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(54) Bezeichnung: Technik zur Parametrierung und/oder Konfiguration für eine auf einer 
speicherprogrammierbaren Steuerung basierenden Vorrichtung

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Technik 
zur Parametrierung und/oder Konfiguration einer auf einer 
speicherprogrammierbaren Steuerung (10), SPS, basieren-
den, automatisierungstechnischen Vorrichtung (100), vor-
zugsweise einer auf einer SPS (10) basierenden Fernwirk- 
Außenstation, wobei mindestens ein Ein- und/oder Aus-
gangsmodul (20) mit einem Bus, insbesondere einem Rück-
wandbus, der Vorrichtung (100) signaltechnisch verbindbar 
ist. Die Technik umfasst ein Ausführen eines Steuerungspro-
gramms (30), das lediglich in mindestens einer IEC-61131- 
konformen Programmiersprache erstellt ist, zur Steuerung 
der Vorrichtung (100). Die Technik umfasst ferner ein Aus-
führen eines Visualisierungsprogramms (40), das mit dem 
Steuerungsprogramm (30) signaltechnisch verknüpft ist 
und eine graphische Benutzeroberfläche mittels einer 
Anzeige- und Eingabeeinheit bereitstellt. Die Vorrichtung 
(100) ist durch ein Verbinden des mindestens einen Ein- 
und/oder Ausgangsmoduls (20) mit dem Bus während der 
Laufzeit der SPS (10) erweiterbar. Die Vorrichtung (100) ist 
ferner durch einen Benutzer mittels der Benutzeroberfläche 
während der Laufzeit der SPS (10) parametrierbar und/oder 
konfigurierbar. 



Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Technik zur Para-
metrierung und/oder Konfiguration einer auf einer 
speicherprogrammierbaren Steuerung basierenden, 
automatisierungstechnischen Vorrichtung, vorzugs-
weise einer auf einer speicherprogrammierbaren 
Steuerung basierenden Fernwirk-Außenstation.

[0002] Eine speicherprogrammierbare Steuerung 
(SPS, englisch: programmable logic controller, PLC) 
ist ein Gerät, das zur Steuerung oder Regelung einer 
Maschine oder Anlage eingesetzt und auf digitaler 
Basis programmiert wird. Derartige Maschinen oder 
Anlagen mit mindestens einer SPS werden z. B. als 
automatisierungstechnische Anlage bezeichnet. Zur 
Programmierung der SPS sind aus der Praxis eine 
Vielzahl unterschiedlicher SPS-Engineering-Werk-
zeuge und Frameworks bekannt.

[0003] Die Europäische Norm EN 61131, die auf der 
internationalen Norm IEC 61131 basiert, befasst sich 
mit den Grundlagen speicherprogrammierbarer 
Steuerungen. Die Norm IEC 61131-3 (auch DIN EN 
61131-3) ist ein internationaler Standard für Pro-
grammiersprachen von SPSen. Ihr Ziel besteht in 
der Standardisierung der Programmierung der 
Steuerungssoftware für SPSen. Dabei sollen Pro-
grammiersprachen herstellerunabhängig in einem 
einheitlichen Organisationskonzept (POE - Pro-
gramm-Organisationseinheiten) mit der Pflicht zur 
Variablendeklaration unter Verwendung von elemen-
taren und abgeleiteten Datentypen angewendet wer-
den. Die Norm EN 61131-3 legt die Syntax und 
Semantik einer vereinheitlichten Reihe von Program-
miersprachen für SPSen fest.

[0004] Die IEC-61131-konformen Programmier-
sprachen bieten eine hohe Anzahl an Freiheitsgr-
aden, die dem Benutzer die Möglichkeit bieten, das 
Steuerungsprogramm gemäß seinen Vorstellungen 
zu realisieren und Zusatzfunktionen, z. B. komplexe 
Logiken, vorzusehen.

[0005] Daher werden vermehrt auch die Steuerun-
gen von Fernwirk-Außenstationen (englisch: remote 
terminal unit, RTU) mittels der IEC-61131-konformen 
Programmiersprachen erstellt. Eine RTU dient eben-
falls zur Steuerung oder Regelung einer Maschine 
oder Anlage und wird auf digitaler Basis program-
miert, wobei die RTU ferner für große Distanzen zu 
einer Leitstation und robuster gegenüber äußeren 
Einflüssen, z. B. hoher Temperatur und/oder Feuch-
tigkeit, ausgelegt sein können. Üblicherweise wer-
den RTU herstellerabhängig programmiert.

[0006] Die Überwachung und Steuerung der RTU 
erfolgt an der entfernten Leitstation üblicherweise 
mittels einer Visualisierung, d.h. eine Mensch- 
Maschinen-Schnittstelle der automatisierungstechni-

schen Anlage inkl. einer Visualisierung des Steuer-
ungsvorgangs der SPS in Form einer grafischen 
Oberfläche zur Überwachung und/oder Steuerung 
der SPS.

[0007] Heutzutage werden zwei bekannte Arten von 
RTUs eingesetzt. Zum einen kann bei der Realisie-
rung einer RTU als SPS die Konfiguration der RTU 
durch die SPS-Programmierung vorgenommen wer-
den. Dazu muss der Benutzer jedoch die SPS von 
Grund auf selbst programmieren, was eine vertiefte 
Kenntnis in der SPS-Programmierung voraussetzt. 
Entsprechend ist der Engineering-Aufwand für die 
Realisierung einer solchen RTU als SPS hoch. Aller-
dings sind auch die Freiheitsgrade hoch, da sich so 
auch Zusatzfunktionen, z. B. komplexe Logiken, rea-
lisieren lassen, sofern der Benutzer über die notwen-
digen Kenntnisse verfügt. Ein- und Ausgangsmo-
dule, mittels denen Feldgeräte an die SPS zur 
Überwachung, Steuerung und/oder Regelung der 
Maschine oder Anlage signaltechnisch verbunden 
sind, können zudem bei dieser Umsetzung nicht zur 
Laufzeit der SPS hinzukonfiguriert werden. Für die 
Kommunikation über das Fernwirkprotokoll muss fer-
ner ggf. ein Stack integriert werden. Üblicherweise 
handelt es sich hierbei um ein Stack in einer Hoch-
sprache, wobei das Stack in die Firmware der SPS 
integriert wird. Der Einsatz eines in die Firmware 
integrierten Hochsprachen-Stacks hat den Nachteil, 
dass für Änderungen, Erweiterungen und/oder 
Updates am Stack ein (ganzes oder teilweises) Firm-
wareupdate durchgeführt werden muss.

