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工业 ４ ．０

推动工业 ４ ．０

和物联网发展的先驱

工业 ４ ．０ 和物联网 （ ｌ ｏＴ ） 均是需要设备和服务端之间具有高度联网和强大通信能力的理念 。

从传感器到 ＩＴ层必须交换大量数据 ，基于 ＰＣ控制技术的协议和标准使得其非常适合用于此项任务 。

推动物联两和工业 ４ ．０ 理念可行的另一个基本因素是 ＳＯＡ（ 曲 向服务的架构 ） ＰＬＣ 。 通过 Ｗｅ ｂ 服

务访问 ＰＬＣ 已不是新技术 ， 那么什么是 ＳＯＡ ？ 在
“

ＳＯＡ － ＰＬＣ
’ ’

中究竟什么才是新技术？ 又能够

带来怎样的附加值？Ｂｅｃｋｈｏｆｆ的产品及技术又是如何为实现这
一

目标而服务的呢？

文 ＩＳ ｔｅｆａｎＨｏｐｐｅ ，Ｂｅｃｋｈｏｆｆ Ｔｗ ｉ ｎＣＡＴ 产品经理 ．
ＰＬＣｏｐｅｎ 和 ＯＰＣ 工作组组长及 ＯＰＣ 欧洲委员会主席

业 ４ ． ０ 理念能够实现高速且高动态器和应答机制 ： 可视化 ， 如可从 ＰＬＣ 请定性 ＰＬＣ 用于完成控制 目 的 ） ， 另
一方

生产 ， 需要设备和服务端之 间具求状态数据或传输新的生产配方到 ＰＬＣ 。面是
“

软实时
”

环境 中 的服务 ， 如在一

有合适的联网和通信 ， 且彼此间必须能第
一步是将电传感信号转换成数字信息 ， 个 ＩＴ 环境中 （ 图 １

） 。

够直接通信 。 传感器 、 测量设备 、
ＲＦ ＩＤ然后在 Ｐ ＬＣ 内分配一个时间戳 ， 并通过在这里 ， 确定性可以看成是

一

个
“

服

芯片 、
ＰＬＣ 控制器 、

ＨＭ Ｉ
、
Ｍ ＥＳ 和 ＥＲＰ其他服务端将信息传输给 ＭＥＳ－

ＩＴ 层 。务质量 （Ｑ ｏ Ｓ
）

”

， 具有通信过程可能满

系统都为企业提供 了重要的生产数据 。
一

般来说 ， 所有在工业 ４ ．０ 中 定义足或不能满足的某些要求 ， 这些要求会

在传统的控制架构 中 ， 数据需要事件驱的通信场景和 Ｉ ｏＴ 组可以从
一个抽象的由

一

个保障期 限定义 ， 如 ｌ ＯＯ ｕｍ 的响

动或循环启动 ， 并总是响应
“

来 自上层
”

角度分成两个通信架构环境 ：

一方面是应时间 。 术语
“

Ｍ２Ｍ
”

已经被应用 到移

即客户端层的请求 。 下层总是用 作服务
“

硬实时
”

服务 （ 即在 自动化方面 ， 如确动无线通信中 ， 在这里 ，
Ｍ２Ｍ 指的是通

过移动通信实现设备与 ＩＴ 进程之间的连

Ｍ Ｅ Ｓ ／接 ， 并存在于 Ｓ ＩＭ 卡技术 。

： ： ： ； ： ：

Ｅ

；
；

＾｜不管是什么时期 ， 最终都将被定义

：

：为三个类别 。 事实是在物联网和工业 ４ ．０

Ｔｉ中 ’ 通信将不再基于纯数据繊据通信的

Ｌａａａａａｉａ
＂＂

ｐＪ，互操作性 。 重点将会放在信息模Ｍ的交

换上 ， 即语义互操作性上 。

一

个重要的

白动化软件
车间Ｍ

ｌＩ图 ， 在通信环境中 ，

因素将是传输的完整性和具体数据或服

ｐｌｃ善 善專？ 可以分成
＂

ＩＴ
＂

和
“

自务访问权限的安全性 。 所有这些要求都

Ｉ

＊三

；Ｐ是ＯＰＣ统
一

架构 （
ＯＰＣ ＵＡ

） 的重要方

ＷＥｍｅｒｏｆｌＴ＊针对
：

硬
’ ’

还是
＂

ｉｒ面 ， 它包含一个描述语言和信息模型的通

实时需求信服务 。 作为
一个 ＩＥＣ６２５４ １ 标准 ，

ＯＰＣ

４８ＭＭ现代制造 ． 新目肋 丨匕２０ １ ５
－

０４ｍｍａ ．ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ
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ＵＡ设计用于映射其他组织 ， 如 ＢＡＣｎｅｔ
、必须有

