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1. Verslag 
 

1.1 Testconfiguratie klauw via Codesys 
 

Via Codesys wordt nu op een softwarematige manier de frequentie en de duty cycle 

geprogrammeerd en wordt deze getest via online besturing in de browser. 

 

Om de minimum- en maximumwaarden van de servomotoren te kunnen begrenzen moeten 

eerst de nodige berekeningen worden uitgevoerd. 

 

De PLC-module heeft vier PWM-functies: 

 

• Servo-mode: f=50Hz, 1ms minimum, 2ms maximum. 

• Duty cycle mode: de frequentie wordt berekend voor beide kanalen en de duty cycle 

wordt apart berekend voor elk kanaal. 

• Universal mode: zelfde als duty cycle, maar de duty cycle van het tweede kanaal is niet 

configureerbaar en blijft op 50%.  

• Frequency mode: frequenties zijn regelbaar tot 20kHz voor beide kanalen, maar de 

duty cycle blijft op 50%. 

 

Voor het project wordt duty cycle mode gebruikt aangezien altijd op 50Hz wordt gewerkt en 

de minimum tijdswaarde ongeveer 0,5ms bedraagt en de maximumwaarden tot 2,5ms lopen. 

 

De mode wordt via Codesys aan de PLC doorgegeven onder de vorm van bytes en 16bit 

woorden via mapping aan de geconfigureerde adressen. 

 

Voor de PLC zijn reeds aan alle functies een adres toegekend. Deze configuratiefile is te 

downloaden op de website van Codesys. De ontwikkelomgeving is gratis, maar de functies 

van de PLC’s dienen aangekocht te worden. Industriële PLC-omgevingen zijn behoorlijk 

duur, maar deze voor Raspberry Pi was te verkrijgen voor 90€. Hiervoor krijg je quadcore-

support, volledige support voor de PLC qua functionaliteit en Softmotion. Softmotion is 

complexe software ontwikkeld voor robotica en CNC toepassingen. In dit project wordt 

geen gebruik gemaakt van Softmotion aangezien de functieblokken onder andere complexe 

berekeningen vereisen op gebied van statica, dynamica en regeltechniek. 

 

Er wordt vooreerst een lijst met variabelen aangemaakt: 

 

 
 

  



 

 

 

Deze worden toegewezen aan de functies van de PLC. 

 

 
 

 

1.1.1 PWM0CTRL0 – berekening basisfrequentie: 
 

 

 
 

 
 

De mode, het geactiveerde kanaal en de prescaler bits worden geselecteerd door een byte te 

creëren. 

 

 



 

 

 

We hebben een frequentie nodig van 50Hz. Op basis van de formule wordt het volgende 

bekomen: 

 

16 000 000 / 2 / 64 / 2500 = 50Hz 

 

Dus nemen we als prescaler bits 011. De waarde van 2500 wordt doorgegeven als een 16bits 

woord bij de functie PWM0CTRL1. 

 

We bekomen vervolgens voor PWM0CTRL0: 01101001 

 

Voorlopig wordt enkel kanaal A geactiveerd om te testen. 

 

 

1.1.2 PWM0CTRL1 
 

Via deze functie wordt aangegeven door hoeveel de basisfrequentie moet worden gedeeld 

om 50Hz te bekomen. Hier wordt dit dus 2500 of 100111000100 

 

 

1.1.3 PWM0CHA 
 

De functiewaarde bepaalt de duty cycle. Voor de klauw bekomen we de volgende waarden: 

 

MIN NEUTRAAL MAX 

0,57ms 0,8ms 2,1ms 

20ms /0,57=35 20ms/0,8=25 20ms/2,1=9,52 

2500/35=71 2500/25=100 2500/9,52=262 

71 100 262 

 

Deze waarden kunnen ook decimaal ingegeven worden: 

 

 
 

1.2 Webfunctionaliteit 
 

Codesys biedt ook een webfunctionaliteit aan die op dezelfde manier functioneert als een 

HMI. 

 

Deze kon ik‘lokaal’ bereiken via het adres: http://169.254.239.166:8080/webvisu.htm 

  



 

 

 

 
Het ontwerp ziet er sober uit, maar diende momenteel enkel als testomgeving. 

 