[0008] Zum anderen können fertige RTUs von ver-
schiedenen Herstellern am Markt erworben werden. 
Bei diesen fertigen RTUs handelt es sich um konfigu-
rierbare, aber in sich abgeschlossene Geräte, d. h. 
Blackbox-Geräte. Je nach Gerät kann der Anwender 
Ein- und Ausgangsmodule hinzufügen oder verän-
dern. Über eine Konfigurationssoftware oder über 
eine Weboberfläche können Datenpunkte angelegt 
und mit physikalischen Ein- und Ausgängen ver-
knüpft werden. Der Engineering-Aufwand beim Ein-
satz einer fertigen RTU ist gering, d.h. der Benutzer 
muss über keine SPS-Programmierkenntnisse verfü-
gen. Allerdings sind auch die Freiheitsgrade gering. 
So lässt sich keine Zusatzlogik zu den RTU-Funktio-
nen hinzuprogrammieren. Zudem sind Änderungen 
und/oder Updates an den Stacks nicht ohne Weite-
res und üblicherweise nur über ein Update der Firm-
ware möglich.

[0009] Es ist eine daher Aufgabe der Erfindung, eine 
verbesserte Technik zur Parametrierung und/oder 
Konfiguration für eine auf einer SPS basierenden 
Vorrichtung, vorzugsweise für eine auf einer SPS 
basierenden RTU, bereitzustellen, mit der Nachteile 
herkömmlicher Ansätze vermieden werden können. 
Die Aufgabe der Erfindung ist es insbesondere, eine 
solche Technik bereitzustellen, die eine vereinfachte 
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Parametrierung und/oder Konfiguration und eine ver-
einfachte Erweiterbarkeit durch Hinzufügen von Ein- 
und/oder Ausgangsmodulen ermöglicht.

[0010] Diese Aufgaben werden durch Vorrichtungen 
und Verfahren mit den Merkmalen der unabhängigen 
Ansprüche gelöst. Vorteilhafte Weiterbildungen sind 
in den abhängigen Ansprüchen und der Beschrei-
bung angegeben.

[0011] Ein Grundgedanke der vorliegenden Erfin-
dung besteht darin, eine ganzheitliche Technik 
bereitzustellen, mit der eine SPS-basierte Vorrich-
tung, z. B. eine RTU, zur Laufzeit der SPS beliebig 
um Ein- und/oder Ausgangsmodule erweitert werden 
kann und ohne Engineering-Aufwand in Form von 
SPS-Programmierung zur Laufzeit der SPS frei kon-
figuriert und/oder parametriert werden kann.

[0012] Gemäß einem ersten allgemeinen Gesichts-
punkt der Erfindung wird ein Verfahren zur Paramet-
rierung und/oder Konfiguration einer auf einer spei-
cherprogrammierbaren Steuerung, SPS, 
basierenden, automatisierungstechnischen Vorrich-
tung, vorzugsweise einer auf einer SPS basierenden 
Fernwirk-Außenstation, RTU, bereitgestellt. Die SPS 
bzw. die Vorrichtung kann zur Überwachung und/o-
der Steuerung einer Anlage oder Maschine dienen, 
und mit der Anlage oder Maschine eine automatisie-
rungstechnische Anlage bilden.

[0013] Mindestens ein Ein- und/oder Ausgangsmo-
dul ist mit einem Bus, insbesondere einem Rück-
wandbus, der Vorrichtung signaltechnisch verbind-
bar. Das mindestens ein Ein- und/oder 
Ausgangsmodul bietet zweckmäßig die Möglichkeit, 
die SPS signaltechnisch mit Feldgeräten, insbeson-
dere mit Sensoren und Aktoren, an der Anlage oder 
Maschine zu verbinden, um die Anlage oder 
Maschine entsprechend überwachen und/oder 
steuern zu können. Beispielsweise sind Sensoren 
über das mindestens eine Ein- und/oder Ausgangs-
modul an die Eingänge der SPS geschaltet und über-
mitteln u.a. Zustandsparameter der Maschine an die 
SPS, wobei die Sensoren z. B. Temperaturfühler, 
Füllstandsensoren oder Positionssensoren sein kön-
nen. Ferner können Aktoren, welche jeweils zur 
Bewegungssteuerung eines oder mehrerer Maschi-
nenbauteile ausgebildet sind, über mindestens ein 
Ein- und/oder Ausgangsmodul an den Ausgängen 
der SPS angeschlossen sein und mittels eines 
Steuerungsprogramms angesteuert werden. Aktoren 
sind z. B. ansteuerbare Ventile für Hydraulik oder 
Druckluft, oder Komponenten für Antriebssteuerun-
gen, beispielsweise Drehzahl- oder Schrittmotors-
teuerungen.

[0014] Das Verfahren umfasst ein Ausführen eines 
Steuerungsprogramms, das lediglich (d. h. aus-
schließlich) in mindestens einer IEC-61131-konfor-

men Programmiersprache erstellt ist, zur Steuerung 
der Vorrichtung. Mit anderen Worten, das Steuer-
ungsprogramm umfasst keine Programmiersprache, 
die nicht IEC-61131-konform ist. Dadurch ist das 
Steuerungsprogramm unabhängig vom Typ und Her-
steller der SPS bzw. Vorrichtung. Das Steuerpro-
gramm kann im Folgenden auch als SPS-Programm 
bezeichnet sein.

