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Kurzbeschreibung

Dies ist eine Schnellstart-Anleitung zum Aufbau einer Kontrollwaage (Checkweigher) mit dem DSE (ab FW
2.0). Die Kontrollwaage kann ber zwei Wege angesteuert werden, zum einen Uber einen Pegel zum anderen
Uber ein externes Signal (in diesem Beispiel einem Taster). Die DSE verfiigt Uber keine hardwaremaRigen
DIO’s, so daB die Triggersignale von einer SPS erfasst und an die DSE ibertragen werden, hier ein Raspberry
Pi mit Codesys als SPS, tiber PROFINET und EtherCAT.

Dazu wird spater fir dieses diese einmalig eine Codesys Runtime-Lizenz und ein fertiges Codesys-Projekt
,,DSE-Checkweiger-R-Pl.projectarchive” in den R-Pl geladen. Verwendete Codesys Version ist 3.5.17.10 Patch
3 oder hoher.

Hardwarekonfiguration

Taster

ProfiNet / Ethernet (TCP/IP)
CODESYS SPS

Aufbauskizze

Erforderliche Komponenten

e 1x DSE System (inkl. Netzteil und Ethernetkabel)

e 1x kostenlose Software Codesys

e 1x Ethernet switch

e 1x SPS, R-PI Model 4B (Codesys Controle for Rasperry Pi V 4.4.0.0)
e 2x Taster

e 1x Wagezelle
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Hardwarekonfiguration der GPIO’s am PI

0 o
© 0
(scL)Grio3 BMs B JM GND
GPCLKO)GPIO4 B P s Bl  GPIO 14 (TXD)
GND (s I 10} GPIO 15 (RXD)
,,,,, GORGN oo 18
GPl027 I J1sJ8 GND
(i3 1c Il GPIO 23
+33v 7 B Il GPIO 24
(mos) GPI0O 10 I1sI20)8  GND
(MISO) GPIO 9 (21 J22 ] GPIO 25
(SCLK) GPIO 11 (22328  GPIO 8 (CE0)
Die zu verwendenden Pins oND Yzl GPIO 7 (CE1)
ID_SD |27 N 2s il ID_SC
GPIO 5 o O Kl
GPIO 6 (31 3320 GPIO 12
GPI013 [ Bz GND
GPIO 19 (3s 33 ] GPIO 16
GPIO 26 (373 ] GPIO 20
GND (35)M40 ]l GPIO 21

Autor: Michael Guckes, Patrick Schépper Seite 2 von 18 HBM: Public

UNRESTRICTED



TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM

Pegelsteuerung
Bei der Pegelsteuerung wird der Check-Weighing Vorgang gestartet (getriggert), wenn die Last einen Pegel
Uber und wieder unterschreiten wird.

HBM DSE-HIE (sp4m-dse) & O 9% | o ® @
r Home Anwendung Status Sti\\s(end_serkennung Genaue Null Wagebereich
. : 4= @ I . lare
Gerat
Kontrollwaage .
Gewicht Trigger-Ergebnisse
Verstarker @ Bruto
i? Verstarke: @ Netio
H000g
v Ao Wagemodus
- o E)
Nennlast ]
D Filter 2000
Wagamodus
10009
(®  Anwendungsmodus
B «onrolwaage Muti-Range - 43709 ) 120 12400 12600 12600
436.2 9
2% Feidbus B enz 436,39
600 429
|B  Parametersitze 0] .
o ]
[ ] Gerétespeicher 1500
Nullwert Tarawert T (Ta
— ) —

Im Meni Applikation > Kontrollwaage auswahlen. Unter ,Triggerquelle” muss , Pegel” eingestellt werden.
Die Hohe des Pegels ist in dem folgenden Feld einzustellen. Zum Testen empfiehlt sich ein niedriger Pegel,
der auf jeden Fall bei der erwarteten Belastung tberschritten wird. Der Pegel ist in dem Diagramm griin
eingezeichnet. Im Ergebnisfenster |asst sich zundchst die Einschwingzeit einstellen. Diese beginnt mit dem
Uberschreiten des Simulationsergebnisses (braun) und sollte nach dem Einschwingen enden, diese Zeit muss
durch Testldaufe ermittelt werden. Als ndchstes kann die Messzeit erstellt werden, auch diese sollte moglichst
gering sein aber noch so lang, dass sich ein korrektes Ergebnis einstellt.

