesys. Il est
nécessaire d'ajouter le fichier GSDML correspondant dans le Device Repertory.

Dans I'onglet Tools, faire :
e Device Repertory

®" |O-Link.project™ - CODESYS

File Edit View Project Build Online Debug | Tools | Window  Help
Bl & v o b By B i ?-;’B ﬁ P'L o' CODESYS Installer... [Dev
m Library Repository...
Devices - |ﬂj Device Repository... .
=5 foLink el

Cliquer sur Install

B Wicnalizatinn Shele Banncitan:
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2 Device Repository x

Location |S?stem Repository vl | Edit Locations...
{C:\ProgramData\CODESYS\Devices)

Installed Device Descriptions

|String for a full text search | Vendar | <Al vendaors= w |

Mame Vendor Wersion Description ninstall
+ﬂj Miscellaneous
+ ﬂj Fieldbuses
+ E HMI devices
at

I

EXEOT e

- [ pLes

= ? SoftMotion drives

Hetails..

Close

et sélectionner le GSDM correspondant a votre Master 10-Link. Pour rappel, le fichier GSDML du
Master 10-Link Profinet AL1100 se télécharge directement chez IFM.

e apres avoir sélectionné le fichier, faire open.

" Install Device Description X
“ v 4 » ThisPC » Documents * G50 @ DescriptionFile_ALTT10x_AL120x_GSDML_PMN_2-3-23 w [] S Search DescriptionFile_AL11...
Organize « Mew folder Bz~ M e
[&] Pictures + " MName Date modified Type Size
= Share Windows ] GSDML-V2.34-ifm-AL1100-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Docurment 139 KB
- 2] GSDML-Y2.34-ifm-AL1101-20181105 AL403045 4,34 DRA LU Document 133 KB
@ OneDrive = ) Type: XML Document
2] GSDML-V2.34-ifm-AL1102-20181105 Size: 138 KB Document 133 KB
£ This PC [£] GSDML-V2.34-ifm-AL1103-20181105 | Date modified: 11/19/2019 1:31 PM |Document 138 KB
¥ 3D Objects =] GSDML-Y2.34-ifm-AL1200-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Document 133 KB
=
[ Desktop 2] GSDML-V2.34-ifm-AL1201-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Document 133 KB
Framraie 2] GSDML-V2.34-ifm-AL1202-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Document 133 KB
2] GSDML-V2.34-ifm-AL1203-20181105 11/19/2019 1:31 PM XML Document 133 KB
* Downloads
JJ Music
[&=] Pictures
B Vvideos
‘. Local Disk (C:)
== Share Windows
=¥ Metwork v
File name: | GSDML-V2.34-ifm-AL1100-20181105 v| |Au‘tomatic detection (*xml;*.et V|

| Open | | Cancel |
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Ajout du Master |O-Link

En cliquant sur PN_Controller (PN-Controller), faire
e Add Device
Dans l'arborescence Profinet 10 -> |0 -> ifm electronic, choisir

e AL1100, ifm electronic
e faire Add Device

[ Add Device e
Name |AL1100
Action
(® Append device () Insert device Flug device () Update device
|String for a full text search | Vendor | <all vendors= b
Mame Vendor Version D
= ﬁ Fieldbuses
= 5 Profinet IO
=+ ¥ profinet 10 Slave
=-[@1fo
+-[_ CODESYS PLC
= [ ifm electronic
[ AL1100 ifm electronic SW=, HW = IC
'I'ﬂ] CIFX Profinet Device 35 - Smart Software Solutions GmbH SW=V3.x, HW=2 e
'I'@ Elea31-0010 V2.0 Beckhoff SW=V1.00, HW=V1.00 PR
< >

Group by category [ ] Display all versions (for experts anly) [ ] Display outdated versions

[  mMame:AL1100 A
Vendor: ifm electronic
Categories: Profinet IO Slave
Version: S\W=, H\W=
Order Number: AL1100
Description: I0-Link Master StandardLline Profinet 4 Ports IP67 W

Append selected device as last child of
PN_Controller

&  (You can select another target node inthe navigatar while this window is open.)

| Add Device L\\ej

Configuration Profinet et 10-Link

Double cliquer sur Ethernet (Ethernet)

Close
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e Dans Network interface, faire Browse
e une fenétre Network Adapters apparait

o choisir l'interface ethe qui correspond a l'interface ethernet du Raspberry Pi

W |0-Link.project® - CODESYS

File Edit View Project Build Online Debug Tools Window

Help

BEE & o ~ 4 Bl @Ml N9 {5+ [ | @4 | Application [Device: PLC Logic] - @8 @ , g X [[=F=¢== & | M= |%

Devices ~ 1 X [fj Device /V‘m Ethernet x|
=5 foLink hd
. 3 General
- () Device [connected] (CODESYS Control for Raspberry PiMC 5L) Networkinterface | | [Brovsen ]
-0 PLC Logic .
et o
PLC_PRG (PRG) Default gateway o .0 .0 .0
= B8 Task configuration Etheret Device /O Mapping
= @ MainTask (IEC-Tasks) Adjust operating system settings
- @ PLC_PRG Ethernet Device IEC Objects
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks) Metwark Adapters
"] PN_Contraller. CommCycle Infarmation
- Profinet_IOTask (IEC-Tasks) Interfaces
([ Ethemet (Ethemet) | Name  Descripton IP address
= Pn_controller (Ph-Contraller) lo 127001
=4 aL1100 (aL1100)
= _a_ports (4Ports)
wlanl 0000
K Port_1
K port2 tapl 0000
K Port3
-k Pport_4
" SoftMotion General Axis Pool IP address 192 . 168 . 1 15
ERss Subnet mask 255 255 . 255 0
~H@ GPIOs_A_B (GPIOs AfE)
% Onewire Default gateway 192 . 168 . 1 1
= 2 Camera device MAC address DC:A6:32:31.CO:E2
LK <Empty>
(-

Double cliguer sur PN_Controller et modifier la plage d'adresses pour les Slave

e First IP Address : 192.168. 1.2

e Last IP Address : 192.168. 1. 254

e Subnet Mask : 255. 255. 255. 0

e Default Gateway : 192.168.1.1
Devices - o X
=5 10k >

= m Device {CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)

