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Informations importantes destinées a I'utilisateur

En raison de la diversité des utilisations des produits décrits dans le présent manuel, les personnes qui en sont
responsables doivent s'assurer que toutes les mesures ont été prises pour que I'application et I'utilisation des
produits soient conformes aux exigences de performance et de sécurité, ainsi qu'aux lois, reglements, codes et
normes en vigueur.

Les illustrations, schémas et exemples de programmes contenus dans ce manuel sont présentés a titre indicatif
seulement. En raison du nombre important de variables et d'impératifs associés a chaque installation, la société
Allen-Bradley ne saurait étre tenue pour responsable ni étre redevable (y compris en matiére de propriété
intellectuelle) des suites d'utilisation réelle basée sur les exemples et schémas présentés dans ce manuel.

La publication SGI-1.1, Safety Guidelines for the Application, Installation and Maintenance of Solid State Control
(disponible auprés de votre agence commerciale Allen-Bradley) décrit certaines différences importantes entre
les équipements électroniques et les équipements électromécaniques, qui devront étre prises en compte lors de
I'application de ces produits, comme indiqué dans la présente publication.

Toute reproduction partielle ou totale du présent manuel sans l'autorisation écrite de la société Rockwell
Automation est interdite.

Des remarques sont utilisées tout au long de ce manuel pour attirer votre attention sur les mesures de sécurité
a prendre en compte :

actions ou situations risquant d’entrainer des blessures pouvant étre mortelles, des dégats
ATTENTION d P e

matériels ou des pertes financieres.

Les messages « Attention » vous aident a :

* identifier un danger ;

éviter ce danger ;Allen-Bradley, MicroLogix, ControlLogix, SLC, PLC, RSLogix, RSLinx, PanelView, PanelBuilder32 sont des marques commerciales de Rockwell Automation.

DeviceNet est une marque commerciale de 'Open DeviceNet Vendors Association.
Modbus est une marque commerciale de Modicon, Inc.

®  Microsoft, Windows et Windows NT sont des marques déposées de Microsoft Corporation aux Etats-Unis et/ou dans d'autres pays.

* en discerner les conséquences.

Informations importantes dans le cadre de I’utilisation du produit.
IMPORTANT P P

Allen-Bradley, MicrolLogix, ControlLogix, SL.C, PLC, RSLogix, RSLinx, PanelView, PanelBuilder32 sont des marques commerciales de Rockwell Automation.
DeviceNet est une marque commerciale de 'Open DeviceNet Vendors Association.

Modbus est une marque commerciale de Modicon, Inc.

Microsoft, Windows et Windows N'T sont des marques déposées de Microsoft Corporation aux Etats-Unis et/ou dans d'autres pays.
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Préface

Bienvenue dans PanelBuilder32. Pour vous permettre de vous familiariser avec le logiciel, ce manuel fournit

Pexemple d’une application. Vous serez guidé a travers les différentes étapes de la création, du chargement et de

Pexécution d’une application dans un terminal PanelView.

Sont également fournis des points et la logique a relais qui vous permettront d’exécuter 'application sur les

réseaux de communication suivants :

DH+ ou DH-485;

EtherNet/IP ;

ControlNet (prioritaire et non prioritaire) ;
DeviceNet (messagetie d’'E/S) ;

RIO;

DF1;

Modbus.

Pour de plus amples informations sur les caractéristiques logicielles de PanelBuilder32, reportez-vous au Guide
Pratique de PanelBuilder32 et a I’aide en ligne de PanelBuilder32.

PanelBuilder32 fonctionne sous environnement Microsoft Windows. Vous devez bien connaitre les opérations

de base de Windows, telles que I'utilisation des menus, boites de dialogue et barres d’outils.
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2 Préface

Contenu de ce manuel

* Préface
Présentation du guide et du matériel nécessaire pour créer, charger et exécuter 'application exemple.

* Chapitre 1 - Configuration du systéme
Description de la configuration des composants du systeme.

* Chapitre 2 - Présentation de I'application
Description de P'application exemple et de sa fonction.

* Chapitre 3 - Création de ['application
Procédures pas a pas de création de I'application exemple.

* Chapitre 4 - Configuration de la communication
Présentation de la configuration de la communication réseau pour le terminal PanelView et pour
Pautomate.

* Chapitre 5 - Saisie des points de ['application
Utilisation de ’éditeur de points pour entrer les points de application.

* Chapitre 6 - Chargement de 'application
Validation et chargement de I'application dans le terminal PanelView.

* Chapitre 7 - Exécution de ['application
Exécution de 'application dans le terminal PanelView.

* Annexe A - Programmes d application
Liste des programmes logiques a relais qui conviennent a ’application et copie imprimée de chaque
programme.
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Préface 3

Matériel nécessaire

Cette section répertorie le matériel nécessaire pour créer, charger et exécuter 'application sur un réseau RIO,
DH+, ControlNet, EtherNet/IP, DF1 ou Modbus.

Cables de chargement

Votre terminal comporte un port RS-232 (DF1), RS-232 (DH485) ou DH-485 pour le transfert des applications.
Utilisez le cable approprié en vous reportant aux listes ci-dessous.

Port de programmation RS-232 : vous autez besoin d'un cable pour charger une application sur le port de
programmation RS-232 d’un terminal PanelView. Utilisez 'un des cables suivants :

e référence 2706-NC13 3 m) ;

* référence 2711-NC13 (5 m) ;

* référence 2711-NC14 (10 m).
Pour le terminal PanelView 300 Micro, utilisez les cables suivants :

e référence 2711-CBL-PMO05 (5 m) ;

* référence 2711-CBL-PM10 (10 m) ;

* référence 1761-CBL-AP00 (0,5 m) ;

e référence 1761-CBL-PMO02 (2 m).

Port de programmation DH-485 : pour charger une application dans un terminal DH-485, il vous faut :
* un convertisseur d'interface PC (PIC) référence 1747-PIC et un cable 1747-C10, -C11 ou -C20

ou

* un coupleur de liaison 1761-NET-AIC et un cable 1747-CP3, 1761-CBL-AS03 (3 m) ou 1761-CBL-AS09
(9,9 m).
Le convertisseur d’interface PC est alimenté par un automate SLC. Si vous chargez une application dans un

terminal non connecté a un SLC, il vous faudra une alimentation (référence 1747-NP1) ou un coupleur de
liaison (référence 1747-NET-AIC) sous tension.

Publication 2711-QS003C-FR-P



4 Préface

Cables de communication

Terminaux PanelView DH-485 : pour connecter le port DH-485 d'un terminal PanelView au connecteur
DH-485 d’un SLC, utilisez le cable DH-485 (références 1747-C10, -C11, -C20).

Terminaux PanelView RS-232 (DF1 ou DH485) : pour connecter le port de communication
RS-232/DF1 ou DH485 d’un terminal PanelView au port RS-232 d’un automate, utilisez le cable RS-232
(références 2706-NC13, 2711-NC13 ou NC14). Pour se connecter au port RS-232 8 broches de l'automate
MicroLogix 1000/1200/1500LSP, utilisez un cable 2711-NC21 ou -NC22. Pour plus d'informations sur les
configurations réseau, consultez la publication « AIC+ Advanced Interface Converter user manual », référence
1761-6.4 (en anglais).

Pour le terminal 300 Micro, utilisez un cable 2711-CBL-HMO05, -HM10, -PM05 ou -PM10.

Terminaux RIO : pour connecter le port RIO d'un terminal PanelView au port RIO d’un automate, utilisez
un cable 1770-CD, équivalent a Belden 9463.

Terminaux PanelView DH+ : pour connecter le port DH+ d'un terminal PanelView au port DH+ d’un
automate, utilisez un céble 1770-CD, équivalent a Belden 9463.

Terminaux ControlNet : pour connecter un terminal PanelView 4 un réseau ControlNet, utlisez un cable
coaxial (référence 1786-CP).

Terminaux EtherNet/IP : pour connecter un terminal PanelView 2 un réseau EtherNet/IP, utilisez un cible
a paire torsadée blindé ou non blindé de catégorie 5, équipé de connecteurs RJ45.

Terminaux DeviceNet : pour connecter un terminal PanelView a un réseau DeviceNet, utilisez un cable
1485C-P1A50, -P1A150 ou -P1A300. Pour de plus amples informations sur les configurations réseau, consultez
la publication 1761-6.4 « AIC+ Advanced Interface Converter user manual » (en anglais).

Ordinateur

Configuration minimale requise pour ’exécution de PanelBuilder32 :

* PC Pentium 100 MHz, classe 2 ou supéricure ;

* 30 Mo d'espace disque disponible pour une installation minimale ;
* 270 Mo d'espace disque disponible pour une installation complete ;
* 32 Mo de RAM installée (48 Mo conseillés) ;

¢ lecteur de CD-ROM ;

500 Ko libres de mémoire conventionnelle.
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Préface

Logiciels
En plus de PanelBuilder32, vous devez charger le logiciel de programmation et de configuration réseau de 'automate :
SLC ou MicroLogix
Logiciel de programmation APS ; logiciel A.L. pour SLC-500 ; RSLogix 500.
PLC
* Logiciel de programmation série 6200 ; logiciel A.L. pour PLC-5 ; RSLogix 5.

ControlLogix

* RSLogix 5000, version 2.01 ou supérieure ;
* RSNetworks pour DeviceNet ou DeviceNet Manager ;
* RSNetworks pour ControlNet.

Exemples d'application et de logique a relais

IMPORTANT Vous pouvez installer les applications exemples sur votre disque dur au cours de

Pinstallation de PanelBuilder32. Si ces fichiers n’ont pas été installés, vous pouvez
toujours y accéder depuis le menu d’exécution automatique du CD d’installation.

Le CD d’installation de PanelBuider32 contient :

* des exemples d’applications (PBA) pour chacun des terminaux PanelView ;

* lalogique a relais nécessaire a 'exécution de 'application pour chacun des protocoles de communication.

Reportez-vous a 'annexe A pour obtenir la liste de ces fichiers.

Les fichiers d’application PanelBuider32 (.pba) se trouvent dans le répertoire Quick Start\PV du CD
d’installation de PanelBuilder32.

Les fichiers de programmes logiques a telais (.tss,. tsp,. acd) se trouvent dans les répertoires Quick Start\SLC,

\ML, \CL ou \PLC du CD d’installation de PanelBuilder32.

Tous les autres fichiers de programme, tels que DeviceNet SDN et les fichiers scrutateurs se trouvent dans les

répertoires Quick Start\DNet ou \CNet du CD d’installation de PanelBuilder32.
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Chapitre 1

Configuration du systeme

Les terminaux PanelView existent avec plusieurs options de communication. Ce chapitre décrit brievement les
configurations minimales requises pour 'exécution de I'application exemple. Pour des informations plus
spécifiques, telles que terminaisons de cables et vitesses de transmission, nous vous conseillons de vous reporter
au manuel d’utilisation et/ou au manuel de communication fournis avec le terminal. Consultez la section
correspondant a votre type de terminal.

* DH-485

* RS-232 (DH485)

« RS-232 (DF1)

* RIO

 DH+

* DeviceNet

* ControlNet

¢ EtherNet/IP

* Modbus

Directives de sécurité

Pour obtenir des informations sur l'installation et les mesures de sécutité, reportez-vous au manuel d’utilisation
du terminal PanelView (publication 2711-UM014B-FR-P).

Ces mesures de sécurité sont également valables si vous exécutez ’application exemple sur votre ordinateur

avant de procéder a l'installation. Assurez-vous que les équipements sont débranchés avant de faire les
connexions de communication.
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8 Configuration du systéme

Connexions DH-485

Les terminaux DH-485 communiquent avec des périphériques via le port de communication DH-485 ou le
connecteur de programmation DH-485. Certains terminaux DH-485 comportent un port RS-232 pour le
transfert de fichiers et I'impression.

Station 2
Terminal PanelView 1000 DH-485

Station 0 : 7 . Station 1
PC Connecteur de programmation f Q Connecteur de Automate SLC
PanelBuilder32 DH-485 o communication 0

DH-485

S ICIGED

——= Port =
= ort série [F:‘—‘ B
?COM] ou COM2 -
== Convertisseur d'interface PC

(réf. 1747-PIC)

Cables
(réf. 1747-C10, -C11, -C20)
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Configuration du systéme 9

Connexions RS-232 (protocole DH-485)

Les terminaux PanelView RS-232 (DH485) comportent un ou deux ports RS-232. Sur ceux munis de deux ports
RS-232, I'un est le port imprimante et I'autre sert a la connexion a un SLC ou a un ordinateur.

MicroLogix 1000

Port DF =
i
J11761-CBL-HMO02

AIC+
— 1761-NET-AIC

Station 0
PC
PanelBuilder32

Station 2 — — Station 1
PanelView 1000 Automate SLC 5/03, /04, /05,
Terminal RS-232 CompactLogix ou MicroL ogix 1500LRP
Wué/ o T

BT B

(COM1 ou COM2)
A

Cable Vers le canal 0
A (réf. 2711-NC13, 2711-NC14,
2706-NC13) ‘:6

;
I (P

Remarque : utilisez le méme cable pour transférer les applications vers le terminal et vers |'automate SLC
5/03, 5/04, 5/05. Connectez le cable a 'automate apres le chargement des applications.

Vous devez configurer le port du canal 0 de 'automate SLC 5/03, 5/04, 5/05 ou MicroLogix
IMPORTANT gurer le p /03, 5/0% 5/ g

pour la communication DH-485 au moyen du logiciel de programmation APS, AI500 ou
RSLogix 500.
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10 Configuration du systéme

Connexions RS-232 (protocole DF1)

Les terminaux PanelView DF1 comportent un port de communication DF1 (full duplex) et un port RS-232
pour le transfert de fichiers et I'impression. Le port DF1 du terminal PanelView est un connecteur RS-232 male
2 9 broches.

ControlLogix 5550,

Automate PLC-5 SLC 5/03, 5/04, 5/05 MicroLogix 1000 CompactLogi ou Flex.ogix
A A ) PortDF1 = | ., W
PE===== r DDDDDD —FFEL
D 1761-CBL-HM02 T
o A R 3 Exes =
% . Port DF1 AlC+ ”A"
i ' 1761-NET-AIC .
E' »»»»»»»»»» (non requis pour DF1)
ry PortDFI  «
Adaptateur PanelView 1000
93 o -,
25 broches C_— — — — 7

~\ 0000 /[ O000O0
o\izs/o

Port DF1 Port RS-232 pour le transfert de fichiers
Cable

(réf. 2711-NC13, 2711-NC14,
PanelBuilder32 2706-NC13)

Cable 2711-NC13, -NC14

Liaison série
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Configuration du systeme 1

Connexions RI0

Les terminaux PanelView RIO comportent un adaptateur RIO et un port RS-232 pour le transfert de fichiers et

l'impression. L'adaptateur RIO permet de connecter le terminal a un réseau RIO 1771. Le terminal PanelView se

connecte a un scrutateur RIO au moyen d'un cable 1770-CD, équivalent a Belden 9463.

Station 2
Terminal PanelView 1000
RS-232

Port RIO
Port RS-232 Bornier de connexion 3 broches
@"“o"a”fé’ @
=
Cable
1770-CD
(Belden 9463)

Résistance de terminaison
82 ou 150 Ohms
Important : le fil avec
transparente se conne
2 du connecteur RIO 3

2 Transparent
@ SH Blindage
Bleu 1 —L Transparent 2

ControlLogix 5550

Module RIO (1756-DHRIO)

&) [8)

0 ==

\ 1

=k

Port RIO

Station 1
Automate PLC-5

)

Vers le port RIO

isolation

cte a la borne
broches.

Blindage SH
Bleu 1

Station 1
Automate SLC avec
module scrutateur

(réf. 1747-SN)

B=EIE IR

Station 0

PanelBuilder32

s
T Portséie
(COM1 ou COM2)

7

Cable
(réf. 2711-NC13, 2711-NC14,
2706-NC13)
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12 Configuration du systéme

Connexions DH+

Les terminaux PanelView DH+ comportent un port de communication DH+ et un port RS-232 pour le
transfert de fichiers et l'impression. Connectez le terminal PanelView a un réseau DH + au moyen d’un cible
biaxial Belden 9463 (référence 1770-CD).

ControlLogix 5550

Station 2 Module DH+

Terminal PanelView 1000 RS-232 SLC 5/04

R W ER

il

=l

Transparent1 7 Transparent 1 ——
. Blindage SH mm% .Blindage SH mm%
Bleu 2 Bleu 2 —

82 ou 150 Ohms

Port DH+ : .
Port RS-232 Bornier de connexion 3 broches ' Station 0
o) 1 Transparent : Station 1
o&e ﬁ:@ S|-||3|Be|lljndﬁ . Automalte PLC-5 PanelBuilder32
? Résistance de terminaison T :

_&
Port série

Port PLC DH
or * (COM1 o COM2)

Transparent 1 =—
- Blindage SH ===
Bleu 7 T

Cable
(réf. 2711-NC13, 2711-NC14,
2706-NC13)
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Configuration du systéme 13

Connexions DeviceNet

Les terminaux PanelView DeviceNet comportent un port de communication DeviceNet et un port RS-232 pour

le transfert de fichiers et I'impression. Connectez le terminal PanelView a un réseau DeviceNet au moyen d’un
cable DeviceNet (référence 1485C-P1A50, -P1A150, -P1A300). La figure suivante présente un automate SL.C ou
PLC. Vous pouvez également utiliser un automate ControlLogix associé a un module 1756-DNB.

SLC 5/03, /04, /05

=11 G

PanelView 1000

Module scrutateur A Port 5232
DeviceNet '
(réf. 1747-SDN) ;
! Cable (réf. 1485C-P1A50, -P1A150,
Automate PLC-5 ! -P1A300)
: Cable PanelBuilder32
i B Requiert une réf. 2711-NC13, 2711-NC14
%ﬁ . alimentation 24 volts ( 2706-NC13) '
i ' ‘ —
: Liaison série
Module scrutateur
DeviceNet
(réf. 1771-SDN)
Bornier . .
DeviceNet Borne Signal Fonction Couleur
1 COM Commun Noir
% 2 CAN_L Signal Bas Bleu
NHE
% ) 3 SHIELD Blindage Non isolé
0
% 0 4 CAN_H Signal Haut Blanc
9] 5
5 VDC+ Alimentation Rouge
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14 Configuration du systéme

Connexions ControlNet

Les terminaux PanelView ControlNet comportent un port de communication ControlNet et un port RS-232
pour le transfert de fichiers et I'impression. Connectez le terminal PanelView a un réseau ControlNet au moyen
d’un cable coaxial BNC (référence 1786-RGO0).

PanelView 1000

PLC-5/20C, -5/40C, -5/80C

Port RS-232
T Cable coaxial BNC
; | Cable
ControlLogix 5550 ' | (réf. 2711-NC13, 2711-NC14, .
Module 1756 CNB I \ 2706-NC13) PanelBuilderd2
' [
: |
<€ - ‘ . »
Cable coaxial BNC ‘ Liaison série
[
T T T T TCartektex T
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Configuration du systeme 15

Connexions EtherNet/IP

Les vetsions EtherNet/IP du terminal PanelView comportent toutes deux un port de communication
Ethernet/IP et un port RS-232 pout le transfert de fichiers et I'impression. Connectez le terminal PanelView a
un automate ControlLogix (associé 4 un module 1756-ENET/B ou ENBx), PLC-5E ou SLC 5/05. Le téseau
EtherNet/IP utilise un cable a paite torsadée blindé et non blindé de catégotie 5 équipé de connecteurs RJ45.

Terminal PanelView
10.0.0.2

Automate ControlLogix 5550

Boo PanelBuilder32

?
]
]

BE

EIEl

B3

ala]

g

g

ala]

G

w g

Gl m

—_—— Liaison série
\L e V\
v\ 1756-ENET/B Cable
10.0.0.1 (réf. 2711-NC13, 2711-NC14,

2706-NC13)

Interrupteur

JJ Automate PLC-5E
10.0.0.1

“Emmr 8@
I Automate SLC 5/05

10.0.0.1

o

Publication 2711-QS003C-FR-P



16 Configuration du systéme

Connexions Modbus

En version Modbus, les terminaux PanelView sont munis a la fois d’un port de communication Modbus et d’un
port RS-232 pour le transfert de fichiers et I'impression. Les figures ci-dessous illustrent un terminal PanelView
Modbus relié a un automate MicroLogix par un cable 2711-NC21 ou -NC22.