[0015] Die internationale Norm IEC 61131 befasst 
sich, wie bereits erwähnt, mit den Grundlagen spei-
cherprogrammierbarer Steuerungen, wobei die 
Norm IEC 61131-3 speziell für SPS vorgesehene 
Programmiersprachen vorgibt. Üblicherweise ist 
das SPS-Programm modular mittels eines 
IEC-61131-Frameworks aufgebaut, wobei das 
IEC-61131-Framework auch als Programmiergerüst 
zur Erstellung einer SPS bzw. einer auf einer SPS- 
basierenden RTU bezeichnet wird. Ein solches Fra-
mework (Programmiergerüst) ist und/oder umfasst 
Sammlungen von Codestücken, vorgefertigten Pro-
grammgerüsten, Funktionen, Funktionsbausteinen, 
usw. mit denen eine Programmieraufgabe schneller 
gelöst werden kann. Das Steuerungsprogramm kann 
somit anhand der im Framework enthaltenen Funk-
tionsbausteinen modular aufgebaut sein, wobei 
(instanziierten) Steuerungs-Funktionsbausteinen, 
welche für die Steuerung der Anlage oder Maschine 
mittels der SPS relevant sind, einzelne Funktionen 
zur Überwachung, Steuerung und/oder Regelung 
der Anlage oder Maschine, d. h. den über das min-
destens eine Ein- und/oder Ausgangsmodul mit dem 
SPS signaltechnisch verbundenen Feldgeräten, 
zukommen.

[0016] Das Verfahren umfasst ferner ein Ausführen 
eines Visualisierungsprogramms, das mit dem 
Steuerungsprogramm signaltechnisch verknüpft ist 
(z. B. über Variablen) und eine graphische Benutzer-
oberfläche mittels einer Anzeige- und Eingabeeinheit 
bereitstellt. Die Vorrichtung kann die Anzeige- und 
Eingabeeinheit umfassen. Die Anzeige- und Einga-
beeinheit kann z. B. an der Vorrichtung angeordnet 
sein. Alternativ kann die die Anzeige- und Eingabe-
einheit Teil einer externen Einrichtung sein, z. B. eine 
zentrale Leitstation, welche ausgebildet ist, die Vor-
richtung aus der Ferne zu überwachen, steuern, 
parametrieren und/oder konfigurieren. Ein Datenaus-
tausch zwischen der Vorrichtung und der externen 
Einrichtung kann auf einer TCP/IP-Kommunikation 
und/oder den Normen der Reihe IEC 60870-5 und 
-6 basieren. Bei dem Steuerungsprogramm und/oder 
dem Visualisierungsprogramm kann es sich jeweils 
um eine gekapselte Programmorganisationseinheit 
handeln, die in einem Haupttask der SPS aufgerufen 
wird.

[0017] Die Vorrichtung ist durch ein Verbinden des 
mindestens einen Ein- und/oder Ausgangsmoduls 
mit dem Bus während der Laufzeit der SPS (in 
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einem laufenden Programmzyklus der SPS) erwei-
terbar. Ferner ist die Vorrichtung durch einen Benut-
zer mittels der Benutzeroberfläche während der 
Laufzeit der SPS parametrierbar und/oder konfigu-
rierbar. Die Erweiterbarkeit durch das Verbinden 
des mindestens einen Ein- und/oder Ausgangsmo-
duls und die Parametrierbarkeit und/oder Konfigu-
rierbarkeit der Vorrichtung ist während der Laufzeit 
der SPS und ohne Einsatz eines SPS-Engineering- 
Werkzeugs möglich.

[0018] Das erfindungsgemäße Verfahren bietet 
somit den besonderen Vorzug, dass eine SPS- 
basierte Vorrichtung, z. B. eine RTU, zur Laufzeit 
der SPS beliebig um Ein- und/oder Ausgangsmodule 
erweitert werden kann und ohne Engineering-Auf-
wand in Form von SPS-Programmierung zur Laufzeit 
der SPS frei konfiguriert und/oder parametriert wer-
den kann. Gleichzeitig bietet die erfindungsgemäße 
Technik hohe Freiheitsgrade für einen Benutzer, da 
sich im Steuerungsprogramm individuelle Zusatz-
funktionen, z. B. komplexe Logiken, realisieren las-
sen.

[0019] Im Verhalten und Handling unterscheidet 
sich eine mit der erfindungsgemäßen Technik reali-
sierte und entsprechend konfigurierte Vorrichtung, 
insbesondere eine RTU, nicht oder kaum von einer 
bekannten Fertig-RTU, d. h. einer auf dem Markt 
erhältlichen Blackbox-Lösung. Die erfindungsge-
mäße Vorrichtung lässt sich über das Visualisie-
rungsprogramm konfigurieren bzw. parametrieren 
und in Betrieb nehmen, ohne dass der Benutzer ein 
SPS-Engineering-Werkzeug einsetzen muss. Ferner 
lassen sich Ein- und/oder Ausgangsmodule beliebig 
hinzufügen und nachparametrieren. Ein freies Konfi-
gurieren und/oder Parametrieren bzw. ein beliebiges 
Hinzufügen von Ein- und/oder Ausgangsmodulen ist 
bei bekannten RTUs, die als SPSs realisiert sind, 
ohne Engineering-Aufwand und insbesondere im 
Betrieb des SPS nicht möglich.

[0020] Dadurch, dass die erfindungsgemäße Vor-
richtung auf einer SPS basiert und das Steuerungs-
programm lediglich in mindestens einer IEC-61131- 
konformen Programmiersprache erstellt ist, ist es fer-
ner auf vorteilhafte Weise möglich, unter Zuhilfe-
nahme eines SPS-Engineering-Werkzeugs beliebige 
Zusatzfunktionen, z. B. komplexe Logiken, hinzuzu-
fügen. Dies ist für den Benutzer bei den Blackbox- 
Lösungen der bekannten Fertig-RTUs nicht möglich.

[0021] In einer bevorzugten Ausführungsform ist 
das Visualisierungsprogramm lediglich (d. h. aus-
schließlich) in mindestens einer IEC-61131-konfor-
men Programmiersprache erstellt. Das Visualisie-
rungsprogramm kann (direkt) in einer IEC-61131- 
Echtzeit- Laufzeitumgebung ausgeführt werden 
und/oder ausführbar sein. Dadurch werden auf vor-
teilhafte Weise keine separaten Laufzeitumgebun-

gen (engl. runtime environments) für das Visualisie-
rungs- und das Steuerungsprogramm benötigt. 
Stattdessen kann das Visualisierungsprogramm in 
derselben Echtzeitumgebung laufen wie das eigent-
liche Steuerungsprogramm, sodass das Visualisie-
rungsprogramm unabhängig vom Typ und Hersteller 
der SPS bzw. Vorrichtung ist.