DSE-HIE (sp4m-dse) E5

HBM
Auch diese Coursor kénnen zum
Hom . .
@ Home Kontrollwaage - Q e @9 Zeit einstellen verwendet werden.
900
o Genat Trigger E S ——— ]
Jgermodus 700
fp  Verstirker Pre-Trigger N b
L o 400 1
b4 Auto-Null Pegel - J
- 300 : . { "
- Filter o ! o a.:‘".
= 300 - 00 IiI'
@ Anwendungsmodus ]
100
B ontrollwaage Ergebnisfenster z: /
— Eir . o

L

Feldbus

“ / 1s 158 25 s 35s 1 a5t

B8 Parametersitze O]
302
BB Geritespeicher Gerateeinstellung Simulation
¥ Kontrollwaage: Geriteeinstellun er: Gerdteein: ng ¥ waage: G
1
Mittelwert Standardabweichung Mittelwert Standardabweichung
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM

In dem Fenster ,Ergebnisse/Statistik“ werden die verschieden Werte, die mit dem System erfasst werden
kénnen, visualisieren.

Ergebnisse/Statistik
Trigger-Ergebnis Mittelwert Standardabweichung
436,2 g 195,99 198,3 g
Min. Wert Max. Wert Gesamtanzahl
429 436,3 g 5

m
m
0
m
A
5]

5GER ZURUCKSETZEN l

Steuerung iiber externes Signal (Taster oder Lichtschranke)

DSE-HIE (spdm-dse) | |E8

HBM
@ Die Anderungen werden auf Auch diese Coursor kdnnen zum Zeit einstellen verwendet
fr Home der Grundlage der Website- Q 9 ?A/ d
Einstellungen simuliert. Um a0 - werden.
die Anderungen wirksam zu = = = B
g cent machen klicken Sie bitte auf 0
Andemngen anwenden. 700
ﬁ Verstarker - 500
Kontrollwaage o :
"
Y Auto-Nul Trigger n | Vil
- 300 [ I/
o s [/
—~  Filter - 20 [ /
(I L Pre-Trigger I
100
Anwendungsmod o - ’
@ nwendungsmodus Extemes Signal - oy
| +] Kontrollwaage (0] ) ‘
= Steigende Flanke 300 /
%! Feldbus 05 1 1 2 25s 3 3, 4 45
Ergebnisfenster 1 |
B8 Parametersitze O] E wingzgih m 0
200
[ ] Geratespeicher
302 Gerateeinstellung Simulation

Bei der Verwendung eins externen Signals als Trigger , ist der Start des Messvorgang losgelost vom Verlauf
des Messsignals. Das externe Signal kann auf viele Wege erzeugt werden, z.B.. durch eine Lichtschranke oder
einen Taster, es handelt sich aber immer um den Datentype Bool, das bedeutet , true or false” oder ,,1 oder
0“. In dem Beispiel oben kann man sehen, dass der Messvorgang zusammen mit der Aufzeichnung gestartet
wurde, auch wenn dort noch keine Veranderung des Verlaufs stattgefunden hat.

Der Check-Weighing Vorgang kann mit einem Pre-Trigger vor Belastung der Wagezelle oder mit einem Post-
Trigger nach Belastung der Wagezelle ausgel6st werden.
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Codesys installieren (einmalig nétig)

Die kostenlose Codesys Software kann hier heruntergeladen werden:
https://store.codesys.com/de/codesys.html

Alle weiteren Installationen tber den Codesys Installer.
Offnen Sie den Codesys Installer:
Zuerst Installieren Sie das ,Edge Gateway for Linux” dann das ,,Codesys Controle for Rasperry Pi“.

® CODESYS Installer < @ - o X
: e

CODESYS 3.5 SP17 (64 bit) Patch 1 -

Default

C:\Program Files\CODESYS 3.5.17.10\CODESYS\AdditionalFolders\Default Browse
Releases Y
Releases ’
Edge Gateway for Linux G— Q Install File Export Config Import Config
nstalled Browse - @v ; @
22 CODESYS Edge Gateway for Linux - @ 2% CODESYS Edge Gateway for Linux
Version: 410 - Install

® CODESYS Installer l @

= a X
« st
CODESYS 3.5 SP17 (64 bit) Patch 1 &
Default
Location
C:\Program Files\CODESYS 3.5.17.10\CODESYS\AdditionalFolders\Default Browse
Rc:lee;ses o -
Releases ¥
Raspberry Pl — —p Install File Export Config Import Config
Installed Browse | «i(@z:
22 OpenCV for Raspberry Pi % CODESYS Control for Raspberry Pl
22 CODESYS Control for Raspberry Pl - @ Version: 4.1.0 v  Install
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Installation der Codesys-Runtime auf dem Raspberry Pi (einmalig notig)

Nach der Installation starten Sie Codesys auf ihrem Computer mittels Klick auf den Icon.
Nachdem Codesys gestartet ist, muss die Runtime auf dem Pi geladen werden.