MicroLogix 1200/1500 Série C

Cable
Référence 2711-NC21 ou -NC22

Programme a relais de I'automate

Les programmes logiques a relais de 'automate nécessaires a 'exécution de 'application exemple sont déja créés.
IIs se trouvent sur le CD d’installation de PanelBuilder32. Vous trouverez la liste de ces fichiers dans ’annexe A.
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Chapitre z

Présentation de I'application

Ce chapitre traite des points suivants :

objet de I'application ;
présentation des vues de I'application ;

points de I'application.

Objet d'une application

L’application contient des objets qui contrdlent et surveillent I’état d’'un moteur. Selon le protocole de

communication utilisé, le terminal PanelView lit/écrit des données dans I'un des automates suivants :

automate SLC, MicroLogix, FlexILogix ou Compactlogix sur un réseau DH-485 ;

automate SL.C, PL.C-5 ou ControlLogix sur un réseau DH+ ;

automate SL.C, PLC-5 ou ControlLogix sur un réseau RIO ;

automate SL.C, PLC-5, MicroLogix, FlexLLogix, Compactlogix ou ControllLogix sur un réseau RS-232
(DF1)

automate PLC-5 ou SLC sur un réseau DeviceNet ;

automate ControlLogix ou PLC-5 sur un réseau ControlNet (non prioritaire) ;

automate ControlLogix sur un réseau ControlNet (prioritaire) ;

automate ControlLogix, PLC-5E ou SLC 5/05 sur un téseau EtherNet/IP ;

Automate MicroLogix 1200/1500 Série C sur réseau Modbus.

Le chapitre 4 présente les procédures de création d’une application sur un terminal PanelView 600 a clavier.

§’il s’agit d’une application pour terminal a écran tactile, 'entrée par cellule tactile est automatiquement
activée et vous n’avez pas a attribuer de touches de fonction.

Si vous créez une application pour des terminaux d'une autre taille, utilisez une taille de texte appropriée.

Vous pouvez adapter n'importe quelle application exemple 2 des terminaux PanelView de taille différente. Pour

savoir comment procéder, reportez-vous a la page 46.

Toutes les applications exemples se trouvent sur le CD d’installation dans le répertoire \QuickStart\PV.
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18 Présentation de I'application

Vues de Iapplication

Lapplication contient 3 vues :
* Etat du moteur : contient des objets servant a dématrer ou a arréter un moteut, a présentet
Pétat « moteur en marche/moteur arrété et a afficher sa vitesse courante » ;
* Réglage de la vitesse du moteur : contient un objet d’entrée numérique permettant
d'indiquer la vitesse maximale du moteur.

Si la vitesse du moteur est modifiée, la nouvelle vitesse ne prend effet qu'une fois le moteur
arrété puis redémarré ;

* Bandeau d’alarmes : affichage global s’ouvrant par-dessus la vue Etat du moteur ou la vue
Réglage de la vitesse du moteur lorsqu’une alarme est déclenchée.

Les vues Etat du moteur et Réglage de la vitesse du moteur comportent un bouton permettant de
passer d’une vue a lautre.

Si vous voulez que 'opérateur puisse accéder au menu de configuration a partir d'un terminal a
écran tactile, placez un bouton Aller a config. sur la vue de I'application. Sur les terminaux pourvus
uniquement d'un clavier, appuyez simultanément sur les touches fléchées gauche (7 et droite )

sur le clavier du terminal pour afficher le menu de configuration.

Publication 2711-QS003C-FR-P



Présentation de |'application 19

Vue de commande et d'état du moteur

La vue Motor Status (Etat du moteur) apparait lorsque le terminal est mis sous tension. Elle permet de :

e démarrer ou arréter un moteur ;
e visualiser I’état moteur en marche/moteur arrété ;
e visualiser la vitesse du moteur ;

* passer a la vue Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur).

Sample PBA: 1 - Motor Status

HOTCE STATUS SCREEN

i

Le tableau suivant présente les objets de la vue Motor Status (Etat du moteur) et leurs fonctions. Les
en-tétes de la vue sont créés comme texte d’arriere-plan.

Objet Type d’objet Fonction
De Bouton poussoir momentané | Fait démarrer le moteur lorsque vous appuyez sur la touche F1 ou
emarrage 'ahi
o nlg?teur (normalement ouvert) touchez I'objet de la vue.

Bouton poussoir momentané | Arréte le moteur lorsque vous appuyez sur la touche F2 ou touchez

Arrét (normalement ouvert) I'objet de la vue.
du nlwzgteur

Indicateur multi-état Indique I'état marche/arrét du moteur.

Vitesse du moteur Affichage numérique Affiche la vitesse actuelle du moteur.
#H##
. Bouton Aller a la vue Fait passer a la vue Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur)
Vitesse lorsque vous appuyez sur la touche F3 ou touchez I'objet de la vue.

du moteur
F3
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20 Présentation de I'application

Vue Réglage de la vitesse du moteur

Cette vue permet de :

e définir la vitesse maximale du moteur ;

* passer a la vue Motor Status (Etat du moteur).

Sample.PBA: 2 - Set Motor Speed

Set Mator Speed Screen

Enter Maxinmuom Speed

Hudy

Moboo
Statua
Fi

Le tableau suivant présente les objets de la vue Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur) et
leurs fonctions. Les en-tétes de la vue et les étiquettes des objets sont créés comme texte

d'arriere-plan.

Objet

Type d'objet

Fonction

Entrer vitesse maximum :

[ Jom

Pointeur d'entrée
numérique

Ouvre le pavé numérique (lorsque vous appuyez sur la touche F1
ou touchez I'objet de la vue) pour que la vitesse maximale du
moteur puisse y &tre entrée (600 a 1800 tpm).

Etat du
moteur
F2

Bouton Aller a la vue

Fait passer a la vue Motor Status (Etat du moteur) lorsque vous
appuyez sur la touche F2 ou touchez I'objet de la vue.
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Présentation de |'application 21

Bandeau d'alarmes

Le bandeau d’alarmes est un affichage global qui s'ouvre pat-dessus la vue Etat du moteur ou
Réglage de la vitesse du moteur lorsqu’une alarme est déclenchée. 11 affiche un message d’alarme
lorsque la vitesse du moteur dépasse 1200 tpm et un autre message lorsqu'elle dépasse 1500 tpm.

=: Sample .PBA: Alarm Banner

VITESSE DU MOTEUR ELEVEE!

Acq
F4

Le tableau suivant présente les objets du bandeau d’alarmes et leurs fonctions.

Objet Type d’objet Fonction
Texte d'alarme Affiche les messages lorsque la vitesse du moteur atteint 1200
| VITESSE DU MOTEUR ELEVEE ! | et 1500 tpm.

‘ VITESSE DU MOTEUR TRES ELEVEE ! ‘

Bouton d'acquittement | Acquitte I'alarme du bandeau lorsque vous appuyez sur la
Ach des alarmes touche F4 ou touchez I'objet de la vue.
4
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22 Présentation de I'application

Points de I"application

Lapplication exemple requiert 6 points seulement. Chaque point correspond a un groupe de
parametres définissant une adresse d’automate. Il est identifié par un nom particulier.

Voici les points utilisés dans cette application. Ils portent des noms descriptifs pour faciliter la
création et la modification de P'application.

* Démarrage_du_moteur : attribué au bouton de démarrage du moteur.

¢ Arrét_du_moteur : attribué au bouton d’arrét du moteur.

¢ Ind_état_moteur : attribué a I'indicateur d’état du moteur.

* Vitesse_moteur : attribu¢ a I’affichage de la vitesse du moteur.

* Vitesse_maxi_moteur : attribué a I'affichage d’entrée numérique pour la vitesse du moteur.

* Alarme_vitesse : attribué¢ au déclenchement pour le bandeau d’alarmes.

Les informations sur les points peuvent étre entrées de deux fagons :

* Dans la boite de dialogue Masque du point, a laquelle vous accédez en cliquant sur le bouton
Editer le point de la boite de dialogue de 'objet. Permet de modifiet tous les champs du point.

* Dans l'éditeur de points, accessible 2 partir du menu Outils ou du dossier Systéme de la fenétre
d’application. I.’éditeur de points affiche tous les points attribués dans application et permet de modifier
leurs champs.

Chaque application a besoin de données de points légerement différentes selon le protocole de communication
choisi. Les chapitres 4 et 5 contiennent des informations dont vous avez besoin pour chaque type de terminal et
fournissent des instructions de saisie de points.
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Chapitre 3

Création de I'application

Suivez les procédures de ce chapitre pour :
* créer les vues de 'application (Etat du moteur, Réglage de la vitesse du moteur, Bandeau d’alarmes) ;
* sélectionner la vue de démarrage de I'application ;

* enregistrer l'application.

Lancement de PanelBuilder32

Cliquez sur Start (Démarrer) dans la barre des tiches, puis sélectionnez Programs>PanelBuilder32>
PanelBuilder32.

HP Lock L4
Eﬁli T Sneilid Intranetiare [Comman] 4
Mew Dffice Document U=, Lan Warkplace Pio L4
L=, Lotus Applications 3
B Eeza Witz esmen Matron PowerDesk NT 4
L=, Madtes VisGean NT 4
_1 Brograms ¢ @ Netscape Communicatar L4
= ’J\é Documents 5 PanclBuilder3? £ FortToal
F RoboHELF Dffice 4 PanelBuilder
;'-';' S ' Rockwell Software L3 : PanelBuilder32
C\] Eind 4 'E Startup 4 @ Release Notes
é @ Heb “whindows NT Update ¥ Eh WinPFT
o L=, winZip 4
g i‘:l Bun.. & Microsoft Acoess
. 2% Microsaft Excel
] A ShuDown & Microsot Phota E ditor

L'espace de travail de PanelBuilder32 s’ouvte sur la boite de dialogue de démarrage.
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24  Création de I'application

Création d'une nouvelle application

1. Sélectionnez Create a new application (Créer une nouvelle application) dans la boite de
dialogue de démarrage et cliquez sur OK.

PanelBuilder32

© Open exizting applicationz)

2. Dans la boite de dialogue Create New Application (Créer une nouvelle application),
attribuez un nom a I'application et sélectionnez un terminal PanelView (type, protocole et type d'entrée

opérateur).
Create New Application [2] ]
Application Name:
Tapez Sample (Exemple) ——fsarpi -
ancel
Selected Terminal Help
2711-KECS PYE00 Color Key, FRN 3.30-3 5%
~ Paneh/i
Pratocal:
Cantrolet 15 ii & Keypad Sélectionnez le type d'entrée
 Touch opérateur
Sélectionnez le type —— 5 cypad & Touch
de terminal
™ Multipke Language Support [French, German, Ikalian, S panish and English] ™ L .
|~ Sélectionnez le protocole

[ Set &s Default Teminal Selection LCatalog & Revision Mumbers »»

3. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

La fenétre d’application s’ouvre, portant le nom de I'application dans la barre de titre. Une vue vide
s’ouvre avec un nom et un numéro par défaut : - Screen 1 (-Vue 1).

Fenétre —— ample: 1 - Screen 1 M= B

d'application

Application - Sample [H=] E3
#-3 Application Settings

E||':j Screens

B 1-Screen

Les vues sont stockées dans
le dossier Screens (Vues).
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Création de I'application 25

Pour renommer la Vue 1 (Screen 1) et en modifier la couleur :

1. Sélectionnez Screen>Properties (Vue>Propriétés) ou cliquez avec le bouton droit de la soutis sur
Screen 1 (Vue 1) du dossier Screens (Vues) et sélectionnez Properties (Propri€tés) dans le menu

contextuel.
Cieate a New Screen - Sample B
Properties | Operatars
Tapez Motor Status l l
£ Spstem Marne: Mumber:
23 Application Settings (Etat du moteur) [Motor Status 7
-0 Screens
@ - New... i~ Screen Background
Open SZlectionnez — || I |
LCloze H
—_———————— Whlte (Blanc) Set a3 Default I Restore Default |
Cut Screen
Copy Screen
Paste Scieer Deszcription: [25E Characters]
Delete Screen Bl
Capture to Clipboard =l
Properties... - Grid Spacing
% |13 _l; Pirels Y30 = Pk
Set as Defaults I BRestore Defaults |
I~ Secured
0K || Camcdl || s | He

2. Tapez Motor Status (Etat du moteur) dans le champ Name (Nom) de la boite de dialogue.

3. Dans la zone Screen Background (Arriére-plan de la vue), sélectionnez White (Blanc) comme
couleur d’arriere-plan pour la vue.

4. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

L’arriere-plan de la vue est maintenant blanc. Le nom de la vue apparait dans la barre de titre et sur 'icone
de la vue, dans le dossier Screens (Vues).

pplication - Sample =] E3 =i Sample: 1 - Motor Status [_ O] =]

+-E0 Application Settings
E-ED Screens
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26  Création de I'application

Création de la vue Réglage de la vitesse du moteur

1. Sélectonnez Screen>New (Vue>Nouvelle) ou cliquez avec le bouton droit de la soutis sur la vue
Motor Status (Etat du moteut) du dossier Screens (Vues) et sélectionnez New (Nouvelle).

Cieate a New Scieen - Sample

Propetties | Operstors |

Mew...
Open Mame: Humber
= 5t Motor Speed [4 || - Sélectionnez
Ermerits. Tapez Set Motor Speed 5|_Dw8mkg —= Wit (Blanc]
Eiizalio i B (Réglage de la vitesse du
— " = moteur) Set as Default | Restore Default |

apture Manager. .

Description: (256 Characters)

|
-~ Giid Spacing
O (EN (R ET
Sel as Defauls | Fiestore Defaults |
™ Secured

oK I Cancel Epply; Help

2. Entrez les propriétés de la vue comme indiqué ci-dessus.

3. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

Une vue d’application vide indiquant le numéro de la vue et son nom dans la barre de titre s’ouvre. La
fenétre d’application contient également l'icone de la nouvelle vue.

=t Sample.PBA: 2 - Set Motor Speed X
Application - Sample. . [[El 3 L L L= [O]x]

3 System
w3 Application S ettings
£ Alarms
-2 Screens
[ 1 - hotor Status
"R 2-S5etMotor Speed

RS

Bouton Réduire

4. Cliquez sur le bouton Réduire pour minimiser la vue Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur)
pendant que vous travaillez sur la vue Motor Status (Etat du moteur).
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Création de I'application 27

Création d'objets dans la vue Etat du moteur
Création du bouton-poussoir Start Motor (Démarrage du moteur)

Push Buttons
Screen Selectars

Murneriz Entry
ASCI Erntry

omentary
I gintained
Latched

Multistate

2. Positionnez le pointeur (+) dans la partie inférieure gauche de la vue, a l'endroit ou vous voulez placer le

bouton. Faites ensuite glisser le pointeur en maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé pour

dimensionner le bouton.

3. Cliquez deux fois sur I’objet pour ouvrir sa boite de dialogue et configurer ses propriétés comme indiqué

ci-dessous.
Push Buttons -- Sample
Properties |States| Dptionsl
Type:
M omentary 2
= Wi ~ Contac
Cliquez sur Single Bit —£ Single Bit & Normally Dpen
(Blt unique) € Yalue © Normally Clased
[ata Farmat:
¥ —Data Tags
EditTag.
[ftisl | State: IU 53 "":'E'J
‘wirite Tag,
Hald Time: ISDD =
el = m IStalt_Molod L!
i Indicator T ag:
Function Key I j
SélectionnezF1 ———— [r - Handshoke Tag
I | Touct Ee I j

Remarque : les définitions des points seront entrées au chapitre 5.

o |

Cancel |

Apply

Help

Tapez Start_Motor
(Démarrage_du_moteur)
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28  Création de I'application

4. Cliquez sur 'onglet States (Etats) de la boite de dialogue Push Buttons (Boutons-poussoirs).

Chaque ligne définit le texte et les options de formatage d'un état du bouton-poussoir. La ligne 0
représente I’état 0, la ligne 1, I’état 1. Les textes par défaut d'un bouton-poussoir a 2 états sont ST 0 (Etat
0) et ST 1 (Etat 1).

Push Buttons - Sample E2

Properties  States |Dpti0ns|

Message Text Graphi | Blink | Fill | Object Background | Object Fo
Etat0 —+F 0 [=T o more | [ |4 li Blue [ white
Etat1 ——+ 1 [sT 1 More | [ [ Blue O wiite

5. Pour chaque ligne, cliquez deux fois dans le champ Message Text (Texte du message) et modifiez le texte
comme indiqué ci-dessous. Modifiez également les couleurs par défaut de I’objet et du texte.

Etat 0 Etat 1 Push Buttons -- Sample <]

Démarrage Moteur
du moteur en marche Properties  States | Elptinnsl
F1
Meszage Text Object Back | Object Fore| Text Back | Text Fo
0 [Start/*R*/Motor/=R*/F1f[] vwhite H Biue [ wmite |l Blue
1 |Motor /Started [ winiite M Biue [ white | Blue

Appuyez sur Entrée pour commencer une nouvelle ligne. /*R*/ indique un retour chariot.
Sélectionnez White (Blanc) pour I'arrigre-plan de I'objet

Sélectionnez Blue (Bleu) pour le premier plan de |'objet
Sélectionnez White (Blanc) pour |'arriere-plan du texte

Sélectionnez Blue (Bleu) pour le premier plan du texte

6. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue. Une icone du bouton-poussoir est placée sur la touche
F1 pour indiquer que la touche est attribuée a un objet.
Vous verrez un astérisque (*) si la zone est trop petite pour le texte. Sélectionnez I’objet, puis faites glisser
I'une des poignées pour redimensionner la zone jusqu’a ce que le texte y tienne.

Démarrage
du moteur*
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Création du bouton-poussoir Stop Motor (Arrét du moteur)

SJtmrkc
Mokor

Jtop
Maokbor

Les icones sur les touches F1 et F2
indiquent que ces touches sont
actuellement affectées a des objets.

Utilisez les commandes Copier et Coller pour créer le bouton-poussoir Stop Motor (Arrét du moteur).

Remplacez Start_Motor
(Démarrage_du_moteur) par
Stop Motor (Arrét_du_moteur)

1. Cliquez sur le bouton Start Motor (Démarrage du moteur) avec le bouton gauche de la souris (pour le
sélectionner).
2. Sélectionnez Edition>Copier ou cliquez sur outil Copier de la barte d’oudls.
3. Sélectionnez Edition>Coller ou cliquez sur outil Coller de la barre d’outils.
Le bouton présente alors un contour.
4. Faites glisser ce contour vers la droite du bouton-poussoir Start Motor (Démarrage du moteur), puis
cliquez sur le bouton gauche de la souris pour coller le bouton-poussoir dans la vue.
Ztorc Starc
Hotor |4 HMoboc
Fi F1i
5. Cliquez deux fois sur le bouton que vous venez de coller pour ouvrir sa boite de dialogue et configurer les
propriétés indiquées ci-dessous.
Push Buttons - Sample. PBA
Froperties |States| Dptions |
— Contact:
& Single Bit & Momally Open
© Walue = Momally Closed
[ata Farmat:
I e —Data Tags
EdtTag..
[ritial Stater {0 = il
o write Tag:
Hald Time: ISDD ms I IStop_Motor _i
et Indicator Tag:
Function Key I j
SélectionnezF2 ———— [ =
Hendshake Tiag:
= | Tauch Ee | =]
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30 Création de I'application

6. Cliquez sur I'onglet States (Etats) de la boite de dialogue Push Buttons (Boutons-poussoirs).

Push Buttons - Sample x|

Properties  States |El|:|ti|:|ns|

Message Text

Object Back

Object Fore

Text Back | Text Fo

0 |[Starc/+*Rs/Motor/ R+ /F1f[] vwhite

M Biue

[ white | Blue

1 Mator atarted

[ wuhiite

M Biue

[ white | Blue

7. Pour chaque ligne, cliquez deux fois dans le champ Message Text (Texte du message) et remplacez le

texte comme indiqué ci-dessous.

Etat 0 Etat1 Push Buttons -- Sample
Arrét Moteur
du moteur arrété Properties  States | Dptionsl
F2
Message Text Object Back | Object Fore| Text Back | Text For
0 |Stop/*R*/Motor/*R%/F2 | Wwhite M Biue O white |l Biue
1 |Motor Stoppedl [ white M Ble O white |l Biue

N'oubliez pas que /*R*/ indique un retour chariot.

8. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.
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Création du bouton Vitesse du moteur

Bouton Aller a la vue

1. Sélectionnez Objects>Screen Selectors>Goto (Objets>Sélecteurs de vues>Aller a).

Push Buttons 3

Betun
Gota Config Screen

Murneric: Entry 3
ASCI Entry 3

Screen List Selectar

2. Positionnez le pointeur (+) dans la partie inférieure droite de la vue, a I'endroit ou vous voulez placer le
bouton. Faites ensuite glisser le pointeur en maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé pour
dimensionner le bouton.