[0022] In einer weiteren bevorzugten Ausführungs-
variante umfasst das Verfahren ferner ein (automati-
sches) Erkennen eines Busaufbaus während der 
Laufzeit der SPS, z. B. beim Start der SPS und/oder 
des Steuerungsprogramms, wobei der Busaufbau 
das mindestens eine mit dem Bus verbundene Ein- 
und/oder Ausgangsmodul umfasst. Das Verfahren 
umfasst ferner ein Feststellen, ob sich der erkannte 
Busaufbau von einem hinterlegten Busaufbau unter-
scheidet. Beispielsweise kann der Bus zur Laufzeit 
der SPS aus dem SPS-Programm heraus, welches 
beim Start in der SPS-Haupttask aufgerufen worden 
ist, ausgelesen werden. Beim Erkennen des Busauf-
baus kann (zusätzlich) z. B. eine physische Adresse 
jedes des mindestens einen Ein- und/oder Aus-
gangsmoduls und/oder eine physische Adresse 
eines Ein- oder Ausgangs jedes mindestens einen 
Ein- und/oder Ausgangsmoduls bestimmt werden. 
Der erkannte Busaufbau kann die physische(n) 
Adresse(n) umfassen. Auf vorteilhafte Weise können 
somit Ein- und/oder Ausgangsmodule während der 
Laufzeit der SPS angeschlossen und erkannt wer-
den, ohne dass ein Unterbrechen der SPS bzw. des 
Steuerungsprogramms notwendig ist.

[0023] In einer weiteren Ausführungsvariante wird 
der erkannte Busaufbau durch das Visualisierungs-
programm dargestellt und festgestellte Unterschiede 
zu dem hinterlegten Busaufbau (durch das Visuali-
sierungsprogramm) angezeigt. Vorteilhafterweise 
kann dem Benutzer so angezeigt werden, ob, und 
wenn ja, welche Ein- und/oder Ausgangsmodule 
neu mit dem Bus verbunden wurden und daher 
nicht bei der Parametrierung und/oder Konfiguration 
der Vorrichtung berücksichtigt sind.

[0024] In einer weiteren Ausführungsform steuert 
das Steuerungsprogramm die Vorrichtung während 
der Laufzeit der SPS gemäß einem virtuellen Daten-
modell, das die Vorrichtung gemäß einer hinterlegten 
Parametrierung und/oder Konfiguration der Vorrich-
tung abbildet. Wenn sich nach dem Start der SPS 
bzw. des Steuerungsprogramms bereits eine Para-
metrierung und Konfiguration für die Vorrichtung in 
Form des virtuellen Datenmodells auf der SPS befin-
det bzw. abrufbar ist, wird sich die Vorrichtung nach 
dem Hochfahren der Steuerung gemäß ihrer Para-
metrierung und Konfiguration verhalten (z. B. aktiv 
eine Verbindung, beispielsweise zu einem ange-
schlossenen Aktor, aufbauen, passiv auf Anfragen 
zum Verbindungsaufbau warten usw.). Wenn sich 
nach dem Start des Steuerungsprogramms keine 
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Parametrierung und Konfiguration für die Vorrichtung 
auf der SPS befindet, verharrt die nicht-parametrierte 
Vorrichtung im inaktiven Zustand, bis der Benutzer 
die Vorrichtung über das Visualisierungsprogramm 
parametriert und die Parametrierung speichert oder 
eine vorgefertigte Parametrierung auf die SPS bringt. 
Anschließend verhält sich die Vorrichtung gemäß 
dieser Parametrierung.

[0025] In einer weiteren Ausführungsform sind im 
virtuellen Datenmodell ein oder mehrere Daten-
punkte angelegt oder anlegbar, die jeweils zumindest 
einen Parameter mit einem Ein- oder Ausgangswert, 
der durch die Vorrichtung über das mindestens eine 
Ein- und/oder Ausgangsmodul überwacht und/oder 
gesteuert wird, umfassen. Jeder der Datenpunkte 
kann jeweils einem des mindestens einen Ein- und/o-
der Ausgangsmoduls zugeordnet oder zuordenbar 
sein. Vorzugsweise kann jeder der Datenpunkte 
jeweils eine Angabe einer physischen Adresse des 
jeweils einen des mindestens einen Ein- und/oder 
Ausgangsmoduls und/oder einer physischen 
Adresse eines Ein- oder Ausgangs des jeweils 
einen des mindestens einen Ein- und/oder Aus-
gangsmoduls umfassen. Ferner kann das virtuelle 
Datenmodell auch eine (Fernwirk-)Kommunikations-
schnittstelle umfassen, welche eine Kommunikation 
zwischen dem virtuellen Datenmodell und der SPS 
und vorzugsweise dem mindestens einen Ein- und/o-
der Ausgangsmodul ermöglicht. Beispielsweise kön-
nen über die Kommunikationsschnittstelle Parameter 
und/oder Ein- oder Ausgangswerte der Parameter 
auslesbar sein. Die Kommunikationsschnittstelle 
kann über das Visualisierungsprogramm (d. h. der 
graphischen Benutzeroberfläche) parametrierbar 
sein.

[0026] Bei dem virtuellen Datenmodell handelt es 
sich somit um ein Konstrukt aus Datenstrukturen, 
welches speziell für die SPS-Anwendung entwickelt 
wurde. Im Detail existiert hier eine Datenstruktur zur 
Abbildung eines generischen Datenpunktes und zur 
Verknüpfung dieses Datenpunktes mit einer (Spei-
cher-)Adresse. In einer von dieser Struktur abgelei-
teten Variablen kann jeder verfügbare Datenpunkt 
gespeichert werden. Das virtuelle Datenmodell ent-
hält nun ein Array von leeren generischen Daten-
punkten. Legt der Nutzer über die Visualisierung 
einen neuen Datenpunkt an wird die Datenpunktkon-
figuration des Nutzers in der nächsten leeren Daten-
struktur in diesem Array gespeichert. Verknüpft der 
Nutzer einen Datenpunkt mit einem physikalischen 
Ein- und/oder Ausgangsmodul bzw. einem Ein- oder 
Ausgang des Ein- und/oder Ausgangsmoduls, wird 
die entsprechende Adresse des Ein- oder Ausgang 
in der Struktur des Datenpunkts gespeichert.

