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PROGRAMOWANIE W J�ZYKU ST STEROWNIKA 
SMC LUMEL DLA MINISYSTEMU ROZPROSZONEGO 

Przedstawiono sposób programowania w j�zyku ST minisystemu kontrolno-
pomiarowego z�o�onego ze sterownika SMC LUMEL, rozproszonych modu�ów
wej�cia/wyj�cia oraz nadrz�dnego komputera PC, za pomoc� pakietu 
in�ynierskiego CPDev. Do komunikacji s�u�y protokó� Modbus. Sk�adnikami
pakietu CPDev s� kompilator, symulator i konfigurator zasobów sprz�towych.
Przyk�ad projektowy dotyczy sterowania prost� instalacj� c.o.

PROGRAMMING AN SMC LUMEL CONTROLLER FOR
A MINI-DISTRIBUTED SYSTEM IN ST LANGUAGE 

A technique for programming control-and-measurement minisystem involving an 
SMC LUMEL controller, distributed I/O modules and PC host computer, using ST 
language is presented. ST is available in CPDev engineering package. Modbus 
communication protocol is used. CPDev consists of a compiler, simulator and 
configurer of hardware resources. Control of simple central heating installation 
is a design example. 

1. WPROWADZENIE 
Krajowy przemys� aparatury kontrolno-pomiarowej produkuje przetworniki pomiarowe, 
urz�dzenia wykonawcze, sterowniki, regulatory rejestratory, karty do PC itd. Po po��czeniu
w systemy rozproszone s�u�� one do automatyzacji ma�ej i �redniej wielko�ci procesów. 
Narz�dzia in�ynierskie do programowania tych urz�dze� s� jednak do�� ubogie i nie 
odpowiadaj� normie IEC 61131-3 obowi�zuj�cej w Polsce od 2004 r. [1]. Prace nad 
pakietem, który by� mo�e usun��by to ograniczenie rozpocz�to w Politechnice Rzeszowskiej 
z ko�cem 2006 r.1 Pakiet ten nazwano CPDev (Control Program Developer).
Podstawowymi za�o�eniami postawionymi przed CPDev by�y uniwersalno�� i otwarto��.
Uniwersalno�� oznacza, �e generowany kod mo�e by� wykorzystany na ró�nych platformach 
sprz�towych. Natomiast otwarto�� wymaga, aby dost�pne by�y:
– narz�dzia do tworzenia przez u�ytkownika w�asnych bloków funkcjonalnych i funkcji, 

b�d�cych jednostkami oprogramowania przeznaczonymi do wielokrotnego u�ycia.
– specyfikacje interfejsów wej�cia/wyj�cia i komunikacyjnych definiuj�ce ogólne prototypy 

procedur obs�ugi interfejsów dla ró�nych platform i rozwi�za� uk�adowych.
Procedury te mog� oczywi�cie ró�ni� si� wewn�trzn� tre�ci� odpowiednio do platformy 
i rozwi�za� uk�adowych, ale formy ich wywo�a� pozostaj� identyczne. Niedawno we Francji 
opracowano pakiet IDE [2], który w za�o�eniach jest troch� zbli�ony do CPDev. 
Obecnie pakiet CPDev umo�liwia programowanie w tekstowych j�zykach ST i IL [3, 4]. 
Skompilowany kod mog� wykonywa� 8-bitowe mikrokontrolery AVR oraz 32-bitowe 
procesory komputerów PC. W mikrokontroler AVR jest wyposa�ony nowy sterownik SMC 

                                                          
1 Praca realizowana w ramach projektu rozwojowego MNiSzW nr R02 058 03. 
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z LUMELu Zielona Góra (rys. 1), do programowania którego po raz pierwszy zastosowano 
CPDev. PC z kartami wej��/wyj�� National Instruments lub InTeCo Kraków s�u�y jako 
laboratoryjny Soft Controller.

Rys. 1. Plansza LUMELu ze sterownikiem SMC i modu�ami serii SM na ubieg�orocznych
Targach AUTOMATICON 

Celem niniejszej pracy jest w miar� szczegó�owe przedstawienie sposobu programowania 
sterownika SMC w j�zyku ST dla minisystemu rozproszonego z modu�ami wej�cia/wyj�cia
serii SM oraz nadrz�dnym komputerem PC. Komunikacja jest prowadzona wed�ug protoko�u
Modbus. Jako obiekt sterowania s�u�y prosta instalacja c.o. 