# Test.project - CODESYS
File Edit View Project Build Online Debug Tools

Benutzername und Passwort des Pis eingeben.
Unter Standardeinstellungen ware das:

BFHEH &« o é 4L A 4o -
| Raspberry Pi - o X
4 Login credentials
Username [RaspberrvPau'ick <— |
Password |--o---o--- <4— |

[ 55H loginbased onkey

4 Select target

Username : pi
Password: raspberry

1P Address I192. 168. 178.90 Scan

] IP-Adresse R-Pls eingeben oder mit ,,Scan” suchen

4 CODESYS Runtime Package

4,1.0.0 (raspberry, armhf)
Version 4.2.0.0 (raspberry, armh

4.4.0.0 (ra rry, armh

Install I Remove

Package directory C:\Program Files\CODESYS 3.5.17. 10\CODES|

<— | Die gewiinschte Runtime auswahlen und im

4 Additional Packages

Install... Manage...
4 System
System Info Reboot Target
4 Runtime
Start <— Stop

Standard-Installationspfad installieren

Zum Schluss die Runtime starten

Disable Application

Configure

3 Devices D PO.Jsl B4 Raspberry Pi I

Diese Funktion findet man unter: Tools -> Update Raspberry Pi
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM
Jetzt kann der Raspberry unter ,,Devices” gefunden werden:
1
i Device fumm O
Communication Settings Scan Network I- Device -
Applications
Backup and Restore E
Files = ® =
Gateway
Log
Gateway-1 raspberrypi (active)
PLC Settings
Select Device - X
FLEEIL. Select the Network Path to the Controller
el G = 1‘;. Gateway-1 (Scanning...) @ ayulam Scan Network
_‘T:l raspberrypi [0080] - ;
sch Driver:
Access Rights TCP/IP
Symbal Rights IP-Address:
localhost
Licensed Software Metrics Port:
1217

Task Deployment

Status

Information

Nach der Betatigung von ,,OK“ muss man sich noch am Pi
einloggen. Das funktioniert genauso wie bei der Installation der
Runtime. Wenn nach diesem Vorgang die Led griin leuchtet, hat
der Verbindungsaufbau funktioniert.

Projekt importieren (einmalig notig)

Das Projekt enthalt alle notwendigen Bibliotheken auch die Geradtebeschreibungsdatei (GSDML) der DSE und
muss nur einmal importiert werden.

Offnen Sie Codesys auf ihrem Rechner.

® CODESYS

File I- View Project Build Online Debug Tools Window Help

5] MNew Project...

& Open Project...
Close Project
Save Project

Save Project as.

Ctrl+N
Ctrl+O

Ctrl+S

~ B x| [ StartPag

L

Project Archive (famml

Source Upload...

Source Download...

Extract Archive... #

Save Archive... I:

| 1
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® Extract Archive - X

4 <« Schépper » TechNotes > DSE » _DSE_Check-Weigher with PLC(R-PI) v [J] "_DSE_Check-Weigher with ...
Organisieren ¥ Neuer Ordner =~ M @
”
S System (C) * Name Anderungsdatum Typ GroBe
€ CO-Lavfwerk (I @ Fo d mit DSE betreiben projectarchive - 31.03.2022 18:32 CODESYS project ... 48555 KB

=% pccommon (\\
== MARKETING (\

Schopper

TechNotes
0-Allg
ClipX
DSE

_DSE_Ch

v

vl Project archive files (*.projectar v

e

Dateiname: | Forderband mit DSE betreiben.projectarchive

Nach dem Klick auf Offnen wird das Projekt mit allen Bibliotheken und Geréten in Codesys importiert.

Netzwerk Konfigurationen

Hinweis: Die IP-Adresse sowie der Gerdtename des DSE kann mittels des Tools, Ethernet-Gerate-Setup” konfiguriert

werden.
I & Ethernet Device Configuration I - X
File Options ?
Devices Online Find: I next I previous I
MAC Address | Device ... I Device Name ] IP Address I Protocol I Devic... l Vend... IDI
DNEERE ST reE  muER b9 2 2% | Rechisklick-> Set IP/Device Name zum

172.21.68.55 -
' XW01L | ONLAD D konfigurieren

5 R prisos T72.21.00, 0x0202  OxDO2A
54-BF-64-74-E5-58 SIMATL... pr938 172.21.64.123 DCcP 0x0202 Ox002A - Hinweis: Die IP muss zu der |P_Adresse des
ECB1D7-58-82-8A SIMATL.. pr740 172.21.68.87  DCP 0x0202 0x002A C...
00-02-01-65-83-3F  ifmI04... 172.21.68.156  DCP OxACSC 0x0136 D... R-Pis passen, d.h. ersten 3 Blocke missen

gleich sein, der letzte unterschiedlich.

Search Deviazsl Configure  »
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM

Hier kann man die verschiedenen Adapter sehen, um den DSE mit dem Codesys Controle zu verbinden. Diese
missen nun noch fiir das Netzwerk konfiguriert werden.

