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DYNAMIC CONTROUL UNIT

ZAKLADNY POPIS

Kompaktna, vofne programovatelna, ,real-time“ riadiaca
jednotka (regulator) v plnej vybave. Vhodna pre priemysel,
budovy, vyskum a vyvoj, ale aj na vzdelavacie ¢i ,hobby*
riadiace aplikacie.

K dispozicii je az 56 konfigurovatelnych vstupov/vystupov
(16x analdogovych vstupov, 8x analégovych vystupov, 32x
digitalnych (binarnych) vstupov / vystupov). Priamo podporuje
priemyselntd zbernicu RS485 Modbus RTU. Prepojenie
viacerych jednotiek je mozné cez Standardné UDP / TCP /
IP / Ethernet / Wireless technoldgie. Softvérové nastroje pre
navrh, programovanie, zaznam dat a vizualizaciu su volne
pristupné a open-source. Su zaloZzené na modernych,
overenych a vykonnych platformach — Scilab/Matlab, Web,
Java, MySQL. Podporuju vSetky verzie operacnych systémov
Windows, GNU/Linux, Mac OS X a mbézu byt inStalované na
nenaro¢nom ,miniPC* rovnako ako aj na vykonnom serveri.

ELECTRICKA SPECIFIKACIA

» 16x Al (analégovych vstupov) 0-10V / 0-20mA / NTC10k /
NTC20k / PT100 /PT1000 / Ni1000 (iné analogové vstupy
na poziadanie). Konfigurovatelné po blokoch po 8 vstupoch.

* 8x AO (analdgovych vystupov) 0-10V / 0-20mA

« 32x DIO (digitalnych vstupov a vystupov)

su konfigurovatelné po blokoch s 8 digitalnymi (binarnymi)
vstupmi alebo digitalnymi (bindrnymi) vystupmi. Digitalny
vstup reaguje na kontakt (zopnuty / rozopnuty). Digitalny
vystup je rieSeny bud ako napatovy (24VDC, 60mA), alebo
ako spinaci kontakt (50V 0.5A)

* Obvod realneho €asu so zaloznou batériou (~10 rokov)

* 10/100Mbit Ethernet RJ45 konektor pre TCP/UDP/IP
komunikéaciu

« Sériova linka RS485 pre MODBUS RTU komunikaciu

» Pomocné napajacie zdroje: 10VDC/10mA, 24VDC/0.2A
* Napajanie: 12-24VAC alebo 13-36VDC

* Pracovna teplota: od 0°C do 50°C

POPIS FUNKCIE

Navrh riadenia, programovanie a realizacia

Vyspelu vedecku vypoctovu platformu Scilab/Xcos (alebo
tiez podporovany Matlab/Simulink) vyuzivame na navrh,
programovanie, overenie funkCnosti a aj na naslednu
realizaciu riadiacej aplikacie. Neprebieha Ziadna kompilacia
z/do jazyka C resp. assembleru, Ziadne odladovanie v C
resp. assembleri, Ziadne overovanie koédu.  Algoritmus
riadenia je  nakresleny v  simulaénom  nastroji
(Xcos/Simulink) ako funkény diagram (schéma). Tento
diagram je spracovany a priamo nahraty do riadiacej
jednotky. Riadiaca jednotka obsahuje ,real-time* systém,
ktory dokaze dany diagram interpretovat a nasledne
vykonat riadiace aplikacie implementované v diagrame.
Dalsie Specifické sluzby s vykonavané v ramci ,real-time*
systému a zaistuju efektivhu komunikaciu s vedeckymi
nastrojmi. Pouzitie vedeckych platforiem pri navrhu prinasa
maximalnu efektivitu do navrhu riadenia a optimalizacie
procesu. Je preto mozné pouzit najmodernsejSie spdsoby

navrhu a overovania riadiaceho algoritmu s vyuzitim
dynamickych modelov, simulacii, techniky ,hardware in the
loop“ (HIL) a iné. Kniznica riadiacich funkcii obsahuje
zakladné, ale aj pokrocilé funkcie pre algoritmus riadiaceho
systému, a tiez funkcie potrebné pre procesné riadenie -
alarmy, ¢asovy program...