2. STRUKTURA PAKIETU CPDev I J�ZYK ST 
W sk�ad pakietu CPDev wchodz� cztery programy pokazane na rys. 2. Po stronie komputera 
PC s� to: 
– kompilator CPDev j�zyka ST, 
– symulator oprogramowania CPSim, 
– konfigurator zasobów sprz�towych CPCon. 
Programy wymieniaj� dane w formie plików. Kompilator CPDev (jest to zarazem nazwa 
pakietu) generuje uniwersalny kod wykonywalny, który po stronie sterownika wykonuje 
maszyna wirtualna VM (Virtual Machine). Kod ten jest list� elementarnych instrukcji j�zyka
tej maszyny nazywanego asemblerem VMASM (VM Assembler). Nie jest on zwi�zany
z �adnym procesorem, cho� bliski nieco rozszerzonemu typowemu asemblerowi [5]. Maszyna 
wirtualna jest programem w j�zyku ANSI C kompilowanym na dan� platform� (np. AVR lub 
PC). Ogólnie bior�c przypomina to koncepcj� maszyn wirtualnych Javy [6]. Symulator 
CPSim zawiera równie� maszyn� wirtualn�, która w tym przypadku funkcjonuje po stronie 
komputera PC. 

Kompilator
CPDev

Symulator
CPSim

Konfigurator 
zasobów sprz�towych 

CPCon

Maszyna wirtualna
VM

Rys. 2. Struktura pakietu CPDev 
Konfigurator CPCon specyfikuje typy i obszary pami�ci, liczby i typy wej��/wyj�� oraz 
kana�ów komunikacyjnych, adresy fizyczne, sygnalizacj� poprawno�ci/niepoprawno�ci itp. 
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(cz��� tych zada� wykonuje si� automatycznie). Przydzia� zasobów sprz�towych ma posta�
mapy wi���cej adresy lokalne z adresami fizycznymi. Maszyna wirtualna platformy 
docelowej otrzymawszy kod i map� przydzia�u zasobów jest w stanie prowadzi� wymagane 
obliczenia.
Norma IEC 61131-3 definiuje pi�� j�zyków programowania – tekstowe ST, IL oraz graficzne 
LD, FBD i SFC [1]. Najwszechstronniejszy jest j�zyk ST (zbli�ony do Pascala), który 
w CPDev s�u�y jako j�zyk bazowy. Spo�ród 20 elementarnych typów danych najcz��ciej
stosowane s� BOOL, INT, REAL i TIME. Norma okre�la trzy zakresy dost�pno�ci zmiennych – 
LOCAL, GLOBAL i ACCESS. Zmienne LOCAL s� dost�pne tylko w ramach programu, bloku 
funkcjonalnego lub funkcji. Zmiennych GLOBAL mo�na u�ywa� w ca�ym projekcie z tym, �e
w programie musz� by� zadeklarowane jako EXTERNAL. Zmienne ACCESS s� wymieniane 
z innymi systemami (nie ma ich w CPDev). 
Programy napisane w ST rozpoczynaj� si� od deklaracji zmiennych i egzemplarzy bloków 
funkcjonalnych (instancji) zawartych mi�dzy VAR a END_VAR. Po nich nast�puje lista 
instrukcji.
J�zyk ST udost�pnia pi�� rodzajów instrukcji: 
– podstawienie := (symbol z Pascala), 
– wybór IF, CASE,
– p�tle FOR, WHILE, REPEAT,
– sterowanie RETURN, EXIT, END,
– wywo�anie bloku funkcjonalnego. 
Pakiet CPDev zezwala na deklarowanie tablic, ale tylko jednoargumentowych. Dobrym 
	ród�em dotycz�cym programowania jest ksi��ka Kasprzyka [7]. 
3. PRZYK�AD PROJEKTU Z KOMUNIKACJ� I CZASEM 
Zastosowanie pakietu CPDev do programowania minisystemu rozproszonego zostanie teraz 
przedstawione na przyk�adzie prostego projektu dotycz�cego ogrzewania. Przypu��my, �e
temperatur� w hali nale�y utrzymywa� na zadanej warto�ci W, wy�szej w ci�gu dnia, 
np. 22 �C, ni�szej w ci�gu nocy, 18 �C. Faktyczn� temperatur� Y mierzy modu� wej��
analogowych, np. SM2 z LUMELu [8]. Je�eli W>Y, piec C.O. jest w��czany sygna�em 
steruj�cym U przez modu� wyj�� binarnych SM4, a je�eli W�Y, piec jest wy��czany. W celu 
zapobie�enia zbyt cz�stym w��czeniom ponowne w��czenie pieca mo�e nast�pi� jednak 
dopiero wtedy, gdy Y spadnie poni�ej W przynajmniej o 0,5 �C. Pompa obiegowa O t�ocz�ca
wod� przez grzejniki jest w��czona stale w ci�gu dnia, a w nocy wtedy, gdy piec pracuje, oraz 
niezale�nie od pieca mi�dzy godzinami 23.00 a 1.00. Jako dzie� rozumie si� okres od 6.00 do 
20.00. Przyk�adowe przebiegi odpowiadaj�ce takiemu sterowaniu pokazano na rys. 3a. 
Przetwornik temperatury jest do��czony do wej�cia IN1 modu�u SM2, za� styczniki 
w��czaj�ce piec i pomp� do wyj�� OUT1, OUT2 modu�u SM4. Zak�ada si� ponadto, �e
sterownik SMC komunikuje si� z komputerem PC z zainstalowanym pakietem SCADA 
(np. InTouch, iFIX, LUMEL Control) w celu: 
– zdalnego ustawiania zadanej temperatury W,
– obserwacji sygna�ów Y, U, O, czyli temperatury mierzonej oraz sterowania piecem i pomp�.
Warto�ci teemperatury transmitowane do/z komputera s� typu INT. Minisystem rozproszony 
pokazany na rys. 3b móg�by s�u�y� do realizacji takiego zadania, dalej nazywanego 
projektem RTC. Nale�y doda�, �e modu� SM2 przekazuje do PC dane typu REAL, za� SM4 
odbiera dane typu BOOL.