一

个客户端组

ＰＬＣ ｏ
ｐ
ｅｎ

、
ＩＥＣ６ １ ８５０

、
Ａ ＩＭＡ ｕ ｔｏ ＩＤ和件 ， 非常适合用作

一

Ｍ ＥＳ ／ ＥＲＰ虚按机

ＭＥＳ －ＤＡＣＨ 的信息模型 。 根据德国联邦 个标准组件 。 ２００６ 年Ｏ ＰＣ ＵＡＳｅ ｒｖｅ ｒＤ．ａ ｌ

Ａｍａｚｏｎ ＷｅｂＳｅ ｒｖ ｉ ｃｅｓ
̄

圓國
Ｗ ｉｎｄｏｗｓ

？
Ａｚｕ ｒｅ

？

信息安全局 （
ＢＳＩ

） 、
ＯＰＣ ＵＡ 中集成的

“

安 １ ０ 月 ，
Ｂｅｃｋｈｏｆｆ纖

：

全性设计
”

比其他协议中的要好很多 ， 由定义基于 ＯＰＣ ＵＡ 的
一̄

于它与工业 ４ ．０ 有高度相关性 ， 因此正在ＰＬＣｏｐ ｅｎ 通信模块 。

当前的
一＾项 目 中进行评估 。三年后 ，

ＰＬＣｏｐｅｎ 和进设
＂

Ｅｔｈｅ＾ｒｔ＊
－

ＺｏＫ ｕｋＺ

由于标准化的数据整合 ， 以及它们ＯＰＣ ＵＡ 工 作 组 在

的结构和 目 的 （元数据 ） ’ＯＰＣＵＡ 特别 Ｂｅｃｋｈｏｆｆ的主持下成
图 ２Ｐ＿ｅｎ／０ＰＣＵＡ 客户端模块能够实现独立于现场总线的咼速通信

适合用于机器间的分布式智能应用 ， 而立 。
２ ０ １ ０ 年 ，

Ｏ Ｐ Ｃ

不需要更高级的智能或 中央知识 。 ＯＰＣＵＡ（服务器 ） 的 ＩＥＣ６ １ １ ３ １
－

３ 信息觀的对象 ， 甚至可以为不同的制造商以相同的

ＵＡ 组件的功能可 以升级并 已可在传感映射用作
一个共同的规范 。 这意味着

一

个方式执行 ， 而不是链接每个单独的数据点

器层使用 （ 如风力发 电机制造商 Ａ ｒｅｖ ａ符合 ＩＥＣ６ １ １ ３ １
－

３ 标准的 ＰＬＣ 程序可以使到可视化掩码或一个 ＭＥＳ 系统 。

的当前传感器内存使用 ， 从 ２４０ｋＢ 闪存用不同厂商的不同专用工程工具 ， 加载不其他建设性的小组作业 的成果是

和 ３ ５ｋＢＲＡＭ 开始 ） ， 直到 ＳＡＰ 系统 。变的 ＩＥＣ 。 控制器通过 ＯＰＣＵＡ让它们的２０ １４ 年 ４ 月在采用 ＰＬＣｏ
ｐ
ｅｎ 规范

“

ＯＰＣ

数据和信息可以语义上相同的方式在外部ＵＡ 的客户端功能块用于 ＩＥＣ６ １ １ ３ １
－

３

”

的

ＰＬＣｏｐｅｎ：使用 ， 如用于可视化和 ｍｅｓ ／ ｅｒｐ 任务 ， 形式下完成了下
一

步工作 。 通过这种方

ＰＬＣ 中的 ＯＰＣＵＡ 客户端功能这显著减少了工作量 。 如在带有 ２０ 个数 式 ， 控制器可以在通信中发挥主动及引导

对于
“

启动通信
”