=B pLC Logic
—a Application

.ﬂ Library Manager
b PLC_PRG (PRE)
@ Task Configuration

= MainTask (IEC-Tasks)
8 pLc_PRG
& Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ FM_Controller. CommCyde
58 profinet_IOTask (IEC-Tasks)
'm Ethernet (Ethernet)
= @ PMN_Controller (PN-Controller)

=[] AL1100 (AL1100)

= (l] _a_ports (4Ports)

[ Device rrﬁ Ethernet /Vﬂj PN_Controller x]
General Station name |contro||er
Overview
Default Slave IF Parameter
TaETie First Paddress 192 . 168 . 1 . 2 |
Last IPaddress |192 . 188 . 1 254|
Media Redundancy
Subnet mask |255 . 255 . 255 . 0 |
PNIO /O Mapping Default gateway | 192 . 168 . 1 . 1 |

PNIO IEC Objects

Log

Status

Information

110 Provider / Consumer Status
Application stop —= Substitute values

Add to /O mapping

Substitute Input-Data

(®) Zero

Double cliquer sur AL1100 (AL1100) et modifier les IP Parameter

e |P Address : 192.168.1.198
e Subnet Mask : 255. 255. 255. 0
e Default Gateway : 192.168.1.1
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Devices * o X

=51 1ok -
= m Device {CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL)
=81 PLE Logic
= a Application
m Library Manager
BF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=-$% MairTask (IEC-Tasks)
8 pLc_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ PN_Controller. CommCydle
% Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= m Ethernet (Ethernet)
= m PN_Controller (PN-Controller)

_~[[ Device [ Ethernet ["[@ Pn_Controller "] Aau100 x
General Station name |AL1100
Options Station status I:I
I0x5
IP Parameter
Leg IP address 192 . 168 . 1 . 198
PNIO IfO Mapping Subnet mask 255 . 255 . 255 . 0

Status

Information

PNIO IEC Objects

Communication

Send clock (ms) 1

Default gateway 192 . 188 . 1 .

‘Watchdog (ms)

VLAN ID

=-[{J AL1100 (AL1100) Reduction ratio 4 ~
=-[ll _a_parts (4Ports) Phase - v
E Port 1
£ Port2 RT class RT Class 1
E Port3
K Port 4 Settings
Dans 4 Ports (4 Ports) , sur le Port_1, faire
e Plug Device
= ﬂj Ethernet (Ethernet)
= ﬂj PM_Controller (PM-Controller)
= AL1100 (AL1100)
=il 4 Ports (4Ports)
Part_1
£ | L ¥ Cut
L Port 2 i
E Port 3 Copy
L Port_4 = Paste
"% SoftMotion General Axis Pool ¥ Delete
o ] _
[ Properties...
H® GPIOs_A B (GPIOs AfB) g
"% Onewire Add Object
=& Camera device i) Add Folder..,
K <Empty> | Plug Device... N
¥ P Disable Device L
[ Download the missing device description
[ Edit Object
Edit Object With...

Comme nous avons branché le bouton capacitif KT6101 sur le port 1, il faut lui associer la taille de

IO-Link Inpurt + Output adapté au message. Dans notre cas, choisir :

e |0-Link In/Out 4/4 Byte + PQI
e et faire Plug Device
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[ Plug Device >

MName |Purt_1 0
Action
Append device Insert device (@) Plug device Update device
|String for a full text search | Vendor | <all vendors: ~
Mame Vendor Version Description 2
= ﬂj Fieldbuses
= B Profinet 10
= # Profinet 10 Submodule
+ - 1 Digital + PQI
=4 I04ink Input + Qutput + PQI
ﬂ] I0-Link InfOut 1/ 1Byte +PQL ifm electronic SW=, HW= I0-Link InfOut 1,
ﬂ] I04ink InfOut 1/15 Byte + PQI ifm electronic SW =, HW= 104ink InfOut 1,
ﬂ] I0-Link InjOut 2 2 Byte +PQL ifm electronic SW=, HW= 10-Link InfOut 2,
il lodink Infout 4/ 4Byte +PQI | ifmelectronic  SW=,HW=  IO-link InjOut 4
ﬂ] I04ink InfOut 8/ 5 Byte + PQI ifm electronic SW =, HW= 104ink InfOut 3, ¥
£ >

Group by category [_] Display all versions(for experts only) [ ] Display outdated versions

ﬂ] Name: IO-Link InfOut 4/ 4Byte +PQI ~
Vendor: ifm electronic
Categories: Profinet IO Submodule
Version: 5W=, HW =
Order Number: =
Description: I0-Link In/Out 4/ 4Byte + PQL v ok

Plug selected device into the slot
Port_1

# (You can select another target node in the navigator while this window is open.)

Plug Devicq Close

Avant d'aller plus loin, nous allons tout de suite configurer le rafraichissement automatique des
données :

En double cliquant sur Port 1, en bas a droite, dans le champs Always Update Variables :
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Devices ~ # x| ([ Device [ (] Ethemet (7] PN_Conroler | ({ AL100 K Port_1 x| 9
=13 fodink =
= [ Device (CODESYS Control for Raspberry Fi MC L)
B PLc Logic ) e —— Variable Mapping  Channel Address  Type Unit  Description
= ) Application +tp Inputs %IES
(] orary Manager PNIO SubModule /0 Mapping » Inputs PS %IBI0  Enumeration of BYTE
] PLC_PRG (PRS) + "y Ouputdata4Bytes  %QB0  ARRAY [0..3] OF BYTE
= {8 Task Configuration PNIO SubModule IEC Objects *» Qutputs Cs %IB1l  Enumeration of BYTE
= & MainTask (IEC-Tasks)
. @leceRs Status
=g Profinet_CommunicatiorTask (IEC-Tasks)
¢ -8 pn_controller. CommCyde Information
* g Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
~(@ Ethernet (Ethernet)
=[fJ PN_Controller (PN-Controller)
= AL1100 (AL1100)
= [ _aports (aPorts)
~H() Port_1 104ink InfOut 4/4Byte +PQI)
K port2
K Port3
L Fort 4
"3 SoftMotion General Axis Pool
kgcd
@ GPI0s_A_B (GPIOs AJE)
2 Onewire
=" Camera device
LK <Emptys

s

General Find Filter Show all ~ 4k Add FBfor 10 Channel.. = Go to Instance

ResecMapping | Always updatevariables [Use parent device setting ~

g = Create new variable % = Mapto adsting variable

Faire :

e Enabled 1 (uses bus cycle task if not used in any task)

| | Reset Mapping Always updatevariables

% = Mapto existing variable

Y = Createnew variable

Vérifier que cela soit bien pris en compte sinon les valeurs des capteurs n'apparaitrons pas !