[0027] Der Benutzer kann somit die Vorrichtung auf 
einfache Weise durch Verändern des virtuellen 
Datenmodells parametrieren und/oder konfigurieren, 

insbesondere ohne dass ein SPS-Engineering- 
Werkzeug notwendig ist oder die SPS bzw. Steuer-
ungsprogramm angehalten werden muss.

[0028] In einer weiteren Ausführungsvariante wird 
das virtuelle Datenmodell in der graphischen Benut-
zeroberfläche angezeigt und ist durch den Benutzer 
veränderbar. Dadurch wird dem Benutzer eine 
besonders einfache Möglichkeit bereitgestellt, die 
Vorrichtung zu parametrieren und/oder zu konfigurie-
ren.

[0029] In einer weiteren Ausführungsform ist für 
jedes Ein- und/oder Ausgangsmodul, das im erkann-
ten Busaufbau und nicht im hinterlegten Busaufbau 
umfasst ist, während der Laufzeit der SPS mindes-
tens ein neuer Datenpunkt durch den Benutzer 
erzeugbar, konfigurierbar und/oder parametrierbar.

[0030] Dem Benutzer wird somit nicht nur ange-
zeigt, ob, und wenn ja, welche Ein- und/oder Aus-
gangsmodule neu mit dem Bus verbunden wurden 
und (noch) nicht bei der Parametrierung und/oder 
Konfiguration der Vorrichtung berücksichtigt sind. 
Zusätzlich wird dem Benutzer eine einfache Möglich-
keit bereitgestellt, diese neu mit dem Bus verbunde-
nen Ein- und/oder Ausgangsmodule während der 
Laufzeit der SPS in die Parametrierung und/oder 
Konfiguration der Vorrichtung einzubeziehen, sodass 
auch diese Ein- und/oder Ausgangsmodule bzw. die 
an diesen angeschlossenen Feldgeräten überwacht, 
gesteuert und/oder geregelt werden. Sollte sich z. B. 
der hinterlegte Busaufbau von dem neu erkannten 
Busaufbau unterscheiden, wird dies dem Benutzer 
in der graphischen Benutzeroberfläche angezeigt, 
sodass ggf. neu hinzugekommene Ein- und/oder 
Ausgangsmodule mit neuen angelegten Datenpunk-
ten verknüpft werden können.

[0031] In einer weiteren Ausführungsform werden 
das Steuerungsprogramm, das Visualisierungspro-
gramm und/oder das virtuelle Datenmodell auf 
einem nichtflüchtigen Speicher, insbesondere einer 
Speicherkarte, die über einen Einschub der Vorrich-
tung mit dem SPS signaltechnisch verbindbar ist, 
gespeichert. Das Steuerungsprogramm, das Visuali-
sierungsprogramm und/oder das virtuelles Datenmo-
dell können bei einem Start der SPS geladen und 
gestartet werden, sodass sich die Vorrichtung 
gemäß dem virtuellen Datenmodell gesteuert wird. 
Ferner können Variablenzuordnungen und/oder-
Taskzuordnungen im virtuellen Datenmodell oder 
separat auf einem nichtflüchtigen Speicher gespei-
chert sein. Die Variablenzuordnungen und/oder 
Taskzuordnungen können geladen werden und z. B. 
ein Programm, das einer Task zugeordnet ist, gest-
artet werden. Durch die nichtflüchtige Speicherung 
ist sichergestellt, dass die gespeicherten Daten 
und/oder Programme auch nach einem Kaltstart der 
SPS vorhanden sind, insbesondere die im virtuellen 
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Datenmodell gespeicherte Parametrierung und/oder 
Konfiguration der Vorrichtung. Die Speicherung auf 
einem nichtflüchtigen Speicher, insbesondere einer 
mobilen Speicherkarte, ermöglicht ferner, ein fertig-
gestelltes virtuelles Datenmodell, d. h. eine fertigge-
stellte Parametrierung und/oder Konfiguration, zu 
vervielfältigen und so beliebig viele Vorrichtungen 
mit derselben Parametrierung und/oder Konfigura-
tion zu belegen. Ferner ermöglicht diese Anordnung 
auch, dass sich eine fertiggestellte Parametrierung 
und/oder Konfiguration, beispielsweise mittels FTP 
(File Transfer Protocol), in das Steuerungsprogramm 
laden lässt, sodass verteilte SPSen von der Ferne, z. 
B. von einer zentralen Leitstation aus, mit der fertig-
gestellten Parametrierung und/oder Konfiguration 
beladen werden können.

[0032] In einer weiteren besonderen Ausführungs-
variante umfasst das Steuerungsprogramm mindes-
tens ein Protokollstack für mindestens ein durch das 
SPS unterstütztes Fernwirkprotokoll, das in mindes-
tens einer IEC-61131-konformen Programmierspra-
che erstellt ist. Vorzugsweise umfasst das Steuer-
ungsprogramm das Protokollstack (vollständig). 
Das Verfahren kann ferner ein Aktualisieren des min-
destens einen Protokollstacks durch Ändern des 
Steuerungsprogramms, vorzugsweise zur Laufzeit 
des SPS, umfassen. Das Aktualisieren kann ein 
Updaten des mindestens einen Protokollstacks 
und/oder ein Nachladen mindestens eines weiteren 
Protokollstacks umfassen. Da das mindestens eine 
Protokollstack, wie auch das Steuerungsprogramm, 
in mindestens einer IEC-61131-konformen Program-
miersprache erstellt ist, ist für das Aktualisieren kein 
Firmwareupdate des Steuerungsprogramms not-
wendig. Es ist lediglich das Steuerungsprogramm 
zu ändern, was z. B. unter Zuhilfenahme eines 
SPS-Engineering-Werkzeuges und ohne Unterbre-
chung des Betriebs des SPS möglich ist.