任务 ，
ＰＬＣ 控制器据点的功能块实例中 ， 足够链接单个实例作用 ， 或用作常用分布式角色的替代方案

选择红狮产品 ，
显著提高生产力

从即刻部署的以太网交换机到ＨＭ Ｉ人机界面和拥有 内置协议转换器的可视化管理系统 ，

红狮的工业 自动化和 网络解决方案几乎可使您随时随地地进行连接、 监测和控制 。

欲了解如何轻松升级您现有生产环境 ， 提高生产力 ， 请访问ｗｗｗ ． ｒｅｄ ｌ ｉｏｎ ． ｎｅｔ／ｃｏｎｎｅｃｔ 。

■■國 ■■ 團

▲反馈服务编码Ｍ４９ １ ６

ｍｍａ ．ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ新自甜 丨匕２ ０ １ ５
－

０４
？

Ｉ４Ｍ现代制造４９
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（ 图 ２
） 。 因此 ，

ＰＬＣ 可以与其他控制器横方法确保性能和数据
一致性 （图 ３

） 。力 。 此外 ， 它会大大降低车间和最高层

向交换复杂的数据结构或在 ＭＥＳ／ＥＲＰ 系之间数据链路的工程成本 。

统内的 ＯＰＣＵＡ 服务器中纵向调用方法 ，
ＳＯＡ（ 面向服努的架构 ） ＰＬＣ

如 以检索新的产品订单或将数据写人云通过在 ＯＰＣ ＵＡ 服务器 中映射 ＩＥＣ状况与前景

服务器中 ， 这样可以让生产线独立运行 。６ １ １ ３ １
－

３ 及 ＰＬＣｏ
ｐ
ｅｎ 功能块的使用 ，

ＰＬＣＳＯＡ － ＰＬＣ 不仅是简单地支持 Ｗｅｂ

客户很早就 已经意识到这些功能块制造商已经奠定了重要的基础 。 在其他服务 （直到 ＰＬＣ
） ， 通过 ＶＰＮ 确保安全 ，

具备的潜力并 已从 Ｂ ｅｃｋｈｏｆｆ的实施中获设备中从 ＰＬＣ 调用 ＯＰＣ ＵＡ 服务的选项还包含针对实时和历史数据 、 报警和服

益 。 来 自 Ｖｏｇｔ ｌ ａｎｄＷａｔｅｒａｎｄＷａｓ ｔｅｗａｔｅｒ是一个
“

Ｂ２Ｍ
”

方案的使能技术 。 如 ＰＬＣ务 （方法 ） 面 向对象的数据通信 ， 包括

Ａ ｓ ｓｏｃ ｉａｔ ｉｏｎ 的 Ｓ ｉ ｌｖｏＭｅｒｚ 使 用 紧 凑 型能够在视觉 ／ 摄像头应用程序或 ＲＦ ＩＤ 阅与所需的安全直到服务和数据层相应的

ＢｅｃｋｈｏｆｆＣＸ９０２０嵌人式控制器构成 ３００ 个读器 中调用
一

个服务与 ＰＬＣ 直接通信 ， 安全链接 ， 包括信息模型的建模能力 ，

本地水管理系统间的智能网络 。 实际对象或将大数据应用程序的数据传输给云 。所有这些都基于国际 ｆｆｉＣ 标准 。

如泵在 ＥＣ ６ １ １ ３ １
－

３ＰＬＣ控制器中建模成带ＴｗｉｎＣＡＴ３ 为实施 ＩＥＣ６ １ １ ３ １
－

３
、
Ｃ４＋现在 ， 将 Ｏ ＰＣＵＡ 服务器和客户端

交互选项的复杂对象 。 因为 ＯＰＣ ＵＡ 服务和 ＭＡＴＬＡＢ
？

／Ｓ ｉｍｕ ｌ ｉｎｋ
？

模块提供了选项 ， 功能集成到控制器 中使得实施智能网络

器集成在控制器中 ， 这些对象可 自动作为将它们装载到不同的 ＣＰＵ 内核 ， 并在不同成为可能 ， 并同时确保服务层访 问权限

复杂的数据结构提供 ， 用于实现与外部世的实时内核中运行这些模块 ， 同时确保它的高安全标准 。 未来 ， 信息模型的交换

界联系的语义互操作性 。 其结果是构成一 们相互间可以继续可靠地交互 。 这一切的将变得越来越重要 。 那时 ，
ＰＬＣ 应该不

个分布式智能系统 ， 可以独立做决定 ， 并基础是 ＴｗｉｎＣＡＴ模块语言 ， 它描述了模块再需要通过带过程数据的 Ｏ ＰＣ ＵＡ 将 自

传输信息给其
“

邻居
”

或为其 自 己的进程的特性 ， 如关于过程参数或方法 。己作为 ＩＥＣ６ １ １ ３ １
－

３ 控制器在外部应用

查询状态和进程值 ， 以确保无故障的进程对于 ＰＬＣ 编程人员来说 ， 实施工作中展示 ， 而是作为一个电流表 ， 如要符

循环 。 有了标准化的 ＰＬＣｏｐｅｎ 功能块 ， 设很简单 ：
ＰＬＣ 方法 （可 自 由选择的输人合 由 测量设备制造商协会制 定 的规范 。

备可以独立地启动通信 ， 从 ＰＬＣ 到其他作／ 输出参数 ） 可以用作为
一项在 ＯＰＣＵＡ嵌入式控制器 中使用 的操作系统将不再

为 ＯＰＣ ＵＡ客户端的工艺设备 ， 而同时能服务器中调用 的服务 ， 通过添加一个简是从外部可见 ； 出于安全原 因 ， 所有的

够对它们的请求或作为 ＯＰＣ ＵＡ 服务器的单的
“

Ｐ ｒａｇｍ ａ
”