Devices v 31X

=) Unbenannti -

= [ Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL
=81 PLC Logic

= 1) Application
m Library Manager
ﬂ PLC_PRG (PRG)
= (B8 Task Configuration
= @ MainTask (IEC-Tasks)
&) pLc_PRG
= & Profinet_CommunicationTask (IE
& PN_Controller.CommCyde
@ Profinet_IOTask (IEC-Tasks)
=TTy
=@ PN_controller (PN-Controller)
= (# osE (se)
;1] Checkweigher_extended_modulg
j Checkweigher_process_data_md
L2_sofiiiotion General Axic200l
2 ¢
W@ GPIOs_A_B (GPIOs A/B)
2 Onewire
=2 Camera device

K <eer>

2 sp1

< >
32 Devices D POUs Q Edge G

Da das Codesys Hauptprogramm mit der Applikation auf dem Raspberry kommunizieren muss, missen diese
mittels PROFINET miteinander verbunden werden. Dies wird im Folgenden erldutert.
Zunachst muss die Netzwerk-Adresse des Ethernet Adapter angepasst werden. Dafir klicken Sie auf

,Browse...“ und wahlen Sie ,eth0” aus.
ﬂ Device |ﬂ Ethernet ﬁ Checkweigher_process_data_module #® GPIOs_A B Elj PN_Controller -

General
Network interface  |eth0 ﬁ | Browse...
Log IP address 72 .21 . 84 . 147 -
Subnet mask 255 . 255 . 248 . 0 -

Status

Default gateway 172 . 21 . 87 . 254

Ethernet Device I[/O Mapping
[[] Adjust operating system settings

Ethernet Device IEC Objects

Information

Danach muss auch die IP-,Adresse des ,,PN_controller angepasst werden, dafiir ist wichtig, dass die ersten 3
Spalten identisch zu den ersten 3 Spalten von,eth0“sind. Auch die Subnetzmaske muss mit der von ,,eth0“
Ubereinstimmen.
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM
({ Device [ @ Ethernet (] Checkweigher_process_data_module W& GPIOs_A B [ZJ PN_Controller - -
General Station name lcontroiler ]

0
ol Default Slave IP Parameter
Topology First IPaddress 172 .2 .8 . 2
Last IPaddress 172 . 21 . 84 . 254
Media Redundancy
Subnet mask 255 . 255 . 248 . 0O -
PNIO 1/0 Mapping Default gateway 0 .0 <0 0
PNIO IEC Objects
1/0 Provider / Consumer Status
Log Application stop > Substitute values
Add to I/O mapping
Status
Substitute Input-Data
Information @ zero
(O Last valid value
Port Data
< >

Die Subnetzmaske muss wieder mit der von ,,eth0“ Gibereinstimmen, auRerdem muss die IP- Adresse des DSE
eingetragen werden. Auch muss der Gerdatename korrekt eingetragen werden.

[{ Device @ Ethernet 1] Checkweigher_process_data_module W@ GPIOs_AB [{ PN_Controller (i ose - -
General Station name |DSE - ‘
— Stationstatus | |
I0xS
IP Parameter
Log P address 21 . e .20 | 4umm
PNIO 1/0 Mapping Subnet mask 255 , 255 . 248 . 0 -
Default gateway o .0 .0 .0
PNIO IEC Objects
Communication
Status
Send dock (ms) 1 ~ Watchdog (ms) 2
Information Reduction rati 4 - VLAN ID 0=
Phase - v
RT class RT Class 1 l

Nun muss das Projekt nur noch gestartet werden.

%‘6 ) 4
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Das Programm lduft, wenn neben den eingefligten Geraten griine Kreise sind. Siehe Bild:

® Unbenanntl.project* - CODESYS - a X
File Edit View Project FBD/LD/L Build Online Debug Tools Window Help Y
W & 8 ML L M R R ime (5 |#8 | Application [Device: PLC Logic] o » m v
. . . S
Pevices v 2 x @ ose [ Device [@ PN_Controler (@ Ethernet [#] PLC_PRG x| @@ Steuerung_Aniage i)  Checaweigher_extercw | | TooBox: - 3 X
=3 wnbenamts - - General
) Device [connected] (CODESYS Cantrol for Raspbery PIMC 5L} Bxpression Tpe Value Prepared value Address Comment = Network
= B rcLogic 0 F Box
- 1 Application [run] 1 Box with EN/ENO
@ steuerung_Aniage v Assignment
(D Library Manager + Jump
#¥] PLC_PRG (PRG) = rr Retumn
= @ Task Configuration Steuerung_Anlage.Taster *QX0.0 ] rost
& MainTask (IEC-Tasks) T X T Branch
&) PLC_PRG B Execute
& Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks) N + Boolean Operators
8] pr_Controler, CommCyde Stenerung Anlagh.Aeset +0X0.1 + Math Operators
& Profinet_IOTask (IEC-Tasks) 10 0 + Other Operators
[ Ethemet [Ethemnet) + Function Blocks
= 4 ({ Pr_Controller (PN-Controller) + Ladder Elements
@ oseose)
1) cnecwegher_extended_moduie (Cheduweigher extended moduie)
) Chedomegher_srocess_data_modie (Chedkesher process deta med LYESCURNFCTY .
"3 SoftMation General Axis Pool < ’
B e Watch 1 - 3 x
B G103 A B (GPI0s AF) Expression Application Type Value Preparedvalue  Execution
3 Onewire
B Camera device
L cleer> . s . . “«
3@ Der Taster ist betatigt und gibt ein ,true” aus.
< 3| < >
52 Devices [ Pous oA wiatch 1 [G8] Breskpont
@n aring(s), 58 messagels
@ Device user: RaspberryPatrick Lastbuid: © 0 ® 0  Precompie /' i RUN Program loaded Program unchanged Project user: (nobody) (/]

Hinweis: Mit dem Hochladen bleibt der Code im Raspberry gespeichert. Auch nach dem Abschalten des PI’s
und schlieRen der Codesys Software am Computer.

Nun erhdlt das DSE die Signale des Tasters und zdhlt mit jedem Driicken hoch (erkennt nur Tastendriicke
auBerhalb der Messung). Dies lasst sich in der Weboberflache des DSE beobachten.

DSE-HIE (sp4m-dse GHER Q10% |
HEN (sp4 ) o
r Home Ergebnisfenster 1
ﬂ Gerat 213
Ip  Verstarker
300 Gerateeinstellung Simulation
b4 Auto-Null Kontrollwaage: Geriteeinstellung  Filter: Geriteeinstellung Kontrollwaage: Simulation  Filter: Gerateeinstelluny
b Filter . I?Tllt‘?lwert Staﬁdardabwewchung Mlt.te;\wen Star?dardabwemhung
@ Anwendungsmodus
# Zeit Ergebnis # Zeit Ergebnis
g Kontrollwaage h P —— 01 02s 049 01 05s -02g
!3! Feldbus I ZURUCKSETZEN I
Ergebnisse/Statistik 4
B8 Parametersitze 0]
Trigger-Ergebnis Mittelwert Standardabweichung
[ ] Gerdtespeicher
Min. Wert Max. Wert Gesamtanzahl
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Alternativ: Verbindung via EtherCAT

Optional kann die Verbindung auch Gber EtherCAT aufgebaut werden. Zundchst muss der DSE auf EtherCAT umgestellt
werden:

B DSE-HIE (sp4m-dse) |8 FUELLER O 10% O 0 8
) Home Feldbus Eth c“T_‘ Status Stillstandserkennung Genaue Null Wégebereich
erCAT. — Stilstar 040254 nbereichswaage (e = 0,05 g
. Kein Fehle hd >0< > 1]«
e ] Gerat
Nach dem Wechsel zu EtherCAT Messung P Fuller-Ergebnisse
i} Verstarker bendgtigen Sie EtherCAT-Hardware, um Tutio 000g
wieder auf PROFINET umzuschalten. @ Heto
Die.i’\nderungenziehen einen 020g
b Auto-Null Verbindungsabbruch nach sich!
ZU ETHERCAT WECHSELN e
= Filter
= ABBRECHEN ey
@ Anwendungsmodus g
ﬁ Fller mnﬂﬁnam 060000 120000 180000 000000
Filller
&7 Feldbus
B8 Parametersitze
[ ] Geritespeicher
Nun die XML-Datei des DSE herunterladen
Es muss in Codesys ein Ethernet Master und der DSE hinzugefiigt werden.
Devices v o X % Cut
=) Untitled3 - Copy
= [{J Device (CODESYS Control for Raspberry PiMC SL) 4 rechtsklick Paste
= 2] PLC Logic X Delete
- Q Application Refactoring >

m Library Manager
H¥) PLC_PRG (PRG)
= (# Task Configuration & Add Object 4
& EtherCAT Task (IEC-Tasks) ) Add Folder...
=& MainTask (IEC-Tasks) Add Device. 4

Properties...

@ PLC_PRG Update Device...
= |_“B EtherCAT_Master (EtherCAT Master) _]"' Edit Object
() sk (osg) Edit Object With...
2 SoftMotion General Axis Pool Y
2 nc Y
2 Import mappings from CSV...
H® GPIOs_A_B (GPIOs A/B) :
Export mappings to CSV...
2 Onewire ° - :
\ % Online Config Mode...
= '8 Camera device
E <Empty> Reset Origin Device [Device]
a s Simulation
@ Add Device X
(I ther CAT Master Softhotion]
Action
(® Append device () Update device
[string for a full text search | vendor | <Al vendors> v
Name Vendor Version nc-
+ B Miscellaneous
= 3 Fieldbuses
+ - CAN CANbus
= ek EtherCAT
= B:@Mast&r
ﬂ CXoocx internal EtherCAT Master 35S - Smart Software Solutions GmbH 4.2.0.0 C
E‘] EtherCAT Master 35 - Smart Software Solutions GmbH 4.2.00 E
ﬂ EtherCAT Master SoftMotion 35S - Smart Software Solutions GmbH 4.2.0.0 E