[0033] Gemäß einem weiteren allgemeinen 
Gesichtspunkt wird ein Mittel zur Datenverarbeitung, 
insbesondere eine speicherprogrammierbare Steue-
rung, SPS, das zur Ausführung des Verfahrens wie 
hierin offenbart ausgebildet ist, bereitgestellt.

[0034] Gemäß einem weiteren allgemeinen 
Gesichtspunkt wird eine automatisierungstechnische 
Vorrichtung, insbesondere eine Fernwirk-Außensta-
tion, RTU, umfassend ein Mittel zur Datenverarbei-
tung wie hierin offenbart, bereitgestellt. Die Vorrich-
tung kann mindestens ein Ein- und/oder 
Ausgangsmodul, die mit einem Bus, insbesondere 
einem Rückwandbus, der Vorrichtung signaltech-
nisch verbindbar oder verbunden ist, ein Steuerungs-
programm und/oder ein Visualisierungsprogramm 
wie hierin offenbart umfassen. Die Vorrichtung kann 
ferner ein Protokollstack wie hierin offenbart umfas-
sen.

[0035] Die zuvor beschriebenen Aspekte und Merk-
male der Erfindung sind beliebig miteinander kombi-
nierbar. Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfin-
dung werden im Folgenden unter Bezugnahme auf 
die beigefügten Zeichnungen beschrieben. Es zei-
gen: 

Fig. 1: eine schematische Darstellung einer Vor-
richtung gemäß einer Ausführungsform der 
Erfindung; und

Fig. 2: eine schematische Darstellung eines 
Steuerungsprogramms gemäß der Aus-
führungsform.

[0036] Gleiche oder funktional äquivalente Ele-
mente sind in allen Figuren mit denselben Bezugs-
zeichen beschrieben und zum Teil nicht gesondert 
beschrieben.

[0037] Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung 
einer automatisierungstechnischen Vorrichtung 100, 
insbesondere einer Fernwirk-Außenstation, RTU, 
umfassend ein Mittel zur Datenverarbeitung, insbe-
sondere eine speicherprogrammierbare Steuerung 
10, SPS, das zur Ausführung eines erfindungsgemä-
ßen Verfahrens zur Parametrierung und/oder Konfi-
guration der Vorrichtung 100 ausgebildet ist.

[0038] Die Vorrichtung 100 umfasst Hardware- und 
Softwarekomponenten. Hardwareseitig umfasst die 
Vorrichtung die bereits erwähnte SPS 10, welche 
eine Steuereinheit, CPU, aufweist. Ferner ist die Vor-
richtung 100 durch ein signaltechnisches Verbinden 
mindestens eines Ein- und/oder Ausgangsmoduls 20 
mit einem (nicht dargestellten) Bus, insbesondere 
einem Rückwandbus, der Vorrichtung 100 erweiter-
bar.

[0039] Softwareseitig umfasst die Vorrichtung 100 
ein Steuerungsprogramm 30 zur Steuerung der Vor-
richtung 100 und ein Visualisierungsprogramm 40. 
Das Steuerungsprogramm 30 ist lediglich in mindes-
tens einer IEC-61131-konformen Programmierspra-
che erstellt. Das Visualisierungsprogramm 40 ist sig-
naltechnisch mit dem Steuerungsprogramm 30 
verknüpft und stellt eine graphische Benutzeroberflä-
che mittels einer Anzeige- und Eingabeeinheit bereit. 
Vorzugsweise ist das Visualisierungsprogramm 40 
lediglich in mindestens einer IEC-61131-konformen 
Programmiersprache erstellt.

[0040] Gemäß dem erfindungsgemäßen Verfahren 
wird das Steuerungsprogramm 30 und das Visuali-
sierungsprogramm 40 ausgeführt. Das Verfahren 
zeichnet sich insbesondere dadurch aus, dass die 
Vorrichtung 100 durch ein Verbinden des mindestens 
einen Ein- und/oder Ausgangsmoduls 20 mit dem 
Bus während der Laufzeit der SPS 10 erweiterbar 
und durch einen Benutzer mittels der Benutzerober-
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fläche während der Laufzeit der SPS 10 parametrier-
bar und/oder konfigurierbar ist.

[0041] Die erfindungsgemäße Technik bietet somit 
den besonderen Vorzug, dass eine SPS-basierte 
Vorrichtung, z. B. eine RTU, zur Laufzeit der SPS 
beliebig um Ein- und/oder Ausgangsmodule erwei-
tert werden kann und ohne Engineering-Aufwand in 
Form von SPS-Programmierung zur Laufzeit der 
SPS frei konfiguriert und/oder parametriert werden 
kann. Gleichzeitig ist es dadurch, dass die erfin-
dungsgemäße Vorrichtung auf einer SPS basiert 
und das Steuerungsprogramm lediglich in mindes-
tens einer IEC-61131-konformen Programmierspra-
che erstellt ist, ferner möglich, dass unter Zuhilfe-
nahme eines SPS-Engineering-Werkzeugs 
beliebige Zusatzlogiken hinzuzufügen werden. 
Keine bekannte, auf dem Markt erhältliche RTU ver-
eint all diese Vorteile der erfindungsgemäßen Tech-
nik.

[0042] Das Steuerungsprogramm 30 umfasst ferner 
einen erkannten Bausaufbau 32, der während der 
Laufzeit der SPS 10 erkannt wird, wobei der Busauf-
bau 32 das mindestens eine mit dem Bus verbun-
dene Ein- und/oder Ausgangsmodul 20 umfasst. 
Anhand eines Feststellens, ob sich der erkannte 
Busaufbau 32 von einem hinterlegten Busaufbau 
unterscheidet, kann bestimmt werden, ob ein neues 
Ein- und/oder Ausgangsmodul 20 verbunden worden 
ist, für welches die Vorrichtung 100 nicht parametriert 
und/oder konfiguriert ist. Der erkannte Busaufbau 32 
kann durch das Visualisierungsprogramm 40 darge-
stellt werden und festgestellte Unterschiede zu dem 
hinterlegten Busaufbau anzeigen.

