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Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Instrukcje programowania dla uzytkownika PLC firmy Samkoon
O niniejszej instrukgcji

Niniejsza instrukcja obstugi opisuje funkcje programowania, ktére dostepne sg w sterownikach PLC firmy
Samkoon wszystkich serii. Dedykowana jest zaréwno dla zaawansowanych jak i poczatkujgcych uzytkownikéw.
Serdecznie zapraszamy do zapoznania sie z ofertg PLC firmy Samkoon, ktéra reprezentuje jedno z najwiekszych
osiggniec firmy w dziedzinie swobodnie programowalnych sterownikdéw. Wszystkie produkty Samkoon stanowig
modufowy system automatyki o kompaktowych rozmiarach, idealny zaréwno do prostych, jak i bardziej
zaawansowanych zastosowan zwigzanych z algorytmami logicznymi. System ten zapewnia wygodng obstuge
(zaréwno kontroleréw ruchu jak i paneli HMI) i jest przystosowany do wspétpracy w systemach sieciowych. Dzieki
swojej kompaktowej budowie, atrakcyjnej cenie i wysokiej wydajnosci, sterowniki PLC firmy Samkoon stanowig
idealne rozwigzanie dla wielu réznych aplikacji.

Ta instrukcja zostata starannie zweryfikowana pod wzgledem zgodnosci opisu oprogramowania z
rzeczywistoscia. Jednakze, nie mozna zagwarantowac, ze nie ma zadnych bteddéw ani nieprawidtowosci. Wyklucza
sie wszelka odpowiedzialnos¢ i gwarancje co do petnej doktadnosci zawartych informacji. Zawartos¢ jest
regularnie aktualizowana i uzupetniana. Wszelkie niezbedne poprawki wprowadzane beda w kolejnych wersjach.
W celu uzyskania szczegétowych informacji nalezy zapraszamy do kontaktu z dziatem technicznym.
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OPERACIJE LOGICZNE

Uwagi
1. Instrukcje w tym rozdziale wykonujg operacje logiczne na odpowiednich bitach.

2. Bity maja kilka typdw, szczegdty zawarte sg w tabeli ponizej.

Rodzaje wejs¢/wyjsc :

Wejsciowy bit PLC, niektore z
nich odpowiadajg

rzeczywistym stykom ) m FGs_16MR/FGs_16MT
- 6semkowy
wejsciowym, a pozostate 0~77
dziatajg jak wewnetrzny
rejestr bitowy. H Inne
0~177
Wyjsciowy bit PLC, niektdre z = FGs 16MR/FGS 16MT
nich odpowiadajg - -
rzeczywistym stykom . 0~77
. 6semkowy
wyjsciowym, a pozostate m inne
dziatajg jak wewnetrzny
rejestr bitow. 0~177
Wewnetrzny rejestr bitow
sHrenyrel dziesietny 0~8223

PLC.

Bit wyjsciowy timera (licznika
czasu), zataczany, gdy timer
osiggnie liczbe docelowsa, dziesietny 0~255
moze by¢ uzyty do
zresetowania timera.

Bit wyjsciowy licznika,
ustawiony, gdy licznik
osiggnie liczbe docelows, dziesietny 0~255
moze by¢ uzyty do
zresetowania licznika.

Znacznik stanu systemu,
uzywany w sterowaniu dziesietny 0~999
programem.
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PRZYKLADY PROGRAMOW:

LD/AND/OR

1. Tainstrukcja jest instrukcjg uruchomienia styku NO (normalnie otwartego), ustawia okreslony bit jako
styk wejsciowy . Gdy wartos¢ bitu wynosi 1, styk zwiera sie; Gdy wartosé bitu wynosi 0, styk rozwiera
sie.

Niniejsza instrukcja przedstawia styk _| |_ w schemacie drabinkowym

3. W tabeli instrukcji, styki wejsciowe mozna rowniez potgczyé przez AND (instrukcja potaczenia
szeregowego zestyku zwiernego) i OR (instrukcja potgczenia réwnolegtego zestyku zwiernego) (patrz
przyktad).

Ustawienia danych:

(s) Bit uzywany jako styk wejsciowy NO X/Y/M/T/C/S - Wartos¢ logiczna

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000, styk zwiera sie gdy X000 jest w pozycji ON
OR X002 // dodaj styk normalnie otwarty X002 aby wykonac potgczenie réwnolegte X000
AND X001 // dodaj styk normalnie otwarty X001 aby wykona¢ potagczenie szeregowe z X000
OUT Y000 //dodaj YOO0O jako cewke wyjsciowa.

POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI lX091l ‘YOOO
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LDIM/ANDIM/ORIM

1. Tainstrukcja jest instrukcjg uruchomienia styku priorytetowego szybkiej reakcji NO (normalnie
otwartego), ustawia okreslony bit jako styk wejsciowy . Gdy wartos¢ bitu wynosi 1, styk zwiera sie
bezzwtocznie; Gdy wartos$¢ bitu wynosi O, styk otwiera sie bezzwtocznie , niezaleznie od odswiezenia
okresu skanowania PLC.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia styk slls w schemacie drabinkowym.

3. W tabeli instrukcji, styki wejsciowe mozna rowniez potgczy¢ przez ANDIM (instrukcja potaczenia
szeregowego styku zwiernego NO natychmiastowego dziatania ) i ORIM (instrukcja potgczenia
réwnolegtego styku zwiernego NO natychmiastowego dziatania) (patrz przykfad).

Ustawienia danych

(s) Bit uzywany jako styk wejsciowy NO X/Y/M/T/C/S - Wartos¢
logiczna
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000

LDIM X000 // dodaj styk normalnie otwarty natychmiastowego dziatania X000
ORIM X002 // dodaj styk normalnie otwarty X002 aby wykona¢ potgczenie rownolegte z X000
ANDIM X001 // dodaj styk normalnie otwarty X001 aby wykona¢ potgczenie szeregowe z X000
OUT Y000 //dodaj Y000 jako cewke wyjsciowa.

POP

Schemat drabinkowy:

EBMIA.PL
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LDI/ANDI/ORI

1. Tainstrukcja jest instrukcjg uruchomienia styku NC (normalnie zamknietego), ustawia okreslony bit jako
styk wejsciowy . Gdy wartosc¢ bitu wynosi 1, styk rozwiera sie; Gdy wartos$¢ bitu wynosi 0, styk zwiera sie.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia styk —/F w schemacie drabinkowym.

3. W tabeli instrukcji, styki wejsciowe mozna réwniez potaczy¢ przez ANDI (instrukcja pofaczenia

szeregowego zestyku rozwiernego NC) i ORI (instrukcja potaczenia réwnolegtego zestyku rozwiernego)
(patrz przyktad).

Ustawienia danych:

(s) Bit uzywany jako styk wejsciowy NC X/Y/M/T/C/S - Wartos¢

logiczna

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000

LDl X000 // dodaj styk normalnie zamkniety X000
ORI X002 // dodaj styk normalnie zamkniety X002 aby wykona¢ potgczenie rownolegte z X000
ANDI X001 // dodaj styk normalnie zamkniety X001 aby wykona¢ potgczenie szeregowe z X000
OUT Y000 //dodaj YOO0O jako cewke wyjsciowa.

POP

Schemat drabinkowy:

Xeea Xee1 fYBBB
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LDIIM/ANDIIM/ORIIM

1. Tainstrukcja jest instrukcjg uruchomienia styku priorytetowego szybkiej reakcji NC (normalnie
zamknietego), ustawia okreslony bit jako styk wejsciowy . Gdy wartos¢ bitu wynosi 1, styk rozwiera sie
bezzwtocznie; Gdy wartos$¢ bitu wynosi O, styk bezzwtocznie zwiera sig, niezaleznie od odSwiezenia
okresu skanowania PLC.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia styk _|*|_w schemacie drabinkowym.

3. W tabeli instrukcji, styki wejsciowe mozna rowniez potgczy¢ przez ANDIIM (instrukcja potaczenia
szeregowego priorytetowego styku rozwiernego szybkiej reakcji (NC) i ORIIM (instrukcja potgczenia
réwnolegtego priorytetowego styku rozwiernego szybkiej reakcji (NC) (patrz przyktad).

Ustawienia danych:

(s) Bit uzywany jako styk wejsciowy szybkiej X/Y/M/T/C/S - Wartosé
reakcji NC logiczna

Przykfad

Lista instrukcji:

Network 000
LDIIM X000 // dodaj priorytetowy styk szybkiej reakcji normalnie zamkniety X000
ORIIM X002 // dodaj priorytetowy styk szybkiej reakcji normalnie zamkniety X002 aby wykonaé

potaczenie réwnolegte X000

ANDIIM X001 // dodaj priorytetowy styk szybkiej reakcji normalnie zamkniety X001 aby wykonac
potgczenie szeregowe z X000

OUT Y000 //dodaj YOO0O jako cewke wyjsciowa.

POP

EBMIA.PL 10



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

T e

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Schemat drabinkowy:

X000 xeo1 veoo

g {1} { )
xeazJ
— |

LDP/ANDP/ORP

1. Tainstrukcja jest instrukcjg uruchomienia styku impulsowego reagujgcego na narastajgce zbocze sygnatu,
ustawia okreslony bit jako styk wejsciowy . Styk zamyka sie na okres skanowania tylko przy narastajgcym
zboczu (OFF do ON) bitu.

Niniejsza instrukcja przedstawia styk _| t |_ w schemacie drabinkowym.

3. W tabeli instrukcji, styki wejsciowe mozna rowniez potgczy¢ przez ANDP (instrukcja potaczenia
szeregowego styku impulsowy reagujacego na narastajgce zbocze sygnatu) i ORP (instrukcja potgczenia
réwnolegtego styku impulsowego reagujgcego na narastajgce zbocze sygnatu) (patrz przyktad).

Ustawienia danych:

(s) Bit uzywany jako styk impulsowy reagujgcy na | X/Y/M/T/C/S - Wartos¢
narastajace zbocze sygnatu logiczna

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000, cewka bedzie zamknieta gdy X000 bedzie w pozycji
ON

OR X002 // dodaj styk normalnie otwarty X002 aby wykona¢ potgczenie réwnolegte z X000

ANDP X001 // dodaj styk impulsowy reagujacy na narastajgce zbocze sygnatu X001 aby wykonac

potgczenie szeregowe z X000

SET Y000 K1 //ustaw Y000

POP
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Schemat drabinkowy:

XOOO' |X001 Yeeo

I { | {s)
K1
X002

LDF/ANDF/ORF

1. Tainstrukcja jest instrukcjg uruchomienia styku impulsowego reagujacego na opadajgce zbocze sygnatu,
ustawia okreslony bit jako styk wejsciowy . Styk zamyka sie na okres skanowania tylko przy opadajgcym
zboczu (ON do OFF) bitu.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia styk _| l |_ w schemacie drabinkowym.

3. W tabeli instrukcji, styki wejsciowe mozna rowniez potgczy¢ przez ANDF (instrukcja potgczenia
szeregowego styku impulsowy reagujgcego na opadajgce zbocze sygnatu) i ORF (instrukcja potgczenia
réwnolegtego styku impulsowego reagujgcego na opadajace zbocze sygnatu) (patrz przyktad).

Ustawienia danych:

(s) Styk impulsowy reagujacy na opadajace X/Y/M/T/C/S - Wartos¢
zbocze sygnatu logiczna

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000, cewka bedzie zamknieta gdy X000 bedzie w pozycji
ON

OR X002 // dodaj styk normalnie otwarty X002 aby wykona¢ potgczenie rownolegte z X000

ANDF X001 // dodaj styk impulsowy reagujacy na opadajgce zbocze sygnatu X001 aby wykona¢

potgczenie szeregowe z X000

SET Y000 K1 //ustaw Y0OO.

POP
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Schemat drabinkowy:
X000 X001
— | { 4
X%Z}J
—

MEP

1. Tainstrukcja jest instrukcjg wigczania (stan przewodzenia) na okres skanowania przy narastajgcym zboczu (OFF
do ON) operacji poprzedzajacej. Ta instrukcja wytgcza (stan nieprzewodzacy) w przypadkach innych niz zbocze
narastajgce operacji poprzedzajace;j.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia —+— w schemacie drabinkowym.