3. Sélectionnez Format>Basculer premier/arrieére-plan pour inverser les couleurs de 'objet.

B 4. Sélectionnez Format>Texte intérieur ou cliquez sur outil Texte intérieur.

La barre d’outils Texte Intérieur s’ouvre, affichant le texte par défaut du bouton.

Suggestion : cliquez sur la fleche a droite de la zone de texte pour ouvrir la boite de dialogue d’édition
du texte.

[5 & [~

A A A | A

5. Remplacez le texte par défaut par Motor Speed (Vitesse du moteur) comme indiqué ci-dessous. Le texte
est entré dans l'objet au fur et a2 mesure que vous le modifiez.

| 5 |MDtDrH*R*ISpeedK*R*HF3 | Vitesse
% du moteur [
F3

6. Cliquez n’importte ou hors de I'objet pour quitter le mode texte intétieur.

La touche F3 affiche maintenant une icéne pour indiquer qu’elle est attribuée a un objet.
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7. Cliquez deux fois sur le bouton Motor Speed (Vitesse du moteur).

8. Sélectionnez les propriétés comme indiqué ci-dessous.

Screen Selector Object -- S ample

Properties | Options |

Screens:

Set Motor Speed

| Sélectionnez Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur)

C'est la vue qui s'ouvre lorsque I'opérateur
appuie sur la touche F3 dans la vue Motor

Input
Function Fey:
IFs =

I Ticush Cel

9. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

Création de I'affichage Vitesse du moteur

Motor Speed Texte
R

Affichage numérique

Stork dton Mococ
Mokbor Mobor Speed

1. Sélectionnez Objets>Affichage numérique.

= Status (Etat du moteur).

2. Positionnez le pointeur (+) au-dessus du bouton Motor Speed (Vitesse du moteur). Faites ensuite glisser

le pointeur en maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé pour dimensionner le bouton.

L’objet est créé avec les caracteres HHHHHH servant de marque de réservation pour la valeur numérique.
Chaque # représente un chiffre. La largeur de champ initiale est de 6 chiffres.

I

3. Sélectionnez Format>Basculer premier/arrieére-plan pour inverser les couleurs de I'objet.
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4. Cliquez deux fois sur un objet pour ouvtir sa boite de dialogue. Entrez les propriétés comme indiqué

5.

6.

7.

8.

9.

ci-dessous.

Humeric Data Display -- Sample.PBA

Properties | Optiors I

— Digit

Edit Tag.. |

Sélectionnez 4

Field width: | 3:

™ Fill with Zeroes.

— Diecimal Point
" Figed Point

Positior: I 03:

" Floating Pairt

Fead Tag:

Tapez Motor_Speed

IMotor_S peed _:

(Vitesse_du_moteur)

Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

La largeur de champ maximale de la valeur numérique est maintenant de quatre caracteres #H#H#.

Sélectionnez Objets>Texte pour créer étiquette Motor_Speed (Vitesse du moteut).

Positionnez le pointeur (+) au-dessus de 'affichage numérique et faites glisser le pointeur en maintenant

enfoncé le bouton gauche de la souris pour dessiner la zone de texte. Vous étes placé en mode texte.

Saisissez Motor Speed (Vitesse du moteur) comme indiqué ci-dessous. Le texte est entré dans l'objet au

fur et 2 mesure que vous le saisissez.

| 7 |H0t0r Speedl

|w | A A A|A:

Cliquez sut I'icone Basculer premier/arrieére-plan pour inverser les couleurs du texte.

Publication 2711-QS003C-FR-P



34

Création de I'application

Création de l'indicateur Etat du moteur

1.

Vitesse du moteur

Moteur arrété . L,
% Indicateur multi-état

Sélectionnez Objects>Indicator>Multistate (Objets>Indicateurs>Multi-Etat).

Push Buttans »
Screen Selectars 3
MHumeric Entry »
ASCH Entry 3
LContiol List Selectors »

Indicators

Positionnez le pointeur (+) au-dessus des boutons-poussoirs Start Motor (Démarrage du moteur) et Stop
Motor (Arrét du moteur) et faites glisser le pointeur en maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé
pour dimensionner le bouton.

Sélectionnez Format>Basculer premier/arriére-plan pour inverser les couleurs de I'objet.

Cliquez deux fois sur I’objet pout ouvtir sa boite de dialogue, puis cliquez sur 'onglet States (Etats).

Chaque ligne définit le texte et les options de formatage d'un état de I'indicateur. La ligne 0 représente
état 0, la ligne 1, I’état 1. Le texte par défaut d'un indicateur multi-état est ETAT 0, ETAT 1, ETAT 2,
ETAT 3. Les indicateurs sont initialement créés avec 4 états (ETAT 0 - ETAT 3).

Sélectionnez les lignes 2 et 3 (sélectionnez la ligne 2, puis cliquez sur la ligne 3 en maintenant la touche
Maj enfoncée). Cliquez sur le bouton droit de la soutis et sélectionnez Delete State (Supprimer
P’état) dans le menu contextuel.

Multistate Indicator -- Sample.PBA [ <]
Etat 0 Properties  States | Optionz |
Etat 1 \\ Message Text Graphic | Blink Fill Object Background | Object Foreground T
~ 0 (3T O Mone |l M Blue [ winite M Blue
Cut Gt | ]
Comy - ~1 (3T 1 Mone M Elus
Paste Ciiky 2 2 | — |-
Insert and Paste CirleN 3 | — =
Append State Ctrhd,
Inzert State Inz

Multistate Indicator -- Sample.PBA [ x|

Move State Up Clrkeld Properties  States | Opliohz |

Iawve State Wawn Etrlal

Select Al Ctil+L Message Text Graphic| Blink Fill Object Background | Object Foreground T
Embedded Variable 3 0 |sT o more | [T ||l Blue [ vhite M B
Usze Existing Text... [ [

New Text ID E |Error Morne I = [ wihite: [
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6. Cliquez deux fois dans le champ Message Text (Texte du message) des lignes 0 et 1 et modifiez le texte

comme indiqué ci-dessous.

Multistate Indicator -- Sample.PBA [ <]
Etat0 Properties  States | Options I
MOtEUI’ arréte Message Text Graphic| Blink Fill Object Background | Object Foreground Text Ba
~ 0 |[Motor Stopped| Mone Il M Blue [ kit M Blue
Etat 1 = 1 [Motor Running | Mone Il M Blue [ kit M Blue
Moteur en marche E |Error Mare Il [ [ wkite: [

Etat d'erreur : si un état d'erreur se produit, aucun état n'est mis en surbrillance.

7. Cliquez sur I'onglet Properties (Propri€tés) ct configurez les propriétés comme indiqué ci-dessous.

Cliquez sur Single Bit
(Bit unique)

Properties | States | Dptions |

Fiead
(ol
= Least Significant Bit
 Walue

[ata Famat

Multistate Indicator -- Sample. PBA

Trigger State 0'when:

Read Tag,

" Print

I |

IMotor_Slatus_Imd

j Edit Tag...

Tapez Motor_Status_Ind (Ind_état_moteur)

Remarque : du fait que I'option Single Bit (Bit unique) ne prend en charge que 2 états (Etat 0 et
Etat 1), vous devez supprimer les états supplémentaires dans l'onglet States (Etats) avant de
sélectionner Single Bit (Bit unique) dans l'onglet Properties (Propriétés).

8. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.
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Création du titre de la vue Etat du moteur

5.

6.

=t Sample PBA: 1 - Motor Status

Push Buttons

Screen Selectors 3
HOTCE STRTUS SCEEEN En-tete de la vue Mumeric Entry »

ASCH Entry »

LControl List Selectors »

Hooor dtapped HoOr Epesd
pdiod

Indicators »
Graphic Indicators »
Murmneric Data Display
HMeszage Display

Graphics »
Temt

Sélectionnez Objects>Text (Objets>Texte).

Positionnez le pointeur (+) en haut de la vue et faites glisser le pointeur en maintenant le bouton gauche
de la souris enfoncé pour dessiner une zone de texte. Vous étes en mode texte.

Saisissez MOTOR STATUS SCREEN (VUE ETAT DU MOTEUR) comme indiqué ci-dessous. Le
texte est entré dans l'objet au fur et a mesure que vous le saisissez.

[ 13 [moror sTatus screed |w | & A A A

Cliquez sur outil Basculer premier/arriére-plan pour inverser les couleurs de premier plan et
d’arriere-plan de I'objet.

Cliquez sut I'outil Taille du texte et choisissez 8 x 24 dans le menu.

Désélectionnez I'objet en cliquant au-dehors.

Suggestion : un astérisque apparait (*) si la zone est trop petite pour le texte. Sélectionnez I'objet puis faites

glisser I'une des poignées pour redimensionner la zone jusqu’a ce que le texte y tienne.

IMPORTANT Sélectionnez Réorganiser>Placer les objets dynamiques devant pour placer

tous les objets de contrdle devant les autres objets. Ainsi, les objets de controle
ne seront pas recouverts par des objets statiques tels que du texte.
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Création d’objets dans la vue Réglage de la vitesse du moteur

Création d'un objet d’entrée numérique pour configurer la vitesse du moteur

SET MOTOR SPEED SCEEEN

Encer Hexirmoms Speed
Hun g —— =& Pointeur d'entrée numérique

Motor
Status
Fz

il 1. Ouvrez la vue Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur) (Vue 2) en cliquant sur la barre de titre
de la vue minimisée.

2. Sélectionnez Objects>Numeric Entry>Cursor Point (Objets>Entrée
numérique>Pointeur).

Objects
Push Buttanz 3
Screen Selectors 3

MNumeric Entry LCurzor Point
ASCI Entry ¥ Keypad Enable
Contral List Selectars » (e BEs

3. Positionnez le pointeur (+) au milieu de la vue et faites glisser le pointeur en maintenant le bouton gauche
de la souris enfoncé pour dessiner 'objet.

L’objet est créé avec six caracteres HHHH#H## servant de marque de réservation pour la valeur numérique.
Chaque # représente un chiffre. La largeur de champ initiale est de 6 chiffres.

I pppnn

4. Sélectionnez Format>Basculer premier/arriére-plan pour inverser les couleurs de 'objet.

Publication 2711-QS003C-FR-P



38  Création de I'application
5. Cliquez deux fois sur 'objet pour configurer ses propriétés comme indiqué ci-dessous.
Mumeric Entry -- Sample.PBA
Froperties | Dptionsl
Type: — Format
INumeric Entry Cursor Point j Field Width 4 , .
eduih | —— Sélectionnez 4
Input
T Decimal Paint
v 1]
unction Fey & Fised
Fi -
Position: 0=
I Touch Cell =
" Keypad Contralled
‘wiite Tag:
/ ISet_Max_Motor_Speed j  Dizplay
Tapez Set_Max_Motor_Speed Matification Tag Display Tag
(Vitesse_maxi_moteur) | =] || [
Handshake Tag:
| j [ Fill with Zeroes
aK | Cancel Lol Help

10.

11.

Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

La largeur de champ maximale de la valeur numérique est de quatre caracteres #H#H#H#.

Sélectionnez Objets>Texte.

Positionnez le pointeur (+) au-dessus de 'objet d’entrée numérique et faites glisser le pointeur en
maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé pour dessiner une zone de texte. Vous étes en mode

texte.

Saisissez Enter Maximum Speed (Entrer vitesse maximum) comme indiqué ci-dessous. Le texte est entré
dans I'objet au fur et 2 mesure que vous le saisissez.

| 15 |Enter Max i Speedl |v

KA A A

Cliquez sut Poutil Basculer premier/arriére-plan pour inverser les couleurs de premier plan et
d’arriere-plan de I'objet.

Désélectionnez I'objet en cliquant au-dehors.

Suggestion : un astérisque apparait (*) si la zone est trop petite pour le texte. Sélectionnez I'objet puis faites

glisser I'une des poignées pour redimensionner la zone jusqu’a ce que le texte y tienne.
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Création du bouton Etat du moteur

Mocor
dtatua Vitesse

du moteur
F3

Pour créer le bouton de vue Motor Status (Etat du moteur), copiez le bouton Motor Speed (Vitesse du moteur)
de la vue 1 et modifiez ses propriétés.

1.

Sélectionnez le bouton Motor Speed (Vitesse du moteur) dans la vue Motor Status (Etat du moteur)
(cliquez n’importe ou dans la vue pour 'activer).

Sélectionnez Edition>Copier ou cliquez sur outil Copier de la barre d’outils.
Cliquez dans la vue Set Motor Speed (Réglage de la vitesse du moteur) (vue 2).

Sélectionnez Edition>Coller ou cliquez sur Poutil Coller de la barte d’outils.

Le bouton présente alors un contout.

Faites glisser ce contour vers la partie inférieure droite de la vue et cliquez sur le bouton gauche de la
souris pour coller le bouton dans la vue.

Cliquez sur I’outil Texte intérieur pour modifier le texte du bouton. Remplacez le texte par Motor
Status (Etat du moteur) comme indiqué ci-dessous.

16 |HDtDrl,u"ﬂ‘Rﬂ‘l,-"Statu3lf*R*lfF2 4H— Madifiez le texte de cette fagon.

8.

Cliquez deux fois sur I’objet pour ouvrir sa boite de dialogue.

Screen Selector Object -- Sample

Properties | Opti L, . .
|opions | Sélectionnez Goto Specific Screen

(Aller a une vue spécifique)

Socresns:

Motor Status =1 Sélectionnez Motor Status (Etat du moteur)
Irput C'est la vue qui s'ouvre lorsque I'opérateur
IR Bimn e appuie sur la touche F2 dans la vue Set Motor
[F2 =l Speed (Réglage de la vitesse du moteur).
= Tiauch Cel

Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.
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Création du titre de la vue Réglage de la vitesse du moteur

Sélectionnez Objets>Texte.

Positionnez le pointeur (+) en haut de la vue et faites glisser le pointeur en maintenant le bouton gauche de
la souris enfoncé pour dessiner une zone de texte. Vous ¢tes en mode texte.

Saisissez Enter Maximum Speed (Entrer vitesse maximum) comme indiqué ci-dessous. Le texte est entré
dans I'objet au fur et 2 mesure que vous le saisissez.

| 15 |Ent,er Max Lronan Speedl |v | A A N |A.e=.

Cliquez sur outil Basculer premier/arriére-plan pour inverser les couleurs de premier plan et
d’arriere-plan de I'objet.

Cliquez sut l'outil Taille du texte et choisissez 8 x 24 dans le menu.
Désélectionnez I'objet en cliquant au-dehors.

Suggestion : un astérisque apparait (*) sila zone est trop petite pour le texte. Sélectionnez I'objet, puis
faites glisset 'une des poignées pour redimensionner la zone jusqu’a ce que le texte y tienne.

o - ep> . .
IMPORTANT Sélectionnez Réorganiser>Placer les objets dynamiques devant pour placer

tous les objets de contrdle devant les autres objets. Ainsi, les objets de contréle
ne seront pas recouverts par des objets statiques tels que du texte.

Création du bouton Aller a config.

Cette section s'applique aux terminaux pourvus uniquement d'un écran tactile. Si vous créez 'application

exemple pour un terminal a clavier, passez directement a la section suivante.

Sur les terminaux sans clavier, le bouton Aller a config. permet a 'opérateur d’accéder au menu de configuration.

1.
2.

3.

Sélectionnez Objets>Sélecteurs de vues>Aller a config.

Sur chaque vue, positionnez le pointeur (+) a gauche du bouton. Faites ensuite glisser le pointeur en
maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé pour dessiner 'objet.

Sélectionnez Format>Basculer premier/arriére-plan pour inverser les couleurs de I'objet.

Démarrage Arrét Aller a Vitesse du Aller a Etat du
dumoteur | | du moteur config. moteur config. moteur
Vue Etat du moteur Vue Réglage de la vitesse du moteur
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Création du bandeau d'alarmes et des messages d'alarme

Dans cette section, vous allez créer :

un bandeau d’alarmes s’ouvrant par-dessus la vue active lorsqu’une alarme est déclenchée. Il contient une
zone d'affichage de messages et un bouton d’acquittement ;

un point de déclenchement d’alarmes, définissant ’adresse a laquelle "automate écrit un bit pour
déclencher une alarme ;

les messages devant apparaitre dans le bandeau lorsqu'une alarme est déclenchée.

Création du bandeau d'alarmes

1.

.

. .

SN MR NN

.

Sélectionnez Vue>Créer le bandeau d'alarmes.

Le bandeau d’alarmes est créé dans le dossier Screens (Vues). Il apparait avec une zone d'affichage de
messages et un bouton de suppression des alarmes.

27 Swstemn

7 Application S ettings
£ Alams

ﬁ Setup

& Alarm Triggers

- JB Alarm Messages
3 Scieens

BB 1-Motor Status
BB 2-Set Motor Speed

Sur les terminaux couleur,
I'arriere-plan est rouge et le premier
plan est blanc. Sur les terminaux
monochromes, |'arriére-plan est
blanc et le premier plan est noir.

Pour réduire la hauteur du bandeau, cliquez sur la poignée inférieure pour la remonter.

Cliquez au-dehors du bandeau pour le désélectionner.

Cliquez sut le bouton Supptimert, puis sélectionnez Edition>Couper ou sélectionnez 'outil Couper.
Sélectionnez Objets>Boutons d’alarmes>Acquitter.

Positionnez le pointeur (+) dans le bandeau et cliquez sur le bouton gauche de la souris pour placer
'objet.

Cliquez deux fois sur le bouton d’acquittement d’alarme pour ouvrir sa boite de dialogue. Sélectionnez la
touche F4.

Alarm Buttons: Ack -- Sample. PBA
Properties | Dptionsl
Input

Function Key Sélectionnez F4
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8. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.

9. Sélectionnez Format>Texte intérieur et entrez Acq/*R*/F4 dans la zone de texte.

Définition d'un déclenchement d’alarmes

Dans cette section, vous allez définit un point de déclenchement. Lorsqu'une condition d’alarme se produit, une
valeur est envoyée a I’adresse du point de déclenchement.
1. Cliquez deux fois sur 'icone Alarm Triggers (Déclenchements d’alarmes) dans le dossier

Alarms.

Ou sélectionnez Application>Config. alarmes, puis sélectionnez 'onglet Déclenchements

d’alarmes.
=g
7 Application Settings Alarms -~ Sample.PBA Alarmz -- 5ample
=@ Alams Alarm Triggers :
= Ce - |A|arm s | Setup Alarm Triggers IAIalm Messages I
Alarm Triggers Trigger Tag | Trigger Typ e —
- B Alarm Messages 1 | ~ LsBit

EE] Sereens 1 Spead_Alarm
| Alarm Baniner
8 1 -Mator Status
-8 2-SetMator Speed

2. Saisissez Speed_Alarm (Alarme_vitesse) dans le champ Trigger Tag (Point de
déclenchement).

3. Sélectionnez Bit dans le champ Trigger Type (Type de déclenchement).

Définition des messages d'alarmes

1. Sélectonnez I'onglet Alarm Messages (Messages d’alarmes) dans la boite de dialogue Alarmes.

Chaque ligne définit un message d’alarme et ses attributs.

Cut Clrh
Copy Chiee Alarms -- Sample_ PBA [ ]

Paste Ctil+v

Setup I Alarm Triggers  Alarm Messages |
Irzert amd Faste [Etreh]

Message Text Value/Bit | Trigger Ack Display | Backgroun | Foregroun
1 1] @&l Triggers - = M F=d [ vuhite

Inzert Alarm
WElete Alarm

Embedded Yariable 3

Sort by Message Text
Filter Bwitriager

Usge Existing Text...
Mew Text 1D

Select Al Cirl+L
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2. Pour ajouter une ligne, cliquez sur le bouton droit de la soutis et sélectionnez Append Alarm
(Ajouter une alarme) dans le menu contextuel.

3. Pour chaque ligne, modifiez les attributs comme suit :
— cliquez deux fois dans le champ Message Text (Texte du message) et saisissez le message d’alarme ;
— cliquez deux fois dans champ Value/Bit (Valeur/Bit) (offset de bit) et entrez la valeur indiquée ;
— cochez la case du champ Ack (Acq).

Alarms -- Sample. PBA

Setup | Alam Triggers  Alam Messages |

Message Text Value/Bit Trigger Ack Display Backgroun | Fore
1 MOTOE SPEED HIGH! 2 Speed_Alarm ) ™ W Red [
2 |MOTOR SPEED HIGH-HIGH! 1 Speed_Alarm v 4l H Red v

Champs a éditer
4. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue Alarmes.