指令行集成在 ＰＬＣ 控端 口 都将关闭 ， 设备将只能通过 ＯＰＣ

上位系统 （ ＳＣＡＤＡ 、 ＭＥＳ ，ＥＲＰ ） 的请求制器 中 。 在 ＩＴ 安全和允许集成到 ＯＰＣＵＡ 提供其 ＳＯＡ 服务 ， 确保服务和数据

做出响应 。
Ｓ ｉ ｌｖ ｉｏＭｅｒｚ对该解决方案十分ＵＡ 协议中的基础上 ， 每个 ＯＰＣＵＡ 客层 的安全 。 除了数据和方法调用之外 ，

热心 ， 无论从技术还是商业角度 ：

“

先前专户端都可以浏览 Ｔｗ ｉｎＣＡＴＯＰＣＵＡ 服务
“

数据通过 ＯＰＣＵＡ 传输
”

提供了有趣的

用的解决方案换成 ＣＸ９０２０ 和集成式 ＯＰＣ器并调用所需的服务 ， 这些与操作系统选项 ， 不仅针对本地离线测量数据记录 ，

ＵＡ客户端和服务器 ， 可节省超过 ９０％ 的和编程语言无关 ， 确保数据
一致性 。而且还针对其他任务 ， 如设备管理 。

初期授权成本 。

”

目 前 ，
ＭＥＳ 层和 ＰＬＣ 之间 的数据作为德国电气 、 电子和信息技术委员

Ｂｅｃｋｈｏｆｆ的 ＰＬＣ 用作 ＯＰＣ ＵＡ 客户交换通常通过耗时的握手程序进行 。 如会 （
ＤＫＥ

） 工业 ４ ．０ 标准化路线图上唯
一

端并在公司 ｉＴＡＣ 的 ＭＥ Ｓ 系统中调用方ＭＥ Ｓ 系统将配方信号传输给控制器 ， 然的 ＩＥＣ 标准化 ＳＯＡ 架构 ， ＯＰＣＵＡ 具有

法 。

一个 ＲＦ ＩＤ 代码和过程数据作为输后 ＰＬＣ 确认准备就绪 。

一旦配方数据接将 自 己打造成为工业 ４ ．０ 和物联网应用 中

人参数传输 ， 在 ＭＥＳ 系统中注册 ， 检查收完毕 ， 就确认传输 。 ＳＯＡ－ＰＬＣ 现在能数据和信息交换业界标准的潜力 。 因此 ，

并分配
“

ＯＫ
”

或
“

失败
”

等级 ， 调用的够在一次通信中将数据传输给控制器 ： 从传感器到 ＩＴ 系统的安全、 横向和纵向

数据值不再多次交换 ， 而通信在今天已经可行 。 Ｂｅｃｋｈｏｆｆ在很早的

是作为
一

次服务通过输入时候就挖掘 出 了ＯＰＣＵＡ 的潜力 ， 如今
－

ｆｌ 效的机器 ：状态 ： 不在雉护中或堵寒

参数 （配方 ） 和输出参数可以提供集成有 ＯＰＣ ＵＡ 客户端和服务

＾“ 效的 Ｒ Ｆ ＩＤ＿＿＾
发送 （通过 ＰＬＣ 确认 ） 处理 。 器的 ＳＯＡ － ＰＬＣ ， 即使是最小的 ＣＸ 系列

四陳 ；Ｋ．
Ｓ ｔ ａｎ Ｒｅｓ

ｐ
赚

．

—

，

．
！ ，

；即 ＯＰＣＵ 
Ａ 使得远程过 嵌人式控制器系统 。 基于 ＰＣ 的 Ｔｗ ｉｎＣＡＴ

，Ｋ ， ＇ｍ

程调用 （
ＲＰＣ

） 直接可用 软件中的控制架构 ， 它可以在各种设备类

＾－Ｘ丁 编 程 Ｐ ＬＣ 功能块 。 这 别上运行 ， 可以与各种 ＢｅｃｋｈｏｆｆＩ／Ｏ 端子

将显著缩短 ＰＬＣ 和 Ｍ Ｅ Ｓ模块和 ＥｔｈｅｒＣＡＴ 集成安全性能配套使用 ，

图 ３ＴｗｉｎＣＡＴＰＬＣ 通过
—

个 ＯＰＣ ＵＡ 方法调賺 ＲＦ ＩＤ 信息传输给
系统之 间通ｆｅ往返时间 ， 这些都为满足未来所有工业 ４ ．０ 要求提供

Ｍ ＥＳ 系统并能够带来更高的生产能了
一个理想的 、 性能可扩展的平台 。 Ｃｄ

５０ＭＭ现代制造 ？ 新自肋 丨１ ２０ １ ５
－０４ｍｍａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ