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000, cewka bedzie zamknieta gdy X000 bedzie w pozycji
ON

OR X002 // dodaj styk normalnie otwarty X002 aby wykona¢ potgczenie rownolegte z X000

MEP // wtgcz przy narastajgcym zboczu bedgcej wynikiem operacji poprzedzajacej

SET Y000 K1 //ustaw Y0O0O.

POP

Schemat drabinkowy:

MEF

1. Tainstrukcja jest instrukcjg wtgczania (stan przewodzenia) na okres skanowania przy opadajgcym zboczu (ON do
OFF) operacji poprzedzajacej. Ta instrukcja wytacza (stan nieprzewodzacy) w przypadkach innych niz zbocze
opadajgce operacji poprzedzajace;j.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia —*+— w schemacie drabinkowym.

EBMIA.PL 13
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Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000, cewka bedzie zamknieta gdy X000 bedzie w pozycji
ON

OR X002 // dodaj styk normalnie otwarty X002 aby wykona¢ potgczenie rownolegte z X000

MEP // wtacz przy narastajgcym zboczu bedgcym wynikiem operacji wyprzedzajgce;j

SET Y000 K1 //ustaw Y0O0O.

POP

Schemat drabinkowy:
_ Nef ]
X%@I Yeeo

:J + {I(51)
INV

1. Tainstrukcja jest instrukcjg odwracajgcg wynik operacji poprzedzajace;j.

2. Niniejsza instrukcja przedstawia —— w schemacie drabinkowym.

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000

LD MO000 // dodaj styk normalnie otwarty X000, cewka bedzie zamknieta gdy X000 bedzie w pozycji
ON

INV // odwrdé wynik operacji

OUT Y000 //wiacz, gdy M0OOO jest wytgczone, wytacz, gdy M0OO jest wigczone

POP

___________________________________________________________________________________________________________|
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Schemat drabinkowy:
Mo Yeol
— ()

ouT

1. To instrukcja wyprowadzania wyniku operacji do okreslonego bitu wyjsciowego.
2. Niniejsza instrukcja przedstawia —( = w schemacie drabinkowym.

Ustawienia danych:

(s) Bit uzywany jako styk wyjsciowy Y/M/S - Wartos¢

logiczna

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

OUT Y000 //wtacz, gdy X000 jest wtgczone, wytacz, gdy X000 jest wytgczone
POP

Schemat drabinkowy:

X000 Yoeo

f { )

—

UWAGA
Nie dodawaj dwdch lub wiecej wyjs¢ OUT tego samego adresu bitowego w schemacie drabinkowym, w
rzeciwnym razie wyjscie moze zostac zablokowane. Rysunek ponizej pokazuje przyktad nieprawidtowej instrukcji.

:(668

:(GBB
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OUTIM

1. To instrukcja wyprowadzania wyniku operacji do bitu wyjsciowego, niezaleznie od okresu skanowania PLC.
2. Niniejsza instrukcja przedstawia —{|>—w schemacie drabinkowym.

Ustawienia danych:

(s) Bit uzywany jako priorytetowy styk wyjsciowy | Y/M/S - Wartos¢

szybkiej reakcji logiczna

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

OuUTIM Y000 // wtgcz bezzwtocznie, gdy X000 jest wigczone, wytgcz bezzwtocznie, gdy X000 jest
wyfaczone
POP

Schemat drabinkowy:

Ll

X000 Y
1 { I
I \

SET

1. To instrukcja ustawiania (do wartosci 1) okreslonego bitu i kolejnych.
2. Niniejsza instrukcja przedstawia —(s}—w schemacie drabinkowym.

Ustawienia danych:

(s) Adres pierwszego z ciggu Y/M/S - Wartos¢ logiczna
bitow
(L) Ustaw liczbe operacji K/H zalezny od 32-bitowa liczba catkowita bez
przypadku znaku

___________________________________________________________________________________________________________|
EBMIA.PL 16



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Elementy Budowy Maszyn i Automalykl

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

SET YOO K16 // ustaw bity od YOO do Y015
POP

Schemat drabinkowy:

xe00 Y000
I \ S )
K16

—

SETIM

1. To instrukcja ustawiania (do wartosci 1) okreslonego bitu i kolejnych, niezaleznie od okresu skanowania
PLC.
2. Niniejsza instrukcja przedstawia —{)— w schemacie drabinkowym.

Ustawienia danych:

(s) Pierwszy z priorytetowych | Y/M/S - Wartos¢ logiczna
bitéw szybkiej reakcji

(L) Ustaw liczbe operacji K/H zalezny od przypadku 32-bitowa liczba catkowita bez
znaku

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

SETIM YOO K16 // ustaw bezzwtocznie bity od Y000 do Y015
POP

___________________________________________________________________________________________________________|
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Schemat drabinkowy:
X000 Y000
‘—1 f {s1) H
K16 |

RST

1. To instrukcja resetowania (do wartosci 0) okreslonego bitu i kolejnych.
2. Niniejsza instrukcja przedstawia —(*)— w schemacie drabinkowym.

Ustawienia danych:

(s) Adres pierwszego z Y/M/S - Wartos¢ logiczna
ciggu bitow
(L) Ustaw liczbe operacji | K/H zalezny od przypadku 32-bitowa liczba catkowita bez
znaku
Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

RST YOO K16 // zresetuj bity od Y000 do Y015
POP

Schemat drabinkowy:

K16
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RSTIM

1. To instrukcja resetowania (do wartosci 0) okreslonego bitu i kolejnych, niezaleznie od okresu skanowania
PLC.
2. Niniejsza instrukcja przedstawia —*)— w schemacie drabinkowym.

Ustawienia danych:

(s) Pierwszy z Y/M/S - Wartos¢ logiczna
priorytetowych bitow
szybkiej reakcji

(L) Ustaw liczbe operacji | K/H zalezny od 32-bitowa liczba catkowita bez
przypadku znaku

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000

LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

RSTIM YOO K16 // zresetuj bezzwtocznie bity od Y000 do YO15
POP

Schemat drabinkowy:

xe00 Y000
I \ RI )
K16

ALT

Gdy ta instrukcja jest wtgczona, okreslony bit bedzie odwracany (ON <-> OFF) w kazdym cyklu skanowania PLC. Gdy
to polecenie jest wytgczone, odwracanie jest zatrzymane.

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie, ktére wiacza - Wartos¢ logiczna
lub wytgcza polecenia

(ouT) Adres bitu do Y/M/S - Wartos¢ logiczna
odwracania

___________________________________________________________________________________________________________|
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Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000,

ALT Y000 //Gdy X000 jest wtgczone, YO odwraca sie w kazdym czasie cyklu PLC
POP

Schemat drabinkowy:

XOOOl LT OUT:Y@eo

ALTP

Okreslony bit bedzie odwracany (ON <-> OFF) raz przy narastajgcym zboczu sygnatu bitu wejsciowego.

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie, ktore wigcza - Wartos¢ logiczna
lub wytgcza polecenia

(ouT) Bit do odwracania Y/M/S - Wartos¢ logiczna

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000 // dodaj styk normalnie otwarty X000

ALTP Y000 // przy narastajagcym zboczu X000 YO odwrdci sie raz
POP

Schemat drabinkowy:

XOOOl ALTP OUT:Yeeo
I
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INSTRUKCJE POROWNANIA

Uwagi
1. Instrukcje zamieszczone w tym rozdziale wykonujg operacje poréwnywania wartosci danych réznych typoéw.

2. Istniejg 3 typy danych: WORD, DWORD i FLOAT, szczegéty w tabeli ponizej.

WORD 16-bitowa liczba catkowita ze znakiem -32768~32767
DWORD 32-bitowa liczba catkowita ze znakiem -2147483648~2147483647
FLOAT Zmiennoprzecinkowe +1.17549e-38F~+3.40282e+38F

3. Istnieje kilka rodzajow rejestrow lub wejsé, ktérych mozna uzy¢ do poréwnania.

Stata dziesietna, moze by¢ liczbg catkowitg lub

dziesietna.

Kod szesnastkowy, uzywany do wypetnienia bajtéw - -
rejestru.

Wewnetrzny rejestr danych PLC. Dziesietny 0~8233
Rejestr danych ,timera” Dziesietny 0~255
Rejestr danych licznika zliczajgcego zbocze Dziesietny 0~255
narastajace.

Rejestr danych wejscia analogowego. Dziesietny 0~31
Rejestr danych wyjscia analogowego. Dziesietny 0~31

Rejestr indeksu, ktéry dodaje przesuniecie adresu.
(Przyktad uzycia zamieszczony w pozycji Dziesietny 0~7
LDW=/LDD=/LDF=)

LDW=/LDD=/LDF=

1. Te instrukcje sg instrukcjami poréwnawczymi EQ (ang. equal to - réwna sie), ktore poréwnujg dwie
wartosci typu WORD/DWORD/FLOAT.
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2. Gdy pierwsza warto$¢ jest rowna drugiej, styk zamyka sie, w przeciwnym razie styk otwiera sie.

3. Niniejsza instrukcja przedstawia —fw-p Ao A=y schemacie drabinkowym.
W tabeli instrukcji styki wejsSciowe mozna rowniez podtgczy¢ za pomocg AW=/AD=/AF= (instrukcja
potaczenia szeregowego stykdw poréwnawczych EQ) i ORW=/ORD=/ORF= (instrukcja potaczenia
réwnolegtego stykéw poréwnawczych EQ) (patrz przyktad ).

Ustawienia danych:

LDW=

(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV/TV/AI/AQO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDD=

(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDF=

(s1) Pierwsza warto$é K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
do poréwnania 38F~+3.40282e+38F
(s2) Druga wartos¢ do | K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
poréwnania 38F~+3.40282e+38F
Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000
LDW<= D0 D1 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy DO i D1
ORW«<= D4 D5 // dokonaj poréwnania (mniejsze bgdz rdwne) miedzy D4 i D5, potacz wynik rdwnolegle

AW<= D2 D3 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy D2 i D3, potacz wynik szeregowo
-
EBMIA.PL 22



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

=11

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki
LDD<= D6 D8 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy D6(DWORD) i D8(DWORD)
ORD<= D14 D16 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy D14(DWORD) i D16(DWORD, potgcz wynik
réwnolegle
AD<= D10 D12 dokonaj poréwnania (mniejsze bgdz réwne)D10 i D12, potgcz wynik szeregowo
LDF<= D18 D20 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz rowne) D18(FLOAT) i D20(FLOAT)
ORF<= D26 D28 // dokonaj poréwnania (mniejsze bgdz réwne) D26(FLOAT) i D28(FLOAT), potacz
wynik szeregowo
AF<= D22 D24 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz rowne) D22(FLOAT) i D24(FLOAT), potgcz wynik
rownolegle
ORB  // potacz réwnolegle
ORB  // potacz réwnolegle
OUT Y000 //wyprowadz wyniki do wyjscia YO00
POP

Schemat drabinkowy:

'YOOO
\

—
D8
D14
D= |—
K888

D18 D22
— F= F= —
D20 D24
D26
F=
K1.234567
LDW <>/LDD <>/LDF <>

1. Te instrukcje sg instrukcjami porownawczymi NE (ang. not equal to - nie réwna sie), ktére poréwnujg dwie
wartosci typu WORD/DWORD/FLOAT.

2. Gdy pierwsza wartosc jest nieréwna drugiej, styk zamyka sie, w przeciwnym razie styk rozwiera sie.

3. Niniejsza instrukcja przedstawia —fuef —oof Hre |- w schemacie drabinkowym.

4. W tabeli instrukcji styki wejsciowe mozna rowniez podtgczy¢ za pomocg AW<>/AD<>/AF<> (instrukcja
potgczenia szeregowego stykow poréwnawczych NE) i ORW<>/ORD<>/ORF<> (instrukcja potgczenia
réwnolegtego stykdw poréwnawczych NE) (patrz przyktad ).