Nun ist der Ethercat Master hinzugefiigt, jetzt muss nur noch der DSE eingefiigt werden.
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM
Devices v o X % cut
= r’_]] Untitied3 v G
= (@ Device (CODESYS Control for Raspberry PiMC SL) B Paste
= r._ s = >
&0 PLcLogc X Delete
= O Application
m Library Manager Refactoring >
fF) PLC_PRG (PRG) Properties...
= @ Task Configuration {5 Add Object R
@ EtherCAT_Task (IEC-Tasks) ) Add Folder...
= & MainTask (EC-Tasks) Add Device...
8] pLc_PRG & "echtsklick Update Device...
= EtherCAT Master (EtherCAT Master) [ Edit Object
@ ose ose) Edit Object With...
'3 SoftMotion General Axis Pool = ;
qa e it |0 mapping
\ Import mappings from CSV...
W@ GPIOs_A_B (GPIOs A/B) ExF’ pping o
) port mappings to
2 Onewire = ) ]
8 Camrs eiicn A Online Config Mode...
K <Empty> Reset Origin Device [Device]
‘A SPI Simulation
(ﬂ Add Device X
Name [DSE_1
Action
(® Append device () Insert device Plug device (O Update device
lStmg for a full text search ’ Vendor <Al vendors> v
Name =
+ [ Festo
+ | Hitachi Industrial Equipment Systems Co.,Ltd.
= [ Hottinger Baldwin Messtechnik GmbH
+ [ Industrial Process Control
= [ Weighing
(@ pse 4umm
Nun kann die Verbindung zum RaspberryPi aufgebaut werden.
(7] Device x [f] EtherCAT Master | [f] DSE | -
Communication Settings Scan Network -wav ~  Device ~
Applications
. JER
Backup and Restore H
Files —— ® * ®
Gateway
Log
Gateway-1 v ‘ ‘raspberrypi (active) v |
PLC Settings IP-Address: Device Name:
localhost raspbenypi
PLC Shell _
Port: Device Address:
1217 041C

Ist diese Verbindung aufgebaut, kann die EtherCAT Master konfiguriert werden. Nach dem klick auf ,select...“ muss
nochmal der Benutzername und Passwort des RaspberryPis eingegben werden, dann erscheint folgendes Bild:
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM
4] Device (5] EtherCAT Master X h@ -
General @Autnmnﬁg master/slaves Etherm#
Sync Unit Assignment EtherCAT NIC Settings
Overview Destination address(MAC) |FF-FFFFFEFFFF [ Broadeast  [] Redundancy
" r X - R Select...
oo Source address (MAC)  [E+5F01968C72 | [ S® |-®
| Network name eth0
ST RIENT Select Network Adapter
EtherCAT IEC Objects
MAC address Name  Descript
Status E45F01968C72  ethl @
4E7283DFSTAE  tap0
Information E4SFO1968C75  wlan0
Nun muss das Projekt nur noch gestartet werden.
%€ '=0
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B)

HBM

Zusatzinformation: der verwendete Codesys Programmcode

Bei der Profinet-GSDML-Datei handelt es sich um eine Geratebeschreibungsdatei. Diese enthalten alle
Gerate-Funktionalitaten werden fir die Implementierung in Programmierumgebungen wie TIA-Portal oder
Codesys bendétigt. Nur so kdnnen die, nicht im Standardkatalog hinterlegten Gerate in den virtuellen Aufbau

hinzugefiigt werden und auch von den Steuerungen angesteuert werden.

DSE-HIE (spdm-dse) | (ES

HBM
@ Home
£ Gena { 565 120000 130000 140000
]
$p  Verstarker
3
PROFINET Firmware Version )
> Auto-Null
3
PROFINET Firmware Date 43629
> Filter
1
(®  Anwendungsmodus Contioller Nasmo
Nullwert Tarawert
B konwoliwaage 0] Controller IP
=4 g
NULLSTELLEN TARIEREN
Feldbus - Bus State
Parametersitze 0] MAC-Adresse

B @ -8

Geratespeicher
seralespeiche! Feldbus-Prozessorausiastung

[ FELDBUS UMSTELLEN ]

Herunterladen bei ProfNet

Die GSD-Datei wird in der Programmierumgebung hochgeladen, bei Codesys geht das wie folgt:

5 = @ Package Manager... s L=
[ Device tory X
i Library Repository...
Devices ‘] Device Repository...
J oy !@—1 Location  System Repository v Edit Locations...
@) Visual Element Repository (C:\ProgramData\CODESYS\Devices) ‘
&) Visualization Style Repository...
Wl License Repository... Installed Device Descriptions
== OPCUAInfe tion Model Ry itory... -
- ——T Y String for a full text search Vendor | <All vendors> ~ m
W License Manager..
E Device License Reader... Name Vendor  Version Description
Customize... + [0 Miscelaneous
Options.. +- (i@ Fieldbuses
Import and Export Options... ' g HMI devices
+ \:Li PLCs
Scripting 4 % ? SoftMotion drives
Edge Gateway » |
Miscellanecus »
Update Raspberry Pi
Update Edge Gateway
Close ‘
® Install Device Description - X
« v > Dieser PC > System (C:) » Benutzer > Pschoepper » Downloads > DSE-GSD (2) v & DSE-GSD (2)" durchsuchen
Organisieren ¥ Neuer Ordner =~ M1 @
D800-50(~  Name ) Anderungsgatum e GroBe
D8300-50¢ [ GSDML-V2.33-HBM-DSE-PNS-20211112.... -@ XML-Dokument
DSE-GSD
DSE-GSD
DSE-GSD »
Dateiname: ‘ v‘ Automatic detection (*xmE.e v
5 Devices | [ Pous | §

Nachdem , Offnen” gedriickt wurde, ist das Gerat dem ,Repository” hinzugefiigt.

Autor: Michael Guckes, Patrick Schépper
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B)

Damit die DSE tiber ProfiNet mit der Codesys-SPS kommunizieren kann, wird der ,,PN_Controller” eingefiigt.

AulRerdem werden die unten gezeigten Checkweigher Module aus der bereits geladenen GSDML-Datei
benoétigt.

Zunachst mussen Variablen erzeugt werden, in diesem Beispiel werden diese global unter
»Steuerung_Anlage” gespeichert:

Devi v 3 X
= [3) Forderband mit DSE betreiben v
= Eﬂ Device (CODESYS Control for Raspberry Pi MC SL)

B G 2 w® GPIOs A )
= B0 PLC Logc 1 PLCF Rg ‘ %% GPIOs @ Steuerung_Anlage X

= ) Application .
@ Steuerung_Anlage = e
J] Library Manager 3 Input

4 Reset : BOOL; Ta

fif] PLC_PRG (PRG;
™ _PRG (PRG) Lichtschranke: BOOL;

= E Task Configuration L
=& MainTask (IEC-Tasks) 3

Output
) pcpra 8 StartMessung , StopMessung :BOOL;
= @ Profinet_CommunicationTask (IEC-Tasks) s
& |/ PN_Cmtrol!er.ConmCy;:le 10 END VAR
R - 12 e W A AN W = B

= &i Ethernet (Ethernet)
= (i PN_Controller (PN-Controller)

=@ ose se)

[m Checkweigher_extended_module (Checkweigher extended module)

1) Checkwei ocess_data_module (Checkweigher process data module]
SoftMotion General Axis Pool

‘2 12c
W@ GPIOs_A_B (GPIOs A/B)|

+ '3 Camera device

2 s
4] PLCPRG 'w® GPIOs_ A B X
GPIOs Parameters - Parameter Type Value  Default Value Unit  Description
® GPIO4 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO4
GPIOs IO Mapping x
% GPIO17 Enumeration of BYTE Input not used configuration of GPIO17
GPI0s IEC Objects % GPIO13 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO 18
# GP1022 Enumeration of BYTE Input not used configuration of GP1022
Status & GPIO23 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO23
¥ GPIO24 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPI024
Information ¥ GPIO25 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GP1I025
¥ GP1027 Enumeration of BYTE Input not used configuration of GPIO27
% GPIO28 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO28
% GPIO29 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPI029
® GPIO30 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO30
% GPIO31 Enumeration of BYTE not used not used configuration of GPIO31
| ¥ PCPRG  'we GPIOS_A B X
GPIOs Parameters | Find Filter Show all v = Add FB for 10 Channel... * Go to Instance
GPI0s 1/0 Mapping ' Variable Mapping  Channel Address Type Unit Description
=% digital inputs (GPI00..GPIO31) %ID17 DWORD
GPIOs IEC Objects » Bit4 %IX68.4 BOOL
49 Application.Steuerung_Anlage.Reset - “» Bit17 IO BOOL
Status 9 Bit18 %IX70.2 BOOL
ication.Steuerung_Anlage.Li anl L] Bit22 D6 BOOL
% Appii ichtschranke E
Information *» Bit23 %IX70.7  BOOL
» Bit24 %IX71.0 BOOL
“» Bit25 %IX71.1 BOOL
*p Application.Steuerung_Anlage.StopMessung » Bit27 %733 BOOL
b Bit23 %IX71.4 BOOL
» Bit29 %IX71.5 BOOL
» Bit30 %IX71.6 BOOL
» Bit31 %IX71.7  BOOL
+ "9 digital outputs (GPI00..GPIO31)  %QD1 DWORD
Autor: Michael Guckes, Patrick Schopper Seite 16 von 18 HBM: Public
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B)

I
]
4

Externes Signal verarbeiten
Die Adresse des , externen Signals” ist %QX0.0 und fir den Reset der Statistik ist %QXO0.1.