Pomiary Automatyka Robotyka  2/2009

609automation 2009automation 2009

�
CPDe
v

SM
C

SM
2

SM
4

OUT1 (U)
OUT2 (O)

RS-
485

US
B

W, Y, O, U

P
C

SCAD
A

IN1
(Y)

(a)
Temperatura

Piec
Pompa

Czas 1:00 noc 6:00 dzie� 20:00 23:00n.

Y
W

U

O

(b)

Rys. 3. (a) Przyk�adowe przebiegi sterowania piecem i pomp�;
(b) realizacja przez minisystem rozproszony 

Na rys. 4 pokazano g�ówne okno interfejsu projektanta w pakiecie CPDev [3, 5] z projektem 
RTC. Drzewo po lewej stronie zawiera program PRG_RTC jako jednostk� POU (Program
Organization Unit), cztery zmienne globalne W, Y, U, O, zadanie ZD_RTC oraz bibliotek�
IEC_61131 do��czon� standardowo. 

Rys. 4. Interfejs projektanta w pakiecie CPDev – projekt RTC
Program PRG_RTC widoczny w g�ównym polu jest napisany wed�ug regu� syntaktycznych 
j�zyka ST [1, 7]. Pierwsz� cz��� stanowi� deklaracje zmiennych globalnych (EXTERNAL),
drug� deklaracje zmiennych lokalnych CZAS, DATA oraz instancji bloków komunikacyjnych 
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WEJSCIE: COM_SM2, WYJSCIE: COM_SM4, a trzeci� instrukcje programu. Instrukcje w kolejnych 
liniach oznaczaj�:
15 – komunikacja z modu�em SM2 za pomoc� bloku WEJSCIE; modu� ma numer NO równy 

1 (BYTE#1), a maksymalny czas timeout (TOUT) przeznaczony na komunikacj� wynosi 
500ms. 

17 – ustawienie zmiennej DATA na warto�� zwracan� przez funkcj� GET_TST, odczytuj�c�
stan zegara RTC sterownika w momencie rozpocz�cia zadania (Get Task Time).
Wyodr�bnienie CZASU dobowego przez funkcj� konwersji DT_TO_TOD
(Date_and_Time To Time_of_Day).

19 – konwersja warto�ci typu REAL odczytanej z wej�cia IN1 modu�u SM2 na zmienn� Y
typu INT.

21 – wyznaczenie sterowania U piecem na podstawie porównania temperatury mierzonej Y
z zadan� W uwzgl�dniaj�c spadek temperatury po wy��czeniu przynajmniej o 0.5�C.

23, 24 – wyznaczenie sterowania O pomp� obiegow� - w��czona w ci�gu dnia, noc�
w godzinach 23.00 ... 1.00 oraz wtedy, gdy piec pracuje. 

26 – komunikacja z modu�em SM4 b�d�cym urz�dzeniem nr 2, którego wyj�cia OUT1, OUT2
s� ustawiane przez sygna�y U i O.