___________________________________________________________________________________________________________|
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Ustawienia danych:

LDW<>

(s1) Pierwsza wartosé K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDD<>

(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV32 - 32-bitowa liczba
do poréwnania 2147483648~2147483647 catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV32 - 32-bitowa liczba
poréwnania 2147483648~2147483647 catkowita ze znakiem
LDF<>

(s1) Pierwsza warto$é K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
do poréwnania 38F~+3.40282e+38F
(s2) Druga wartos¢ do | K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
poréwnania 38F~+3.40282e+38F
Przykfad

Lista instrukcji:

Network 000
LDW<> DO D1 // dokonaj poréwnania (nieréwne) miedzy DO i D1
ORW<> D4 D5 // dokonaj poréwnania (nieréwne) miedzy D4 i D5, potgcz wynik réwnolegle
AW<> D2 D3 // dokonaj poréwnania (nieréwne) miedzy D2 i D3, potgcz wynik szeregowo
LDD<> D6 D8 // dokonaj poréwnania (nieréwne) miedzy D6(DWORD) i D8(DWORD)
ORD<> D14 D16 // dokonaj poréwnania (nieréwne) miedzy D14(DWORD) i D16(DWORD, potgcz wynik rownolegle
AD<> D10 D12 dokonaj poréwnania (nieréwne)D10 i D12, potgcz wynik szeregowo
LDF<> D18 D20 // dokonaj poréwnania (nierdwne) D18(FLOAT) i D20(FLOAT)
ORF<> D26 D28 // dokonaj poréwnania (nierdwne) D26(FLOAT) i D28(FLOAT), potacz wynik szeregowo
AF<> D22 D24 // dokonaj poréwnania (nieréwne) D22(FLOAT) i D24(FLOAT), potacz wynik rownolegle

ORB  // potacz réwnolegle
e
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ORB // potacz réwnolegle
OUT Y000 //wyprowadz wyniki do wyjscia YO00

POP

Schemat drabinkowy:

Do D2 Yoo
— W | {wor | i« 2
D1 D3
Da
—] <> —
DS
D6 D10
—— D<> b—1—{ D<> —
D8 D12
D14
—] D<> —
D16
D18 D22
— Fo b F> }—
D20 D24
D26
— Fo> —
D28

LDW >=/LDD >=/LDF >=

1. Teinstrukcje sg instrukcjami poréwnawczymi GE (ang. greater than or equal to- wieksze badz rowne),
ktére poréwnuja dwie wartosci typu WORD/DWORD/FLOAT.

2. Gdy pierwsza wartosc jest wieksza lub rowna drugiej, styk zamyka sie, w przeciwnym razie styk otwiera
sie.

3. Niniejsza instrukcja przedstawia —fw== o= Pk schemacie drabinkowym.

4. W tabeli instrukcji styki wejSciowe mozna rowniez podtgczyé za pomocg AW>=/AD>=/AF>= (instrukcja
potaczenia szeregowego stykdw poréwnawczych GE) i ORW>=/ORD>=/0ORF>= (instrukcja potgczenia
réwnolegtego stykow poréwnawczych GE) (patrz przyktad ).

Ustawienia danych:

LDW>=
(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem

___________________________________________________________________________________________________________|
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LDD>=
(s1) Pierwsza wartosé K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDF>=
(s1) Pierwsza wartos$¢ K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
do poréwnania 38F~+3.40282e+38F
(s2) Druga wartos¢ do | K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
poréwnania 38F~+3.40282e+38F
Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000
LDW>= DO D1 // dokonaj poréwnania (wieksze badz réwne) miedzy DO i D1
ORW>= D4 D5 // dokonaj poréwnania (wieksze badz rdwne) miedzy D4 i D5, potacz wynik réwnolegle

AW>= D2 D3 // dokonaj poréwnania (wieksze bgdz rowne) miedzy D2 i D3, potgcz wynik szeregowo
LDD>= D6 D8 // dokonaj poréwnania (wieksze bgdz réwne) miedzy D6(DWORD) i D8(DWORD)
ORD>= D14 D16 // dokonaj poréwnania (wieksze badz réwne) miedzy D14(DWORD) i D16(DWORD, potgcz wynik
réwnolegle
AD>= D10 D12 dokonaj poréwnania (wieksze badz rowne)D10 i D12, potacz wynik szeregowo
LDF>= D18 D20 // dokonaj poréwnania (wieksze badz réwne) D18(FLOAT) i D20(FLOAT)
ORF>= D26 D28 // dokonaj poréwnania (wieksze badz réwne) D26(FLOAT) i D28(FLOAT), potgcz wynik szeregowo
AF>= D22 D24 // dokonaj poréwnania (wieksze bgdz rowne) D22(FLOAT) i D24(FLOAT), potgcz wynik
réwnolegle
ORB  // potacz réwnolegle
ORB // potacz réwnolegle
OUT Y000 //wyprowadz wyniki do wyjscia YO00

POP

Schemat drabinkowy:

___________________________________________________________________________________________________________|
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\

Y000
{

LDW<=/LDD<=/LDF<=

1. Te instrukcje sg instrukcjami pordwnawczymi LE (ang. less than or equal to- mniejsze badz réwne), ktére

poréwnujg dwie wartosci typu WORD/DWORD/FLOAT.

2. Gdy pierwsza wartosc¢ jest mniejsza lub réwna drugiej, styk zamyka sie, w przeciwnym razie styk otwiera

sie.

3. Niniejsza instrukcja przedstawia —fwet= o= b=y schemacie drabinkowym.

W tabeli instrukcji styki wejSciowe mozna rowniez podtgczyé za pomocg AW<=/AD<=/AF<= (instrukcja
potaczenia szeregowego stykow poréwnawczych LE) i ORW<=/ORD<=/ORF<= (instrukcja potgczenia

réwnolegtego stykéw poréwnawczych LE) (patrz przyktad ).

Ustawienia danych:

LDW<=

(s1) Pierwsza warto$é K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV/TV/AI/AQ/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDD<=

(s1)

Pierwsza wartos¢
do poréwnania

K/H/D/CV32 -

2147483648~2147483647

32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
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(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV32 - 32-bitowa liczba
poréwnania 2147483648~2147483647 catkowita ze znakiem
LDF<=
(s1) Pierwsza wartos$¢ K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
do poréwnania 38F~+3.40282e+38F
(s2) Druga wartos¢ do | K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
poréwnania 38F~+3.40282e+38F
Przykfad

Lista instrukcji:

Network 000
LDW<= D0 D1 // dokonaj poréwnania (mniejsze bgdz réwne) miedzy DO i D1
ORW«<= D4 D5 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy D4 i D5, potacz wynik réwnolegle

AW<= D2 D3 // dokonaj poréwnania (mniejsze bgdz réwne) miedzy D2 i D3, potgcz wynik szeregowo
LDD<= D6 D8 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy D6(DWORD) i D8(DWORD)
ORD<= D14 D16 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne) miedzy D14(DWORD) i D16(DWORD, potgcz wynik
réwnolegle
AD<= D10 D12 dokonaj poréwnania (mniejsze badz réwne)D10 i D12, potgcz wynik szeregowo
LDF<= D18 D20 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz rowne) D18(FLOAT) i D20(FLOAT)
ORF<= D26 D28 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz rowne) D26(FLOAT) i D28(FLOAT), potacz wynik
szeregowo
AF<= D22 D24 // dokonaj poréwnania (mniejsze badz rowne) D22(FLOAT) i D24(FLOAT), potacz wynik
réwnolegle
ORB  // potacz réwnolegle
ORB  // potacz réwnolegle

OUT Y000 //wyprowadz wyniki do wyjscia YO00

POP
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Schemat drabinkowy:

- D2 Yooo
e | (
D1 D3
D4
._.ly,k,}._
D5
D6 D1o
——| D<= —7— D<= —
D8 D12
D14
'—|D<-|—
D16
D18 D22
— Fe= p—r— Fe= —
D20 D24
D26
Fem p—
D28
LDW>/LDD>/LDF>

1. Teinstrukcje sg instrukcjami poréwnawczymi GT (ang. greater than - wieksze od), ktére poréwnujg dwie
wartosci typu WORD/DWORD/FLOAT.

2. Gdy pierwsza wartos¢ jest wieksza, styk zamyka sie, w przeciwnym razie styk otwiera sie.

3. Niniejsza instrukcja przedstawia _| W l_ _| e l_ _| " l_ w schemacie drabinkowym.
W tabeli instrukcji styki wejSciowe mozna rowniez podtgczyé za pomocg AW>/AD>/AF> (instrukcja
potgczenia szeregowego stykdw poréwnawczych GT) i ORW>/ORD>/ORF> (instrukcja potaczenia
réwnolegtego stykow poréwnawczych GT) (patrz przyktad ).

Ustawienia danych:

LDW>
(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDD>
(s1) Pierwsza wartos$é K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba catkowita
do poréwnania ze znakiem
(s2) Druga wartos$¢ do K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba catkowita
poréwnania ze znakiem
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LDF>
(s1) Pierwsza warto$¢ K/D/CV32 +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
do poréwnania
(s2) Druga warto$¢ do | K/D/CV32 +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
poréwnania
Przykfad

Lista instrukcji:

Network 000
LDW> DO D1 // dokonaj poréwnania (wieksze od) miedzy DO i D1
ORW> D4 D5 // dokonaj poréwnania (wieksze od) miedzy D4 i D5, potgcz wynik réwnolegle
AW> D2 D3 // dokonaj poréwnania (wieksze od) miedzy D2 i D3, potacz wynik szeregowo
LDD> D6 D8 // dokonaj poréwnania (wieksze od) miedzy D6(DWORD) i D8(DWORD)
ORD> D14 D16 // dokonaj poréwnania (wieksze od) miedzy D14(DWORD) i D16(DWORD, potacz wynik rownolegle
AD> D10 D12 dokonaj poréwnania (wieksze od)D10 i D12, potgcz wynik szeregowo
LDF> D18 D20 // dokonaj poréwnania (wieksze od) D18(FLOAT) i D20(FLOAT)
ORF> D26 D28 // dokonaj poréwnania (wieksze od) D26(FLOAT) i D28(FLOAT), potgcz wynik szeregowo
AF> D22 D24 // dokonaj poréwnania (wieksze od) D22(FLOAT) i D24(FLOAT), potgcz wynik réwnolegle

ORB  // potacz réwnolegle
ORB // pofacz réwnolegle
OUT Y000 //wyprowadz wyniki do wyjscia YO00

POP

Schemat drabinkowy:

Do D2 Yooo
W —— W | 1)
D1 D3
D4
— W —
D5
D6 D10
— 0> b—— D> —
D8 D12
D14
._.| D> I._
D16
D18 D22
— > ] > —
D20 D24
D26
— >
D28
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LDW</LDD</LDF<

1. Teinstrukcje sg instrukcjami poréwnawczymi LT (ang. less than - mniejsze od), ktére poréwnujg dwie
wartosci typu WORD/DWORD/FLOAT.
2. Gdy pierwsza wartosc¢ jest mniejsza niz druga, styk zamyka sie, w przeciwnym razie styk otwiera sie.

3. Niniejsza instrukcja przedstawia —wel oo A= w schemacie drabinkowym.

4. W tabeli instrukcji styki wejsciowe mozna réwniez podtgczy¢ za pomocg AW</AD</AF< (instrukcja
potaczenia szeregowego stykdow poréwnawczych LT) i ORW</ORD</ORF< (instrukcja potgczenia
réwnolegtego stykdw poréwnawczych LT) (patrz przyktad ).

Ustawienia danych:

LDW<

(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV/TV/AI/AQ/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDD<

(s1) Pierwsza warto$¢ K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
do poréwnania catkowita ze znakiem
(s2) Druga wartos¢ do | K/H/D/CV32 -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
poréwnania catkowita ze znakiem
LDF<

(s1) Pierwsza wartos$¢ K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
do poréwnania 38F~+3.40282e+38F
(s2) Druga wartos¢ do | K/D/CV32 +1.17549e- zmiennoprzecinkowy
poréwnania 38F~+3.40282e+38F
Przyktad
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Lista instrukcji:

Network 000
LDW< DO D1 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) miedzy DOi D1
ORW< D4 D5 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) miedzy D4 i D5, potgcz wynik rownolegle
AW< D2 D3 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) miedzy D2 i D3, potacz wynik szeregowo
LDD< D6 D8 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) miedzy D6(DWORD) i D8(DWORD)
ORD< D14 D16 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) miedzy D14(DWORD) i D16(DWORD, potgcz wynik réwnolegle
AD< D10 D12 dokonaj poréwnania (mniejsze od)D10 i D12, potgcz wynik szeregowo
LDF< D18 D20 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) D18(FLOAT) i D20(FLOAT)
ORF< D26 D28 // dokonaj poréwnania (mniejsze od) D26(FLOAT) i D28(FLOAT), potacz wynik szeregowo
AF< D22 D24 // dokonaj porownania (mniejsze od) D22(FLOAT) i D24(FLOAT), potacz wynik rownolegle
ORB  // potacz réwnolegle

ORB  // potacz réwnolegle
OUT Y000 //wyprowadz wyniki do wyjscia YO00

POP

Schemat drabinkowy:

Do

D2 Yoo

D14

— o<

D16

D18 D22

— e b £<

D20 D24
D26

— Fe p—

D28

CMP/CMPD/CMPF

Wprowadzenie do instrukcji

1. Ponizsze instrukcje wyprowadzajg wynik pordwnania dwdch wartosci wejsciowych do 3 kolejnych bitow
wyjsciowych. CMP jest uzywany dla wartosci typu WORD, CMPD jest uzywany dla wartosci typu DWORD, a CMPF
jest uzywany dla wartosci typu FLOAT.

2. Gdy pierwsza wartos¢ wejsciowa jest wieksza niz druga wartos¢ wejsciowa, pierwszy wyjsciowy bit jest ustawiony
na 1. Gdy pierwsza wartos¢ wejsciowa jest rowna drugiej wartosci wejsciowej, drugi wyjsciowy bit jest ustawiony
na 1. Trzeci bit wyjsciowy jest ustawiany na 1, gdy pierwsza wartos$¢ wejsciowa jest mniejsza niz druga wartosc
wejsciowa.
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Ustawienia danych:

CMP

(EN) Wigcza lub wytacza 0/1 Warto$¢
polecenie. logiczna
(IN1) Pierwsza wartos¢ do K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa
poréwnania liczba
catkowita
ze znakiem
(IN2) Druga wartos¢ do K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa
poréwnania liczba
catkowita
ze znakiem
(ouT) Pierwszy z Y/M/S - Wartosé
wyjsciowych bitéw logiczna

(EN) Witacza lub wytgcza 0/1 Wartos¢
polecenie. logiczna
(IN1) Pierwsza wartos¢ K/H/D/ 32-bitowa
do poréwnania -2147483648~2147483647 liczba
catkowita
ze znakiem
(IN2) Druga wartos¢ do K/H/D/ -2147483648~2147483647 32-bitowa
poréwnania liczba
catkowita
ze znakiem
(ouT) Pierwszy z Y/M/S - Wartosé
wyjsciowych bitow logiczna
(EN) Wtacza lub wytgcza 0/1 Wartos$¢ logiczna
polecenie.
(IN1) Pierwsza wartos¢ do K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
poréwnania
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(IN2) Druga wartos¢ do K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
poréwnania
(OuT) Pierwszy z Y/M/S - Warto$é logiczna
wyjsciowych bitow
Przykfad

Lista instrukcji:

Network 000

LD MO

CMP DO D1
POP

M100 //poréwnaj DO i D1

LD M100 //jezeli DO>D1, ustaw M100 w pozycji ON

OUT M1000
POP

LD M101 //jezeli DO=D1, ustaw M101 w pozycji ON

OUT M1001
POP

LD M102 // jezeli DO<D1, ustaw M102 w pozycji ON

OUT M1002
POP

Schemat drabinkowy:

b Network © ,

Mo CMP IN1:D@ IN2:D1
— } UT : M100

1100 M1000
=] {

M101 M1001
— | {

1102 M1002
‘—l t {

ZCP/ZCPD/ZCPF

1. Instrukcje te dziatajg poprzez porédwnanie wartosci porownywanej z przedziatem sktadajgcym sie z 2 wartosci
granicznych i wyprowadzajg wynik do 3 kolejnych wyjsé. ZCP to wartos¢ typu WORD, ZCPD to wartos$é typu

DWORD, ZCPF to wartos¢ typu FLOAT.

2. Gdy wartos¢ pordwnania jest mniejsza niz dolna wartos¢ graniczna, pierwszy z wyjsciowych bitodw jest ustawiany
na 1; Gdy wartos¢ poréwnania jest pomiedzy dolng wartoscig graniczng a gérng wartoscig graniczng (nie wieksza
niz dolna wartos¢ graniczna i nie mniejsza niz gérna wartos¢ graniczna), drugi z wyjsciowych bitéw jest ustawiany
na 1; Gdy warto$é poréwnania jest wieksza niz gérna wartos$é graniczna, trzeci z wyjsciowych bitdw jest ustawiany

nal.
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Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zatgczajgce lub wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
ZCP
(EN) Wejscie, ktore wiacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytacza polecenie.
(IN1) Wartos¢ dolnej granicy K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
przedziatu catkowita ze znakiem
(IN2) Warto$¢ gornej granicy K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
przedziatu catkowita ze znakiem
(IN3) Wartosé poréwnywana do K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
poréwnania z przedziatem catkowita ze znakiem
(ouT) Pierwszy z wyjsciowych bitéw Y/M/S - Wartos¢ logiczna
CMPD

(EN) Wejscie, ktore wtgcza lub wytgcza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie.
(IN1) Wartosc¢ dolnej granicy przedziatu K/H/D/ -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(IN2) Wartosc¢ gornej granicy przedziatu K/H/D/ -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(IN3) Warto$¢ poréwnywana do K/H/D/ -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
poréwnania z przedziatem catkowita ze znakiem
(OuT) Pierwszy z wyjsciowych bitow Y/M/S - Wartos¢ logiczna
CMPF
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(EN) Wejscie, ktore wiacza lub wytgcza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie.
(IN1) Wartos¢ dolnej granicy przedziatu K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN2) Warto$¢ gornej granicy przedziatu K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN3) Warto$¢ poréwnywana do K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
poréwnania z przedziatem
(ouT) Pierwszy z wyjsciowych bitéw Y/M/S - Wartos¢ logiczna
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD MO

ZCP K100 K200 DO Y000 //Gdy D0<K100, Y000 jest w pozycji ON; Gdy K100<=D0<=K200,
Y001 jest w pozycji ON; Gdy DO>K200, Y002 jest w pozycji ON
POP

Schemat drabinkowy:

ZCP IN1:K100 IN2:K200
I [IN3:D@ OUT:Y000
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INSTRUKCJE KONWERSII
Uwagi
1. Kod BIN jest kodem binarnym, rysunek ponizej pokazuje sposéb jego kodowania.

1234 =2"0427+26 4+ 2% + 2!

BIN

2. Kod BCD jest zakodowanym binarnie kodem dziesietnym, ktory konwertuje kazdg cyfre dziesietng liczby na 4-
bitowy kod binarny, a jego metode kodowania pokazano na rysunku ponizej.

1234 =1x103+2 x 102+ 3 x 101 + 4 x 10°

:ill
BCD

3. Moga wystgpic btedy konwers;ji, a system posiada specjalne bity do rejestrowania tych bteddéw:

M8168 - operacja nie powiedzie sie, gdy dane DWORD sg zbyt duze, aby mozna je byto przekonwertowaé na
WORD; marker zostanie ustawiony w pozycji ON.

M8169 - konwersja BIN na BCD jest prawidtowa, jesli kod BCD jest wiekszy niz 0x9999; ten marker zostanie
ustawiony w pozycji ON.

WTOD

Ta instrukcja konwertuje dane WORD na dane DWORD i przechowuje przekonwertowane dane w okreslonych
rejestrach D.

Ustawienia danych:

(EN) Whtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna

(IN) Dane WORD do K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
przekonwertowania catkowita ze znakiem

(ouT) Rejestr danych D do D - 32-bitowa liczba
przechowywania catkowita ze znakiem
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przekonwertowanych danych
DWORD

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

WTOD DO D1 //przekonwertuj dane WORD z DO na dane typu DWORD i zapisz otrzymane dane w D1D2
POP

Schemat drabinkowy:

DTOW

1. Ta instrukcja konwertuje dane DWORD na dane WORD i przechowuje przekonwertowane dane w
okreslonych D-rejestrach.

2. Jezeli dane typu DWORD s3 zbyt duze do konwersji, wtgcza sie flaga przepetnienia rejestru bitowego M8169,
a wyjsciowy rejestr D nie wyswietli danych poprawnie.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Dane DWORD do K/H/D/ -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
przekonwertowania catkowita ze
znakiem
(ouT) D-rejestr do przechowywania D - 32-bitowa liczba
przekonwertowanych danych catkowita ze
WORD znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
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DTOW DO D1 //przekonwertuj dane DWORD z DOD1 na dane typu WORD i zapisz otrzymane dane w D2
POP

Schemat drabinkowy:

PTOW IN:DO OUT:D2

by

DTOF

1. Tainstrukcja konwertuje dane typu DWORD na dane typu FLOAT i przechowuje przekonwertowane dane w

okreslonych D-rejestrach.

Ustawienia danych:

(EN)

Witacza lub wytgcza polecenie.

0/1

Wartosé logiczna

(IN)

Dane DWORD do
przekonwertowania

K/H/D/

+1.17549e-38F~+3.40282e+38F

zmiennoprzecinkowy

(ouT)

D-rejestr do przechowywania
przekonwertowanych danych
FLOAT

+1.17549e-38F~+3.40282e+38F

zmiennoprzecinkowy

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

DTOF DO D1 //przekonwertuj dane DWORD z DOD1 na dane typu FLOAT i zapisz otrzymane dane w
D2D3
POP

Schemat drabinkowy:

XOOQl

DTOF IN:D@ OUT:D2
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BIN/BIND

1. Ta instrukcja konwertuje dane BCD do danych w formacie BIN i przechowuje przekonwertowane dane w
okreslonych komérkach D. (szczegétowe informacje o danych BCD i BIN w podpunkcie uwagi). Instrukcja BIN
jest uzywana dla danych 16-bitowych, BIND jest uzywana dla danych 32-bitowych.

2. Jezeli konwersja jest niemozliwa, flaga przepetnienia rejestru bitowego M8168 zostanie ustawiona w pozycji
1/ON.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna

(IN) 16-bitowe dane BCD do K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0x9999 16-bitowy kod BCD
przekonwertowania

(ouT) D-rejestr do przechowywania D/CV/TV/AO/V/Z 16-bitowy kod BIN
przekonwertowanych danych BIN

BIND
(EN) Witacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN) 32-bitowe dane BCD do K/H/D/CV 0x0000000~0x9999999 32-bitowy kod
przekonwertowania BCD
(ouT) D-rejestr do przechowywania D/cv 32-bitowy kod
przekonwertowanych danych BIN BIN
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
BIN HO0234 DO//przekonwertuj kod BCD 234 na dane typu BIN i zapisz otrzymane dane w DO
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POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI !IN IN:H@234 OUT:De
I

BCD/BCDD

1. Ta instrukcja konwertuje dane BIN na dane BCD i zapisuje przekonwertowane dane w okreslonych D-
rejestrach. (szczegétowe informacje o danych BCD i BIN w podpunkcie uwagi). Instrukcja BCD jest uzywana
dla danych 16-bitowych, BCDD jest uzywana dla danych 32-bitowych.

2. Jezeli konwersja jest niemozliwa, flaga przepetnienia rejestru bitowego M8168 zostanie ustawiona w pozycji

1/ON.
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN) 16-bitowe dane BIN do K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod BIN

przekonwertowania

(ouT) D-rejestr do przechowywania D/CV/TV/AO/V/Z 16-bitowy kod BCD
przekonwertowanych danych BIN

BCDD
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN) 32-bitowe dane BIN do K/H/D/CV 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod BCD

przekonwertowania

(ouT) D-rejestr do przechowywania D/CV 32-bitowy kod BCD
przekonwertowanych danych BCD
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Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

BCD HO0234 D1//przekonwertuj kod BIN Z DO na dane typu BCD i przechowuj otrzymane dane w D1
POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI !CD IN:DO OUT:D1 ”
T

ROUND

1. Ta instrukcja zaokragla dane typu FLOAT do danych typu DWORD i przechowuje przekonwertowane dane w
okreslonym D-rejestrze. Dane FLOAT sg zaokrgglane w dét, jesli utamkowa cze$¢ danych FLOAT jest mniejsza niz
0,5; w przeciwnym razie jest zaokraglana w gore.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN) Dane FLOAT do zaokraglenia K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) D-rejestr do przechowywania D - 32-bitowa liczba
zaokraglonych danych DWORD catkowita ze znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
ROUND K4.56 DO //zaokraglij w gére K4.56 do K5 i przechowuj otrzymane dane w DOD1
POP
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Schemat drabinkowy:

X000 OUND IN:K4.56 OUT:D@

TRUNC

1. Ta instrukcja obcina dziesietng czes¢ danych w formacie FLOAT i konwertujgc je na dane typu DWORD;
przechowuje przekonwertowane dane w okreslonym D-rejestrze.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Dane FLOAT do obciecia K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(OUuT) D-rejestru do przechowywania D - 32-bitowa liczba
zaokraglonych danych DWORD catkowita ze znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
TRUNC K4.56 DO //zaokraglij w d6t K4.56 do K4 i przechowuj otrzymane dane w DOD1
POP

Schemat drabinkowy:

XOOOl [TRUNC IN:K4.56 OUT:D@
I
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INSTRUKCJE OPERACII LOGICZNYCH

Uwagi
Instrukcje w tym rozdziale wykonujg logiczne operacje bitowe na danych WORD (16-bitowych) lub DWORD (32-
bitowych). Operacje logiczne obejmujg operacje odwrdcenia (INV), operacje ,,i” (AND), operacje ,,lub” (OR),
operacje alternatywy roztgcznej (XOR) i operacje dopetnienia (NEG). INV i NEG dziatajg na pojedynczym kodzie;
AND, OR, XOR dziataja na dwdch kodach, szczegdty zawarte w tabelach ponizej.

INV Odwrdéé kazdy bit kodu. OxFFFF 0x0000

Odwrdé¢ kazdy bit kodu i dodaj 1 do
NEG wyniku, aby uzyskac uzupetnienie, ktore OxFFFF 0x0001
jest negatywng forme kodu zrédtowego.

0 0 0

Odpowiednie bity dwdch kodow sg dodawane i wynik jest
AND wyprowadzany. (Jesli co najmniej jeden bit ma wartosc 0, 0 1 0
wynikiem operacji jest 0, w przeciwnym razie wynikiem jest 1 0 0
1).
1 1 1
0 0 0
Wykonaj operacje ,,lub” na kazdym odpowiednim bicie
OR dwadch koddw i wynik wyjsciowy. (Jesli co najmniej jeden z 0 1 1
dwadch bitow ma wartosc 1, wynikiem operacji jest 1, w 1 0 1
przeciwnym razie wynikiem jest 0).
1 1 1
0 0 0
Wykonaj operacje alternatywy roztgcznej na kazdym
XOR odpowiednim bicie dwdch kodéw i wynik wyjsciowy. (Jesli 0 1 1
dwa bity sg rézne, wynikiem operacji jest 1, w przeciwnym 1 0 1
razie wynikiem jest 0).
1 1 0

INVW/INVD
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Instrukcje te wykonujg operacje odwrdcenia na kodzie wejsciowym i przechowujg wynik w okreslonym rejestrze.
INVW dotyczy danych WORD, INVD dotyczy danych DWORD. Szczegdty operacji odwracania znajdujg sie w
uwagach w tym rozdziale.

Ustawienia danych:

INVW
(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN) Kod do wykonania operacji odwracania. K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
(OuT) D-rejestr do przechowywania kodu D/CV/TV/AO/V/Z 16-bitowy kod
wyjsciowego

INVD
(EN) Witacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN) Kod do wykonania operacji K/H/D/ 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
odwracania.
(ouT) D-rejestr do przechowywania kodu D 32-bitowy kod
wyjsciowego

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

INVW DO D1 // wykonaj operacje odwrdcenia na kodzie w DO i zapisz wynik w D1

POP
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Schemat drabinkowy:

INVW IN:D@ OUT:D1

ANDW/ANDD

Instrukcje te wykonujg operacje na kodach wejsciowych i przechowujg wynik w okreslonym rejestrze. ANDW

dotyczy danych WORD, ANDD dotyczy danych DWORD. Szczegdty operacji zawarte s3 w punkcie uwagi na poczatku
tego rozdziatu.

Ustawienia danych:

ANDW

(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
AND
(IN2) Drugi kod do wykonania operacja AND K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
(OUuT) D-rejestr do przechowywania kodu D/CV/TV/AQO/V/Z - 16-bitowy kod
wyjsciowego
ANDD
(EN) Witgcza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/ 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
AND
|
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(IN2) Drugi kod do wykonania operacja K/H/D 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
AND

(ouT) D-rejestr do przechowywania kodu D - 32-bitowy kod
wyjsciowego

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

ANDW DO D1 D2 // wykonaj operacje AND na kodach w DO i D1, a wynik zapisz w D2

POP

Schemat drabinkowy:

Xeee ANDW IN1:D@ IN2:D1
} T:D2

ORW/ORD

Instrukcje te wykonujg operacje na kodach wejsciowych i przechowujg wynik w okreslonym rejestrze. ORW
dotyczy danych WORD, ORD dotyczy danych DWORD. Szczegdty operacji zawarte sg w punkcie uwagi na poczatku
tego rozdziatu.

Ustawienia danych:

ORW
(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartosé logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
OR
(IN2) Drugi kod do wykonania operacja OR K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
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(OUT) D-rejestr do przechowywania kodu D/CV/TV/AQO/V/Z - 16-bitowy kod
wyjsciowego

ORD
(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartosc logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/ 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
OR
(IN2) Drugi kod do wykonania operacja OR K/H/D 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
(ouT) D-rejestr do przechowywania kodu D - 32-bitowy kod
wyjsciowego

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

ORW DO D1 D2 // wykonaj operacje OR na kodach w DO i D1, a wynik zapisz w D2

POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI ORW IN1:D@ IN2:D1 OUT:D2
I

XORW/XORD

Instrukcje te wykonujg operacje XOR na kodach wejsciowych i przechowujg wynik w okreslonym rejestrze. XORW
dotyczy danych WORD, XORD dotyczy danych DWORD. Szczegdty operacji XOR zawarte sg w punkcie uwagi na
poczatku tego rozdziatu.
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Ustawienia danych:

XORW
(EN) WH1acza lub wytgcza polecenie. Wartos¢ logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
XOR
(IN2) Drugi kod do wykonania operacja XOR K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
(OUT) D-rejestr do przechowywania kodu D/CV/TV/AQO/V/Z - 16-bitowy kod
wyjsciowego
XORD
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. Wartosé logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/ 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
XOR
(IN2) Drugi kod do wykonania operacja K/H/D 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
XOR
(ouT) D-rejestr do przechowywania kodu D - 32-bitowy kod
wyjsciowego
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
XORW DO D1 D2 // wykonaj operacje XOR na kodach w DO i D1, a wynik zapisz w D2
POP
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Schemat drabinkowy:

X000 KORW IN1:DO IN2:D1
| UT:D2

NEGW/NEGD

Instrukcje te wykonujg operacje dziatania uzupetniajgcego na kodach wejsciowych i przechowujg wynik w
okreslonym rejestrze. NEGW dotyczy danych WORD, NEGD dotyczy danych DWORD. Szczegéty operacji NEG
zawarte sg w punkcie uwagi na poczatku tego rozdziatu.

Ustawienia danych:

NEGW

(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna

(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod
NEG

(IN2) Drugi kod do wykonania operacja NEG K/H/D/CV/TV/AI/AO/V/Z 0x0000~0xFFFF 16-bitowy kod

(OuT) D-rejestr do przechowywania kodu D/CV/TV/AO/V/Z - 16-bitowy kod
wyjsciowego

NEGD

(EN) Witgcza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN1) Pierwszy kod do wykonania operacja K/H/D/ 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
NEG
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(IN2) Drugi kod do wykonania operacja K/H/D 0x00000000~0xFFFFFFFF 32-bitowy kod
NEG

(ouT) D-rejestr do przechowywania kodu D - 32-bitowy kod
wyjsciowego

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
NEGW DO D1 D2 // wykonaj operacje NEG na kodzie w DO, a wynik zapisz w D1

POP

Schemat drabinkowy:

XQOQI NEGW IN:De OUT:D1
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INSTRUKCJE TRANSFERU
Uwagi

Instrukcje w tym rozdziale przenoszg dane o okreslonej dtugosci do okreslonych rejestréw. Dtugosé danych moze
byc¢ rézna, szczegodty w tabeli ponizej.

BIT Minimalna jednostka danych -
NIBBLE (potbajt) 4 bity SMovV
BAIT 8 bitow -
WORD 16 bitowe dane typu WORD MOV, MVBLK, FMOV, XCH
DOUBLE-WORD 32 bitowe dane typu DWORD i MOVD/MOVF, MVDBLK, FMOVD, XCHD/XCHF
FLOAT.
MOV/MOVD/MOVF

Instrukcje te kopiujg dane z rejestrow zrédtowych i przechowuja je w rejestrach docelowych. MOV jest dla danych
WORD, MOVD dla danych DWORD, MOVF dla danych FLOAT.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. Wartosé logiczna
(IN) Rejestr zrodtowy. D/CV/TV/AI/AO/V/Z - 16-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
(OuT) Rejestr docelowy D/CV/TV/AO/V/Z - 16-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
MOVD
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(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Rejestr zrédtowy. K/H/D/CV - 32-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
(OuT) Rejestr docelowy D/cV - 32-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
MOVF
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Rejestr zrédtowy. K/D/Al/AO - zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr docelowy D - zmiennoprzecinkowy
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
MOV DO D1 // skopiuj dane WORD z DO i zapisz w D1
POP

Schemat drabinkowy:

XOOOl MOV IN:D@ OUT:D1
I

MVBLK/MVDBLK

Instrukcje te kopiujg dane WORD/DOUBLE-WORD okreslonej dtugosci z rejestréow zrédtowych i przechowujg je w
rejestrach docelowych. MVBLK jest instrukcjg dla danych WORD, MVDBLK dla danych DOUBLE-WORD.
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Ustawienia danych:

MVBLK
(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(S) Rejestr zrodtowy. D/CV/TV/AI/AO/NV/Z - 16-bitowy kod
(D) Rejestr docelowy D/CV/TV/AQO/V/Z - 16-bitowy kod
(N) llo$¢ danych stownych do K/H/D 1~1024 16-bitowa liczba
przestania catkowita bez znaku
MVDBLK
(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(S) Rejestr zrodtowy. D/CV/TV/AI/AO/V/Z - 32-bitowy kod
(D) Rejestr docelowy D/CV/TV/AQO/V/Z - 32-bitowy kod
(N) llo$¢ danych DOUBLE-WORD K/H/D 1~1024 16-bitowa liczba
do przestania catkowita bez znaku
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
MVBLK DO D5 K10 // skopiuj dane z DO-D9 i zapisz w D4-D14
POP
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Schemat drabinkowy:

: MVBLK S:D@ D:D5 N:K10

FMOV/FMOVD

Instrukcje te kopiujg dane WORD/DOUBLE-WORD z rejestréw zrodtowych i przechowuja je w wielu ciggtych
rejestrach docelowych. FMOV jest instrukcjg dla danych WORD, FMOVD dla danych DOUBLE-WORD.

Ustawienia danych:

FMOV
(EN) Wiacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(S) Rejestr zrodtowy. D/CV/TV/AI/AO/V/Z - 16-bitowy kod
(T) Rejestr docelowy D/CV/TV/AO/N/Z - 16-bitowy kod
(N) llo$¢ danych stownych do K/H/D 1~1024 16-bitowa liczba
przestania catkowita bez znaku
FMOVD
(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. Wartos¢ logiczna
(S) Rejestr zrodtowy. K/H/D - 32-bitowy kod
(T) Rejestr docelowy D - 32-bitowy kod
|
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(N) llo$¢ danych DOUBLE-WORD K/H/D 1~8233 16-bitowa liczba
do przestania catkowita bez znaku

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
FMOV K100 D5 K5 // skopiuj K100 i zapisz w D5-D9

POP

Schemat drabinkowy:

P M1 ’ FMOV S:K10@ T:D5 N:K5
I
SMOV

1. Tainstrukcja jest instrukcjg przesuniecia cyfrowego, ktdra dystrybuuje i faczy dane w jednostkach pétbajtéw (4
bity).

2. Tainstrukcja konwertuje kod binarny w rejestrze zrodtowym (SV) i rejestrze docelowym (D) na kod BCD (0x0000
do 0x9999). Pétbajty dtugosci (SC), poczawszy od (SS)-tego pdtbajtu, sg przesytane do rejestru docelowego (D)
zaczynajgc od (DS)-tego potbajtu, konwertowane na kod binarny, a nastepnie zapisywane w rejestrze docelowym
(D).