[0043] Das Steuerungsprogramm 30, das ver-
größert und mit weiteren Details in Fig. 2 schema-
tisch dargestellt ist, umfasst ferner ein virtuelles 
Datenmodell 34, das die Vorrichtung 100 gemäß 
einer hinterlegten Parametrierung und/oder Konfigu-
ration der Vorrichtung 100 abbildet. Das Steuerungs-
programm 30 ist ausgebildet, die Vorrichtung 100 
während der Laufzeit der SPS 10 gemäß dem virtuel-
len Datenmodell 34 zu steuern. Das virtuelle Daten-
modell 34 wird in der graphischen Benutzeroberflä-
che angezeigt wird und ist durch den Benutzer 
veränderbar.

[0044] Im virtuellen Datenmodell 34 sind ein oder 
mehrere Datenpunkte 34A angelegt oder anlegbar. 
die jeweils zumindest einen Parameter, der durch 
die Vorrichtung 100 über das mindestens eine Ein- 
und/oder Ausgangsmodul 20 überwacht und/oder 
gesteuert wird, umfassen. Jedem Parameter ist ein 
Ein- oder Ausgangswert zugeordnet. Ferner ist 
jedem der Datenpunkte 34A jeweils ein des mindes-
tens einen Ein- und/oder Ausgangsmoduls 20 zuge-
ordnet oder zuordenbar. Mit anderen Worten, jeder 
Datenpunkt 34A kann mit einem Ein- und/oder Aus-

gansmodul 20 über eine Verknüpfung 36 verknüpft 
sein. Vorzugsweise erfolgt die Verknüpfung 36 
durch eine Angabe einer physischen Adresse eines 
Ein- und/oder Ausgangsmoduls 20 in jedem Daten-
punkt 34A.

[0045] Ferner kann das virtuelle Datenmodell auch 
eine (Fernwirk-)Kommunikationsschnittstelle 38 
umfassen, welche eine Kommunikation zwischen 
dem virtuellen Datenmodell 34 und der SPS 10 und 
vorzugsweise dem mindestens einen Ein- und/oder 
Ausgangsmodul 10 ermöglicht. Beispielsweise kön-
nen über die Kommunikationsschnittstelle Parameter 
und/oder Ein- oder Ausgangswerte der Parameter 
auslesbar sein. Eine Zuordnung der ausgelesenen 
Parameter eines Ein- und/oder Ausgangsmoduls 10 
ist z. B. durch die Verknüpfung 36 und die im jeweili-
gen Datenpunkt 34A angegebenen physischen 
Adresse des Ein- und/oder Ausgangsmoduls 10 
möglich.

[0046] Für jedes Ein- und/oder Ausgangsmodul 20, 
das im erkannten Busaufbau 32 und nicht im hinter-
legten Busaufbau umfasst ist, kann während der 
Laufzeit der SPS 10 mindestens ein neuer Daten-
punkt durch den Benutzer erzeugbar, konfigurierbar 
und/oder parametrierbar sein. Über die graphische 
Benutzeroberfläche kann der Benutzer somit auf ein-
fache Weise erkennen, welche Ein- und/oder Aus-
gangsmodule neu mit dem Bus verbunden wurden, 
und diese neu mit dem Bus verbundenen Ein- und/o-
der Ausgangsmodule auf einfache Weise durch Ver-
ändern des virtuellen Datenmodells in die Paramet-
rierung und/oder Konfiguration der Vorrichtung 
einzubeziehen, sodass auch diese Ein- und/oder 
Ausgangsmodule bzw. die an diesen angeschlosse-
nen Feldgeräten überwacht, gesteuert und/oder 
geregelt werden.

[0047] Das Steuerungsprogramm 30, das Visuali-
sierungsprogramm 40 und/oder das virtuelle Daten-
modell 34 können ferner auf einem (nicht dargestell-
ten) nichtflüchtigen Speicher, insbesondere einer 
Speicherkarte, die über einen Einschub der Vorrich-
tung 100 mit dem SPS 10 signaltechnisch verbindbar 
ist, gespeichert werden. Das Steuerungsprogramm 
30, das Visualisierungsprogramm 40 und das virtuel-
les Datenmodell 34 werden bei einem Start der SPS 
10 geladen und gestartet, sodass sich die Vorrich-
tung 100 gemäß dem virtuellen Datenmodell 34 
gesteuert wird.

[0048] Ferner kann das Steuerungsprogramm 30 
mindestens ein (nicht dargestelltes) Protokollstack 
für mindestens ein durch das SPS 10 unterstützte 
Fernwirkprotokoll umfassen, das in mindestens 
einer IEC-61131-konformen Programmiersprache 
erstellt ist. Das mindestens eine Protokollstack kann 
durch Ändern des Steuerungsprogramms 30, vor-
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zugsweise zur Laufzeit des SPS 10, aktualisiert wer-
den.

[0049] Obwohl die Erfindung unter Bezugnahme auf 
bestimmte Ausführungsbeispiele beschrieben wor-
den ist, ist es für einen Fachmann ersichtlich, dass 
verschiedene Änderungen ausgeführt werden kön-
nen und Äquivalente als Ersatz verwendet werden 
können, ohne den Bereich der Erfindung zu verlas-
sen. Folglich soll die Erfindung nicht auf die offenb-
arten Ausführungsbeispiele begrenzt sein, sondern 
soll alle Ausführungsbeispiele umfassen, die in den 
Bereich der beigefügten Patentansprüche fallen. Ins-
besondere beansprucht die Erfindung auch Schutz 
für den Gegenstand und die Merkmale der Unteran-
sprüche unabhängig von den in Bezug genommenen 
Ansprüchen.