Potrzeba konwersji REAL_TO_INT (linia 21) bierze si� st�d, �e komputer przesy�a do 
sterownika dan� typu INT, a modu� SM2 dan� typu REAL. Zadanie ZD_RTC, któremu 
przyporz�dkowano program PRG_RTC jest wykonywane cyklicznie co 200 ms (okno doboru 
cyklu pokazano np. w [3]). 

4. KOMUNIKACJA Z MODU�AMI ROZPROSZONYMI 
W pakiecie CPDev dost�pne s� specjalne bloki dla komunikacji wed�ug protoko�u Modbus 
z niektórymi urz�dzeniami LUMELu, w tym przede wszystkim z rozproszonymi modu�ami 
serii SM. Struktur� bloków COM_SM2, COM_SM4 wykorzystanych w projekcie RTC pokazano 
na rys. 5. Wej�cia i wyj�cia oznaczaj�:
EN – zezwolenie na komunikacj� (Enable); domy�lnie TRUE.
NO – numer urz�dzenia w komunikacji Modbus; tylko warto�� sta�a, np. BYTE#2.
TOUT – timeout (oczekiwanie na odpowied	); tylko warto�� sta�a, np. T#500ms.
C – poprawno��/niepoprawno�� komunikacji. 
IN1,...,IN4 – wyj�cia analogowe (REAL) bloku COM_SM2.
OUT1,...,OUT8 – wej�cia binarne (BOOL) bloku COM_SM4.

COM_SM2
EN
NO

CBOOL (true)

BYTE

BOOL

TOUTTIME

IN1 REAL

IN2 REAL

IN3 REAL

IN4 REAL

COM_SM4
EN
NO

CBOOL (true)

BYTE

BOOL

TOUTTIME

OUT1BOOL (false)

OUT2BOOL (false)

OUT3BOOL (false)

OUT4BOOL (false)

OUT5BOOL (false)

OUT6BOOL (false)

OUT7BOOL (false)

OUT8BOOL (false)

Rys. 5. Bloki komunikacyjne COM_SM2, COM_SM4
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Typowym zastosowaniem wyj�cia C jest prze��czanie sterowania na warto�� bezpieczn�
w razie przerwania komunikacji. 
Bloki COM_SM odczytuj� lub zapisuj� wszystkie wej�cia/wyj�cia modu�ów w pojedynczych 
transakcjach pytanie�odpowied	 lub polecenie�potwierdzenie. Transakcje s� tutaj 
nazywane zadaniami komunikacyjnymi. Deklaracja instancji bloku COM_SM automatycznie 
tworzy odpowiednie zadanie. Wystarczy tylko ustawi� parametry transmisji w konfiguratorze 
CPCon, przes�a� skompilowany projekt do sterownika SMC i w��czy� urz�dzenia.
Wype�nion� automatycznie tabel� zada� komunikacyjnych konfiguratora CPCon dla projektu 
RTC pokazano na rys. 6. Parametry transmisji, tzn. pr�dko��, parzysto�� i bity stopu, ustawia 
si� w zak�adce Transmisja (nie otwieranej tutaj). S�u�y ona równie� do synchronizacji zegara 
sterownika z czasem komputera PC. Pierwszy wiersz tabeli reprezentuje blok WEJSCIA,
a drugi WYJSCIA. Numery urz�dze� i timeout pochodz� z wej�� NO, TOUT w programie z rys. 4. 
Adresy zdalne s� adresami pierwszego wej�cia modu�u SM2 i pierwszego wyj�cia w SM4 [8]. 
Liczba jest liczb� rejestrów 2-bajtowych przy komunikacji rejestrowej lub liczb� bitów przy 
komunikacji bitowej. Modu� SM2 przesy�a 4 liczby REAL, ka�d� w dwóch rejestrach, potrzeba 
wi�c na nie 8 rejestrów. Do modu�u SM4 wysy�a si� 8 bitów, ka�dy w osobnym rejestrze. 
Adresy lokalne s� wyra�onymi w bajtach adresami wyj�cia IN1 bloku COM_SM2 i wej�cia OUT1
w COM_SM4, które w skompilowanym programie odpowiadaj� adresom zdalnym. Dane REAL
w module SM2 i sterowniku SMC s� formatu IEEE-754, ale bajty ich zapisane s�
w odwrotnej kolejno�ci (Big Endian w SM2, Little Endian w SMC). Konwersja 1234�4321
polega wi�c na przestawieniu bajtów. Konwersja 8�16 bit dla SM4 bierze si� st�d, �e
w SMC zmienna BOOL zajmuje jeden bajt, a do SM4 jest transmitowana jako rejestr. 