Ustawienia danych:

SMOV
(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(SV) Rejestr zrodtowy. K/H/D/CV/TV/AI/AO/ - 16-bitowy kod BIN
V/Z
(SS) Poczatkowa pozycja pétbajt K/H 1~4 16-bitowa liczba
przesuniecia catkowita bez znaku
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llo$¢ potbajtow do przesuniecia K/H 1~4 16-bitowa liczba
(sC) catkowita bez znaku
(DV) Rejestr docelowy D/CV/TV/AO/V/Z - 16-bitowy kod BIN
(DS) Bit docelowy K/H 1~4 16-bitowa liczba
catkowita bez znaku

Przyktad:

=] Element Parameter Setting -

Element Parameter Setting

Move o _F EE

SMOV Shift and move v
SV(Source) D1
S5(Source Bit) K4
SC{Count) K2
DV{Destination) D2

D5(Destination Bit) L3

Parameter WORD]5ource( DOV TV AL AQNSL LW
Description

Elerment
Comment

) Help(H)

Lista instrukcji:
Network 000
LDPM1

MOV K4321 D1 //nadpisz 4321 in D1
MOV  K8888D2 //nadpisz 8888 in D2

POP
LD M1

SMOvV D1 K4 K2 D2K3 // Gdy M1 jest w pozycji ON, D2 jest przechowywane w 8438

POP
I ——————————————————————

EBMIA.PL 57



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Zeome, 3

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Schemat drabinkowy:

M1 MOV IN:K4321 OUT:D1

—

MOV IN:K8888 OUT:D2

M1 SMOV SV:D1 SS:K4 SC:K2

_| = V:D2 DS:K3

XCH/XCHD/XCHF

Instrukcje te wymieniajg dane z dwdch rejestrow. XCH jest dla danych WORD, XCHD dla danych DWORD, XCHF
dla danych FLOAT.

XCH
(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(L) Rejestr do wymiany. D/CV/TV/AO/V/Z - 16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(R) Rejestr do wymiany. D/CV/TV/AO/V/Z - 16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
XCHD
(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(L) Rejestr do wymiany. D - 32-bitowa liczba

catkowita ze znakiem

(R) Rejestr do wymiany. D - 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem

(EN) Wiacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos$¢ logiczna
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(L) Rejestr do wymiany. D - zmiennoprzecinkowy

(R) Rejestr do wymiany. D - zmiennoprzecinkowy
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000

LDP M7
XCH D5 D6 //Wymien dane D5 i D6

POP

Schemat drabinkowy:

XCH L:D5 R:D6

___________________________________________________________________________________________________________|
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INSTRUKCJE OBLICZEN NA DANYCH ZMIENNOPRZECINKOWYCH

Uwagi

1. Rozdziat zawiera instrukcje obliczen na danych zmiennoprzecinkowych typu FLOAT. Obliczenia obejmuja:
dodawanie, odejmowanie, mnozenie, dzielenie, pierwiastek, sinus, cosinus, tangens, logarytm, wyktadnik,
potege, wartos¢ bezwzgledna, arcus sinus, arcus cosinus, arcus tangens, kat na radiany i radiany na kat.

2. Istniejg specjalne systemowe markery bitowe do rejestrowania btedéw obliczeniowych.
M8169: W przypadku wystgpienia przepetnienia lub niedomiaru obliczen.

M8170: Gdy wynik obliczen jest ujemny lub dane wejsciowe obliczer sg niedozwolone.
M8171: Gdy wynik obliczen wynosi 0.

M8172: Gdy dzielnik lub dzielna wynosi 0.

ADDF

1. Ponizsza instrukcja dodaje jedne dane typu FLOAT (sktadnik sumy) do innych (sktadnik sumy) i zapisuje wynik
w okreslonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze wtgczy¢ markery M8170i M8171 .

Wejscia/ wyjscia | Opis Operand Zakres Typ danych
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos$¢ logiczna
(IN2) Sktadnik sumy. K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN2) Sktadnik sumy. K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
ADDF DO D2 D4// DOD1+D2D3=D4D5
POP
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Schemat drabinkowy:

X000 ADDF IN1:DO IN2:D2
| UT :D4

SUBF

1. Ponizsza instrukcja odejmuje jedne dane typu FLOAT od innych i zapisuje wynik (réznice) w okreslonym
rejestrze.

2. Ta instrukcja moze witgczy¢ markery M8170i M8171 .

(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN1) Odjemna. K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN2) Odjemnik. K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
SUBFF DO D2 D4// DOD1-D2D3=D4D5
POP

Schemat drabinkowy:

X000 SUBF IN1:DO IN2:D2
| UT :D4

MULF

1. Ponizsza instrukcja mnozy jedne dane typu FLOAT (czynnik) z innymi (czynnikiem) i zapisuje wynik (iloczyn) w
okreslonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze wtgczy¢ markery M8170i M8171 .
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(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN1) Sktadnik mnozenia K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN2) Sktadnik mnozenia K/D 1+1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy | D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
MULF DO D2 D4// DOD1xD2D3=D4D5
POP

Schemat drabinkowy:

MULF IN1:D@ IN2:D2
UT:D4

DIVF

1. Ta instrukcja dzieli jedne dane typu FLOAT przez drugie i zapisuje wynik (réznice) w okreslonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze witaczy¢ markery M8170, M8171 i M8172 .

(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos$¢ logiczna
(IN2) Dzielna. K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN2) Dzielnik. K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujgcy | D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
DIVF DO D2 D4// DOD1+D2D3=D4D5
POP
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EBMIA.PL 62



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Elementy Budowy Maszyn i Au!omalykl

Schemat drabinkowy:

X000 PIVF IN1:D@ IN2:D2
} UT :D4

SQRT

1. Jest to instrukcja obliczania pierwiastka kwadratowego z wejsciowych danych typu FLOAT i przechowywania
wyniku w okreslonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze witgczy¢é markery M8170i M8171 .

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wartos¢ poczgtkowa do operacji K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
pierwiastkowania
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
SQRT K256 DO //SQRT(256)=D0D1 =16
POP

Schemat drabinkowy:

‘_{xoaal SQRT IN:K256 OUT:De ”
I
SIN

1. Ponizsza instrukcja instrukcja oblicza sinus wejsciowych danych typu FLOAT (kat) i zapisuje wynik w okreslonym
rejestrze. Jednostkg wejsciowg jest stopien, uzytkownik moze rowniez uzy¢ instrukcji DEG do zamiany radianéw
na stopnie.

2. Ta instrukcja moze witgczy¢ markery M8170i M8171 .
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(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Kat wejsciowy. K/D/AI/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy | D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

SIN K30 DO//SIN(30°) =D0OD1=0.5

POP

Schemat drabinkowy:

SIN IN:K30 OUT:De

COS

1. Ponizsza instrukcja oblicza cosinus wejsciowych danych typu FLOAT (kat) i zapisuje wynik w okreslonym
rejestrze. Jednostkg wejsciowa jest stopien, uzytkownik moze réwniez uzy¢ instrukcji DEG do zamiany radiandw
na stopnie.

2. Ta instrukcja moze wtgczyé markery M8170i M8171 .

(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos$¢ logiczna
(IN) Kat wejsciowy. K/D/Al/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
COS K60 DO// COS(60°) = DOD1 = 0.5
POP
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Schemat drabinkowy:

l_{xeaq COS IN:K6@ OUT:D@ “
I
TAN

1. Ta instrukcja oblicza tangens wejsciowych danych typu FLOAT (kat) i zapisuje wynik w okreslonym rejestrze.
Jednostka wejsciowa jest stopien, uzytkownik moze réwniez uzy¢ instrukcji DEG do zamiany radiandéw na stopnie.

2. Ta instrukcja moze wtgczy¢ markery M8169, M8170i M8171 .

(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Kat wejsciowy. K/D/Al/AO $1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujgcy | D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

TAN K45 DO// TAN(45°) = DOD1 = 1

POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI TAN IN:K45 0OUT:D2
I

LN

1. Ponizsza instrukcja oblicza logarytm naturalny (podstawa to stata naturalna, tj.

w przyblizeniu réwna 2,71828) wejsciowych danych typu FLOAT i przechowuje wynik w okres$lonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze witaczy¢ markery M8169, M8170 i M8171 .
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(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna

(IN) Wartosé wejsciowa — K/D/AI/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
antylogarytm.

(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.

Przykfad

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
LN DO D2//LN(DOD1) = D2D3

POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI LN IN:D@ OUT:D2
I

EXP

1. Jest to instrukcja wyznaczania wyktadnika naturalnego funkcji wyktadniczej e* (ang. natural exponential )
(podstawa to stata naturalna, tj. w przyblizeniu rowna 2,71828) wejsciowych danych typu FLOAT i przechowuje

wynik w okreslonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze wiaczy¢ marker M8171 .

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wartosé wejsciowa. K/D/AI/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujgcy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
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EXP K3 D2//EXP(3)=D2D3 = e”3
POP

Schemat drabinkowy:

‘_{XOOGI EXP IN:K3 OUT:D2 ”
I
LOG

1. Jest to instrukcja wyznaczania logarytmu dziesietnego (podstawa logarytmu jest rédwna 10) na wejsciowych
danych typu FLOAT i przechowuje wynik w okreslonym rejestrze.

2. Ta instrukcja moze wtgczyé markery M8169, M8170 i M8171.

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wartosé wejsciowa - K/D/AI/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
antylogarytm.
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy | D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
LOG K1000 D4 //LOG(K1000) = D4D5 =3
POP

Schemat drabinkowy:

M1 ; LOG IN:K100@ OUT:D4
I

POW

1. Ponizsza instrukcja poteguje dane typu FLOAT pochodzace z dwdch wejsé zmiennoprzecinkowych przechowuje
wynik w okreslonym rejestrze.
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2. Ta instrukcja moze wtgczy¢ marker M8171 .

(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN1) Podstawa K/D 1+1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(IN2) Wyktadnik potegi K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X001,
POW K10 K2 D100 //podnies K10 do potegi K2 i zapisz w D100
POP

Schemat drabinkowy:

Xeel PoW IN1:K1@ IN2:K2
| T:Dlge

ABSF

Ponizsza instrukcja oblicza wartosé¢ bezwzgledng na danych wejsciowych typu FLOAT i zapisuje wynik we
wskazanym rejestrze.

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejscie do obliczenia wartosci K/D/ +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
bezwzglednej.
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujacy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przykfad
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Lista instrukcji:

Network 000

LD M100

ABSF DO D10 //ABS(DOD1) = D10D11
POP

Schemat drabinkowy:

MlBOI ABSF IN:DO OUT:D10
I

RAD/DEG

1. Instrukcja RAD konwertuje stopnie na radiany.

2. Instrukcja DEG konwertuje radiany na stopnie.

Ustawienia danych

RAD
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wartos¢ wejsciowa (stopnie). K/D/Al/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujgcy | D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
DEG
(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wartos¢ wejsciowa (radiany). K/D/Al/AO +1.17549e-38F~+3.40282e+38F zmiennoprzecinkowy
(ouT) Rejestr wyjsciowy przechowujgcy D - zmiennoprzecinkowy
wynik.
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD M100
RAD DO D2 //zamien stopnie z DOD1 na radiany w D2D3
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LD M100

DEG D2 DO //zamien radiany z D2D3 na stopnie w DOD1
POP

E

Schemat drabinkowy:

XQOOI & IN:DO OUT:D2

X001 DEG IN:D2 OUT:D@
|
I
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INSTRUKCJE NA DANYCH TYPU INTEGER

1. |Instrukcje w tym rozdziale wykonujg obliczenia na danych typu integer (liczbach catkowitych). Obliczenia
obejmujg: dodawanie, odejmowanie, mnozenie, dzielenie, inkrementacje, dekrementacje, silnie i wartos¢
bezwzgledna.

2. Istniejg specjalne systemowe bity, rejestrujgce btedy obliczeniowe:
M8169: Gdy w obliczeniach wystepuje przepetnienie lub niedopetnienie.
M8170: Gdy wynik obliczen to minus lub dane wejsciowe obliczen to niedozwolone minusy.
M8171: Gdy wynik obliczenia wynosi 0.

M8172: Gdy dzielnik dzielenia wynosi 0.

ADD/ADDD

1. Ponizsza instrukcja dodaje dane typu integer jednego wejscia (sktadnik sumy) do danych typu integer innego
wejscia (sktadnik sumy) i zapisuje wynik w okreslonym rejestrze. Instrukcja ADD jest dla 16-bitowych liczb
catkowitych ze znakiem, ADDD jest dla 32-bitowych liczb catkowitych ze znakiem.