| EF' PLC_PRG ) @ Checkweigher_process_data_module x-

-
General Find Filter Show all + ok Add FB for |0 Channel... - Go to Instance J
PNIO Module 110 Mapping ' Variable Mapping  Channel Address Type Unit Description
*» Checkweigher result (2000/03) %ID10 REAL
Status *» Inputs PS %IB44 Enumeration of BYTE
» Checkweigher result status (2000/04) %IW23 UINT
Information » Inputs PS %IB48 Enumeration of BYTE
B Checkweigher result count (2020/0F) %ID13 UDINT
*» Inputs PS %IB56 Enumeration of BYTE
=49 Checkweigher status (2023/05) IV 29 UINT
“» New checkweigher result available (toggles) %IX58.0 BOOL
9 Checkwweigher settiing %IX58.1 BOOL
i Checkweigher measuring %IX58.2 BOOL
Inputs PS %IB60 Enumeration of BYTE
= % Checkweigher commands (2023/07) %IW31 UINT
» External trigger (Light barrier) %IX62.0 BOOL
9 Clear checkweigher statistic %I62.1 BOOL
» Inputs PS %IB64 Enumeration of BYTE
=-"p Checkweigher commands (2023/07) HQU UINT
K3 External trigger (Light barrier) %QX0.0 BOOL
"9 Clear d"led(wegher statistic %QX0. 1 BOOL
» Outputs CS %IB6S Enumeration of BYTE

{ \ Reset Mapping Always updatevariables IEnabled 1 (use bus cyde task if not used in any task) v I

‘g = Create new variable " =Mapto existing variable

Diese miissen nun von unseren Inputs angesteuert werden.

[ PLC_PRG x -
-
1
Steuerung_Anlage.Lichtschranke $0X0.0
Il I { D
LI ] LY
Steuerung_Anlage.Reset 3$0X0.1
110 if
] LY

Nun muss das Programm nur noch gestartet werden.

Gey 1m0

Man sieht, dass das Programm funktioniert, wenn neben den Eingefiigten Devices griine Kreise sind. Siehe
Bild:

@ Unbenannti.project* - CODESYS - a X
File Edt View Project FEDAD/L Buid Online Debug Tools Window Help

Y1
N e T T R ™ [T IR

@0 | Devce | @ PN Convoler | f Ethemet [#] PLC_PRG x| g Steuerung Aniage ] Checoweigher_extencw || Tooliox -3 x
3 Lnbenemts = = General
=5d — =) Expression Prepared value Address Comment 5] [ES Metwork
89 e Logic = & Box
= 1 Application [run] 4 Box with EN/ENO
@ steverung_Aniage - Assignment
(D uibrary Manager + Jump
] pLc_pRG (PRG) = = — 4wt Return
= (@ Task Configuration Steuerung_Anlage.Taster 4QX0.0 Sl
i ManTask (IEC-Tasks) il ® T Branch
&) puc_pre B Execute
B Profinet_ CommuricatonTask (EC-Tasks) . S Doslesn Operators
&) Ph_Controler. CommCyde: Steuerung_RnlageNgeset ¥OX0.1 S Wath Operators
5 profinet 10Task (IEC-Tasks) 40 i) *+ Other Operators
|3 eermet (Ethemet) + Function Blocks
= (@ Pn_cControlier (Ph-Controler) RET| * tadder Elements
= %@ oo
) chedwegher_extended mode (Chedoreigher extended moduie) :
) cheduegher process _data_modie (Checkweigher process data mod K[+ [0 @
"3 SoftMotion General Axis Pool J > L
% e Watch 1 8 x
H® GP10s A B (GFI0s AE) Expression Application Type Value Preparedvalue  Execution
"3 Onevire
3 Camers device
K cteer>
2 w1
DerT ist betiti d ei “
er Taster ist betatigt und ein ,true” aus.
< 5|« >
S Devices [ Pous A watch 1 [@] Bresiponts
[T Messages - Total 0 rror(), 0 warmingla), 58 message(s)
@ Device user: RaspberryPatrick Lastbuid: O 0 ® 0 Precompie B RUN Program loaded Program unchanged Project user: (nobody) Q
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TECH NOTE — DSE_Checkweigher mit SPS (R-PI 4B) HBM

Nun erhalt das DSE die Signale des Tasters und zahlt mit jedem Driicken hoch (erkennt nur Tastersignale
auBerhalb der Messung). Dies lasst sich auch in der Weboberflache der DSE beobachten.

Ergebnisse/Statistik
Trigger-Ergebnis Mittelwert Standardabweichung
381,3 ¢ 925,5¢ 576,2 g
Min. Wert Max. Wert Gesamtanzahl
366,1 g 1.875,0 g 8

Hinweis: Mit dem Hochladen bleibt der Code im Raspberry gespeichert. Auch nach dem Abschalten des Pis
und schlieRen der Codesys-Software am Computer.

Rechtlicher Hinweis
Dieses Beispiel dient lediglich der Veranschaulichung. Es unterliegt keinen Gewahrleistungen oder Haftungsanspriichen.
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