Uzivatel'ské monitorovanie a vizualizacia

Data z procesu su online zaznamenavané cez spustenu
Java sluzbu (program User Command Center) priamo do
databazy MySQL. Na monitorovanie a vizualizaciu je mozné
pouzit akykolvek softvér s pristupom do tejto databazy.
Typicky sa na pristup a zobrazenie aktualnej alebo
zaznamenanej hodnoty / udalosti procesu pouziva
webovska vizualizacia pomocou PHP / Apache servera.
Vdaka tomu sa tvorba vizualizacie napriklad budovy stava
Standardnym tvorenim webovych stranok. Priklady takychto
webovych vizualiz&cii su k dispozicii.

Poziadavky na hardware a operaéné systémy pre navrh
riadenia, monitorovanie a vizualizaciu

Navrh riadenia, ukladanie procesnych dat a vizualizacny
softvér su podporované kazdou Standardnou ,desktopovou®
verziou operacnych systémov Windows, GNU/Linux, Mac
OS X. Tento softvér mdéze byt inStalovany na rézne druhy
vypoc¢tového hardvéru ako aj miniPC, tablet, osobny
pocitac, notebook, server a podobne.

Vstavany ,,real-time“ systém

V riadiacej jednotke je riadenie vykonavané v realnom
Case. Vzorkovaci €as (frekvencia) je 1ms (1000 Hz). Poc¢as
tohto Casu sa vykona cela riadiaca aplikacia (nacitanie
vstupu — vypocet riadiacej aplikacie — zapis na vystup).
Zaroven je mozné priradit az 32 réznych vzorkovacich
Casov ktorémukolvek vstupu / vystupu alebo funkénému
bloku riadiacej aplikacie. VSetky riadiace funkcie pracuju so
64-bitovou vypoctovou presnostou (floating-point, max.
chyba 107%). Automatické zalohovanie systému riadiacej
aplikacie zabezpeluje odnimatefna EEPROM. V pripade
vymeny riadiacej jednotky nie je nutné ju znovu
naprogramovat, staéi vymenit EEPROM z pdvodnej
jednotky. DCU zaroven dlhodobo monitoruje svoju vnutornu
teplotu a napajanie.




Prepojenie viacerych jednotiek

Na komunikaciu medzi riadiacimi jednotkami DCU je
pouzity ,real-time* UDP/IP protokol. Komunikacia DCU
jednotky so serverom, kde prebieha vizualizacia a
pocitaom, na ktorom vznika navrh aplikacie je cez TCP/IP
protokol. Kazdad DCU jednotka disponuje jednym
10/100Mbit Ethernet konektorom. Siet' vytvorena riadiacimi
jednotkami DCU je potom Standardnou sietou typu ,local”
(LAN), ,wireless® (WAN) resp. ,global“ (internet). Vdaka
tomu mbézu byt pouZité ethernetové, bezdrétové a
internetové technoldgie na prepajanie jednotiek medzi
sebou, na prepdjanie s vizualizanymi / zaznamovymi
servermi a pocitacom, kde prebieha navrh riadenia.

Kazda DCU jednotka je osadena aj sériovou linkou RS485
pre komunikaciu po Standardnej priemyselnej zbernici
MODBUS RTU, s moznostou vyberu ¢ DCU bude fungovat
ako ,master, alebo ,slave“. Nakolko Modbus RTU protokol
je velmi rozSireny a podporovany mnohymi vyrobcami, v
priemysle, mdzu byt do siete s riadiacimi jednotkami DCU
pripojené rozne MODBUS vstupno / vystupné moduly,
inteligentné senzory, panely, komunikaéné brany a pod.
Tak mbze byt vytvorena komplexna siet riadiaceho
systému.
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