2. Ta instrukcja moze wiaczy¢ markery M8169, M8170i M8171 .

ADD
(EN) Witacza lub wytgcza 0/1 Wartos$¢ logiczna
polecenie.
(IN2) Sktadnik sumy. K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(IN2) Sktadnik sumy. K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/TV/CV/AQO/V/Z - 16-bitowa liczba
przechowujacy wynik. catkowita ze znakiem
ADDD
(EN) Witacza lub wytacza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie.
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(IN2) Sktadnik sumy. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(IN2) Sktadnik sumy. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/CV - 32-bitowa liczba
przechowujgcy wynik. catkowita ze znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
ADD DO D1 D2// DO+D1=D2
POP

Schemat drabinkowy:

XOGOI ADD IN1:D@ IN2:D1 OUT:D2
r

SUB/SUBD
1. Ponizsza instrukcja odejmuje dane typu integer jednego wejscia od danych integer innego wejscia i zapisuje
wynik (réznice) w okreslonym rejestrze. Instrukcja SUB jest dla 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem, SUBD
jest dla 32-bitowych liczb catkowitych ze znakiem.

2. Ta instrukcja moze wtgczy¢ markery M8169, M8170 i M8171 .

SUB
(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN2) Odjemna. K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(IN2) Odjemnik. K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/TV/CV/AOQ/V/Z - 16-bitowa liczba
przechowujgcy wynik. catkowita ze znakiem
SUBD
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(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN2) Odjemna. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(IN2) Odjemnik. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/cV - 32-bitowa liczba
przechowujgcy wynik. catkowita ze znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
SUB DO D1 D2 //D0-D1=D2
POP

Schemat drabinkowy:

MUL/MULW/MULD

1. Instrukcje te mnozg dane typu integer jednego wejscia (czynnik 1 ) przez dane typu integer innego wejscia
(czynnik 2) i przechowujg iloczyn w okreslonym rejestrze. MUL jest uzywany do wejs¢ w postaci 16-bitowych liczb
catkowitych ze znakiem i wyj$é w postaci 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem; MULW jest uzywany do wejsé
w postaci 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem i wyj$¢ w postaci 32-bitowych liczb catkowitych ze znakiem;
MULD jest uzywany do wejs¢ w postaci 32-bitowych liczb catkowitych i wyj$s¢ w postaci 32-bitowych liczb
catkowitych ze znakiem.

2. Ta instrukcja moze wtgczy¢ markery M8170i M8171 .

MUL

(EN) Witacza lub wytgcza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie.
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(IN1)

Sktadnik mnozenia

K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z

-32768~32767

16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(IN2)

Sktadnik mnozenia

K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z

-32768~32767

16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(ouT)

Rejestr wyjsciowy
przechowujgcy wynik.

D/CV

16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

MULW

(EN) Wiacza lub wytacza 0/1 Wartos¢ logiczna

polecenie.

(IN2) Sktadnik mnozenia K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(IN2) Sktadnik mnozenia K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(ouT) Rejestr wyjsciowy D/cV - 32-bitowa liczba

przechowujgcy wynik. catkowita ze
znakiem

MULD

(EN) Wiacza lub wytacza 0/1 Wartosc logiczna

polecenie.

(IN2) Sktadnik mnozenia K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(IN2) Sktadnik mnozenia K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(ouT) Rejestr wyjsciowy D/CV - 32-bitowa liczba

przechowujgcy wynik. catkowita ze
znakiem

EBMIA.PL
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LD X000
MUL DO D1 D2 //D0xD1=D2D3POP

Schemat drabinkowy:

XOOQI MUL IN1:DO IN2:D1 OUT:D2 H
I

DIV/DIVW/DIVD

1. Instrukcje te dzielg dane liczbowe typu integer z jednego wejscia przez dane typu integer innego wejscia i
przechowujg wynik (réznice) w okreslonym rejestrze. DIV jest uzywany do wejs¢ w postaci 16-bitowych liczb
catkowitych ze znakiem i wyj$é w postaci 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem; DIVW jest uzywany do
wejs¢ w postaci 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem i wyjs¢ w postaci 32-bitowych liczb catkowitych ze
znakiem; DIVD jest uzywany do wejs¢ w postaci 32-bitowych liczb catkowitych i wyjsé w postaci 32-bitowych
liczb catkowitych ze znakiem.

2. Ta instrukcja moze wiaczyé markery M8170, M8171.

DIV

(EN) Wtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN1) Dzielna. K/H/D/TV/CV/AI/AQ/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem
(IN2) Dzielnik. K/H/D/TV/CV/AI/AQ/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/TV/CV/AQO/V/Z 16-bitowa liczba
przechowujgcy wynik. catkowita ze
znakiem
DIVW

(EN) Wiacza lub wytgcza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie.
(IN2) Dzielna. K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem
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przechowujacy wynik.

(IN2) Dzielnik. K/H/D/TV/CV/AI/AQ/V/Z -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(ouT) Rejestr wyjsciowy D/cv - 32-bitowa liczba

catkowita ze
znakiem

DIVD

(EN) Wiacza lub wytacza 0/1 Wartos¢ logiczna

polecenie.

(IN1) Dzielna. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(IN2) Dzielnik. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(ouT) Rejestr wyjsciowy D/cV - 32-bitowa liczba

przechowujgcy wynik. catkowita ze
znakiem
Przyktfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

DIV DO D1 D2 //D0+D1=D2D3

POP

Schemat drabinkowy:

XOOOl

DIV IN1:D@ IN2:D1 OUT:D2

INC/INCD

1. Ponizsza instrukcja wykonuje operacje inkrementacji (zwiekszania) wejsciowych danych typu integer i zapisuje
wynik w okreslonym rejestrze. Instrukcja INC jest dla 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem, INCD jest dla 32-
bitowych liczb catkowitych ze znakiem.
2. Ta instrukcja moze wiaczy¢ markery M8169, M8170i M8171 .
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INC
(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejscie do zwiekszenia. K/H/D/TV/CV/AI/AOQ/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/TV/CV/AO/V/Z - 16-bitowa liczba catkowita ze
przechowujgcy wynik. znakiem
INCD
(EN) Wt3cza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos$¢ logiczna
(IN) Wejscie do zwiekszenia. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba catkowita
ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/cV - 32-bitowa liczba catkowita
przechowujgcy wynik. ze znakiem
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
INC DO DO //DO=DO0+ 1
POP

Schemat drabinkowy:

X000 INC IN:D@ OUT:D@
DEC/DECD

1. Ponizsza instrukcja wykonuje operacje dekrementacji (zmniejszania) z wejsciowych danych typu integer i
zapisuje wynik w okreslonym rejestrze. Instrukcja DEC jest dla 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem, DECD
jest dla 32-bitowych liczb catkowitych ze znakiem.

2. Ta instrukcja moze witgczy¢é markery M8169, M8170 i M8171 .
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DEC
(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejscie do zmniejszenia. K/H/D/TV/CV/AI/AQ/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/TV/CV/AO/V/Z - 16-bitowa liczba catkowita ze
przechowujgcy wynik. znakiem
DECD

(EN) Wst3cza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejscie do zmniejszenia. K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba catkowita
ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/CV - 32-bitowa liczba catkowita
przechowujgcy wynik. ze znakiem
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
DEC DO DO //DO=DO0-1
POP

Schemat drabinkowy:

DEC IN:D@ OUT:Do

FACT

1. Instrukcja ta oblicza silnie (!) z wejsciowych danych typu integer i zapisuje wynik we wskazanym rejestrze.

2. Zakres wprowadzanych danych wynosi od 0 do 12.
|
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(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejscie do przeliczenia K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z | 0~12 16-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D - 16-bitowa liczba catkowita ze
przechowujgcy wynik. znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
FACT K4 DO //DOD1 =4! =24
POP

Schemat drabinkowy:

M3 i FACT IN:K4 OUT:D@
I

ABSF ABS/ABSD

Instrukcje te obliczajg wartos¢ bezwzgledng danych wejsciowych typu integer i przechowujg wyniki w
okreslonym rejestrze. ABS jest dla wejs¢ w postaci 16-bitowych liczb catkowitych ze znakiem, ABSD jest dla wejs¢ w
postaci 32-bitowych liczb catkowitych ze znakiem.

ABS
(EN) Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejscie do obliczenia wartosci K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z | -32768~32767 16-bitowa liczba
bezwzgledne;. catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy D/TV/CV/AOQ/V/Z - 16-bitowa liczba
przechowujacy wynik. catkowita ze
znakiem
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ABSD
(EN) WHtacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna
(IN) Wejécie do obliczenia wartosci | K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba
bezwzglednej. catkowita ze znakiem
(ouT) Rejestr wyjsciowy b/cv 32-bitowa liczba
przechowujgcy wynik. catkowita ze znakiem
Przykfad
Lista instrukcji:
Network 000
LD M100
ABS DO D10 //ABS(DOD1) = D10D11
POP

Schemat drabinkowy:

MlOOI IABS IN:DO OUT:D10©

r
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INSTRUKCIJE TIMERA

Uwagi

1. Instrukcje w tym rozdziale zapisujg odliczanie czasu w odpowiednim timerze (liczniku czasu) i ustawiajg flage
bitowg timera.

2. Istniejg 3 rodzaje timerdw, ktdre rdznig sie rozdzielczoscig. Rozdzielczos¢ to minimalny przedziat czasu, o ktéry
zwieksza sie licznik czasu. Tabela ponizej pokazuje szczegoty.

Rozdzielczo$¢ Maksymalny czas Numer timera
100ms 6553.5s TO~T199
10ms 655.35s T200~T249
Ims 65.535s T250~T255

W réznych licznikach czasu metody ich odswiezania sg rowniez rézne.

Timer rozdzielczosci 1ms:

Zegar jest odswiezany co 1 ms, w zaleznosci od przerwan systemowych i nie ma nic wspélnego z cyklem skanowania
PLC ani przetwarzaniem programatora. Gdy okres skanowania jest dtuzszy niz 1 ms, timer moze by¢ od$wiezany wiele
razy, a wartosci timera (TV) i wyjscia timera ( T) moga by¢ niespdjne w jednym okresie skanowania.

Timer rozdzielczosci 10ms:
Timer jest automatycznie odswiezany w kazdym cyklu skanowania, dzieki czemu wartosci timera (TV) i wyjscia timera
(rejestr T) sg spojne w cyklu skanowania.

Timer rozdzielczosci 100ms:

Timer jest odSwiezany tylko wtedy, gdy instrukcja timera jest przetwarzana, jesli instrukcja nie jest przetwarzana lub
przetwarzana wiecej niz raz w jednym cyklu skanowania, taktowanie bedzie niedoktadne. Ten timer moze by¢ uzyty
tylko raz w programie.

3. Rdzne typy instrukcji timera nie mogg wspodtdzieli¢ jednego timera. Dodatkowo zaleca sie dodanie tylko jednej
instrukcji timera w jednym programie.

TON

1. Jest to instrukcja opdznienia zatgczenia. Gdy polecenie jest wigczane, timer rozpoczyna odliczanie. Gdy licznik
osiggnie czas docelowy, flaga bitowa timera zostanie ustawiona w pozycji 1/ON; gdy instrukcja zostanie
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wytgczona, licznik timera zostanie wyzerowany, a styk timera zostanie ustawiony w pozycji 0/OFF. Rysunek
ponizej zawiera szczegoty.

EN

Target value !

2. Uzytkownicy moga uzyc tego polecenia, aby liczy¢ czas dla pojedynczego obiektu.

3. Zresetowanie styku timera moze rowniez wyzerowac odpowiedni licznik timera.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna

(T) Wybrany timer TV 16-bitowa liczba catkowita bez znaku

(SV) Czas odliczania timera. K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita bez znaku
Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000
LD X100
TON TV10 DO // gdy licznik timera TV10 osiggnie docelowy czas DO, T10 jest ustawiony na ON
Network 000
LD T10
OUT Y000 // gdy bit YOO0O jest wtgczony, dziatanie timera jest wytgczona.
POP

Schemat drabinkowy:
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XOOOl ON(100ms) T:TV1@ SV:D@

T10 Yeeo
— { )
TONR
1. Tainstrukcja jest instrukcjg timera z opdznieniem wtaczenia. Gdy polecenie jest wigczane, timer uruchamia

2.