| ‘ Reset Mapping Always updatevariables ‘Enabled 1 {use bus cyde task if not used in any task) |

-"1@ = Create new variable ‘% = Mapto existing variable

On va procéder de maniere analogue pour Port 2 :

e on clic sur Plug Device
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= m Ethernet (Ethernet)
= If[j PM_Controller (PM-Controller)
= AL1100 (AL1100)
= [l _4 Ports (4Ports)
Hﬂ] Port_1 (IO-Link InfOut 4/ 4 Byte + PQI)

£ |Port_2

£ Port 3 b Cut
£ Port 4 Copy
2 SoftMotion General Axis Pool | [, Paste
2 1C . Delete
H& GPIOs_A_B (GPIOs ASE) |
% Onewire (= Properties...
=% Camera device 5 Add Object
K <Empty> ) Add Folder..
2 = | Plug Device... M
Disable Device "
[ Downlead the missing device description
7" Edit Object
Edit Object With...
Edit 10 mapping
Impeort mappings from C5V...
Export mappings to C5Y...
I

Il s'agit du détecteur de distance O5D150 qui est branché sur Port_2, celui ci nécessite 2 Bytes
d'Input pour le message :

e |O-Link 2 Bytes + PQI
e et Plug Device
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FE | Plug Device

Name |F‘nrt_2 1]
Action
Append device Inzert device (@) Plug device Update device
|S1Iing for a full text search | Vendor | <all vendors= -
Mame Vendor Version Descripticn (N
-m Fieldbuses
= ¥ Profinet 10
= T profinet 10 Submodule
+ [ Digital +PQI
+--[1 10-Link Input + Output +PGI
=~ A 10ink Input +PQI
L il 104inkIn 1Byte +PQI ifm electronic SW=, HW= [0-linkIn 1Byte +PQI
[l [zo4ink In 2 Byte +PQI |ifm electronic  SW=, HW=  I04LinkIn 2Byte +PQI
[l 104inkIn 4Byt +PQI ifm electronic SW=, HW=  I0-linkIn 4Byte +PQI
(i) roink In 8Byt +PQI ifm electronic SW=, HW=  I0-linkIn 8Byte +PQI ¥
< >
Group by category [ ] Display all versions{for experts anly) [ ] Display outdated versions
[l  Mame:IOdinkIn 2Byte +PQI
Vendor: ifm electronic
Categories: Profinet IO Submodule
Version: SW=, HW=
Order Number: I
Description: I0Link In 2 Byte + PQI (=Y
Plug selected device into the slot
Port_2
#% (You can select another target node inthe navigator while this window is open.)
Close

Plug Device l:

Pareil que précédement, on fait attention a autoriser Always update variables avec I'option :

e Enabled 1 (use bus cycle task if not used in any task)

[[J Device [ Ethermet  |[f] PN_Controler [ AL1100 [ Portt K Port_2 X
ESEJSneneraI Find Filter Show all + dk Add FB for |0 Channel... ™= Go to Instance
10-Link Integration Variable Mapping  Channel Address Type Unit  Description
ety Inputs S%IB12
PNIO SubModule I/ Mapping ] Inputs PS5 %IB15 Enumeration of BYTE

PMIO SubModule IEC Objects

Status

Information
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Reset Mapping Always updatevariables |Enabled 1 (use bus cydle task if not used in any task)

-"?@ = Create new variable % = Map to existing variable

Pour les Port_3 et Port_4, comme aucun capteur n'est branché dessus, nous placerons Disabled

[ Plug Device *
Name |F‘nrt_3 ]
Action
Append device 1sert device (@) Plug device Update device
|String for a full text search | Vendor | <all vendors= b
Marne Vendor Version Descripticn
= ﬁ Fieldbuses
= B Profinet 10

+- [ Digital + PQI
+- [ I04ink Input + CQutput + PQI
+- [ 10ink Input + PQI
+- [0 10ink Qutput + PQI
il [pisabled |ifm electronic ~ SW=,HW=  Disabled

Group by category [ ] Display all versions (for experts anly) [ ] Display outdated versions

(i Mame: Dizabled ,«.
Vendor: ifm electronic

Categories: Profinet I0 Submodule
Version: 5=, HW= §
-

Order Number:
Description: Disabled W

Plug selected device into the slot
Port_3

&  (You can select another target node inthe navigatar while this window is open.)

| Plug Device I}) | Close

Test rapide du fonctionnement du Master
|O-Link

Sans oublier de faire Save, cliquer sur

e Generate Code (F11)
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® |0-Link.project - CODESYS
File Edit VMiew Project Build Online Debug Tools Window  Help
"@ i &S v = f BB & 5 el B B Tk Dﬁ #¥ || Application [Device

L3

|

G te Code (F11
Devices PR |l vevie | eyt

Pour se connecter sur le Raspberry Pi et y transférer le code Automate, cliquer sur la petite prise de

courant (Login)

e Codesys peut indiquer ce message en indiquant qu'une application est déja en Run sur le
Raspberry Pi, confirmer avec Yes le tranfert.

CODESYS x

Warning: An application 'Application’ is currently in RIUN mode on the PLC, As
there is na matching compile information, this existing application needs to be

replaced.

