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Praktischer Einsatz der DSHplus-OPC-Kopplung bei der
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Einleitung —
Motivation

« Aufwendige Integration von Steuerungsfunktion in
Simulationen (z.B. Uber Kennfelder)

e Test von Ablaufprogrammen zur Ansteuerung
hydraulischen Steuer- und Regelungen und

« Optimierung hydraulischen Schaltungen bzw.
Steuerzeiten ohne reale Hydraulik fast nicht moglich.

e Simulation von gesteuerten Regleradaptionen

e Reduzieren von Inbetriebnahmezeiten




Vorstellung Druckgussmaschine —
Typisches Fahrprofll
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Vorstellung Druckgussmaschine —
Anforderungen

* Ruckfreies Anfahren

e Schnelles Beschleunigen

« Verfahren mit von 20mm/s bis zu 10m/s

« Adaptive Reglerverstarkung

* Feste Ventiloffnung wahrend Multiplikationsphase




Vorstellung Druckgussmaschine —
Hydraulische Schaltung

 Einschusszylinder
« Ablaufregelung
 Langsames Pro-

portionalventil
oder Schaltventil
am Einlass

 Hochdynamisches
Auslassventil

* Multiplikator
o Gesteuerter Ablauf “frxs

» Druckregelung l .ﬁ_




Umsetzung —
Steuerungskonzept
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Umsetzung —
Ablaufprogramm hydr. Regler

CASE SIEFJ DOF aoss
0 ["Wait ™) ooEa T
: _00B0| IF ForceDwellTimer.Q THEN|
O0BT] ForceDwellTimer.In .= FALSE;
0og2 Switchvalves Enable .= FALSE;
F;%t;ristslnw") . _ E Done .= TRUE;
StatusFosition_Actual <=1 THEN e step ‘= step + 1:
Move_Slow Execute == TRUE; T0E5| EMD IF '
step ;= step +1; D0EE| -
EWD _IF 0067| ELSE
O0B3| ProfileStop. Execute .= TRLE;
{fInjection®) jaajis] ProfileStop2. Execute := TRUE;
IF C3.StatusPosition_Actual >= C3Array.Coll1_Rowigas Efef;‘?f‘g‘?”“me”” = FALSE,
Muove Injection. Execute = TRLUE; 72l s
step .= step + 1, 0073|END_CASE
EMND_IF
[* Brake ™
IF C3.5tatusPosition_Actual == C3Array.Coll1_Row2 THEMN
Move Rest Execute := TRUE;
step ;= step + 1,
EMND_IF
[* Switch to force contral )
IF C3.5tatusPosition_Actual == C3Array.Coll1_Rowl3 AND C3Plus. DeviceControl_Controlword_1.2 THERM
ForceRamp. Execute .= TRUE;,
Switchalves Enable == TRLIE;
step ;= step + 1,
EMND_IF
[ Force dwell time™)
IF ForceRamp.Done AND NOT C3Plus. DeviceControl_Contrabwerd_1.5 THEM
FaorcelwellTimer.In = TRLE;
step = step +1;
EL=IF ForceRamp.Done AMD C3Plus. DeviceContral_Caontrolward_1.5 THER
step ;= step +1;
END_IF




Kopplung DSHplus <-> CoDeSys —
Systemaufbau

|

e Sollwerte
* Regelparameter

C3F-Emulator / Virtuelle SPS
(OPC-Server)

I DSHplus-Modell

e |stwerte




Kopplung DSHplus

Sirpulationsmodell
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<> CoDeSys —
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Kopplung DSHplus <-> CoDeSys
Scpnittstelle Simulation &> SPS

PLC
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Kopplung DSHplus

berflache Virtuelle-SPS

<> CoDeSys —

Dakei

DeSys - [ECZ.pro

Bearbeiten Projekt Einfigen Extras Online Fenster Hilfe
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hulti fonmar Reset
Contral.& Control. 15
Start Enable:
Contral 0 Cantral &
Eject: CylinderBackwarc
Contral 2 Control.1
Set up mode
arn_Auto: Control 4 Control 12

Filling test: Contral &
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el

Fillng_Test

RE14/ TwH?
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Zusammenfassung und Ausblick

 Interaktion zwischen Ablaufprogramm und Hydraulik
simulierbar

 Integration von Steuerungsfunktion in Simulationen
entfallt.

e Test von komplexen Ablaufprogramme maoglich

 Hoherer Softwarequalitat - klrzere
Inbetriebnahmezeiten

* Visualisierung des Steuerungskonzepts zur besseren
Abstimmung beim Kunden