Rys. 6. Tabela zada� komunikacyjnych konfiguratora CPCon 
Zadaniu komunikacyjnemu mo�na przyporz�dkowa� jeden z trzech priorytetów. Zadanie 
o priorytecie normalnym jest wykonywane dwukrotnie rzadziej ni� zadanie o priorytecie 
wysokim, a zadanie o priorytecie niskim trzykrotnie rzadziej. Poprawno�� w tabeli zada�
okre�la adres wyj�cia C bloku COM_SM, a W��cz/wy��cz adres wej�cia EN. Czas komunikacji
(tutaj niewykorzystany) podaje adres zmiennej typu TIME, w której zostanie umieszczony 
czas wykonania zadania komunikacyjnego (tzn. czas wymiany komunikatów z danym 
urz�dzeniem). Czas ten mo�na wykorzysta� do diagnostyki komunikacji. 
W przypadku bloków komunikacyjnych wiersze tabeli zada� s� wype�niane automatycznie. 
Je�eli jednak urz�dzenie zastosowane w systemie nie ma takiego bloku, to projektant 
wype�nia odpowiedni wiersz tabeli „komórka po komórce”, b�d	 korzysta z interaktywnego 
kreatora zada� (przycisk na rys. 6). Kreator przechodzi przez kilka okien pytaj�c o dane do 
tabeli zada�. Zmienne okre�laj�ce poprawno��, czas i w��czenie/wy��czenie komunikacji s�
potrzebne w zaawansowanych projektach. 
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5. KOMUNIKACJA Z KOMPUTEREM NADRZ�DNYM
Podczas komunikacji z komputerem PC sterownik SMC funkcjonuje jako slave. Parametry 
transmisji ustawia si� równie� w zak�adce Transmisja konfiguratora CPCon (rys. 6). Jednak 
skonfigurowanie komunikacji pakietu SCADA po stronie PC wymaga znajomo�ci adresów 
zmiennych w sterowniku. Adresy te projektant mo�e sam wpisa� na li�cie zmiennych 
globalnych, a gdy tego nie uczyni, pakiet CPDev przydzieli je automatycznie. 
List� zmiennych globalnych projektu RTC z adresami wpisanymi przez projektanta poprzez 
komórk� Adres pokazano na rys. 7 (u góry). Kolumna Adres (na dole) zawiera po lewej 
stronie to co wpisa� projektant wed�ug formatu IEC 61131-3, a po prawej stronie 
odpowiadaj�cy adres wyra�ony w bajtach. Norma IEC wymaga, aby adresy poprzedza�
przedrostkiem %, po którym nast�puje identyfikator rozmiaru, tzn. B, X lub jego brak dla 
zmiennych typu BOOL (brak na rys. 7), W dla INT, D dla REAL itd. [1, 7]. Jak wida� zmienne W,
Y zajmuj� po dwa bajty, a U i O po jednym. Gdyby lista zawiera�a zmienn� typu REAL,
przeznaczone by�yby na ni� cztery bajty. Zmiennymi, którym projektant nie nada� adresów 
(kolumna Adres pozostaje wtedy pusta), kompilator CPDev przydziela adresy automatycznie, 
ale w taki sposób, �e zmienne typu INT i inne 2-bajtowe maj� adresy parzyste, a zmienne typu 
REAL i inne 4-bajtowe – adresy podzielne przez 4. Ewentualne puste obszary pomi�dzy
zmiennymi kompilator wype�nia w miar� mo�liwo�ci nowo deklarowanymi zmiennymi. 