Click "fes' to download the latest code or ‘Mo’ to abort,

Yes Mo Details...

s

On clique sur :

e Start (F5)

-'fqml N
ﬂi AL1

Normalement, tous les éléments passent au vert.
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Devices * 0 X

=5 ro-Link
= m Device [connected] (CODESYS Control for Raspberry Fi MC 5L)
=-E]) PLE Logic
- I Application [run]
m Library Manager
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= @ MainTask (IEC-Tasks)
& PLC_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ PN_Controller. CommCyde
@ Profinet_I0Task (IEC-Tasks)
= ﬂj Ethernet (Ethernet)
= m PM_Controller (PM-Contraller)
=3 ] AL1100 (AL1100)
=3[l _4 ports (4Ports)
H ﬂ] Port_1 (IO-Link In/Out 4/ 4 Byte +PQI)
B[] Port_2 (I0-linkIn 2Byte +PQI)
M ﬂ] Port_3 (Disabled)
EH E[] Port_4 (Disabled)
" SoftMotion General Axis Pool
P Es
H® GPIOs_A_B (GPIOs AfB)
& Onewire
= % Camera device

l: <Empty=
™ 5PI

En cliquant sur le Port_2, dans

e PN/IO SubModule I/O Mapping, en développant I'arborescence, on peut voir les données

de distance dans :
o Input datat 2 Bytes[0] %IB12
o Input datat 2 Bytes[0] %IB13

Ces données varient avec la distance mesurée. Comme pour TwinCAT, il faudra mapper ces

données aux variables du programme Automate.

Devices v ax [ Device | Ethernet | PN_Controler  [F{ AL1100 K Port1 'E Port 2 x
=5 foLisk - - - - -
= Device [connected] (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) e Find Rilicly Show 2l e e et
= [ PLC Logic : 10-Link Tntegration Variable Mapping  Channel Address Type Current Value
= Application [run] =y Inputs %IB12 Only subelements up. .
(H]) Library Manager PNIO SubMadule /O Mapping =4 Input data 2 Bytes %IB12 ARRAY [0..1] OFBYTE  Orly subelements up...
i) PLC_PRE (PRG) 4 Input data 2Bytes[]]  %IB12 BYTE 1
=(#8 Task configuration PNIO SubModule IEC Objects y Input data 2 Bytes[1]  %IB13 BYTE 97
= 68 MairTask (IEC-Tasks) ] Port Status B 14 USINT 160
& e prG Status Inputs PS %IB15 Enumeration of BYTE GOOD
= g} Profinet_CommunicationTask (IEC Tasks)
& PN_Controller. CommCydle Information
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= m Ethernet (Ethernet)
= ﬂi PN_Controller {(PN-Controller) L})

=43 (i AL1100 (AL1100)
=3[ _a Ports (3Ports)
H @ Port_1(I0-Link InfOut 4/ 4Byte +PQI)
H(J] Port_2(104inkIn 2Byte +FQI)
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En cliquant sur le Port_1, dans

e PN/IO SubModule I/O Mapping, en développant I'arborescence, on peut voir les données

de distance dans:

o Input datat 4 Bytes[0] %IB5
o Input datat 4 Bytes[1] %IB6
o ... Ces données varient avec l'appui sur le bouton capacitfif. Pareillement, nous

devrons mapper ces variables capteur au programme automate.

Devices - o X
= fodink -
= m Device [connected] (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)
= Eﬂ PLC Logic

- ) Application [run]
m Library Manager
¥ pLC_PRG (PRE)
= @ Task Configuration
= @ MainTask {IEC-Tasks)
& PLC_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ PM_Controller. CommCyde
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= m Ethernet (Ethernet)
= ﬂ PM_Controller (PN-Controller)
=3[ AL1100 (AL1100)
= 5[ _4 Ports (4Forts)
I@ Part_1 (10-link InfOut 4/ 4 Byte + PQI)
M) Port_2 (10-LinkIn 2Byte +PQI)

[ Devic=

General

I0-Link Integration

PNIO SubModule IfO Mapping

PNIO SubModule IEC Objects

Status

Information

[ Ethernet

[ PN_Contraler [ ALii00 [ Port_1 X|[E Port2
Find Filter Show all + op Add FB for O Channel... Ge
Variable Mapping  Channel Address Type Current Value
= Inputs %IB5 Only subelements up...
= Input data 4 Bytes %IB5 ARRAY [0..3] OF BYTE Only subelements up...
“p Input data 4 Bytes[0] %IB5 BYTE 11
B Input dats 4 Bytes[1] %IBG BYTE 184
“p Input data 4 Bytes[2] %IE7 BYTE 1]
“p Input data 4 Bytes[3] %IB3 BYTE 1
M Port Status %IB3 USINT 180
b Inputs PS %IB10 Enumeration of BYTE GOCD
=B Output data 4 Bytes %QE0 ARRAY [0..3] OF BYTE Only subelements up...
Ry Output data 4 Bytes[d] %QB0 BYTE 0
Ry Output data 4 Bytes[1] %QB1 BYTE 0
g Output data 4 Bytes[2] %QB2 BYTE 0
g Output data 4 Bytes[3] %QB3 % BYTE 0
b Outputs C5 %IB11 Enumeration of BYTE GOCD

Pour se déconnecter, on clique sur Stop pour Logout.

Bilan

Cette premiere étape nous a permis de valider la bonne communication avec le Master |0-Link. Les

prochaines étapes seront:

création des fonctions de décodage pour les capteurs
mapping des variables automate avec les variables 10-Link
création d'une IHM permettant d'afficher ces résultats
test de I'lHM sur une tablette

Programme Automate et fonctions

capteurs

Les différentes étapes présentées ci-dessous seront tres similaires a celles présentées pour

['association d'un Master 10-Link a TwinCAT.

Fonction capteur O5D150
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Dans Application faire :

e Add Object -> POU...

Metwork Variable List (Receiver)...
Metwork Variable List (Sender])...
Persistent Variables...