Bezugszeichenliste

10 SPS

20 Ein- und/oder Ausgangsmodul

30 Steuerungsprogramm

32 Bussaufbau

34 Datenmodell

34A Datenpunkt

36 Verknüpfung

38 Kommunikationsschnittstelle

40 Visualisierungsprogramm

100 Vorrichtung
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgeführten Dokumente wurde automatisiert erzeugt und ist ausschließlich zur 
besseren Information des Lesers aufgenommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deutschen Patent- bzw. 
Gebrauchsmusteranmeldung. Das DPMA übernimmt keinerlei Haftung für etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Nicht-Patentliteratur

- DIN EN 61131-3 [0003]
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Patentansprüche

1. Verfahren zur Parametrierung und/oder Konfi-
guration einer auf einer speicherprogrammierbaren 
Steuerung (10), SPS, basierenden, automatisie-
rungstechnischen Vorrichtung (100), vorzugsweise 
einer auf einer SPS (10) basierenden Fernwirk- 
Außenstation, wobei mindestens ein Ein- und/oder 
Ausgangsmodul (20) mit einem Bus, insbesondere 
einem Rückwandbus, der Vorrichtung (100) signal-
technisch verbindbar ist, das Verfahren umfassend: 
a) Ausführen eines Steuerungsprogramms (30), das 
lediglich in mindestens einer IEC-61131-konformen 
Programmiersprache erstellt ist, zur Steuerung der 
Vorrichtung (100); und 
b) Ausführen eines Visualisierungsprogramms (40), 
das mit dem Steuerungsprogramm (30) signaltech-
nisch verknüpft ist und eine graphische Benutzer-
oberfläche mittels einer Anzeige- und Eingabeein-
heit bereitstellt, wobei die Vorrichtung (100) durch 
ein Verbinden des mindestens einen Ein- und/oder 
Ausgangsmoduls (20) mit dem Bus während der 
Laufzeit der SPS (10) erweiterbar und durch einen 
Benutzer mittels der Benutzeroberfläche während 
der Laufzeit der SPS (10) parametrierbar und/oder 
konfigurierbar ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Visua-
lisierungsprogramm (40) lediglich in mindestens 
einer IEC-61131-konformen Programmiersprache 
erstellt ist.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, das Ver-
fahren ferner umfassend: 
a) Erkennen eines Busaufbaus (32) während der 
Laufzeit der SPS (10), wobei der Busaufbau (32) 
das mindestens eine mit dem Bus verbundene Ein- 
und/oder Ausgangsmodul (20) umfasst; und 
b) Feststellen, ob sich der erkannte Busaufbau (32) 
von einem hinterlegten Busaufbau unterscheidet.

4. Verfahren nach Anspruch 3, wobei der 
erkannte Busaufbau (32) durch das Visualisierungs-
programm (40) dargestellt wird und festgestellte 
Unterschiede zu dem hinterlegten Busaufbau ange-
zeigt werden.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden 
Ansprüche, wobei das Steuerungsprogramm (30) 
die Vorrichtung (100) während der Laufzeit der 
SPS (10) gemäß einem virtuellen Datenmodell 
(34), das die Vorrichtung (100) gemäß einer hinter-
legten Parametrierung und/oder Konfiguration der 
Vorrichtung (100) abbildet, steuert.

6. Verfahren nach Anspruch 5, wobei im virtuel-
len Datenmodell (34) ein oder mehrere Datenpunkte 
(34A) angelegt oder anlegbar sind, die jeweils 
zumindest einen Parameter mit einem Ein- oder 
Ausgangswert, der durch die Vorrichtung (100) 

über das mindestens eine Ein- und/oder Ausgangs-
modul (20) überwacht und/oder gesteuert wird, 
umfassen.

7. Verfahren nach Anspruch 6, wobei jeder der 
Datenpunkte (34A) jeweils einem des mindestens 
einen Ein- und/oder Ausgangsmoduls (20) zugeord-
net oder zuordenbar ist, und vorzugsweise jeweils 
eine Angabe einer physischen Adresse des jeweils 
einen des mindestens einen Ein- und/oder Aus-
gangsmoduls (20) umfasst.

8. Verfahren nach einem der Ansprüche 5 bis 7, 
wobei das virtuelle Datenmodell (34) in der graphi-
schen Benutzeroberfläche angezeigt wird und durch 
den Benutzer veränderbar ist.

9. Verfahren nach Anspruch 8, wenn abhängig 
von Anspruch 4, wobei für jedes Ein- und/oder Aus-
gangsmodul (20), das im erkannten Busaufbau (32) 
und nicht im hinterlegten Busaufbau umfasst ist, 
während der Laufzeit der SPS (10) mindestens ein 
neuer Datenpunkt durch den Benutzer erzeugbar, 
konfigurierbar und parametrierbar ist.

10. Verfahren nach einem der vorherigen 
Ansprüche, wobei das Steuerungsprogramm (30), 
das Visualisierungsprogramm (40) und das virtuelle 
Datenmodell (34) auf einem nichtflüchtigen Spei-
cher, insbesondere einer Speicherkarte, die über 
einen Einschub der Vorrichtung (100) mit dem SPS 
(10) signaltechnisch verbindbar ist, gespeichert wer-
den.

11. Verfahren nach Anspruch 10, wobei das 
Steuerungsprogramm (30), das Visualisierungspro-
gramm (40) und das virtuelles Datenmodell (34) 
bei einem Start der SPS (10) geladen und gestartet 
werden, sodass sich die Vorrichtung (100) gemäß 
dem virtuellen Datenmodell (34) gesteuert wird.

12. Verfahren nach einem der vorherigen 
Ansprüche, wobei das Steuerungsprogramm (30) 
mindestens ein Protokollstack für mindestens ein 
durch das SPS (10) unterstütztes Fernwirkprotokoll 
umfasst, das in mindestens einer IEC-61131-konfor-
men Programmiersprache erstellt ist.

13. Verfahren nach 12, ferner umfassend: 
Aktualisieren des mindestens einen Protokollstacks 
durch Ändern des Steuerungsprogramms (30), vor-
zugsweise zur Laufzeit des SPS (10).

14. Mittel zur Datenverarbeitung, insbesondere 
eine speicherprogrammierbare Steuerung (10), 
SPS, das zur Ausführung des Verfahrens nach 
einem der vorherigen Ansprüche ausgebildet ist.

15. Automatisierungstechnische Vorrichtung 
(100), insbesondere Fernwirk-Außenstation, umfas-
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send ein Mittel zur Datenverarbeitung nach 
Anspruch 14.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen

12/13

DE 10 2021 133 935 A1 2023.06.22



13/13 Das Dokument wurde durch die Firma Luminess hergestellt.
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