Les messages d’alarmes déclenchés sur bit sont définis par un offset de bit (champ Valeur/Bit) a I'adresse du
point de déclenchement. Par exemple, si I’adresse du point de déclenchement est définie comme étant B3:1/0,
les messages d’alarmes peuvent étre déclenchés a partir des adresses B3:1/1 et B3:1/2.

* Lorsque la vitesse du moteur atteint 1200 tpm, 'automate met a 1 le bit B3:1/2, déclenchant une
condition d’alarme. Le message MOTOR SPEED HIGH! (VITESSE DU MOTEUR ELEVEE !)
apparait dans le bandeau d’alarmes.

B3:1/0 + 2 = B3:1/2
Adresse du point de déclenchement Valeur/Bit du message d'alarme Adresse de I'automate

* Lorsque la vitesse du moteur atteint 1500 tpm, 'automate met a 1 le bit B3:1/1, déclenchant une

condition d’alarme. Le message MOTOR SPEED HIGH HIGH! (VITESSE DU MOTEUR TRES
ELEVEE !) apparait dans le bandeau d’alarmes.

B3:1/0 + 1 = B3:1/1

Adresse du point de déclenchement  Valeur/Bit du message d'alarme Adresse de I'automate

Publication 2711-QS003C-FR-P



44  Création de I'application

Fermeture des vues

Fermez les vues en cliquant sur le X dans la barre de titre, ou en sélectionnant Vue>Fermer.

=100 ]

Pour fermer toutes les vues, sélectionnez Fenétre>Fermer toutes les vues.

Définition de la vue de démarrage de I'application
1. Sélectionnez Application>Configuration.
2. Sélectionnez 'onglet Power-Up (Mise ss tension).

3. Sélectionnez Motor Status (Etat du moteur) dans la liste de Startup Screen (Vue de

démarrage).
Application Settings -- Sample. PBA [ %]
Teminal Setup | Praject | Diizplay Maintenance | External Fonts | Prirter |
Status Tags I Control Tags I Time ¢/ Date I FYEO0 Advanced Power-Up
Startup Screen: |M -] Sélectionnez Motor Status

(Etat du moteur)

— Power-Up Options
— Control Object Prezet:

IV Wwiite to Contraller on Startup

" Use Terminal Presets (. Lse Last Temminal States

V' Display last user screen on restart

— bdemary Card

= Always Load from Card
" Mever Load from Card

" Load from Card if Invalid &pplication Detected

¥ Use downloaded configuration settings

QK I Cancel | Help

4. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue.
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Enregistrement de I"application

. Sélectionnez Fichi i ou cliquez sur I'icone is e la barre d’outils.
= 1. Sélecti Fichier>Enregistrer liq 1 Enregistrer de la barre d’outil

Le fichier est enregistré a 'emplacement par défaut, dans un fichier portant le nom de l'application et
I'extension .PBA.

Save As
Save jn: I 4 Applications
Mew Folder
Mew Folder [2]
Mew Folder [3]
Mew Folder [4]
File name: Sa : PR Save I
Gave a3 lvpe: IPaneIBuiIder32 [*.PBA] j Cancel |

2. Cliquez sur le bouton Enregistrer pour enregistrer "application et la fermer.

Le fichier est entegistré dans Program Files>Allen-Bradley>PanelBuilder32>Applications.

Remarque : lorsque vous sélectionnez Fichier>Enregistrer la fois suivante, la boite de dialogue
Enregistrer sous ne s’ouvre pas. Le fichier est enregistré avec le nom de I'application et I'extension .PBA.
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Conversion de I'application pour un type de terminal différent

Lapplication exemple a été créée pour le terminal PanelView 600 a clavier. Elle peut étre utilisée avec les
protocoles DH-485, DH+, DF1, RIO, DeviceNet, EtherNet/IP, ControlNet et Modbus.Suivez la procédure
ci-dessous pour adapter I'une de ces applications a un terminal de taille différente, le PanelView 1000 par
exemple.

1. Sélectionnez Application>Configuration.
2. Ouvrez 'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal).

3. Sélectionnez le terminal PanelView pour lequel vous souhaitez convertir Papplication.

Application Settings -- Sample. PBA [ %]

Status Tags I Contral Tags | Time ¢ Date | PwE00 Advanced | Pawer-Up |
Terminal Setup Project | Digplay Maintenance | Extenal Fonts | Prifiter
Teminal Mame:

ISamp\e ﬂ Comms. Setup |

Selected Terminal:
2711-K10CE PY1000 Calor Key, FRN 4.70-4 14

Paneli
Tupe: Pratacol:

Contraltet 1.5
Devicehlet

' Keypad
€ Touch
" Keypad & Touch

PY1000 Gray
Fv1400

FV300 J
P\ 300 Micro

PVEOD =l Profbus P =]

™ Multiple Language Support (French, Gemnan, Italian, Sparish and English]

Auiliary Port Usag
|V + Download " Piinting ‘

LCatalog & Revision Mumbers... |

Ok I Cancel | Help |

4. Lorsque vous cliquez sur OK, I'application est convertie et validée.

Si la conversion de I'application est réussie, la fenétre de résultats affiche le message :

[Application] Conversion réussie - Pas d'erreurs.

IMPORTANT Vous devrez peut-étre déplacer et redimensionner les objets et

ajuster la taille du texte en fonction de la taille du terminal.

Sile terminal utilise un protocole différent, vous pouvez sélectionner 'option Conversion dans l'onglet
Edition de points de la boite de dialogue Outils>Options. L’éditeur de points convettita les points pour les
adapter au nouveau protocole. Il vous faudra toutefois mettre a jour les données de ces points.
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Configuration des communications

Ce chapitre explique comment configurer les communications réseau du terminal PanelView et de 'automate, et
présente la configuration des protocoles de communication suivants :

DH-485 : configuration d’un terminal PanelView DH-485 et d’un automate SL.C ou MicroLogix.

DH+ : configuration d’un terminal PanelView DH+ et d’un automate PLC-5, SLC 5/04 ou
ControlLogix avec un module DH+.

RIO : configuration d’un terminal RIO et d’un automate PLC 5, SLC 5/03, 5/04, 5/05 avec un
scrutateur 1747-SN/B ou d’un automate ControlLogix avec un module DHRIO.

ControlNet : configuration d’un terminal PanelView ControlNet et d’un automate ControlLogix avec
un module ControlNet ou d'un automate PLC-5 via la messagerie prioritaire ou non prioritaire.

DeviceNet : configuration d'un terminal PanelView DeviceNet pour communiquer en tant
qu'équipement esclave avec un automate PLC-5, SL.C ou ControlLogix avec un module DeviceNet.

EtherNet/IP : configuration d'un terminal PanelView EthetNet/IP poutr communiquet avec un
automate ControlLogix (avec un module 1756-ENET/B ou /ENBx), PLC-5E ou SLC 5/05 sut un
réseau EtherNet/IP.

DF1 : configuration d’un terminal PanelView DF1 et d’un automate PLC-5, SLC 5/03, 5/04, 5/05,
MicroLogix ou ControlLogix. Pour un port série ControlLogix, sélectionnez le type d'automate PLC-5.
Modbus - permet de configurer un terminal PanelView Modbus et un automate MicroLogix 1200/1500
Série C.

Consultez la section correspondant a votre type de terminal.
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Configuration de la communication DH-485

Cette section définit les parametres de communication applicables a un terminal PanelView DH-485 et a un
automate sur un réseau DH-485.

1. Sélectionnez Application>Configuration.
2. Sélectionnez 'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal).

3. Cliquez sur le bouton Comms. Setup (Config. Comm) et définissez les paramétres comme indiqué
ci-dessous.

Pour ajouter une station de réseau, cliquez avec le bouton droit de la soutis dans le champ Node Name
(Nom de station). Complétez les champs Node Name (Nom de station), Node Address
(Adresse de station) et Node Type (Type de station) de 'automate utilisé.

Application Settings -- Sample. PBA [ ]

Statuz T ags | Control Tags I Time / Date I FE00 Advanced I Power-Up I
Terminal Setup | Project I Display Maintenance I External Fonts I PFrinter I

Terminal Name:

Sample j Comme. Setup |

Selected Terminal:

Communication Setup - §ample EHE
2711-KEC2 PVEDD Calor Key, FRMN 4.10-4.22
i - Terminal .
) e airnum =
— Paneli MNode Address: Mode Address: Baud Rate: C |
Tvpe: FProtocal: w =anze |
I hd l I ki hd l I 159200 = l
PUI000 Gray |4 6 Keypad Help |
F1400 =
P300 's — Metwark Made:
P30 Micio Taueh
PiES0 " Keypad & Tout | | * || Hode Hame [Hode address| Hode Type |
Modbus _
PYS00 Color 7] Puofbus DP 7] SR S 574 - 05 401
-Endl of Pigle List. !
™ Multiple Language Support (French, German, Italian. Spanish and English) |

|mportant LC 1 Correspond Sélectionnez I'automate
Augiliary Port U saoe = ) utilisé

IV € oyriead € Fiintitig | au nom de station entré dans .

I'éditeur de points.

Latalog & Revigion Mumbers. . |$

S Important : vérifiez que la
[k | cacel | Hep | référence et le numéro de révision
du firmware correspondent bien a
votre terminal.

4. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings
(Configuration de I'application).
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Configuration de la communication DH+

Cette section définit les parametres de communication applicables a un terminal PanelView DH+ et a un
automate sur un réseau DH+.

1. Sélectionnez Application>Configuration.

2. Sélectionnez 'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal).
3. Cliquez sut le bouton Comms. Setup (Config. Comm).

4. Définissez les paramétres comme indiqué ci-dessous.

Pour ajouter une station de réseau, cliquez avec le bouton droit de la soutis dans le champ Node Name
(Nom de station). Complétez les champs Node Name (Nom de station), Node Address
(Adresse de station) et Node Type (Type de station) de 'automate utilisé.

IMPORTANT Pour l'automate CogtroLogix, sélectionnez PLC-5
comme type de station.

Application Settings -- Sample. PBA [x]

Status Tags | Control Tags | Time / Date | PB00 Advanced | PowerUp |
Terminal Setup Project | Digplay Maintenance | Extemal Fonts

Vérifiez que le numéro de révision du firmware
correspond bien a votre terminal.

Terminal Mame:
Sample j

Selected Terminal:

Comms. Setup.

€ Keypad & Touc [~ Metwork Node

2711-KEC8 PY600 Color Key, FRM 4.10-4.xx Communication Setup - Sample
~ Panelie — Teminal
Type: Erotocok Node Address: Baud Rate:
1000 Gray - ControlMet 1.5 a LCancel |
Pv1400 =l DeviceNet o e |2 =[5m0 =
PY300 € Touch Help |

PAYE00 Color j * Hode Hame I Hode Address Hode Type
folle o 1] x| sLc-sme
™ Multiple Language Suppart [French, German, Italian, Spanish and English] Endof we List . )\
’*Auxi\ialu Port Lsane — Important: LC_1 correspondau  Sélectionnez I'automate
& Download " Printing | . , .
nom de station entré dans utilisé.
LCatalng & Revision Numbers | |"éditeur de pOintS,

0k I Cancel | Help |

5. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings
(Configuration de l'application).
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Configuration de la communication RI0

Cette section définit les parametres de communication applicables a un terminal PanelView RIO et a un

automate sur un réseau RIO.

1. Sélectionnez Application>Configuration.

2. Dans l'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal), cliquez sur le bouton Comms.

Setup (Config. Comm) et définissez les parameétres comme indiqué ci-dessous :

Application Settings -- Sample PBA [ =]

Status Tags | Control Tags | Time / Date | FE00 Advanced | Power-Up |
Project | Display Maintenance | Extemal Fonts | Printer

Teminal Setup

Terminal Hame;

Sample j
Selected Terminal:

2711-KECT PYE00 Color Key, FRN 4.10-4.x2

Comms. Setup |

— Panehyi /\\
Tuvpe: Protocal:
P%1000 Gray - DeviceMet -
Py14M0 =l OF1 =16 gepas
P00 DH+ -
PY300 Micro J DH485 s
F'/550 Modbus " Keypad & Touch
rmm Profibus DP
RS0 Color 7] | IR
™ Multiple Language Suppon [French, Geman, Italian, Spanish and English]

Builiary Port Uzao
IV & Download

\ £~ Printing

LCatalog & Revision Mumbers... |

\

\ Ok I Cancel | Help

~ PLC/Scanner

Sélectionnez un automate :

- SLC 5/04 avec module scrutateur
1747-SN/B
- ControlLogix avec module DHRIO

Communication Setup - Sample

Important : LC_1
correspond au nom de
station entré dans
I'éditeur de points.

Tuype:

Name: \/

SLC 5/04 05401 1747-5N Series Bj ILC_‘I

I 57600 = l

— Temninal

todule Last
Rack: 0123 45 B7  Chassix
|1 | | R T Iv
Baud Riate:

Block Transfer... |

Cancel |

Heb |

1
Vérifiez que le numéro de révision du

firmware correspond bien a votre terminal.

3. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings
(Configuration de l'application).
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Configuration de la communication DeviceNet

Cette section définit les parametres de communication applicables a un terminal PanelView DeviceNet

1. Sélectionnez Application>Configuration.

fonctionnant comme équipement esclave sur un réseau DeviceNet.

2. Dans l'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal), cliquez sur le bouton Comms.
Setup (Config. Comm) et définissez les parameétres comme indiqué ci-dessous :

Application Settings -- Sample PBA [ %]

Statuz Tags | Control Tags I Time / Date I FE00 Advanced I Power-Lp I
Terminal Setup | Project I Dizplay Maintenance I External Fonts I Frinter I

Terminal Mame:

|

Sample

Selected Terminal:
2711KECT0 PYEDD Color Key, FRM 4.10-4.1x, Ser/Rev B/E or Later

S

Communications Setup - DeviceMet

Vérifiez que la référence et le numéro de révision
du firmware correspondent bien a votre terminal.

K E3

— Panelfie T inal
. erming ok, I
PA1000 Gray Hode Address: Baud Rate:
PY1400 © Keypad
P 300  Touch |83 I 128k = I Cancel |
PY300 Micra J e
FB50 Keypad & To
E Profibus DP = — 140 Seanner ﬂl
P800 Col hd RIO hd . .
= Input Size: Dutput Size:;
™ Multiple Language Support [French, German, Italian, Spanish and English) |2 words IE‘ words
l\ N Advanced > |
Auiliars Port Usaoe
IV & Download ' Printing |
Type 2 Type 3

Latalog & Revision Mumbers... |

Cancel |

o]

Help |

3. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings

(Configuration de l'application).
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Configuration de la communication ControlNet
Cette section définit les parametres de communication applicables a un terminal PanelView ControlNet et a un
automate ControlLogix sur un réseau ControlNet.

1. Sélectionnez Application>Configuration.

2. Dans l'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal), cliquez sur le bouton Comms.
Setup (Config. Comm) et définissez les parameétres comme indiqué ci-dessous :

Application Settings -- Sample.PBA [ %]

Status Tags | Contral Tags I Time / Date I PWEDD Advanced I Power-Up I Vériﬂez ue |a référence ot |e numéro de révision
Terminal Setup | Froject | Display Maintenance I External Fonts I Frinter | | _— X q . . .
P du firmware correspondent bien a votre terminal.

Sample j/ Comms. Setup |

Selected Teminal:

™~

Communications Setup - ControlMet
- Panelvie Termninal

2711-KECT5 PVEDD Color Key, FRN 4.10-4.42

£ Keypad Sample

 Touch Mode dddress InterS can Delay LCancel |

P 300 Micro

PESD  Keypad & |2 VI |1DD VI e
| Help |
Metwork, Node
" Multiple Language Support [French, German, Italian, Spanish and Engls * Hode Hame | Hode Addressl
LC 1 & 1 = Controllc
Auriliam Part Usaoe _End of Wode List..
|7 + Download ™ Printing |
Latalog & Revision Mumbers... | Important H LC_1 Sélectionnez I'automate

correspond au nom de

[0k | Concd | e | station entré dans

I'éditeur de points.

utilisé.

1 pour un PLC Allen-Bradley
11 0 pour ControlLogix :
1 correspondant au numéro de station 1784-CNB (de 1 a 99)
1 correspondant au numéro du fond de panier du ControlLogix
0 correspondant au numéro d'emplacement du ControlLogix
Vous devez entrer un espace entre les numéros, comme indiqué.

3. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings
(Configuration de l'application).
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Configuration de la communication EtherNet/IP

Cette section définit les parametres de communication applicables 4 un terminal PanelView EtherNet/IP et 2 un
automate ControlLogix sut un réseau Ethernet/IP.

1. Sélectionnez Application>Configuration.

2. Dans l'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal), cliquez sut le bouton Comms.
Setup (Config. Comm) et définissez les parametres comme indiqué ci-dessous :

Application Settings -- Sample

Status Tags ] Control Tags ] Time / Date ] PYEOD Advanced ] Power-Lp ]
Terminal Setup ] Project ] Dizplay Maintenance ] Extermnal Fonts ] Priiter ]

Vérifiez que la référence et le numéro de révision
du firmware correspondent bien a votre terminal.

Terminal Mame:

j Comms. Setup
Selected Terminal: - -
Communications Setup - Ethernet EH
2711-KEC20 PYEDD Color Key, FRM 4.20-4 22 .
Terminal

Type: Protocal: new

F4/1000 Gray - ContralMet 1.5 - + |
B DeviceMet o) InterScan Delay LCancel
DF1 = :
i LT 100 | ms Etkernet Canfig
] T Kel Help

Modbus = Metwork Modes
" Multiple Language Support (French, Geman, ltalian, Spanish anc * Hode Hame | Hode Address | Path | Hode Type |
*LC 10001 1 EII ControllogixS000

e List..

[ DHCP/BootP Enable

Important : LC_1 Complétez les champs Node

Cancel correspond au nom de Address (adresse), Path (chemin)
Subret Mask 25 . 255 . 255 . 0 station entré dans et Node Type (type de station)

Help ‘6di i comme indiqué.
Bty s r Q I'éditeur de points.
[~ DMS Enable
DS Server ’—

1P Address 10 0 0 2

Cliquez sur le bouton Config Ethernet.
Définissez les paramétres comme indiqué.

Dromain M ame

Timeouts
Connection Timeout 15000 ms
Beply Timeout 15000 I

Inactivity Timeaout 10 minutes

3. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings
(Configuration de l'application).
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Configuration de la communication DF1

Cette section définit les parametres de communication applicables a un terminal PanelView DF1 et a un
automate PLC 5 ou SLC 5/03, /04, /05 sur le canal 0.

1. Sélectionnez Application>Configuration.

2. Dans l'onglet Terminal Setup (Configuration du terminal), cliquez sur le bouton Comms.
Setup (Config. Comm) et définissez les parameétres comme indiqué ci-dessous :

Application Settings -- Sample.PBA

Status Tags | Control Tags | Time / Date | FYB00 Advanced | Fower-Up | P s , L.
Teminal Setup | Project | Display Maintenance I External Fonts I Printer ’/ Veérifiez que |a référence et le numéro de révision

Teminal Mame: du firmware correspondent bien a votre terminal.
Sample j Comms. Setup |
Selected Terminal:
2711-KBC16 PYEOD Color Key, FRN 4.10-4 2 \
- Paneli Communications Setup - DF1
Tppe: Protocal: ]
[ Parity/Stop Bits
PYI000 Gray <] ContioMet 15 Ja) p oy Sample © 0ddA Error Dietect
Fy1400 [evicahat Leyp Node Address ~ E;enﬂ ~ 5ec Handshake
F300 = N Bl
B Mo J € Touch Baud Rate | & Nongtl e ; On _ Carcdl |
P550  Keypad & Touch ISEUU 'I Il © Mone/2 - of
Madbus - Help |
FY300 Color 7 Profibus OP 7]
I Multiple L Suppot [French, German, ltsan, Spanish and Englsh [
ultiple Language Support (French, German, Itaan, Spanish and English] T ModeHame [ods Aadress NS T
* |LC1 1 SLC S04
Auiliary Port Usaoe PEnd of Mode List.. U
IV & Download = Piinting | Lo
LCatalog & Revision Numbers. .. | L ) ’ T
Important : LC_1 correspond Sélectionnez I'automate utilisé.

au nom de station entré dans
akK I Cancel | Help | e .
I'éditeur de points.

3. Cliquez sur OK dans toutes les vues ouvertes pour fermer la boite de dialogue Application Settings
(Configuration de I'application).
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Configuration des communications Modbus

Cette section permet de définir les parametres de communication a utiliser avec un terminal PanelView Modbus
et un automate MicroLogix.

1. Sélectionnez Application>Configuration.

2. Dans l'onglet Setup (Configuration du terminal), cliquez sut le bouton Comms. Setup
(Config. Comm.) et définissez les propriétés comme indiqué ci-dessous :

Application Settings -- @5 Modbus. PBA [ %]

Status Tags | Control Tags I Time / Date I PYEOD Advanced I Power-Up I . |

TeminalSetup | Project | Display Maintenance | W/ Assurez-vous que la référence et le numéro de
) firmware correspondent bien a votre terminal.

Terminal M ame:

5 arnple] j Comms. Setupl

Selected Teminal:

N
2711-BECT 4 PYEOD Color Key/Touch, FRM 4.10-4.:x Comm s Setup - Modbus
 Panelic ~ Temninal o I
Tope: Protocal: S!ave Response Baud Drata Bits#
PA1000 Gray ;I DeviceMet :I Timeout [mzec]: Fiate: Parity Cancel
" Keypad
x; ggn DF1 [250 19200 =] Jamone ]
€ Touch b |
oMo e
F/550 % Keypad & To
Pait Configuration?
P00 Color | Profibus DF 7] Madem Handshaking:
R5232 -
™ Multiple Language Support [French, German, Italian, Spanish and E nglish)

Auiliary Port Uzage ~ Metwork Node:
’7 ' Download " Printing B Hode Hame  |Hode Address Hode Type
LC_1 1 N]Edbus
LCatalog & Revision Mumbers. \End of Mode List. ’\

ok | camel | H

|F‘ress <Inserty to insert a new node

\ Press <Deleter to delete an existing nods

Important : -
. . Sélectionnez Modbus comme
LC_1 correspond au nom de station entré dans .
oy } type de station.
I'éditeur de points.

Enregistrement de I'application

E scectionnez Fichier>Enregistrer ou cliquez sur loutil Enregistrer de la barre d’outils.
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Chapitre 5

Saisie des points de I'application

Ce chapitre explique comment :
* ouvrir ’éditeur de points ;
* entrer des points dans la fiche de configuration pour chaque protocole de communication ;

* enregistrer les points.

Ouverture de I'éditeur de points

Pour ouvrir I’éditeur de points :

* Sélectionnez Outils>Editeur de points

* ou ouvrez le dossier Systéme dans la fenétre d’application et cliquez deux fois sur I'icone Editeur de
points.
Une fiche de configuration vide s’ouvre. Elle est munie d’un onglet portant le nom du protocole.
I’éditeur de points possede ses propres barre de menus et barre d’outils ; celles-ci restent actives tant que
I’éditeur de points est ouvert.

& Application - - Sample... [E] EX B Sample: Tageditor 0] x]
E-C Syt = o ) e
ED J FAM L RR S am Bt ) 4B D @A ST
Pt Oy Dbject
~&] E:;pt:‘ns;\s o I Tag Hame | Data Type Inddressl Description |Node Namellnitiall =
(B Tew Editor
& OEE -
Champs de
points

Onglet identifiant ke\
protocole ILI
4ii|@HPlusf KN I+

Fait défiées onglets \Fait défiler les colonnes

vers la droite ou vers la gauche vers la droite ou vers la gauche
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Description des points de I'application

Points de I"application DH-485, DH+ ou DF1

Le tableau ci-dessous répertorie les points d’application utilisés par les applications DH-485, DH+ et DF1. Les
champs qui n'y figurent pas acceptent les valeurs par défaut. Ces points sont également utilisés pour
EtherNet/IP (vets un automate PLC-5E ou SLC) et ControlNet (vets un automate PLC-5C).

Nom du point Im?lg:s Adresse | Description 's\lt:;'i‘(:i: m{&:‘l:’ Min Max
Démarrage_du_moteur | Bit B3:0/0 Fait démarrer le moteur LC_1 0 0 0
Arrét_du_moteur Bit B3:0/1 Arréte le moteur LC_1 0 0 0
Ind_état_moteur Bit B3:0/2 Moteur en marche/moteur | LC_1 0 0 0
arréte
Vitesse_du_moteur Entier non signé | N7:0 Indique la vitesse du mateur | LC_1 0 0 65535
Vitesse_maxi_moteur | Entier non signé | N7:1 Définit la vitesse maximale | LC_1 1800 600 1800
Alarme_vitesse Bit B3:1/0 Déclenche les messages LC_1 0 0 0
d'alarmes

Points de I'application RIO

Le tableau ci-dessous répertorie les points d’application utilisés par 'application RIO. Les champs qui n'y
figurent pas acceptent les valeurs par défaut.

Nom du point I‘L':I?lg:s Adresse | Description sth!:i]:: mlf:lz Min Max
Démarrage_du_moteur | Bit 1:010/0 Fait démarrer le moteur LC_1 0 0 0
Arrét_du_moteur Bit 1:010/1 Arréte le moteur LC_1 0 0 0
Ind_état_moteur Bit 0:010/0 MoAte,ur en marche/moteur | LC_1 0 0 0
arrete
Vitesse_du_moteur Entier non signé | 0:011 Indique la vitesse du moteur | LC_1 0 0 65535
Vitesse_maxi_moteur | Entier nonsigné | 1:011 Définit la vitesse maximale | LC_1 1800 600 1800
Alarme_vitesse Bit 0:012/0 Déclenche les messages LC_1 0 0 0
d'alarmes
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Points de I'application ControlNet non prioritaire

Le tableau ci-dessous répertorie les points d’application utilisés par I'application ControlNet avec la messagerie

non prioritaire. Remarque : les points ci-dessous sont destinés a une application ControlLogix. Les champs
p p pp < p

qui n'y figurent pas acceptent les valeurs par défaut.

: Type de - Nomde | Valeur :
Nom du point données Adresse Description station | initiale | MM Max
Démarrage_du_moteur | Bit Motor_Control.00 | Fait démarrer le LC_1 0 0 0
moteur
Arrét_du_moteur Bit Motor_Control.01 | Arréte le moteur LC_1 0 0 0
Ind_état_moteur Bit Motor_Control.02 | Moteur en LC_1 0 0 0
marche/moteur arrété
Vitesse_du_moteur Entier Motor_Speed[0] Indique la vitesse du | LC_1 0 0 65535
signé/INT moteur
Vitesse_maxi_moteur | Entier Motor_Speed][1] Définit la vitesse LC_1 1800 600 1800
signé/INT maximale
Alarme_vitesse Bit Alarms.00 Déclenche les LC_1 0 0 0
messages d'alarmes

Points de I'application ControlNet prioritaire

Le tableau ci-dessous répertorie les points d’application utilisés par 'application ControlNet avec la messagerie

prioritaire. Les champs qui n'y figurent pas acceptent les valeurs par défaut.

. Type d . . Val .
Nom du point d¥)II)I?Ié:S Adresse | Description Nom de station inait?atllre Min | Max
Démarrage_du_moteur | Bit S10:0/0 Fait démarrer le ControlNet_Scheduled_ | 0 0 0
moteur File
Arrét_du_moteur Bit S10:0/1 Arréte le moteur | ControlNet_Scheduled_ | 0 0 0
File
Ind_état_moteur Bit S00:0/0 Moteur en ControlNet_Scheduled_ | 0 0 0
marche/moteur File
arrété
Vitesse_du_moteur Entier S00:1 Indique la vitesse | ControlNet_Scheduled_ | 0 0 65535
signé/INT du moteur File
Vitesse_maxi_moteur | Entier SI0:1 Définit la vitesse | ControlNet_Scheduled_ | 1800 600 1800
signé/INT maximale File
Alarme_vitesse Bit S00:2/0 Déclenche les ControlNet_Scheduled_ | 0 0 0
messages File
d'alarmes
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Points de I'application DeviceNet

Le tableau ci-dessous répertorie les points d’application utilisés par 'application DeviceNet. Les champs qui n'y
figurent pas acceptent les valeurs par défaut.

: Type de i Nomde | Valeur .
Nom du point données Adresse | Description station | initiale Min Max
Démarrage_du_moteur Bit 1:00/0 Fait démarrer le moteur LC_1 0 0 0
Arrét_du_moteur Bit 1:00/1 Arréte le moteur LC_1 0 0 0
Ind_état_moteur Bit 0:0/0 Moteur en marche/moteur | LC_1 0 0 0
arrété
Vitesse_du_moteur Entiernon | 0:1 Indique la vitesse du moteur | LC_1 0 0 65535
signé
Vitesse_maxi_moteur Entiernon | I11 Définit la vitesse maximale | LC_1 1800 600 1800
signé
Alarme_vitesse Bit 0:2/0 Déclenche les messages LC_1 0 0 0
d'alarmes

Points de I'application EtherNet/IP

Le tableau ci-dessous répertorie les points d'application utilisés par I'automate ControlLogix dans 'application
EtherNet/IP avec l'adressage de 'automate. Les champs qui n'y figurent pas acceptent les valeuts par défaut.

: Type de - Nomde | Valeur .
Nom du point données Adresse Description station | initiale | Min Max
Démarrage_du_moteur | Bit Motor_Control.00 | Fait démarrer le LC_1 0 0 0
moteur
Arrét_du_moteur Bit Motor_Control.01 | Arréte le moteur LC_1 0 0 0
Ind_état_moteur Bit Motor_Control.02 | Moteur en LC_1 0 0 0
marche/moteur
arrété
Vitesse_du_moteur Entier Motor_Speed|0] Indique la vitesse | LC_1 0 0 65535
signé/INT du moteur
Vitesse_maxi_moteur Entier Motor_Speed|[1] Définit la vitesse LC_1 1800 600 1800
signé/INT maximale
Alarme_vitesse Bit Alarms.00 Déclenche les LC_1 0 0 0
messages
d'alarmes
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Points d'application Modbus

Le tableau ci-dessous répertorie les points d’application utilisés pat 'application Modbus. Les champs qui n'y

figurent pas acceptent les valeurs par défaut.

Type de Nom Valeur
Nom du point données | Adresse de point | Description de station | initiale | Type
Type
Démarrage_moteur Bit 1 Fait démarrer le LC_1 0 Bobine de
moteur sortie
Arrét_moteur Bit 2 Arréte le moteur LC_1 0 Bobine de
sortie
Ind_état_moteur Bit 3 Affiche |'état LC_1 0 Bobine de
marche/arrét du sortie
moteur
Vitesse_moteur Entier non 1 Indique la vitesse | LC_1 0 Registre de
signé/INT du moteur stockage
Vitesse_maxi_moteur Entier non 2 Définit la vitesse LC_1 1800 Registre de
signé/INT maximale stockage
Alarme_vitesse Bit 17 Déclenche les LC_1 0 Bobine de
messages sortie
d'alarmes

Saisie des points de I'application

Pour tous les protocoles de communication, entrez les points dans la fiche de configuration. Chaque fiche de

configuration comporte un onglet indiquant le nom du protocole pour lequel les points sont créés. Pour
DeviceNet, cliquez sur Ponglet DNet-E/S esclaves avant d’entrer les points. Pour Ethernet, cliquez sur
l'onglet ENet - Adresse de 1'automate.

Suivez la procédure ci-dessous pour entrer chaque ligne (les figures qui suivent illustrent les points pour le

protocole DH+, mais la procédure est similaire pour les autres protocoles).

1. Sélecdonnez Affichage>Attributs étendus ou cliquez sur 'outil Attributs étendus pour afficher

les champs Valeur initiale, Echelle, Offset, Minimum et Maximum.

2. Sélectionnez Edition>Insérer un point ou cliquez sut Poutil Insérer un point de la barre d’outils.

3. Cliquez deux fois dans le champ Tag Name (Nom du point) et tapez Start_Motor

(Démarrage_du_moteur).

% 5 ample: Tageditor Hi=] &3
Bald {28 >k aem Lol B0 A S2N
Tag Hame Data Type Address Description Hode Hame| Initial | Min| Maxi | Upc ~
1 Start_hdotor Bit a u] u] 1
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4. Cliquez sur la fleche dans le champ Data Type (Type de données) et sélectionnez Bit.
% Sample: Tageditor M=l B3
Bad  BE >k aw|Les )BT 06S2K
Tag Hame Data Type Address Description Hode Hame | Initial | Scale | Offzet| |~ |
1 Start_Motor o 1 o
4B8CD
Unsigned Integer
Signed Integer [ Iny
IEEE Float / REAL
Bit Array
Character Array —
DIMT h
[ [+ ]\ DHPIs / SINT K | B
5. Cliquez deux fois dans le champ Address (Adresse) et tapez B3:0/0. Pour le réseau Modbus, tapez 1
dans le champ Address (Adresse).
B Sample: Tageditor M= ER
N = NN R e R T N = Y=
Tag Hame Data Type | Address| Description Hode Hame | Initial | Offset| Mini | Maxim Updat|A
1 Motor_Speed Bit B3:0/10 1] ul 1] 1 1
6. Cliquez deux fois dans le champ Description et saisissez Starts the Motor (Fait démarrer le
moteur).
B Sample: Tageditor ==
FAHSER >3 os (Bt d HE(Y D6 S2N
Tag Hame Data Type | Address Description Hode Hame | Initial | Offset| Mini | Maxim Updat|A
1 Motor_Speed Bit B3:010 Starts the motorl u] a a 1 1
7. Cliquez sur la fléche dans le champ Node Name (Nom de station) et sélectionnez LC_1. Ce nom de

station a été entré pour I'automate lors de la définition des paramétres de communication.

% Sample: Tageditor M=
BAH BB (e B 4B (Y O M STR

Tag Hame Data Type | Address De=cription Hode Hame Ini'tiaIIOffset Mini | Maxim U|)|:Iat|A
1 Matar_Speed Bit B30 Starts the matar LZ_1 0 I a o 1 1

Les paramétres par défaut sont acceptés pour les autres attributs de points. Toutefois, pour le point
Set_Max_Motor_Speed (Vitesse_maxi_moteur), entrez 600 dans le champ Minimum et
1800 dans les champs Initial Value (Valeur initiale) et Maximum. La valeur minimum
de 600 n'est pas applicable en réseau Modbus.

Pout une application en réseau Modbus, tapez Registre de stockage ou Bobine de sortie dans le
champ Type tel qu'illustré a la page précédente.
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8. Répétez les étapes 2 a 7 pour entrer le reste des points.

Lorsque tous les points sont entrés, I’éditeur de points doit ressembler a celui-ci

% Sample: Tageditor =] B3
SAH LR e (Bt HEB (Y OSSR

Tag Hame: Data Type Address Description Hode Hame | Initial -

1 hiotor _Speed Unsigned Integer W70 |Showsthe maotor speed LC 1 a

2 Motor_Status_Ind Bit B3:002  |Shows ondoff status of LZ_1 a

3 Set_hax_Motor_Speed | Unsigned Integer M7 Sets the maximum speed LC 1 1800

4 Speed_Alarm Bit B30 |Triggers alarm messages LZ_1 a

3 Start_Mataor Bit B3:0M | Starts the maotor LC 1 a
B Stop_Motor Bit B3:0M  |[Stops the motor LZ_1 a _
-
[ [F]\DHPIus / KN 11

Pour une application en réseau Modbus, I'éditeur de points se présente normalement comme suit.

B Sample: Tageditor M= E3
BaE BB > om b1 ed HEBEYEH NS
Tag Hame Data Type Address Description Hode Hame| Initial Yalue Type 1=
1 tdotor_Speed Unsigned Integer 1 Showes the mator speed LC 1 a Holding Fegister
2 Motor _Status_Ind Bit 3 Showes the onfoff motor LC_1 a Cput Coil
| Set_Motor_Max_Speed | Unsigned Integer 2 Sets the maximum spee LC_1 1500 Holding Register
4 Speed_Alarm Bit 17 Alarm trigoer base LC 1 a Craput Coil
& Start_Motor Bit 1 Starts the motor LC_1 a Cput Coil
E Stop_Matar Bit 2 Stops the matar LC A a Cput Coil —
-
[ [ ]\ Modbus / ] |>|7

9. Enregistrez les points en sélectionnant Fichier>Enregistrer le projet.

10. Fermez I’éditeur de points en cliquant sur le X dans la barre de titre.

11. Fermez les vues en cliquant sur le X dans la barre de titre ou en sélectionnant Vue>Fermer.

Enregistrement de I'application

E scectionne Fichier>Enregistrer ou cliquez sur l'icone Enregistrer de la barre d’outils.
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Chapitre 6

Chargement de I"application

Ce chapitre explique comment :
* valider l'application ;
* charger Papplication via une connexion série point a point ;

* fermer I'application.

Verification de I'application

Cette section explique comment vérifier si ’application contient des erreurs. I’application est aussi validée
automatiquement pendant le chargement.

1. Sélectdonnez Application>Validate All (Valider tout). L’application est vérifiée.

Si l'application est validée, la boite de dialogue ci-dessous s’affiche.

PanelBuilder32 [ x|

Description...

Application Size Walidation Passed
e = Mo Enors Found

Walidate Changes...

Settings...

Alarm Setup...

Print Only Object Setup...
Security...

2. Cliquez sur OK.

En cas d’erreurs ou de mises en garde, la fenétre Exceptions (Résultats) s'ouvre. Vous devez corriger les erreurs
avant de pouvoir charger I'application. La correction des mises en garde est facultative.

E xcephions - 5ample. PE2, Cliquez ici pour fermer la fenétre.
- [Screen 1] Validating . . .
- [Screen 2] Walidating . . . Cliquez deux fois sur une erreur ou une mise en garde
Wwarhing [3200] - [Num ECP Scr Dew 170] Dynamic abject abscurs [ pour atteindre la source de I'erreur.

- [&larm Batiner] Validating . .

- [Application Text] Validating . . . . L. P .
- [Duplicate T ags] Validating . . . Pour obtenir de I'aide, sélectionnez une erreur et cliquez

- [&pplication)] Validation Passed - Mo Erors Found. sur F1 ou sélectionnez Résultats>Détails.

Une fois les erreurs supprimées, vous pouvez ouvtir de nouveau la fenétre de résultats en cliquant deux fois
dessus dans le dossier Systeme de la fenétre d’application.

Pout obtenit une aide supplémentaire sur la validation d’une application, sélectionnez Aide>Rubriques
d’aide. Sélectionnez 'onglet Index et entrez les mots valider I'application.

Publication 2711-QS003C-FR-P



62 Chargement de I'application

Chargement de Iapplication
Terminaux PanelView DH+, RI/O, DF1, ControlNet, DeviceNet, Ether Net/| P, M odbus

Cette section explique comment transférer une application de votre ordinateur a un terminal PanelView DH+,
RIO, ControlNet, DeviceNet, EthetNet/IP ou Modbus avec une connexion sétie point a point et le driver DF1
de PanelBuilder32.
Vérifiez les connexions de cible comme indiqué au chapitre 1.

1. Sélectionnez File>Download (Fichier>Charger).

La boite de dialogue Download File (Chargement du fichier) s'ouvre. Elle contient le nom de 'application
et celui du driver utilisé pour charger 'application.

MNew.. Crl+M
Open. Ctrl+0 Application Name:
Closs ’V e Internal DF1 Driver Setup [ %]
ample
Save Cirl+5
& —Baud Rate—— —Stop Bits
Save As... ak.
Transfer Type: . o 2 _
Uplnad ’7 ol §EUD_| ‘ Cancel |
— Parity — Ermror Checking
. S > & None & CRC € BLC
Les paramétres doivent &tre définis ainsi pour ' Even
correspondre aux parametres fixes du terminal.  Odd
™ Hardware Hardshake

2. Cliquez sur OK.

L’application est validée (vérifiée) puis chargée sur le terminal. La boite de dialogue suivante s’ouvte pour
indiquer I’état du chargement.

Application Download Progress [ o]
PFTSERV.DLL - 3.50.08 Ry |
PanelBuilder32 File Transfer Server —
@32 FYDFIF32.0LL - 205.00 P
=" 32:bil Windows DF1 Diiver Library iCancel Operaton

Capyright @ 1933-2000 &llen-Bradley Company, LLC. Help
Al rights reserved 4|
i~ Download Task:
-

Identifying operator terminal.

Vous pouvez suivre la Werifying application file for download
. A Preparing for File Transfer.
Checking operator terminal for compatibifit
progression des taches o e
de chargement. A ey a———

Transfering application filz to operator terminal

r~ Statu

Les erreurs apparaissentici. ___|

r~ Progr

Une fois le chargement terminé, le terminal se réinitialise, vérifie I'application et affiche la vue de démarrage.

Publication 2711-QS003C-FR-P



Chargement de I'application 63

Terminaux PanelView DH485 et RS232 (protocole DH485)

Cette section explique comment charger une application de 'ordinateur sur un terminal PanelView DH485 ou
RS-232 (protocole DH485) a I'aide du driver RSLinx 1747-PIC. RSLinx est installé en méme temps que
PanelBuilder32.

IMPORTANT Le driver DF1 ne sera pas disponible si I'un des ports série de ordinateur est

configuré pour utiliser le driver RSLinx.

Vérifiez les connexions de cible comme indiqué au chapitre 1.
1. Configurez le driver RSLinx 1747-PIC comme décrit dans les étapes 2 a 5.

2. Sélectionnez Fichier>Config. station puis Configurer les drivers RSLinx dans la boite de
dialogue Config. station.

La boite de dialogue Configure Drivers (Configuration des drivers) s’ouvre.

Avaiable Driver Types
Close I
7ATPIC Device Add Mew..

Help |

- Configured Diivers,

Mame and Description | Status ]

Carifigure
Sty
Gitart
Sl
Dleie

3. Sélectionnez 1747-PIC / AIC+ dans le menu déroulant et cliquez sur Add New (Ajouter un
nouveau).
Vous étes invité a entrer un nom de driver.

Add Mew RSLinx Driver

Choose a name for the new driver.
[15 characters maximum)

JAB_PIC-1 4”6”38'
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4. Cliquez sur OK pour enregistrer le nom du driver.

La boite de dialogue ci-dessous apparait : elle vous permet de configurer le driver PIC.

Configure Allen-Bradley PIC / AIC+ Communications Device

| Device Name:  AB_PIC-1 |

Camm Port: M Station Mumber [Dec.] : IDD
Baud Rate: |19200 vl M ax. Station Mumber [1-31]: |31

Ok I Cancel Delete Help

5. Cliquez sur OK, puis redémarrez 'ordinateur pour charger le nouveau driver.
6. Sélectionnez File>Download (Fichier>Charger).

La boite de dialogue Download File (Chatgement du fichier) s'ouvre. Elle contient le nom de
Papplication. Sélectionnez le driver 1747-PIC afin de l'utiliser pour chatger Iapplication.

Download File [Z]=]
L CulsN - Appiication Name:
Open ] oK. |
Clase Sample
= < . Cancel
Save Cuis Réseau RSLinx p————
e \* [R&Lins Hotwork = Setup ‘ b |

Upload

|- Gelect Destination
[ Autobrowse [ Feicn |

= Workstation, SUDFELD!
&5 Line Gatewaps, Ethemet

5 4B_DF1-1, Data Highway Flus 0
&5 AB_PIC-1, DH-485 RSIPIC
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7. Cliquez sur OK.
Lapplication est validée (vérifiée) puis chargée sur le terminal. La boite de dialogue suivante s’ouvre pour

indiquer I’état du chargement.

[Application Download Progress 1A
PFTSERVDLL - 31001
ParifBuide File TransterServer _ fBew
= RSLins 2 106800
=) Lbray 32 2108000 Tue Jan 26 16:30:24 1999 Cancel

Copyright © 19341308, Allen Bradey Campary, nc.
Blights reserved

- Download Task:

Vous pouvez suivre la B e

progress ion des taches Merifing application il for download.
Prepating fo il Transfe,

de chargement. Bt miinem iy

Erasing operator terminal flash memay.
Transfering application filsto operator terminal,

[~ Stalu

Les erreurs apparaissent ici.

Prog

Une fois le chargement terminé, le terminal se réinitialise, vérifie I'application et affiche la vue de démarrage.
g s 8 PP g

Fermeture de I'application et de PanelBuilder32

1. Sélectionnez Fichier>Fermer ou cliquez deux fois sur le X dans le coin supétieur droit de la fenétre

d’application.

pplication - Sample... =] E3

E-E0 Sereens
: BB Alarm Banner
BB 1-Motor Status
BB 2-SetMator Speed

2. Sélectionnez Fichier>Quitter pout quitter PanelBuilder32.
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Chapitre 7

Exeécution de Iapplication

Ce chapitre vous indique comment vérifier le bon fonctionnement de 'application.

Vue Etat du moteur

Une fois I'application chargée sur le terminal PanelView, celui-ci affiche la vue Etat du moteur.

ETAT DU MOTEUR

Moteur arrété

Démarrage
du moteur
F1

Arrét
du moteur
F2

Vitesse du
568

moteur

Vitessedu
moteur
F3

Pour démarrer/arréter le moteur :

Démarrage

1. Appuyez sur la touche [F1]. Sur les écrans tactiles, toquez sur | du moteur

F1

Remarquez que le texte change chaque fois que vous appuyez sur le bouton-poussoir.

Démarrage
du moteur | 4
F1

Moteur
en marche

2. Arrétez le moteur en appuyant sur [F2] ou en toquant sur

texte change également lorsque vous appuyez sut le bouton d'arrét du moteut.

Arrét
du moteur | 4
F2

Moteur
arrété

Arrét

dumoteur | sur l'écran tactile. Remarquez que le

F2
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3. Appuyez sur les boutons Démarrage du moteur/Arrét du moteur : indicateur d’état du moteur change
également.

ETAT DU MOTEUR
| Moteur en marche |

¢ T Vitesse du moteur
568

| Moteurarété |

Démarrage Arrét Vitesse
du moteur | |du moteur du moteur
F1 F2 F3

Vue Réglage de la vitesse du moteur

Appuyez sur [F3] pour accéder a la vue Réglage de la vitesse du moteur. Sur les écrans tactiles, toquez sur

Vitesse
du moteur
F3

REGLAGE DE LA VITESSE DU MOTEUR

Entrer vitesse maximum

850
Etat du
mateur
F2
Pour entrer la vitesse du moteur :
, . Entrer vitesse maximum
1. Appuyez sur la touche [F1]. Sur les écrans tactiles, toquez sur | o
Le pavé numérique apparait.
[ MU - Lavaleur courante estentrée danslepave — | rr———
ETRRRHATA R <o wabRRENI 1 Fanc veua:
| BEEEEEARANEE to EREAOHSEEREE |
al1|z=z]|=|[a|=-]- ~ 1519
s|e|v|=|=]. |« s varue, 41519
e ] | 123
Pavé d'un terminal 550 a Pavé d'un terminal a clavier et a clavier/écran tactile - 19—
écran tactile uniquement | ¢

Pavé d'un terminal 900/1000/1400 a écran tactile
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2. Entrez une vitesse de moteur comprise entre 600 et 1800, en utilisant les touches d’entrée numérique. Sur

les écrans tactiles, toquez sur les touches numériques affichées a I'écran.

Remarque : pendant la saisie de données, attendez que le numéro entré apparaisse dans le pavé avant
d’entrer le suivant.

3. Appuyez sur Entrée () pour enregistrer la valeur et fermer le pavé.
4. Appuyez sur la touche [F2]. Sur les écrans tactiles, toquez sur
Remarquez que la nouvelle vitesse de moteur s'affiche dans la vue Etat.

La nouvelle vitesse ne sera appliquée qu'une fois le moteur arrété, puis redémarré.

Bandeau d'alarmes

Etat du
moteur
F2

Créez une condition d’alarme en entrant une vitesse de moteur maximale comprise entre 1200 et 1500 (comme

décrit dans la section précédente), puis en démarrant le moteur. Un bandeau d’alarmes s’affiche par-dessus la

vue active.
VITESSE DU MOTEUR ELEVEE

VITESSE Acq VITESSE DU
DU £ MOTEUR
MOTEUR ELEVEE
ELEVEE

Démarrage Arrét Vitesse du

du moteur | | du mateur moteur

F1 F2 F3

Pour acquitter 'alarme, appuyez sur la touche [F4]. Sur les écrans tactiles, toquez sur

Le bandeau d’alarmes disparait.

Acq
F4

Remarque : lorsque la vitesse de moteur est comprise entre 1500 et 1800 tpm, le message d’alarme qui
s’affiche est différent.
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Annexe A

Programmes d'application

Cette annexe répertorie les programmes logiques a relais nécessaires pour 'exécution de I'application exemple
sur le terminal PanelView. Elle contient trois sections :

* programmes d’application PanelBuilder32 ;
* programmes logiques 2 relais ;

* configuration du scrutateur DeviceNet.
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Programmes d'application PanelBuilder32

Les fichiers suivants se trouvent sur le CD d’installation de PanelBuilder32, dans le répertoire QuickStart\PV.

Fichiers d’application PanelBuilder32

Nom de fichier A utiliser avec I'application :

CL_DHPpba « Automate ControlLogix avec module DH+ (1756-DHRIO)
» Module DHRIO configuré pour I'emplacement 1

« Canal 1 de DHRIO configuré pour 57,6 Kbauds

CL_rio. pba « Automate ControlLogix avec module RIO (1756-DHRIO)
» Module DHRIO dans I'emplacement 1

« Canal 2 de DHRIO configuré pour 57,6 Kbauds

CLCNetS.pba « ControlLogix avec passerelle ControlNet (1756-CNB)

« Passerelle ControlNet configurée pour I'emplacement 1
» Messagerie prioritaire

CLCNetU.pba « ControlLogix avec passerelle ControlNet (1756-CNB)

« Passerelle ControlNet configurée pour I'emplacement 1
» Messagerie non prioritaire

CL_Enet.pba « Automate ControlLogix avec module 1756-ENET/B

e Adressage réseau
» Emplacement 1

PLC_Enet.pba o PLC-5E (Ethernet)

SLC_Enet.pba  SLC 5/05 (Ethernet)

DF1.pba « Tout SLC-5/03, 5/04, 5/05, PLC-5 évolué ou MicroLogix

DNet.pba  1756-DNB configuré pour I'emplacement 1 avec un automate ControlLogix

» 1771-SDN configuré pour I'emplacement 1 avec un automate PLC-5
 1747-SDN configuré pour I'emplacement 1 avec un automate SLC

MLDH485.pba » MicroLogix avec RS-485
PLC_DHP.pba e PLC-5 avec module DH+
PLC_RIO.pba  PLC-5 avec module RIO
PLCCNetU.pba » PLC-5 avec ControlNet
« Messagerie non prioritaire
SLC_DHPpba o SLC-5/04 avec module DH+
SLC_RIO.pba « SLC avec module RIO
» Module RIO configuré pour I'emplacement 1
SLCDH485.pba * 1761-NET-AIC peut étre requis
* Tout SLC

Remarque : Ie canal 0 du SLC 5/04 ou 5/05 peut étre configuré pour le protocole DH485.
« Configurez I'application PanelBuilder afin qu'elle corresponde a la référence du
PanelView.

Modbus.pba » MicroLogix 1200/1500
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Programmes logiques a relais

Les fichiers suivants se trouvent sur le CD d’installation de PanelBuilder32.

Programmes de 'automate ControlLogix (répertoire QuickStart\CL)

Nom de fichier

A utiliser avec I'application :

Page :

cnet_sch.acd

« ControlLogix a I'emplacement 0
» Module 1756-CNB de ControlLogix a I'emplacement 1
» Messages prioritaires

75

cnet_unsch.acd

« ControlLogix a I'emplacement 0
» Module 1756-CNB de ControlLogix a I'emplacement 1
» Messages non prioritaires

77

dhp.acd

« ControlLogix a I'emplacement 0
« 1756-DHRIO a I'emplacement 1
« Canal 1 de DHRIO configuré pour 57,6 Kbauds

79

dnet.acd

« ControlLogix a I'emplacement 0
» Module 1756-DNB de ControlLogix a I'emplacement 1
* Vitesse définie a 125 Kbauds

81

rio.acd

« ControlLogix a I'emplacement 0
e Adresse IP:10.0.0.1

» 1756-DHRIO a I'emplacement 1
« Canal 2 de DHRIO configuré pour 57,6 Kbauds

83

enet.acd

« ControlLogix a I'emplacement 0
» Module 1756-ENET/B module a I'emplacement 1
« Adressage réseau comme type de message

85

Programmes de 'automate PLC-5 (répertoire QuickStart\PLC)

Nom de fichier

A utiliser avec I'application :

Page :

cnet.rsp

+ PLC-5C

105

dhp_df1.rsp

* Tout PLC-5 évolué pour DF1
« Tout PLC-5 pour DH+

107

dnet.rsp

e Tout PLC-5
« Scrutateur DeviceNet 1771-SDN a I'emplacement 1

109

rio.rsp

¢ Tout PLC-5
e PortRIO

112

enet.rsp

o PLC-5E (Ethernet)
e Adresse IP:10.0.0.1

114
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Programmes de l'automate SLC (répertoire QuickStart\SLC)

Nom de fichier

A utiliser avec l'application :

Page:

dh485.rss

* Le canal 0 doit étre utilisé sur un SLC 5/04 ou 5/05 avec
un coupleur de liaison 1761-NET-AIC

91

df1.rss

 SLC 5/03, 5/04, 5/05

« Canal 0 configuré pour DF1, sans parité, CRC et pas
d'échange

* Vitesse définie a 9600 Kbauds

Important : il sera peut-étre nécessaire de convertir la logique
a relais en fonction de I'automate.

87

dhp.rss

« SLC5/04
« Canal 1 configuré pour DH+ a 57,6 Kbauds

95

dnet.rss

« SLC5/02, 5/03, 5/04, 5/05
« Scrutateur DeviceNet 1747-SDN a I'emplacement 1
* Vitesse définie a 125 Kbauds

Important : il sera peut-étre nécessaire de convertir la logique
a relais en fonction de I'automate.

97

ro.rss

» SLC5/02, 5/03, 5/04, 5/05
« Scrutateur 1747-SDN a I'emplacement 1
« Vitesse définie a 57,6 Kbauds

Important : il sera peut-étre nécessaire de convertir la logique
a relais en fonction de I'automate.

99

enet.rss

o SLC 5/05E (Ethernet)
o Adresse IP:10.0.0.1

101

Programmes de Pautomate MicroLogix (répertoire QuickStart\ML)

Nom de fichier

A utiliser avec l'application :

Page:

df1.rss

» MicroLogix 1000 série C ou ultérieure

Important : il sera peut-étre nécessaire de convertir la logique
a relais en fonction de I'automate.

89

dh485.rss

 MicroLogix 1000 série C ou ultérieure

* |l sera peut-étre nécessaire d'utiliser un coupleur de
liaison 1761-NET-AIC

* Le canal 0 doit étre utilisé sur un SLC 5/04 ou 5/05
avec un coupleur de liaison 1761-NET-AIC

Important : il sera peut-étre nécessaire de convertir la logique
a relais en fonction de |'automate.

93

modbus.rss

* MicroLogix 1200/1500 Série C et suivantes

Important : il sera peut-ctre nécessaire de convertir la
logique a relais pour 'automate approptié.

103
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cnet_sch.acd

QuickStart ControlLogix ladder logic.

The ladder logic is for a ControlLogix in slat 0 and a 1756-CHE ContralMet bridge in ot 1. The 1756-CHE configuration can be changed from the
120 Configuration in RS Logix 5000, The Paneliew was configured for scheduled mesgage by adding a new module under the 1756-CHNB
configuration.

Thiz program zimulates a motor/drive being started and stopped from the Paneliew, See the Quick Start manual for details.

Paneliew] Data[0].0 FPaneliew:l Data[0].1 Motor_Feedback.
a 1 E =/
Motor_Feedback
J E
J C

Indicates when the maotar is runking or stopped
Motor_Feedback Paneh/iew: 0. Data[0].0
1 1 E

Allaves the operator ba change the max motar speed [E00 ta 1800 rpr)

LIk b 0y
2 —— Limit Test [CIRC) Move —
Lo Lirnit E00 Source Panelfiev:] Data[1]
0 &|
Test Paneliev:l Data[1] Dest Simulate_Motor_Speed PRE
0 1800 €|
High Limit 1200
Simulates the mator with a drive incrementing the speed
Motor_Feedback TOM
3 3 F Tirmer On Delay —F M —od
Tirner Simulate_Motor_Speed  —DN>—
Preset 1800 &
Aceumn 0e
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[End)

Dizplays the curent speed [0 to 1800 rpm) of the mator

Move

Source  Simulate_Motor_Speed ACC
0+

Dest

MO

Panelfiew:0.Data[1]
0+

Triggers the Hi Level Alarm when the motor speed iz above 1200 rpm

GEG
——1 Gitr Thanor Eql [&:=E)

Source B

Source & Paneliew:0.Data[1]
0€

1200

Panelfiew:0.0 atal2].2

Triggers the Hi Hi Level Alarm when the motor speed is above 1500 rpm

GEQ

——1 Gitr Thanor Eql [&:=E)

Source B

Source & Paneliew:0.Data[1]
0+

1500

Panehfiew:0.0 atal2].1
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cnet_unsch.acd

M otor_Contral{0].0
JE

QuickStart ControlLogix ladder logic.

The ladder logic iz for a ControlLogix in zlot 0 and a 1756-CME ControlMet bridge in slot 1. The 1756-CME configuration can be changed from the

1#0 Configuration in RS Logi= 5000,

Thiz program simulates a motor/ drive being started and stopped from the Panelfiew. See the Quick Start manual for details.
totor_Contral[0].1

Motor_Feedback

1} 1
Motor_Feedback.
o Q

=l

Indicates when the motor is running or stopped

High Lirnit

Test Motor_Speed[1]
Ik

1800

Motor_Feedback,
3 =lis

Motor_Feedback Motor_Contrall0] 2
1 1 E
Allowez the operator to change the max motor speed (G000 to 1800 rpm)
LIk b1
2 — Limit Test [CIRC] Move —
Lo Lirnit E00 Source

Dest  Simulate_Mator_Speed PRE

Motor_Speed[1]
0 &

1800 €|
Simulates the mator with & drive incrementing the speed
TOM
Tirmer On Delay —EN>—
Tirner Sirmulate_Motor_Spesd  —<DN—
Preset 1800 &
Accum 0
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Dizplays the current speed [0 tao 1300 rpm) of the motar
b4 0
4 Move —
Source Simulate_Motor_Speed ACC
ne
Dest Motor_Speed[0]
0 #|
Triggers the Hi Level Alaim when the motor speed iz above 1200 rpm
GE Alarms[0].2

5 —— Gitr Than or Eqgl [4>=EB]

Source A Motar_Speed[0]

&
Source B 1200
Triggers the Hi Hi Lewvel Alarm when the motor speed is above 1500 1pm
GE Alarme[0].1

E —— Grtr Than or Egl (&> =B]

Source & Motor_S peed[0]

0 &

Source B 1500

[End)
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QuickStart Contrallogix ladder logic.
The ladder lagic is for a ContralLagix in slat 0 and a DHRIO module in slat 1. The Channel 1 of the DHRID module is DH+ at 57.6 Kbaud. The
DHRID configuration can be changed from the 10 Configuration in RS Logis S000,
This program simulates a motor/drive being started and stopped from the Paneliew. See the Quick Start manual for details.

Motor_Contral[0] iz B3:0/0in the Paneliew
Motor_Contral[1] iz B3:0/1 in the Paneliew

totor_Control[0] Motor_Control[1] Motor_Feedback
s =N-
Indicates when the matar is running or stopped

0 1 /o
Matar_Feedback
— Q
Matar_Control[2] is B3:0/2 in the Panelfiew

Motor_Feedback Motor_Control[2]
1 JE

Allowez the operator to change the max motar speed (B00 to 1800 rpm)
Motor_Speed[1]is N7:1 in the Panehiew

LIk b 0
2 —— Limit Test [CIRC] Move —
Lo Lirmik B0O0 Source Motor_Speed[1]
[0 #|
Test Motor_Speed[1] Dest Simulate_Mator_Speed FRE
0 1800 €|
High Linnit 1800
Simulates the motor with & drive incrementing the speed
Motor_Feedback TOM
3 3 F Timer On Delay —CE ho—ro
Timer Simulate_Motor_Speed  —DIN—
Preset 1800 &
Accum 0«
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Dizplays the current speed (0to 1800 rpr) of the matar
Matar_Speed[0] iz M7:0 in the Panelfiew

MOV

4 Move —

Source  Simulate_Mator_Speed ACC
0e

Dest Motor_Speed[0]
0e

Triggers the Hi Level Alarm when the motor speed iz above 1200 rpm
Alarm[2] iz B31/2 in the Paneliew
GEQ Alarms]2]
[ —— Gilr Than or Eql [4>=B)
Source & Mator_Speed[0]
0 €|

Source B 1200

Triggers the Hi Hi Level Alarm when the motor speed is above 1500 rpm
Alarm[1] iz B3:1 in the Panehfiew
GE Alarmnz1]
[ —— Grtr Than or Eql [&>=E) —
Source A Matar_Speed[0]
Ne

Source B 1500

[End)
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QuickStart ContralLogix ladder lagic.
The ladder logic is for a ContralLogix in slat 0 and a 1756-DMB module in slot 1 at 125 Kbaud. The 1756-DME configuration can be changed fram
the [/0 Configuration in RS Logix 5000,
Thiz program simulates a motor/drive being started and stopped from the Panelfiew. See the Quick Start manual for details.

Local:1:1.Dvata[0].0 iz 1:0/0 in the Panelfiew
Local1:1.Dvatal0].1 iz 1041 in the Paneliew
Local1:1.Data[0].0 Local1:1.Data[0).1 Motor_Feedback.

!
Indizates when the matar iz running or stopped

JE
1 C =
otor_Feedback
o Q
Local1:0.0ata[0].0 is 0:0/0 in the Paneliew

otor_Feedback Local1:0.0ata[0].0

JE
J C

Allaws the operator to change the max motor speed (B00 to 1800 rpm)
Lacal:1:1.Data[1] iz 111 in the Paneliew

LIk MOV
— Limit Test [CIRC) Move —
Lo Lirnit EO00 Source Local1:1.Data[1]
0]
Test Local1:l.Data[1] Dest Simulate_Motor_Speed PRE
0 0
High Lirrit 1800

Simulates the motar with a drive incrementing the speed

Motor_Feedback. TOM
7 E Tirmer On Delay —<EN—
Tirner Simulate_Mator_Speed  —<DK—
Preset 0e
Accum 0
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Dizplays the current speed [0 ko 1800 rpm) of the matar
Local1:0.Data[1] iz 0:1 in the Panehfiew

hA 0

4 Move —

Source Simulate_Motor_Speed ACC
0|

Diest Laocal:1:0.Data[1]
O

Triggers the Hi Level Alarm when the motor speed iz abowve 1200 1pm
Local1:0.Data[2] 2 iz 0:2/2 in the Paneh/iew
GE Local1:0.Datal2] 2
L} —— Grtr Than or Eql [&>=B)
Source & Local1:0.Data[1]
0|

Source B 1200

Triggers the Hi Hi Lewel dlarm when the motor speed iz abowve 1500 rpm
Local1:0.Data[2]1 iz 0:241 in the Paneliew

Laocal:1:0.Data[2].1

B —— Grtr Than or Eql [&>=B)
Souwrce & Local1:0.Data[1]
0|

Source B 1500

[End)
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QuickStart Controllogix ladder logic.
The ladder logic iz for a ContralLogix in glot 0 and a DHRIO module in glat 1. The Channel 2 of the DHRIO module iz RIO at 57.6 Kbaud. The DHRIO
configuration can be changed from the /0 Configuration in RS Logix 5000,
Thiz program simulates a matarddrive being started and stopped from the Panelfiew. See the Quick Start manual for details.

Paneliew:|.Data[0).0 is 1:010/0 in the Panelfiew
Panelfiew:|.Data[0).1 iz :010/1 in the Panelfiew

Panelview: | Datal0].0 Paneliew:|.Datall].1 Motor_Feedback
JE "/
Motor_Feedback
1 F
1k

Indicates when the motar iz running ar stopped
Panelfiew0.0ata[0].0 iz 0:010/0 in the Panelfiew
Motor_Feedback Panelview: 0. Datal0].0

JE
J T

Allows the operator to change the max motar speed (600 to 1800 rpm)
FPanelview:]. Data[1] iz 20171 in the Panelfiew

LIk b O
—— Limit Test [CIRC) M ove —
Lo Lirnit E00 Source Panehfiew:|.Data[1]
2§0000_0000_0000_0000 &
Test Panehfiew:|.Data[1] Dest Simulate_Motor_Speed.PRE
280000_0000_0000_0000 & 0
High Limit 1800

Simulates the motar with a diive incrementing the speed

atar_Feedback TOM
7 E Timer On Delay —CEN>—
Timner Simulate_Moator_Speed | —CDR>—
Preset 0
Accum 0
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Digplayz the cument speed [0 to 1800 rpr) of the mator
Panehiew: 0.0 ata[1] iz 0:017 in the Panehfiew
b4 0
4 Maove —
Source Simulate_Motor_Speed ACC
0|
Diest Parelfiew0.Data[1]
2H0000_0000_0000_0000 «
Triggers the Hi Level Alarm when the motor speed iz above 1200 rpm
FPanelfiew:0.Data[2] 2 iz 0:012/2 in the Paneliew
5E Paneliew:0.Data[2]. 2

5 —— Gitr Than or Eql [&>=8]

Source A Paneliew:0.Data[1]

2#0000_0000_0000_0000 &
Source B 1200
Triggers the Hi Hi Level Alarm when the motor gpeed iz above 1500 rpm
Panehfiew:0.Data[2]1 iz 0:01241 in the Panehfisw
E13 Paneliew: 0.0 ata[2].1

B —— Gitr Than or Eql [&>=E)

Source A PanelMiew: 0 .Data[1]

2#0000_0000_0000_0000 &

Source B 1500

[End)
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QuickStart ControlLogix ladder logic.
The ladder logic iz for a ControlLogix in <lat 0 and & 1756-EMET EtherMet/IP module.
This program zimulates a motar/drive being started and stopped from the Paneliew. See the Quick Start marwal for
details.
tator_Contrall0].0 kaotor_Contral[0].1 Motor_Feedback
0 1 E 3/E
Mator_Feedback
1
1
Indicates when the maotar iz running or stopped
Motor_Feedback Motor_Control[0].2
1 3 E <>
Allows the operator to change the max motor speed [B00 ta 1800 rprm)
LIk A
2 Limit Tezt [CIRC) Maove
Low Limit EO0 Source Motor_Speed[1]
0e
Test Motor_Speed[1] Dest Simulate_kMotor_Speed PRE
L2 1800 €
High Lirnit 1800
Simulates the matar with a drive incrementing the zpeed
Mataor_Feedback TOM
3 7 E Timer On Delay M —
Tirmer Simulate_Motor_Speed  |—DM>—
Prezet 1800«
Accum IE2
Dizplays the curent zpeed [0 ta 1800 rpm) of the maotor
A
4 tiove
Source  Simulate_Motor_Speed ACC
0e
Dest kotor_S5peed[0]
0]
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Triggers the Hi Level Alarm when the motor zpeed iz abowve 1200 rpm

FEQ Alarms[0].2
[ Grtr Than ar Eql [4>=8) L
Source & Maotor_Speed[]
0
Source B 1200
Triggers the Hi Hi Level &larm when the motor speed is above 1500 rpm
GEQ Alarmz[0].1
[ Grtr Than ar Eql [4>=B)

Source &4 Motor_Speed[]
0«
Source B 1500

[Erd]
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QuickStart SLC-5/03 ladder logic.

The ladder logic is confisured for a SLC with Channel 0 for DF1 at 9600, no parity, CRC and no handshalking
The DF1 configuration can be changed from the Channel Configuration under Project/Controller in E3Laogi 500.
The selected controller can be changed under Controller Properties.

Thiz program sitrilates a motor/dive being started and stopped from the PanelView. Zee the Quick Start manual
for details.

Starts the motor
when you press the

Stops the motor when
you press the F2

Psuedo motor and
feedback. MNormally

F1 key or touch the keyp or touch the would be addressed
screen pushbution screen pushbution to real npoats and
WMOTOR_START WMOTOR_STOP outputs.
B30 B3:.0 B3:10
JE £ oy
0 1 0

Psuedo motor and
feedback. MNormally
would be addressed
to real mpnats and
outputs.

i W
M=

0

Psuedo tmotor and
feedback. MNormally

Indicates when the

would be addressed motor is ranning or
to real mputs and stopped
outputs. MOTOF_STATUS_IMND
B3:10 B30
1 E "
=
0 2

Allows the operator
to change the mas

motor speed (600 to with a drive
1800y incrementing the
LOTOR_WAL SPEED speed
LIM O
Litrit Test IWlowe
Lowr Limn 600 Source MF1
600< 0=
Test NT:1 Dest T4:.0 FEE
0= 1500=
High Lim 1800
1800«

Sirnulates the motor
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Pzuedo motor and
feedback. Mormally Sirmilates the rotor
would be addressed with a drive
to real inputs and ncrementing the
outputs. speed
B3:10 TOM
0003 ] E Titner On Delay - EN S ——
0 Titner T4:.0
Titne Base 0.01 —DNY—
Preset 1300=
Accum 0=
Displays the current
speed (0 to 1800) of
the motor
MOTOR_SPEED
IO
noo4 IMowe
Souwrce  T40.ACC
0=«
Drest MNF0
0=
Displays the current Triggers an alarm

noos

nooa

nooz

speed (0 to 18000 of

whetl the motor speed

the motor eceeds 1200 rprm.
MOTOFR,_SPEED ALARM HI SPEED
GEQ 31
Grir Than or Eql (A>=B) T
Hource & K70 2
0=
Source B 1200
1200«
Displays the current Triggers an alarm
speed (0 to 1800) of when the motor speed
the motaor exzceeds 1500 rprm.
MOTOFR,_SPEED ALARM HI_HI_SPEED
GEQ B3:1
Grtr Than or Eql (A>=B) 0
Source & K70 1
0=
Source B 1500
1500<

'/END:J—
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dft.rss (pour la famille MicroLogix)
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CiclcStart MicroLogix ladder logic.

The ladder logic iz for a MicroLogis: with the channel confizured for DF L at 9600 baud. The DF1 configuration
can be changed from the Channel Configuration under Project/Controller in R.2Logi 500 and the controller

selection under Controller Properties.

Thiz prograrm sitralates a motor/deive being started and stopped from the PanelView. See the Quick Start manual

for detatls.
Starts the motor
when you press the

Stops the motor when
vou press the F2

Psuedo motor and
feedback. Mormally

F1 key or touch the keyp or touch the wonld be addressed
screen pushbutton screen pushbutton to real inputs and
MOTOR_START MOTOR_STOP outputs.
B3:0 B30 B3:10
1 F 3£ 3
0 1 0

Pzuedo motor and
feedback. Mormally
wionild be addressed
to real inputs and
outputs.

=
m=

0

Psuedo motor and
feedback. MNormally

Indicates when the

would be addressed motor is rnning or
to real itputs and stopped
outputs. MOTOR_STATUZ_IND
B3:10 B30
1 E Oy
i
a 2

Allows the operator
to change the mas
motor speed (600 to

Sirnulates the motor
with a drive
incrementing the

13003
MOTOR_WAZX SPEED
LN
Litnit Test
Low Litm a0
G000+
Test M7l
[IES
High Litn 1800
1E00<

speed
IO
Mowve
source IR ER
[IES
Dest T4.0.FRE
1800
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noo3

noo4

nooz

noog

nooz

FPsuedo totor and
feedback Mormally
would be addressed
to real inputs and
outputs.

Sinulates the motor
with a drive
incrementing the
speed

TON

jms]
':‘L_IE
M=

Tirner T4:0

Preset 1800<
Accutn 0=

Dizplays the current
speed (0 to 18007 of
the maotor
MOTOF_SPEED
IO

Timer On Drelay i EN 3 ——
Time Base 0.01 —CDN3—

Dizplays the current
speed (0 to 18007% of

Move

Source  T4:0 ACC

Dest NT0

Triggers an alarm
when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOR_SPEED ALARM HI_SPEED
GEQ 31
Grir Than or Eql (A>=B) 0
Source A N7:0 2
0=
Source B 1200
1200<
Dizplays the current Triggers an alarm
speed (0 to 18000 of when the motor speed
the motor exzceeds 1500 rpm.
MOTOR_SPEED ALARN HI_HI_SPEED
GEQ B3:1
Grir Than or Eql (A>=B) 7
Source A N7:0 1
0=
Source B 1500
1500«
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QuickStart SLC-5/03, 5/04, 5/05 ladder logic.

The ladder logic is configured for a SLC-5/03 with Channel | for DH485 at 19200 baud. The SLC controller
selection can be changed under Controller Properties in RSLogis 500.

This program sirnulates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. 3ee the Quick Start manual
for details.

Starts the motor
when you press the

Stops the motor when
you press the F2

Psuedo motor and
feedback. Mormally

F1 key or touch the kesp or touch the wiould be addressed
screen pushbutton screen pushbutton to real inputs and
MOTOR_START MOTOR_STOP outputs.
B30 B30 B3:10
0000 1 E 3t <2
0 1 0
Psuedo motor and
feedbaclk. Mormally
would be addreszed
to real inputs and
outputs.
B3:10
JE
m=
0
Psuedo motor and
feedback MNormally Indicates when the
would be addressed motor is rnning or
to real inputs and stopped
outputs. MOTOR_STATUS_IND
B3:10 B30
0noi 1 E £
0 2
Allows the operator
to change the max sirmulates the motor
motor speed (600 to with a drive
13000 incrementing the
MOTOR_MAX SPEED speed
LI IOV
nooz Lirmit Test Ivlawe
Low Lim 600 Source N7:1
f00= 0=
Test MT:1 Drest T4:0.FRE
0= 1800<
High Lim 1500
1300=
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noo3

0004

0003

noog

o007

Pauedo motor and
feedback. MNormally
wiold be addressed
to real inputs and
outputs.

Sitnulates the motor
with a drive
incrementing the
speed

TOMN

N
me=

Titner T4:0

Preset 1800<
Accutn 0=

Titner On Delay - FN T —
Titme Base 00l —DNY—

Diszplays the current
speed (0 to 15007 of
the motor
KOTOR_SPEED
IO

Ilowe

Displays the current
speed (0 to 1800) of

Source T4:0 ACC
0=

Dest NF0
0=

Triggers an alarm
when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOR_SPEED ALARM HI_SPEED
GEQ 31
Grir Than or Eql (A==B) 0
Source & N7:0 2
0=
Source B 1200
1200<
Diizplays the current Triggers an alarm
speed (0 to 18000 of when the motor speed
the motor exzceeds 1500 rprm.
MOTOFR._SPEED ALARN_HI_HI_SPEED
GEQ B3:1
Grtr Than or Eql (A==B) 7
Source A 70 1
IS
Source B 1500
1500«
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QuickStart MicroLogis ladder logic.

The ladder logic is for a WhcroLogiz 1000 with the channel configured for DH4E5 at 19200 baud. The
IlicroLogiz controller zelection can be changed under Controller Properties in FSLogez 500

This prograr sitrilates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. Zee the Quick Start roanal

for details.
Starts the motor
when you press the

Stops the motor when
you press the F2

Psuedo motor and
feedback MNormally

F1 key or touch the keyp or touch the would be addressed
screen pushbutton screen pushbution to real inputs and
MOTOR_START WMOTOR_STOP outpts.
B30 B3:0 B3:10
1E >t 2
0 1 0

Psuedo motor and
feedback MNormally
wionld be addressed
to real mputs and
outputs.

LT
m=

I

Psuedo motor and
feedback MNormally

Indicates when the

wiold be addreszed motor 18 ing or
to real inputs and stopped
outpts. MOTOR_STATUS_IND
B3:10 B3.0
1C o
=
0 2

Allows the operator

to change the masz
motor speed (600 to

18007
LOTOR_MaX SPEED
LIN
Litnit Test
Low Lim 600
600
Test MF1
0=
High Lirn 1800
1800

Sirnulates the motor

with a drive
incrementing the
speed
WO
Ivlowe
Source NT:1
[IES
Dest T4:0.FRE
1800<
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noos

000&

noo7

Psuedo motor and
feedback. Norrmally

Sirmilates the mmotor

wold be addressed with a drive

to real inputs and incrementing the

outputs. speed

B3:10 TON
] E Titner On Delay gy —
0 Tirner T4:0

Titne Base 0.01 —{DN3—
Preset 1800<
Accum 0=

Displays the current
speed (0 to 1800) of

Displays the current
speed (0 to 18003 of

the motor
MOTOR_SPEED
VIO
Iowve
Source T40ACC
0=
Dest MNFEO
0=
Triggers an alarm

when the motor speed

the motor exxceeds 1200 rpm.
MOTOR_SPEED ALARM HI_SPEED
GEQ) 3l
Grir Than or Egl(A»=B) T
Source A M0 2
0<
Source B 1200
1200<
Dizplays the current Triggers an alarrn
speed (0 to 18007% of when the motor speed
the motor exzceeds 1500 rpm.
MOTOR_SPEED ALARN HI_HI SPEED
GEQ B3:1
Grir Than or Egl(A»=B) 0
Source A MT0 1
0=
Source B 1500
1500<

'/END:)—
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OuickStart SLC-5/04 ladder logic.

The ladder logic iz configured for a SLC with Channel 1 for DH+ at 57.6Kbaud. The DH+ configuration can be
changed from the Channel Configuration under Project/Controller in RSLogiz 500

Thiz prograr siroilates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. See the Quick Start maral
for details.

Starts the motor Stops the motor when Psuedo motor and
when you press the yiou press the F2 feedback. MNormally
F1 key or touch the keyp or touch the would be addressed
screen pushbutton screen pushbutton to real inputs and
MOTOR_START MOTOR_STOP outputs.

B30 B30 B3:10

== 3£ 2

0 1 0

Psuedo motor and
feedback. MNormally

would be addressed
to real inguts and
ouatpats.
B3:10
1 E
i
0
Psuedo motor and
feedback. MNormally Indicates when the
would be addressed motor is running or
to real inputs and stopped
outputs. MOTOR_STATUS_[ND
B3:10 B3.0
1 E ™y
i
0 2
Allowrs the operator
to change the max Simulates the motor
motor speed (600 to with a drive
180) incrementing the
MOTOR_MaAX SPEED speed
LI IO
Lirnit Test Mlove
Low Lim a00 Source M7
f00= 0=
Test N7:1 Drest T4.0.FRE
= 1800
High Lim 1300
1800«
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noo3

noo4

noas
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Psuedo motor and
feedback. Mormally

Sirnulates the motor

would be addressed with a drive

to real inputs and incrementing the

outpts. speed

B3:10 TOM
1 E Timer On Delay BN
0 Titner T4:0

Titrie Base ool —Dr—
Preset 1800=
Accumn 0=

Diizplays the current
speed (0 to 1800) of

Dizplays the current
speed (0 to 1800) of

the motor
WMOTOR_SFEED
MOV
Iowe
Source  T4.0ACC
0=
Dest NF0
0=
Triggers an alarm

when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOR_SPEED ALARM HI _SPEED
GEQ 31
Grir Than or Eql (A>=B) 7
source A N0 2
I
Source B 1200
1200«
Dizplays the current Triggers an alarm
speed (0 to 1800) of whett the totor speed
the motor exceeds 1500 rpm
MOTOR_SPEED ALARM_HI HI SPEFD
GEQ B3l
Grir Than or Eql (A>=R) 7
Source & M0 1
0=
Source B 1500
1500«

"END:I—
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QuickStart SLC-5/03 ladder logic.

The ladder logic is configured for a SLC with a 1747-5DN DevicelMet Scanner in slot 1 at 125Kbaud. The
1747-53DM configuration can be changed from the IO Configuration under Project/Controller in ESLogix 200
The controller selection can be changed under Controller Properties.

Thiz program simmalates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. See the Quick Start mamsal
for details.

Starts the motor Stops the motor when Psuedo motor and
whet you press the you press the F2 feedback. MNormally
F1 key or touch the kesrp or touch the would be addressed
zcreen pushbution screen pushbutton to real inputs and
WMOTOR_START WMOTOR_STOPR outpts.
I:1 I:1 B3:10
1 E £ 2
16 17 0
1747-5DM 1747-5DM
Indicates when the
Pzuedo motor and motor 15 running or
feedback. Mormally stopped
wiould be addressed MOTOR_STATUS THD
to real inputs and 01
outputs. £
B3:10 14
] E 1747-5DN
0
Allows the operator
to change the masx Sitmulates the motor
motor speed (4600 to with a drive
1300} mcrementing the
MOTOR_Ma ESPEED speed
LI DOV
Lirnit Test Ilowe
Low Lim 600 SOurCE [1.2
G00= =
Test [1.2 Diest T4:0.FRE
0= 1800=
High Litn 1300
1500=

Psuedo motor and

feedbaclk Normally Sirnulates the motor
would be addressed with a drive
to real inputs and incrementing the
outputs. speed
B3:10 TOM
J E Timer On Delay - EN——
0 Titner T4:0
Titne Base 0.01 —DHN3—
Preset 1500=
Accurm 1K
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non4

nons

noog

Diisplays the current
speed (0 to 1300) of

Displays the current
speed (0 to 150070 of

the motor
LMOTOR_SFEED
IO
Wove
Source T4:0ACC
0=
Dest 1.2
0=

Triggers an alarm
when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOR_SPEED ALAFN HI ZPEED
GEDQ o1
Grir Than or Egl (A==B) 0
Source A 1.2 50
N= 1747-5DM
Source B 1200
1200«
Displays the current Triggers an alarm
speed (0 to 150073 of when the motor speed
the motor exceeds 1500 rpm.
MOTOR_SPEED ALARNM HI HI_ZPEED
GEQ 01
Grtr Than or Egl (A==B) £
Source A 1.2 49
0= 1747-5DN
Souwrce B 1500
1500«
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Quickatart SLC-5/03 ladder logic.