Devices - 7 X (] Device |'fJ Ethemet | PN _Controler | ALL
=g JO-Link hd -
) ) General Find
= ﬂi Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)
= PLC Logic i
@{I J = | I0-Link Integration Variable
- I[;| Application SR
m Library Manager & Cut . = 4y
X Mapping
¥ PLC_PRG (PRG) Copy 15
= {4 Task Configuration B, Paste Dbjects B
= @ MainTask (IEC-Tasks) % Delete e
] PLC_PRG “
=58 profinet_CommunicationTask (IEC Refactoring L EEY
@ PN_Controller. CommCyde fey Properties... e
@ Profinet_ICTask (IEC-Tasks) - L4
=[] Ethernet (Ethernet) |T‘:| Add Object * | M Alarm Configuration...
= [ PM_controller (PH-Contraller) [2)  Add Folder.. 0 Application...
=[] AL1100 (aL1100) [1° Edit Object & Axis Group...
= ) _a Ports (4Ports) Edit Object With... G, Camtable..
() Port_1{0-inkInfout 4f 4 & Logn & CNCprogram..
Ml Port_2 1O-linkIn 2 Byte + & CNCset
’ settings...
“@ Part_3 (Disabled) Delete application from device ] s ]
(il Port_4 (Disabled) {#i Communication Manager...
% SoftMotion General Axis Pool B  Data Sources Manager...
%1 ¢ DUT.
H& GPIDs_A_B (GPIOs AfE) External File...
3 Onewire @ Global Variable List..
=-"& Camera device ) .
¢ <Empty> aﬁ Global Variable List (tasklocal)...
2 s Image Pool...
=2 Interface...
T
Iy

Dans Add POU :

e Name : FB_O5D150
e Type : Function block
e Implemention Language : ST

POU...
R

[ V) I (- PN - Sl N
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Add POU ot

@ Create a new POU {Program Organization Unit)

Name
|FE_05|3150

Type
) Program
(®) Function block
[ |Extends
[ ]implements
[ ] Final [ ] &bstract

Accessspecifier

Method implementation language
Continuous Function Chart (CFC)

() Function

Return type

Implementation language
Structured Text (ST) e

% Add Cancel

Le programme de la fonction FB_O5D150 est identique a celui présenté dans TwinCAT :
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Devices > 1 X (] Device  |[f] Ethemet | PN_Controler [ AL1100
= _@ ToLink - 1 FUNCTION BLOCK FB_O5D150
= [ Device (CODESYS Control for Raspberry PiMC 51 = MAR_INFUT
=B pLC Logic 3| EHD VAR
= u Application 4 VER_OUTPUT )
5 nCurrentDistance INT;
(i) Library Manager g bSwitchState BOOL:
FB_050150 (FB) A1 =D vam
BF] PLC_PRG (PRG) 2 VAR
= @ Task Configuration cl alnputBytes ARRRY[0..1] OF BYTE:
=g MairTask (IEC-Tasks) 10 niordd WORD :
@ PLC_PRG 11 nWord_templ WORD ;
= Q‘Qs Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks) l? niWord_templ WURD:;
@ PM_Controller. CommCyde ij END_VAR
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= ﬂi Ethernet (Ethernet)
= ﬂi PM_Controller (PN-Contraller) 1
- ﬁ AL1100 (AL1100) 2 nWord templ := TO WORD{alnputBytes[O0]);
=il _4_ports (4Ports) 3 nﬂord:templ := TO WORD (alnputBytes[1]):
'@ Port_1 (I0-ink InfOut 4/ 4 Byte + PQI) 4 -
Ilﬂ] Port_2 {I0-Link In 2 Byte +PQIL) 5 nWord_templ := SHL({nWord_tempd, &) ;
I@ Port_3 (Disabled) £
'm] Part_4 (Disabled) 7 nWordd = nWord_temp0 OR nWord templ;
% SoftMotion General Axis Poal D . .
3 bSwitchState r= nWord0D.0;
2 o1 10
B® GPIOs_A B (GPIOs AjB) 11| nWord templ := SHR(nWordd,Z):
3 Onewire 1z nCurrentDistance = TO INT(nWord templ):
=" Camera device 13

De méme pour l'instanciation et I'appel de fonction, seule variante, le PLC_PRG est dans notre cas

écrit en Ladder, ce qui signifie qu'il est nécessaire d'ajouter un bloc a nommer foO5D150 pour

réaliser I'appel de fonction.

Devices * 0 X
=5 fodink =
= ﬂj Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)
=B PLC Logic
= u Application

m] Library Manager
FB_O5D150 {FB)
i PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= g@ MainTask (IEC-Tasks)
& pLC_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ PM_Controller. CommCyde
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= m Ethernet (Ethernet)
= m PMN_Controller (PMN-Controller)
=[] AL1100 (AL1100)
=[] _a_ports (4Ports)
Iﬂ] Paort_1 (10-ink InfOut 4/ 4Byte +PQIL)
Ml Port_2 (I04inkIn 2Byte +PQI)
H@ Port_3 (Disabled)
Ml Port 4 (Disabled)

[l Device

I SR

}/ﬂj Ethernet rﬂi PMN_Controller
FROGRAM FLC_FRG
VAR

fRO5D150

END_VAR

FB_05D150;

v

AL1100

fb05D150

FB 05D150
nCurrentDistance

bSwitchState — 277

On peut ajouter une variable SwitchState de type dans le PLC_PRG simplement en écrivant

SwitchState en sortie du bloc.
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1 fbQ5D150
FB 05D150
nCurrentDistance Auto Declare X
bSwitchState — SwitchState
Scope Name Type
|var | [switchstate | [pooL V=]
Object Initialization Address
|PLC_PRG [Application] v | | ||I| | |
Flags Comment
[JcomsTanT
[CreTAM
[ PERSISTENT
[ o M | Cancel
Nous allons mapper les variables de la fonction O5D150 aux variables IO-Link :
e dans Port_2 -> PN I/0O SubModule Mapping
e cliquer a cbteé de la petite boite bleue dans variable au niveau de la ligne %IB12 BYTE
Devices 3 x [f Device | Ethernet [ PN_Controler | AL1100  [K Port1 K Port_2 x[[5] FE_OSD150 [ PLCPRG |
= 1odink = =
= ] Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) General Find Filter Show all ~ b Add FB for |O Channel... G
’@g PLC Logic i Variable Mapping  Channel Address Type Unit  Description
=} Application e Tmearenen = 4 Inputs %slB12
- ffif) Library Manager PNIO SubModule 1/0 Mapping e Input data 2 Bytes %IB12 ARRAY [0..1] OF BYTE
FB_050150 {F8) : N Input data 2Bytes[0]  %IB12 BYTE
-] PLC_PRG (PRG) PNIO SubModule IEC Objects ] - Input data 2Bytes[1]  IB13 BYTE
= @ ;skConﬁgurahon Lot Port Status %IB14 USINT
7 MainTask (IEC Tasks) fzas S Inputs PS %IB15 Enumeration of BYTE
. - pcprc
=g Profinet_CommunicatiorTask (JEC-Tasks) Information
E @ PN_Controller, CommCyde