Rys. 7. Lista zmiennych globalnych – projekt RTC
Warto jeszcze zwróci� uwag�, �e zmiennej W przesy�anej z komputera nadrz�dnego
przypisano atrybut podtrzymywana (RETAIN w normie IEC). Spowoduje to, �e w razie 
przerwy w zasilaniu sterownika SMC ostatnia warto�� W zostanie przechowana w pami�ci
nieulotnej (RAM + bateria) i od niej zostan� wznowione obliczenia. Zmienne, którym nie 
przypisano atrybutu podtrzymywana, s� inicjowane po wznowieniu zasilania. 
Niezale�nie od tego, czy projektant przydzieli�, czy nie przydzieli� adresy zmiennym 
globalnym, adresy bajtowe konieczne do skonfigurowania komunikacji z komputerem 
nadrz�dnym s� dost�pne w raporcie projektu. Fragment raportu dotycz�cy adresów pokazano 
na rys. 8. W kolumnie Adres s� powtórzone adresy z analogicznej kolumny listy zmiennych 
globalnych (rys. 7). Kolumna ModbusSMC zawiera adresy dla pakietów SCADA firmy 
LUMEL (Control, Ciep�o). Przyj�to tam, �e je�eli w rejestrze jest przesy�ana warto�� typu 
INT, to adres bajtowy nale�y powi�kszy� o 4000 (offset). Pozwala to rozró�ni�, czy 
w rejestrze jest przesy�any BOOL (bez offsetu), czy INT. Popularne pakiety SCADA podczas 
konfiguracji drivera komunikacyjnego stosuj� ponadto w�asny offset, który potem jest 
usuwany z komunikatów Modbusa. W InTouchu offset ten wynosi 40001, co wida�
w kolumnie Modbus InTouch raportu projektu. 
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Rys. 8. Fragment raportu projektu z adresami zmiennych dla komputera PC 

6. SYMULACJA PROJEKTU 
Okno symulatora CPSim po skonfigurowaniu komunikacji pokazano na rys. 9. Po lewej 
stronie znajduje si� drzewo zmiennych (zbli�one do drzewa projektu, rys. 4), a po prawej 
obszar podgl�du z indywidualnymi panelami zmiennych W, Y, U, O oraz panelami grupowymi 
dwu zada� symuluj�cych komunikacj� z modu�ami SM2 i SM4. Dobór paneli dla obszaru 
podgl�du nale�y do u�ytkownika. Warto�ci zmiennych mo�na ustawia� w obydwu typach 
paneli.

Rys. 9. Okno symulatora CPSim dla projektu RTC 
Gdyby symulacj� przeprowadzi� przed skonfigurowaniem komunikacji, to z drzewa 
zmiennych znikn��aby Komunikacja wraz z dwoma zadaniami. Pozostan� jednak bloki 
WEJSCIE, WYJSCIE ze zmiennymi IN1...IN4, OUT1...OUT8, EN i C (rys. 5), z których mo�na
utworzy� panele grupowe i przeprowadzi� symulacj� w niewiele w��szym zakresie. 
Warto jeszcze zwróci� uwag�, �e temperatury W, Y, na których sterownik SMC prowadzi 
obliczenia i które wymienia z komputerem PC wyra�ono w pe�nych stopniach, jako liczby 
typu INT (np. 20 �C). Ogranicza to mo�liwo�� ustawiania W z PC do dok�adno�ci 1 �C.
Dok�adno�� na poziomie 0,01 �C mo�na by�oby uzyska� operuj�c na zmiennych W, Y 100-
krotnie wi�kszych. Linia 19 programu z rys. 4 przyj��aby wtedy posta�:

Y := REAL_TO_INT(WEJSCIE.IN1 * 100.0); 

Analogiczne mno�enia nale�a�oby wprowadzi� w linii 21. 
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7. PODSUMOWANIE 
Przedstawiono sposób programowania minisystemu kontrolno-pomiarowego z�o�onego ze 
sterownika SMC i rozproszonych modu�ów SM z zielonogórskiego LUMELu oraz komputera 
PC. Programowanie przeprowadzono w j�zyku ST za pomoc� pakietu CPDev, bior�c jako 
przyk�ad prost� instalacj� c.o. Komunikacj� SMC z modu�ami konfiguruje si� korzystaj�c
z gotowych bloków komunikacyjnych, a gdyby ich nie by�o, przez skonfigurowanie 
komunikatów Modbusa za pomoc� odpowiedniego kreatora. Adresy zmiennych „widziane” 
przez komputer PC okre�lane s� na podstawie adresów wpisanych na li�cie zmiennych 
globalnych, a gdy ich brak, pakiet CPDev okre�la je automatycznie. Adresy te s� dost�pne
w raporcie projektu s�u��c do konfiguracji drivera komunikacyjnego po stronie PC. Pakiet 
CPDev udost�pnia cztery typy danych zwi�zanych z czasem, spo�ród których 
DATE_AND_TIME i TIME_OF_DAY wyst�pi�y w przyk�adzie. Autorzy maj� nadziej�, �e pakiet 
CPDev nie b�dzie stwarza� wi�kszych trudno�ci projektantom ma�ych systemów 
rozproszonych opartych na krajowym sprz�cie.
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