The ladder logic is configured for a 5LC with a 1747-51 Femote [/O Scanner in slot 1 at 57 6Kbaud. The

1747-5M configuration can be changed from the I/O Configuration under Project/Controller in F5Logi 500, The

controller selection can be changed under Controller Properties.

Thizs program simulates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. See the Quicls Start manual

for details.
Starts the motor
when you press the

Stops the motor when
you press the F2

Psuedo motor atd
feedback. Mormally

F1 key or touch the keyp or touch the would be addreszed
screen pushbution screen pushbutton to real mputs and
MOTOR_START MOTOR_STOP outputs.
I:1 I:1 B3:10
1 F £ 2
8 o 0
1747-5M 1747-5N

Psuedo motor and
feedback. MNormally
would be addressed
to real inputs and
outputs.

T
M=

0

Allows the operator
to change the masx

Indicates when the
motor 18 running or
stopped
MOTOR_STATUS_IND»
o1
o

g
1747-5M

Sirnulates the motor

motor speed (600 to with a drive
1800y incrementing the
LIOTOR_MAZX SFEED speed
LIM IO
Litnit Test Mowe
Low Lim 600 sSource [1.1
a00< 0=
Test I1.1 Dest T4.0 FEE
= 1800
High Lim 1500
1500<
Psuedo motor and
feedback. MNormally Sirnulates the motor
would be addressed with a drive
to real inputs and incrementing the
outputs. speed
B3:10 TOMN
] E Tirner On Delay
0 Timer T4:0
Time Base 0.01 —DN»—
Preset 1800=
Accum 0=

e
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K

nao4

0005

naaa

Displays the current
speed (0 to 1500) of

Displays the current
speed (0 to 1500) of

the motor
MOTOR_SPEED
IO
Wowe
Source T4:0, ACC
N=
Dest 1.1
0=

Triggers an alarm
when the motor speed

the motor exceeds 1200 rprm.
MOTOR_SPEED ALARN HI SPEED
GEQ) 01
Grir Than or Egl (A=) T
Source A 011 34
D= 1747-5N
Source B 1200
1200=
Displays the current Triggers an alarm
zpeed (0 to 1300) of when the motor speed
the totor exceeds 1500 rpm.
MOTOR_SFEED ALARM HI HI_SPEED
GEQ ol
Grtr Than or Egl (A==B) 0
Source & 011 33
0= 1747-5N
Source B 1500
1500

Publication 2711-QS003C-FR-P

'/END)—




Programmes d'application

101

enet.rss

aoao

ool

0002

ChuirkStart SLC-5M05 ladder logie.

The ladder logic is configured for a SLC wath Channel 1 for Enet. The ENet configuration canbe
changed from the Channel Configuration under ProjectiController in ESLogix 500,
This program sinmlates a motoridrive being started and stopped from the PanelViesr. Sea the Chack
Start marmal for detals.

Starts the motor
when you press the

Stops the motor when
w1 press the F2

Pmedo motor and
feedback. Monmally

Fl key or touch the keyp or touch the wionld be addressed
soreen pushbutton soreen pushbutton to real inputs and
MOTOR_START MOTOR _STOP cntputs.
B30 B30 E3:10
1 E rgs {7
0 1 0
Paueda motor and
feadback. MNormally
wionild be addressed
to real inputs and
outpuats.
E5:10
1 E
L I
0
Paueda motor and
feedback. Hommally Indicates when the
wionld be addressed motor is nning or
to real inputs and stopped
cntputs. MOTOR_STATUS_IND
E5:10 B30
1T P
L LS
0 2

A levars the operator

to change the max
motor speed (600 ta
12007
MOTOR_MAX SPEED
LIM
Limit Test
Lovar Limn &00
&00=
Test 71
0=
High Lim 1200
1=800=

Sinmalates the motor

with a drive
incrementing the
speed
MOV
Move
Source H7:1
0=
Drest T4.0.FPEE
1200=
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noos3

noog

noos

noos

ooy

Paedo maotor and
feedback. Mommally

Zinmlates the motor

wionild be addressed with a drive

to real inputs and inerementing the

cutpats. speed

B3:10 TOH
] E Timer On Delay BN
i} Timer T4:0

Time Base 001 —DH—
Prasat 1800=
Leoum 0=

Displays the oarrent
speed (0 to 12007 of

Displays the oarrent
speed (0 ta 15007 of

the maotor
MoTOR_SPEED
WO
Mlawe
Souree T4.0.42C
0=
Diast N0
0=

Trgzers an alarm
when the motar speed

the motor excesds 1200 rpm.
MOTOE_SPEED ALARM_HI_SPEED
GEQ B3:1
Grtr Than or Eql (4==E) L
Source 4 Hyo 2
0=
Zource B 1200
1200=
Displays the current Trigzers an alarm
speed (0 to 15007 of when the mator speed
the motor excesds 1500 rpm.
MOTOR_SPEED ALAFRM_HI_HI_SFEED
GEQ E3:1
Grir Than or Eql (4>=E) £
Souree 4 70 1
0=
Source B 1500
1500=

CEND —

Publication 2711-QS003C-FR-P




Programmes d'application 103

modbus.rss (pour la famille MicroLogix)

[ulaluli}

ool

ooz

aickStart MirroLogix ladder logie.

The ladder lagic is for a MicraLogis with the chatmel 1 configured for Modbus-ETU-8lave. The Modius configuration canbe changed from the
Channel Confizuratinn under ProjectiContrallar in ESLogix 500 and the contraller selectinn under Contraller Properties.
This program sirmlates a motoridrive being started and stopped from the PanelView. See the Chuck Start marmal for details.

Starts the motor
when wou press the

Stops the motor when
you press the F2

Pruedo motor and
feedback. Mommally

F1 key or touch the keyp or touch the wionld be addressed
soreen pushbutton screen pushbutton tao real inputs and
MOTORE_START MOTOR_STOP cutpats.
B30 B30 E5:10
JF 3£ 3
u] 1 1]
FPsedo motor and
feedback. Mormally
wonld be addressed
to real inputs and
antpants.
E3:10
1 E
L
u]
Pmedn motor and
feedback. Monmally Indicates when the
wonld be addressed motor is ranming or
to real inputs and stopped
outputs. MOTOR_STATUS_IND
B3:10 B30
1E !
1
a 2

ATl the operator

Simmlates the motor

to change the max
motor speed (600 to
12000
MOTOR_MAX _SFEED
LIM
Limnt Test
Lo Lin &00
&00=
Test N7l
1800=
High Lim 1800
1800=

with a drive
ncrementing the
speed
MOV
Mave
Sonres H7:1l
1800=
Dast T4.0.FEE
1800=
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0003

0004

0005

000&

noo7?

Pmeda motor and

feedback. Hormally Smmlates the motor
wionld be addressed with a drive
to real inputs and incrementing the
cnatpts. speed
E3:10 TON
1 F Timer On Delay
0 Timer
Time Base
Preset
dooam

T4:0

001

1300=
1200=

—EH —
T —

Diisplays the oarrent
speed (0 to 15007 of

the matar

MOTOFE_SPEED

Iove

Diisplays the arrent
speed (0 to 18000 of
the motor
MOTOR_SPEED

Senarce

Diest

MOV

T4:0.4CC

1800=
N0
1800=

Trigzers an alarm
when the motor speed
exceeds 1500 rprm.
ALAREM_HI_SPEED

GEQ E3:1
Grtr Than or Eql (4==F) "
Souree 4 H7.0 2
1300=
Source B 1200
l200=
Diisplays the arrent Trigzers an alarm
speed (0 to 18000 of when the motor speed
the motor exceads 1500 rpam.
MOTOR_SPEED ALARM_HI_HI_SPEED
GEQ E3:l
Grtr Than or Eql (4==F) 7
Souree 4 H7.0 1
1300=
Source B 1500
1500=

Publication 2711-QS003C-FR-P

{TEND —




Programmes d'application 105

cnet.rsp

nooo

0on1

nooz

CuickStart PLC-5 ladder logic.

The ladder logic is configured for a FLC-5/40C.

This program sitnulates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. See the Quick Start manual
for details.

Starts the motor Stops the motor when Psuedo motor and
when you press the you press the F2 feedback. MNormally
F1 key or touch the kewp or touch the would be addressed
screen pushbutton screen pushbution to real mputs and
MOTOR_START MOTOR_STOP outputs.
B30 B3.0 B3:10
1E 3£ 2
0 1 0
Psuedo motor and Indicates when the
feedback MNormally motor 15 running or
would be addressed stopped
to real inputs and MOTOR_STATUS_IND
outputs. B30
B3:10 0
1 E 2
0

Allows the operator
to change the max
motor speed (600 to

1800%y
MOTOR_MAX SPEED
LIN IOV
Limnit Test Move
Low Lim 600 Source N7l
a00+= 0«
Test NT1 Drest T4.0.FRE
0= 1800=
High Litn 1800
1800=

Psuedo motor and

feedback. Normally Sirmmlates the motor

wonld be addressed with a drive

to real ingnrts and incrementing the

outputs. speed

B3:10 TOMN
1 E Timer On Delay —FN T ——
0 Tirner T4.0

Time Base 0.01 —DNH—
Preset 1800=
Accutn 0=
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noas

noo4

ooas

noas

Drisplays the current
apeed (0 to 15300% of

Displays the current
speed (0 to 1800% of

the motor
MOTOR_SPEED
WOV
Ivlowe
Source  T40ACC
Q=
Dest M0
0=
Triggers an alarm

when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOR_SFEED ALARM HI_SPEED
ZEQ 31
Grir Than or Egl {4>=B) 7
Source A IN7:0 2
0=
Source B 1200
1200=
Displays the current Triggers an alarm
speed (0 to 1300% of when the motor speed
the motor exceeds 1500 rpm.
MOTOR_SFEED ALARN HI HI SPEED
GEQ B3l
Grir Than or Eql (4>=B) 7
Source A IN7:0 1
0=
Source B 1500
1500=
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dhp_dft.rsp

QuickStart PLC-5 ladder logic.
The ladder logic is configured for a PLC-5/40 with Channel 14 for DH+ at 57 6Kbaud and Channel 0 for DF1 at
9400, no parity, CR.C and no handshaking. The DH+ and DF 1 confiouration can be changed from the Channel
Configuration under Project/Controller in RSLogix 5.
Thiz program simulates a motor/dive being started and stopped from the PanelView. See the Quick Start raral
fior details.
Starts the motor Stops the motor when FPsuedo motor and
when you press the you press the F2 feedback. MNormally
F1 key or touch the leyp or touch the would be addressed
screen pushbutton screen pushbutton to real inputs and
MOTOR_START MOTOR_STOP outputs.
B30 B30 B3:10
0000 1 E 3£ 3>
0 1 0
Psuedo motar and Indicates when the
feedback. Normally motor is running or
would be addressed stopped
to real inputs and MOTOR_STATUS_IND
outputs. B30
B3:10 D
1E 2
0
Allowes the operator
to change the max
motor speed (600 to
18003
MOTOR_MAZX SPEED
LIM IVIOW
0001 Lirnit Test Iowe
Low Lim 600 Source M7:1
a00= 0=
Test N7:1 Dest T4:0.FFE
= 1800<
High Lim 1800
1800<
Psuedo motor and
feedback MNormally Sirmilates the motor
would be addressed with a drive
to real inputs and incrementing the
outputs. speed
B3:10 TOM
nooz ] E Timer On Delay —EN T
0 Timer T4:0
Time Base 001 —CDN»—
Preset 1300<
Accum 0=
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Displays the current
speed (0 to 13005 of
the rotor
MOTOR_SPEED
IO
0oo3 Mowve
Aource  T40ACTC
0=
Dest N7:0
0=
Displays the current Triggers an alarm
speed (0 to 1300% of when the motor speed
the motor exceeds 1200 rpm.
WMOTOE_SPEED ALARN HI_ZPEED
GEQ 31
ono4 Grir Than or Egl (A>=B) 7
Source A 170 2
0=
Source B 1200
1200<
Dizplays the current Triggers an alarm
speed (0 to 1800% of when the motor speed
the motor exceeds 1500 rpm.
MOTOFR_SPEED ALARN HI_HI_SFEED
GEQ B3:1
0nos Grir Than or Egl (4>=B) 0
Source A B7:0 1
0=
Source B 1500
1500=
noa4 {EMD
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dnet.rsp

ooaa

o001

naoz

CuickStart PLC-5 ladder logic.
The ladder logic is configured for a PLC-5/40 with a 1771-5DM in the first slot (slot 0).

This program sirmlates a motor/drive being started and stopped from the PanelView. 3ee the Quick Start mamial

for details.
BT11:0 BT11:1 BTW

1 J1F Block Transfer Write - EN T

EN EN Module Type  Generic Block Transfer
Rack o0 —DHN>»—
Group 0
Module 0 —CER—
Control Block BTIL:0
Data File 110:0
Length 3
Contitaous Mo

BT11:0 BT11:1 BTE.

1 J1F Block Transfer Read - EN T

EN EN Module Type  Generic Block Transfer
Rack onn —DN—
Group 0
Module 0 —CER—
Control Block BTI11:1
Data File M9:0
Length 2
Continuous Mo

Starts the motar
when wou press the
F1 key or touch the
screet pushbutton

Stops the motor when

you press the F2
kewp or touch the

soresn pushbutton

FPsuedo motor and
feedback. Mormally
wiould be addressed
to real inpaatz and

MOTOR_START MOTOR_STOP oulputs.
ND:1 10:1 B3:10
3 E +F 2
0 1 i

Psuedo motor and
feedback. MNormally
would be addressed
to real mputs and
outputs.

[ma]
DL_IE
M=

Indicates when the

stopped

N10:1
P

ronotor 15 funring or

MOTOR_STATUS_[ND

]
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Allows the operator
to change the mas
motor gpeed (600 to
1800}
MOTOR_MAX SPEED
LI WOV
noos Lirnit Test IWowe
Low Litn 600 Source 12
600< 0=
Test 192 Drest T4:0.FRE
0< 1500<
High Lim 1800
1500<
Pzuedo motor and
feedback, MNorroally sirmilates the motor
would be addressed with a drive
to real inputs and incremerting the
outputs. speed
B3:10 TOM
nno4 ] E Timer On Delay - EN T
0 Timer T4:0
Tirne Pase 00l —CDN3—
Preset 1800=
Accum 0=
Dizplays the current
speed (0 to 1300% of
the motor
MOTOR_SPEED
WOV
noos IWowe
Source  T4:.0.ACC
0=
Drest M10:2
0=
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Dizplays the current Triggers an alarm
speed (0 to 1500} of when the motor speed
the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOR_ZFEED ALARN HI_SFEED
GEQ N10:3
00né Grir Than or Egl (4>=R) 7
Source A MI10:2 2
0=
Source B 1200
1200<
Displays the current Triggers an alarm
speed (0 to 138007 of when the motor speed
the motor exceeds 1500 rpm.
MOTOFR_SPEED ALARN HI HI SPEED
SEQ 103
i Grir Than or Eql (4>=B) 0
Source A M10:2 1
0=
Source B 1500
1500<
noos END T
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rio.rsp

oooa

oool

nooz

Quickstart FLC-5 ladder logic.

The ladder logic iz configured for a PLC-5/40 with Channel 1B for Fetnote /O at 57 61hand.  The PanelWiew is
Rack 1 Groups 0-3. The Remote [/O configuration can be changed from the Channel Configuration under

Project/Controller in R3Logix 5.

This program simulates a motor/dive being started and stopped from the PanelView. See the Quick Start roanual

for details.
Starts the motor
when you press the
F1 key or touch the
screctt pushbntton

Stops the motor when
you press the F2

kewp or touch the
screetn pushbntton

Peuedo motor and
feedback. Mormally
would be addressed
to real inputs and

MOTOR_START MOTOR,_STOF outputs.
1010 LoL0 B3:10
3 E 3£ 2
17 1 i

Psuedo motor and
feedback. Normally

Indicates when the
motar i3 mnning or

would be addressed stopped
to real inputs and KMOTOR_STATUS_IND
outputs. Q:010
B3:10 0
1 F 10
0
Allowrs the operator
to change the max
motor speed (600 to
1500}
MOTOR_MAZX SPEED
LI OW
Lirnit Test Iowe
Lowr Litn a00 Source JHIIN
0= 0=
Test L0L1 Drest T4.0FRE
= 1800
High Lim 1300
1800
Psuedo motor and
feedback. Normally Simulates the tmotor
would be addressed with a drive
to real inputs and mcrementing the
outputs. speed
B3:10 TOMN
] E Timer On Delay g M
0 Timer T4:0
Time Base 001 —CDN—
Preset 1&00<
Accum 0=
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noo3

0004

ooos

0004

Dizplays the current
speed (0 to 15000 of

Dizplays the current
speed (0 to 1500) of

the motor
MOTCOR_SPEED
IOW
Iowe
Sowrce T40ACC
0=
Dest 01t
0=

Triggers an alarm
when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
WMOTOR_SPEED ALARM HI_SPEED
GEQ o012
Grir Than or Egl (A==B) 7
Source & 0011 2
0=
Source B 1200
1200«
Dizsplays the current Triggers an alarm
speed (0 to 18500% of whet the motor speed
the tmotor exceeds 1500 rpm.
MOTOR_SPEED ALARM HI HI_SPEED
GEQ o012
Grir Than or Egl (A==B) 7
Source & 0011 1
0=
Source B 1500
1500«
 END T3—
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enet.rsp

CruickStart PLC-5 ladder logic.

The ladder logic is confipured for a PLC-540E.

This program sinmlates a motoridrive being started and stopped from the PanelView. See the Chick Start marmal

for details.

Starts the motor
when you press the
Fl key or touch the

Stops the motor when
wo press the F2
keyp or touch the

Paedo motor and
feadback. Mormally
wionald be addressed

screen pushbutton screen pushbutton to real nputs and
MOTOE_START MOTOE_STOP gutputs.
Ez:0 E5:0 B5:10
0000 1 E > 3
u} 1 u}
Pazedo motor and Indicates when the
feadback. Normally motar is mming or
wionld be addressed stopped
to real inputs and MOTCOR_STATUS_IND
ontpats. E3:.0
E3:10 .
1 E 2
u}
& lowars the operator
to change the max Simmalates the motor
motor speed (B00 to with a drive
15007 incrementing the
MOTOR_MAE _SPEED speed
LIM ML
a0l Limit Test Mo
Lo Limn &00 Sonree N7l
ai0= 0=
Teast HT:1 Diast T4.0.FEE
0= 1800=
Hizh Lim 1200
1=200=
Pmedo motor and
feedback. Hormally Simmalates the motor
wonld be addvessed with a drive
to real mpuats and incrementing the
outputs. spead
B3:10 TN
0002 1 E Timer On Delay L EN T
] Timer T4:0
Time Base 001 =D —
Preset 1500=
Aomum 0=
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0003

0004

0o0s

000&

Displays the oarrent
speed (0 to 12007 of

Displays the oarrent
speed (0 ta 12007 of

the motor
MOTOERE_SPEED
MOV
Mowe
Source T4:0.4CC
0=
Diest ¥3.0
0=
Trzzers an alarm

when the motor speed

the motor exceeds 1200 rpm.
MOTOE_SPEED ALARW_HI SPEED
ZEQ E3:1
Grtr Than or Eql (4==F) P
Souree 4 N0 2
0=
Sonarce B 1200
1200=
Displays the ourrent Trigzers an alarm
speed (0 to 12007 of when the motor speed
the motor exceeds 1500 rpm.
MOTOER_SPEED ALARM_HI_HI SPEED
ZEQ E5:l
Grtr Than or Eql (4==F) O
Souree 4 N0 1
0=
Sonarce B 1500
1500=

{END —|
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Programmes du scrutateur

Les fichiers suivants se trouvent sur le CD d’installation de PanelBuilder32 dans le répertoire
\QuickStart\DNet.

Applications DeviceNet utilisant RSNetworx pour DeviceNet

Nom de fichier | A utiliser avec les fichiers d'application :
1747sdn.dnt e dnetrss
 dnet.pba
1756dnb.dnt * dnetacd
 dnet.pba
1771sdn.dnt  dnetrsp
 dnet.pba
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