-8 Profinet_IOTask (IEC-Tasks)

= m Ethernet {Ethernet)

- m PM_Controller (PN-Controller)

= [ AL1100 (AL1100)
=-(l _4 Ports (4Ports)

-H @ Port_1 (I0-Link In/Out 4/ 4 Byte +PQI)
~H Port_2 qO-LinkIn 2Byte +PQI)
~H[] Port_3 [Disabled)
“Hl[ll Port_4 Disabled)

Trois petits points doivent apparaitrent et lancer I'Input Assistant:

e choisir dan PLC_PRG -> fbO5D150 -> alnputBytes
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[ Device | Etheret [ PN_Controler [ AL1mo  [E  Port1 VK Port_2 x[[5] FEOsD1s0 [P PLCPRG |

General Find Filter Show all ~ dh Add FB for 10 Channel... ~  Go to Instance

[0-Link Integration Variable Mapping  Channel Address Type Unit  Description

Inputs %LIB12

PNIO SubModule /O Mapping

E Input Assistant *

PNIO SubModule IEC Objects .
Text Search Categories

Status

Variables ~  Mame Address Ori
Information = O Application
=-[f pLC_PRG
= & OSD150 FB_OSD150
- ¥[alnputBytes | amnar o oraE
-F$ bswitchstate BOOL

- nCurrentDistance
~ § nWord_tempd

~ @ nWord_templ
@ nWord0

@ SwitchState

- “ InConfig_Globals

+-{} IoDrvEthemet

+.{} sM3_Basic

- {} sM3_Math

Structured view Filter |MNone v

Insert with arguments Insert with namespace prefix
Documentation
alnputBytes: ARRAY [0..1] OF BYTE{VAR)

RN

Placer a la fin de la variable [0] pour indiquer gu'il s'agit de I'élément 0 de I'array of Byte.

[f] Devie  |[f] Ethemet  [[f] PN_Controller  |] AL1100 [E Portil E Port_2 X[[5]

General Find Filter Show all

Variable

10-Link Integration

PMNIO SubModule If0 Mapping

a2

PMIO SubModule IEC Objects

Status

Information

On fait de méme pour la ligne %IB13. Noubliez pas de placer a la fin de la variable [1] pour indiquer
gu'il s'agit de I'élément 1 de I'array of Byte.

[ Device  [f] Ethemet | |f] PN_Contoler | AL100 (K Portl E Port2 x|[5] FEOsD1s0  [f PLCPRG |

General Find Filter Show all ~ ok Add FB for |0 Channel.. * Goto Instance
I0-Link Integration Variable Mapping  Channel Address Type Unit  Description
Inputs %IB12
PNIO SubModule I/O Mapping R Input data 2 Bytes %IB12 ARRAY [0..1] OF BYTE
* Application.PLC_PRG.fbO5D150.alnputBytes[0] “$ Input data 2 Bytes[0] HIBI2 BYTE
PNIO SubModule IEC Ohjects - *p Application.PLC_PRG. f0O5D150.alnputBytes[1] i Input data 2 Bytes[1] %843 BYTE
o ] [ | Port Status %IB14 USINT

iEnE . Inputs PS %615 Enumeration of BYTE
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On effectue un Save, suivi d'un Generate, Login et Start

e et normalement le PLC_PRG indique la valeur de distance mesurée par le capteur

05D150.

=5 oLk
= ﬁ Device [connected] (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L)
=-E)l| PLC Logic
- I+ Application [run]
m Library Manager
FB_05D150 {FE)
HF] PLC_PRG (PRE)
= @ Task Configuration
=435 MainTask (IEC-Tasks)
& pLc_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ PM_Controller. CommCyde
2 profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= ﬂi Ethernet (Ethernet)
= ﬂi PM_Controller (PN-Controller)
=¥ [f] AL1100 (AL1100)
=3[l _4 Ports (4Ports)
H @ Port_1 {IO-Link InfOut 4/ 4 Byte +PQI)
M Port_2(I0dinkIn 2 Byte +PQD)
M(J] Port_3 (Disabled)

~ Device.Application.PLC_PRG

Expression

+ @ fbOsD150
@ SwitchState

1 £b0O5D150
FB_05D150

nCurrentDistance

bSwitchState = SwitchState

On n'oublie pas de faire Stop et Logout pour faire des modification du programme.

Fonction bouton capacitif KT6101

Comme pour le capteur O5D150, le code pour le bouton capacitif KT6101 est identique a celui

développé pour TwinCAT.

Devices v 2 X || ([ Device [[f Ethemet | PN_Controler [ AL1100 [E Portl [E Pat2z |
=5 rodnk = 1 FUNCTION BLOCK FB_KT&101
=[] Device (CODESYS Control for Raspberry PiMC 5L) 2| VAR TNPOT
=B pLC Logic 8| ESD VAR
= a Application = ? VAR_OUTFUT
5 nPIV1 : INT:
m Library Manager c bSSC1 BOOL;
FB_KT6101 (FB) .
FE_OSD150 (FE) g = VAR
B¥ pLc_PrG (PRG) 5 alnputKT 6101 ARRAY[0..3] OF BYTE;
= (8 Task Configuration 1o niordd WORD ;
=% MainTask (IEC-Tasks) 11 END VAR
& pLc_PRG 1z
= @ Profinet_CommunicationTask {IEC-Tasks)
@ PM_Controller. CommCyde
% Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= m Ethernet (Ethernet) 1
= m PN_Controller {(PN-Controller) 2 niordd := TO WORD (aInputkT_6101[0]):
= aL1100 (AL1100) 2|  nWordo := SHL(nWordd,Z) OR TO WORD (aInputiT £101[1]);
= @ _4 Ports (4 Ports) 4 nPDV1 := TO_INT(nWord0); B
H(] Port_1{10-Link In/Out 4/ 4Byt +PQI) S|  bSSCl  := alnputKT 6101[3].0:
H(]] Port_2(10-LinkIn 2Byte +PQI) €
M (il Port_3 (Disabled)

On réalise l'instanciation et I'appel de la fonction foKT6101 dans PLC_PRG


https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-07/image-1688463290913.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-07/image-1688463300721.png

Devices

* 0 X

=15 Iodink
= ﬂi Device (CODESYS Caontrol for Raspberry Pi MC 5L)
=Bl PLC Logic
= u Application
m Library Manager
FB_KT6101 (FE)
FB_0SD150 (FE)
HF] PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
= @ MainTask (IEC-Tasks)
] PLC_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask {IEC-Tasks)
@ PM_Contraller . CommCycle
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
= ﬁ Ethernet (Ethernet)
= m PN_Controller (PN-Contraller)
=[] aL1100 {AL1100)
=[] _4 ports (4Ports)
ﬂﬂ] Port_1 (I0-link In/Out 4/ 4Byte + PQI)
Ml Port_2 IOLink In 2Byte +PQI)
'@ Port_3 (Disabled)
I@ Port_4 {Disabled)
"2 SoftMotion General Axis Pool
& 13
H® GPIOs_A_E (GPIOs AfE)

'a. Onewire
L N .

[f] Device

}/ﬂi Ethernet

]fﬁ PN_Controller

["[A AL1100

1 PROGRAM FLC_FRG
2 WAR
3 frOsD150 FB_05D150;
4 fLETE101 FB_KI&l0l:
5 SwitchState: BOOL;
& 55C1: BOOL;
7 END VAR
1 Q50150
FE 05D150
nCurrentDistance
bSwitchState — SwitchState
2 foKTe101
FE KT6101
nPOV1
bSSC1 — S5C1

Pour le mapping des variables I0-Link, on procede de la méme maniere que le capteur O5D150

On fait Generate, Login et Start :

e Le capteur de distance est toujours fonctionnel
e Le bouton capacitif réagit en fonction de I'appui

[{ Device | Ethernet  |[fj PN_Controler [ AL1100 K Port_1 x|E Port2 FE_OSD150  |TiF] PLC_PRG FE_KTE101 |
General Find Filter Show all ~ = Add FB for |0 Channel.. *= Go to Instance
10-Link Integration Variable Mapping  Channel Address Type
=4 Inputs 9%IB5
PNIO SubModule [jO Mapping = Input data 4 Bytes %165 ARRAY [0..3] OF BYTE
4 Application.PLC_PRG.fbKTE10 1. alnputkT_6101[a] ] Input data 4 Bytes[0] BLIRS BYTE
PNIO SubModule IEC Objects “p application.PLC_PRG.fbKTE101.alnputkT_6101[1] k] Input data 4 Bytes[1] i) BYTE
4 Application.PLC_PRG.fbKTE101.alnputkT_6101[7] T Input data 4 Bytes[2] BLIRF BYTE
zas * application.PLC_PRG. fbKT610 1. alnputkT_s101[3] k] Input data 4 Bytes[3] 2IRE BYTE
+o Port Status %lB9 USINT
TP e & Inputs PS %1510 Enumeration of BYTE
=P Output data 4 Bytes %GB0 ARRAY [0..3] OF BYTE
" Qutput data 4 Bytes[0] %QB0 BYTE
" Output data 4 Bytes[1] %0B1 BYTE
" Qutput data 4 Bytes[2] %QB2 BYTE
" Output data 4 Bytes[3] %083 BYTE
@ Qutputs C5 6IBE11 Enumeration of BYTE


https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-07/image-1688463328234.png
https://innovation.iha.unistra.fr/uploads/images/gallery/2023-07/image-1688463336024.png

Devices v 1 X ([ Device | Ethernet  [f§ PN _Controler [ AL1100 [E Port1 [E Port2 |
=5 otk = Device.Application.PLC_PRG
= m Device [connected] (CODESYS Control for Raspberry Pi MC 5L) Expression
=B rcLoge # @ fbOSD150
= Application [Fun]
O m Library Manager ¥ b foKTELNL
@ SwitchState
FB_KT6101 (FB)
FB_0S5D150 (FE) # ssct
BF PLC_PRG (PRG)
= @ Task Configuration
=358 MainTask (IEC-Tasks)
& pLC_PRG
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks)
@ PMN_Controller.CommCyde 1 fb05D150
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks) FB_D5D150
= [ Ethernet (Ethernet) nCurrentDistance
=43 [{] pn_contraller (PN-Contraller) bSwitchState p= SwitchState
=75 [ L1100 (AL1100)
=43 [l _4_Ports (4 Ports) 2 FDETE101
ﬂ@ Port_1 {I0-Link InfOut 4/ 4Byte +PQI) FB KT6101
Ml Port_2 (10ink In 2 Byte +PQI) T noovi
M| Port_3 (Disabled) bS5CL 5501
Ml Port_4 (Disabled)
"2 softMotion General Axis Pool -
-\ C B

Pour finaliser cette démonstration, nous allons intégrer une IHM et réaliser une WebVisu sur
tablette.

Visualisation IHM et WebVisu

Pour intégrer une visualisation :

e Clic droit sur Application -> Add Object -> Visualization...
e Dans la fenétre Add Visualization, laisser le Name : Visualization et faire Add
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=[] Device (CODESYS Contral for Raspberry Pi MC 51 = VAR _INPUT
=&l PLC Logic 3| END VAR
- €} Application B 4 VAR OUTPUT
PP o cu 5 nPDV1I  : INT:
i) i, ¢ : pSSCl  :  BOOL;
FB_ Copy 7 END VAR
FE 2 Paste B 3 VAR
B PLC % Delete aInputKT_6101
= @ 1ad W 10 nWordd WORD ;
= @ Refactoring * I: END VAR
Properties... )
-
(5]  Add Object » | @  Alarm Configuration..
|2 Add Folder... Application...
= [ Ethernet (€4 [T* Edit Object Axis Group... 1
- ﬁ PN_Con Edit Object With... Cam table... E
= ALY
ﬂ_j @ m Login CMC program... ;
o ] CMC settings...
Delete application from device L
B Pert 2 (TO-URE T 2 BV F PO Communication Manager...

Data Sources Manager...

c ] ﬂ] Port_3 (Disabled)

MWl Port_4 (Disabled) DUT...
% SoftMotion General Axis Pool External File...
1 . .
Global Variable List...
W GPIOs_A_B (GPIOs A
?D T ( ) Global Vanable List (tasklocal)...
newire
=-"& Camera device el b
E <Empty> Interface...
% sPI Metwork Yariable List (Receiver)...

Metwork YVanable List (Sender)...
Persistent Variables...

POL...

POU for Implicit Checks...
Recipe Manager...

BRPFEEAER ! DBCES A0 reRIO

Redundancy Configuration...

| |
K Ll

Symbol Configuration...
Text List...
&  Trace..

% Trend Recording Manager...

3 Unit Conversion...

|@ Visualization... " |
&) Visualization Manager... L

T

Pour simuler les deux couleurs lumineuses Bleue et Verte, j'utilise une astuce sur la visualisation :

e Je crée un voyant Bleu que j'associe a la variable PLC_PRG.fbKT6101.bSSC1 que j'inverse
avec NOT().

e Cce voyant passera au premier place avec la méme variable dans Bring to foreground

e -> uand le voyant bleu est allumé, il passe au premier plan
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L e e e P e PRI —

Property Value

Element name GenElemInst_1
Type of element Lamp
= Position
X 519
E .. = . ¥ 133
Width 70
o o Height 70
Variable NOT(PLC_PRG.fKT5101.b55C 1)
D @O m o - Image settings
Transparent

Transparent color [l Black
Isotropic type Isotropic
Haorizontal align... Left
Vertical alignment Top
= Texts
% Tooltip
- Statewvariables
Invisible
= Center
X 554
Y 168
= Absolute movement
= Movement
¥
i
Rotation
Scaling
Interior rotation
Animation duration 0
Ering to foreground  NOT(PLC_PRG.fbKT6101.bSSC1)
- Background

Image Blue

Pour le voyant vert, je procede de la méme maniere sans inverser la variable
PLC PRG.fbKT6101.bSSC1
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Je supperpose les deux voyants sur I'|HM :

e si le voyant Bleu est actif, il passera au premier plan
e si le voyant Vert est actif, il passera au premier plan

Une jauge de distance est également placée :

Element name GenElemInst_2

Type of element Lamp
Position
X 614
b 132
Width 70
Height 70
Variable PLC_PRG.fbKTE101.b55C1

Image settings
Transparent
Transparent color [ Black
Isotropic type Isofropic
Huorizontal align... Left
Vertical alignment Top
Texts
Tooltip
State variables
Invisible
Center
X 643
b 167
Absolute movement
= Maovement
X
Y
Rotation
Scaling
Interior rotation
Animation duration 0
Bring to foreground PLC_PRG.fbKTR101.bSSC1
Background

Image Green

e la variable associée a la jauge est PLC PRG. fb05D150. nCurrentDistance
e Scale End est configuré a 200 pour la distance max du capteur en cm

e Main Scale est placée a 20
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Property Value
Element name GenElemInst_3
Type of element Bar Display
Value PLC_PRG.fbO5D150.nCurrentDistance
= Center
X 453
A 273
= Absolute movement
= Movement
X
Y
? - - Rotation
- Scaling
o IIIIIIIIIIIIIIII‘\IIE.I.:IIIIIIIIIIIIII\\IIIII . Interiar ratatian
a o o Animation duration 0
Bring to foreground
h = Position
X 164
A 243
Width 5599
Height 50
= Background
Image color Gray
[+ Ownimage
= Bar
Diagram type Scale besides bar
Orientation Horizontal
Running direction  Left to right
Optimum size f.., O
= Scale
Scale start o
Scale end 200
Main scale 20
Subscale 5
Scale line width 1
Scale color [ scale color barelement
Scale in 3D A
Element frame O
™ Wi

On souhaite également afficher la distance dans un champ, nous placerons ainsi un rectangle qui
servira de champ de visualisation :

R | |

Common Controls | Alarm Manager | Measurement Controls

Lamps/Switches/Bitmaps Special Controls Date/Time Controls

ImagePool_sm3 ImagePoolDialogs ImagePool_cnc_sm3

Symbols SM3_Basic VisuDialogs SM3_CNC
e kol Visi

meo . o

Rectangle Rounded Ellipse Line Polygon
Rectangle
Polyline Bézier Curve Fie Image Frame

Dans le champ Text, nous mettrons :

e %d pour la valeur a afficher en Int
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Dans le Champ Text variable, nous mettrons :

e PLC PRG. fb05D150. nCurrentDistance

&

Il reste a faire la connexion au Raspberry Pi et lancer le Runtime :
e Generate, Login, Start

Et I''HM s'anime en fonction des mesures et appuis sur les capteurs.

Property
Element name
TextID
Type of element
= Position
X
Y
Width
Height
Angle
= Center
X
Y
i+ Colors
Use gradient color
Gradient setting
'+ Appearance
= Texts
Text
Tooltip
'+ Text properties
= Absolute movement
= Movement
X
Y
Rotation
Scaling
Interior rotation
Use REAL values
* Relative movement
= Text variables
Text variable

o

Tooltip variable

Value
GenElemInst_4
569

Rectangle

239
111
238
75
1}

358
148

] linear, Black, White

O

PLC_PRG.fbO5D 150.nCurrentDistance
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WebVisu

Il est possible de récuperer cette IHM sur une page Web a travers la WebVisu.

e On place I'adresse IP du Raspberry Pi dans le navigateur de la tablette suivi du numéro de
port 8080 et I'on charge la page webvisu.htm

¢ 192.168.1.15:8080/webvisu.htm

e On peut visualiser la mesure de distance faite par le capteur ainsi que les appuis sur le
bouton capacitif