3.

(EN)

(kontynuuje) odliczanie. Styk wyjSciowy timera zostanie ustawiony w pozycji 1/ON, gdy licznik timera osiggnie
czas docelowy; Gdy instrukcja jest wytgczona, licznik czasu i odpowiadajgcy mu styk wyjsciowy beda
podtrzymywane. Szczegdty przedstawiono na rysunku

Uzytkownicy mogg uzy¢ tego polecenia, aby liczy¢ czas dla kilku obiektéw.

Zresetowanie styku timera moze réwniez wyzerowac odpowiedni licznik timera.

Ustawienia danych:

Witacza lub wytgcza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna

(T)

Wybrany timer v 16-bitowa liczba catkowita bez znaku

(SV)

Czas odliczania timera. K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita bez znaku

LD

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000
X000
TONR TV251 K100 // gdy licznik timera TV251 osiggnie docelowy czas K100, T251 jest
ustawiony w pozycji ON
Network 000
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LD T251

OUT Y000 // gdy bit YOO0O jest wiaczony, polecenie odliczania timera jest wytgczone.
POP

Schemat drabinkowy:

TONRI1me] T:TVZ51 SV:K10d |
| i
T

veoo
n
1

1. Tainstrukcja jest instrukcjg timera opdznienia wytgczenia. Gdy polecenie jest wytgczane , timer uruchamia sie
(kontynuuje) odliczanie. Styk wyjsciowy timera zostanie ustawiony na OFF, gdy licznik timera osiggnie czas
docelowy; Kiedy polecenie jest wigczane, licznik timera zostanie wyzerowany, a styk wyjsciowy timera zostanie
ustawiony na ON. Szczegdty na rysunku ponizej.

Target value

2. Uzytkownicy moga uzy¢ tego polecenia, aby liczy¢ czas dla jednego obiektu.

3. Zresetowanie styku timera moze réwniez wyzerowac odpowiedni licznik timera.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytacza polecenie. 0/1 Wartos¢ logiczna

(T) Wybrany timer TV 16-bitowa liczba catkowita bez znaku

(SV) Czas odliczania timera. K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita bez znaku
Przyktad:

Lista instrukcji:
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Network 000
LD X000
TOF TV251 K100 // gdy licznik timera TV251 osiggnie docelowy czas K100, T251 jest
ustawiony na OFF
Network 000
LD T251
OUT Y000 // gdy YOOO jest wytgczony, polecenie odliczania timera jest wtgczone.
POP

Schemat drabinkowy:

X08a TOF(1ms) T:Tv251 Sv:Klag

T251 J‘f&%
I
! )
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INSTRUKCIJE LICZNIKA

1. Instrukcje w tym rozdziale rejestrujg dane z licznikéw zmiennych zboczy sygnatu i wyjscia bitowe odpowiednich
licznikow, gdy zliczanie osiggnie liczbe docelowsa.

2. Istniejg trzy typy licznikdw, a ich bity danych i zastosowania sg rézne. Szczegdty przedstawiono w tabeli ponizej.

16-bit -32768~32767 C0~C199
32-bit -2147483648~2147483647 C200~C249
32-bit (high-speed) -2147483648~2147483647 C250~C255

Szybki licznik (high-speed counter) stuzy do zliczania szybkich impulsow.

3. Zaleca sie dodanie jednego typu instrukcji licznika w jednym programie.

CTuU

1. Ta instrukcja zliczania w gére (liczba na liczniku wzrasta) przy kazdym narastajgcym zboczu wejscia. Kiedy liczba
osiggnie ustawiong liczbe docelowg, odpowiedni bit wyjsciowy zostanie ustawiony w pozycji wysokiej (ON).

2. Zresetowanie styku licznika spowoduje réwniez wyczyszczenie liczby na liczniku.

(IN) Wejscie wyzwalajace 0/1 Wartos¢ logiczna
zliczanie.
(T) Wybrany licznik cv m C0~C199

16-bitowa liczba catkowita ze znakiem
m C200~C255
32-bitowa liczba catkowita ze znakiem

(SV) Docelowa wartosé¢ K/H/D m C0~C199 m C0~C199
zliczania.

-32768~32767 16-bitowa liczba catkowita ze

m C200~C255 znakiemm C200~C255

32-bitowa liczba catkowita ze znakiem

-2147483648~2147483647
___________________________________________________________________________________________________________|
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Przykfad:

Lista instrukcji:

Network 000
LD X000

CTU CVO DO //zliczaj w gore, gdy licznik CVO osiggnie liczbe docelowg DO, CO jest
zatgczane
Network 000
LD co

OUT Y000

POP

Schemat drabinkowy:

XOOO PTU C:Cve sv:De

YOOO
— "

CTD

1. Ta instrukcja zliczania w dét (liczba na liczniku maleje) przy kazdym narastajgcym zboczu wejscia. Kiedy liczba
osiggnie ustawiong liczbe docelowg, odpowiedni bit wyjsciowy zostanie ustawiony w pozycji wysokiej (ON).

2. Zresetowanie styku licznika spowoduje réwniez wyczyszczenie liczby na liczniku.

(IN) Wejscie wyzwalajgce Wartos¢ logiczna
zliczanie.
(T) Wybrany licznik cv = C0~C199

16-bitowa liczba catkowita ze znakiem

m C200~C255

32-bitowa liczba catkowita ze znakiem
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(SV) Docelowa wartosé K/H/D m C0~C199 m C0~C199
iczania. -32768~32767 16-bitowa liczba catkowita ze
m C200~C255 znakiemm C200~C255
-2147483648~2147483647 32-bitowa liczba catkowita ze znakiem

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000
LD X000

CTD CVO DO //zliczaj w dot, gdy licznik CVO osiggnie liczbe docelowg DO, CO jest

zataczane
Network 000
LD Cco
OUT Y000
POP
Schemat drabinkowy:
Xeoe D C:CVe Sv:De
— |
ce Yoo
— | { )
CTuD

1. Ponizsza instrukcja zlicza w gére lub w dét przy kazdym narastajgcym zboczu wejscia. Kierunek zliczania zalezy od
porédwnania miedzy liczbg docelowg a biezgcg liczba. Kiedy liczba docelowa jest wieksza niz biezgca liczba, licznik
zlicza w gore, gdy liczba docelowa jest mniejsza niz biezgca liczba, licznik zlicza w dét; gdy licznik osiggnie liczbe
docelowg, odpowiadajgce wyjscie zostanie ustawione na ON.

2. Zresetowanie styku licznika spowoduje rowniez wyczyszczenie licznika.

(IN) Wejscie wyzwalajace 0/1 Wartos¢ logiczna
zliczanie.
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(T) Wybrany licznik cv = C0~C199
16-bitowa liczba catkowita ze znakiem
m C200~C255

32-bitowa liczba catkowita ze znakiem

(SV) Docelowa wartosé K/H/D m C0~C199 m C0~C199

Zliczania. -32768~32767 16-bitowa liczba catkowita ze

= C200~C255 znakiemm C200~C255

-2147483648~2147483647 32-bitowa liczba catkowita ze znakiem

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000
LD X000
CTDUD CVO DO // Poréwnaj liczbe docelowg z aktualng liczbg, licznik zliczy w gére lub w
dét, gdy licznik CVO osiggnie docelowg liczbe DO, CO wiacza sie
Network 000
LD co
OUT Y000

POP

Schemat drabinkowy:

XOGOl ‘ TUD C:CV@ Sv:De
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INSTRUKCJE REGULACIJI PROGRAMU

1. Instrukcje w tym rozdziale regulujg etapy wykonywania programu sterujgcego. Zwykle programy sg wykonywane
sekwencyjnie a przy uzyciu tych instrukcji wykonywanie programu moze implementowac funkcje, takie jak petle,
skoki, wywotania i podobne.

2. Projekt programu PLC mozna podzieli¢ na trzy rodzaje: program gtéwny, podprogram i blok funkcyjny. Program
gtéwny jest wejsciem do wykonania - rozpoczecie wykonywania zaczyna sie od programu giéwnego; program
podprogramu jest gatezig wykonania - uzytkownik moze uzy¢ instrukcji sterujgcych programem, aby go wywotac
i wrdci¢ do programu gtdwnego; blok funkcyjny jest instrukcjg zdefiniowang przez uzytkownika, ktérg uzytkownik
moze napisa¢ w jezyku C lub moze zosta¢ wywotana w programie jak inne instrukcje.

3. Rejestr S jest rejestrem bitowym stanu systemu, ktéry oznacza stan systemu i dziata w instrukcjach statusowych
(STL/STLE/ST i IST).

FOR™NEXT

1. Instrukcja FOR musi by¢ uzywana w parze z instrukcjag NEXT. Kiedy funkcja FOR jest wigczona, segmenty
programu miedzy FOR i NEXT tworzg program petli, ktéry zostanie wykonany dla okreslonej ilosci cykli, nastepnie
po zatgczeniu sie instrukcji NEXT program gtéwny bedzie kontynuowany. Gdy funkcja FOR jest wytgczona, czes¢
programu znajdujgca sie miedzy FOR i NEXT zostanie pominieta.

2. llos¢ cykli mozna modyfikowac w trakcie dziatania programu. Gdy program ponownie wejdzie w petle, wykona
instrukcje petli dla zmodyfikowanej ilosci cykli.

3. Nie zaleca sie dodawania timera w programie petli.
4. Maksymalna liczba petli zagniezdzonych wynosi 8.

5. Uzytkownik moze uzyc instrukcji CJ lub BREAK, aby wyskoczy¢ z cyklu.

Wejscia/ Opis Operand | Zakres Typ danych

wyjscia

(EN) Wiacza lub wytgcza polecenie 0/1 Wartos$¢ logiczna

(CNT) llos¢ cykli K/H/D 065535 | 16-bitowa liczba catkowita bez znaku
Przyktad:

Lista instrukcji:
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Network 000
LDP X000

FOR K10 // llo$¢ petli jest ustawiona na 10
Network 000

LD X001
INC DO DO //D0O wzrasta w kazdym cyklu

Network 000
NEXT //koniec petli
POP

Schemat drabinkowy:

FOR CNT:k10
I I
f 1

INC IN:D@ OUT:D@

—:

CJ~LBL

1. Instrukcja CJ musi by¢ uzywana w parze z instrukcjg LBL. Gdy polecenie CJ jest wigczone, program przeskoczy do
okreslonej etykiety LBL; gdy polecenie CJ jest wytgczone, program bedzie wykonywany w normalnej kolejnosci.

2. Instrukcja CJ i odpowiadajgca jej etykieta LBL muszg znajdowac sie w tym samym programie (program gtéwny lub
podprogram). Nie jest mozliwe przeskoczenie z programu gtdéwnego do podprogramu, ani wyskoczenie z
podprogramu do programu gtdwnego.

(EN) Wtacza lub wytacza polecenie Wartos¢ logiczna

(LBL) Numer etykiety docelowej K/H/ 0~65535 | 16-bitowa liczba catkowita bez znaku
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(L)

Numer etykiety K/H/ 0~65535 | 16-bitowa liczba catkowita bez znaku

LD

LD
ADD

Przykfad:

Lista instrukcji:

Network 000

X000

KO //jesli X000 jest w pozycji ON, przeskocz do LBL KO
Network 000

X001

DO D1 D2 // jesli X000 jest w pozycji OFF, D2=D0+D1 gdy X001 jest w pozycji ON
Network 000

LBL KO // Ustaw numer etykiety jako KO

Schemat drabinkowy:

XOBOI CJ LBL:kO
I

Xeel ADD IN1:D@ IN2:D1 OUT:D2

LBL LBL:K@

CALL

Gdy ta instrukcja jest wtgczona, wykonanie programu przeskoczy do poczatku ustawionego podprogramu ; Gdy
ta instrukcja jest wytgczona, instrukcja podprogramu zostanie pominieta i kontynuowany bedzie nastepny
program.

Uzytkownik moze najpierw utworzy¢ podprogram, a takze moze dodad te instrukcje, przenoszac podprogram z
interfejsu projektu do interfejsu schematu drabinkowego.

Maksymalna liczba petli zagniezdzonych wynosi 8.

(EN) Wiacza lub wytacza 0/1 Wartos$¢ logiczna
polecenie

(P) Podprogram do - - -
wywofania.
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Przyktad:

Lista instrukcji
Network 000
LD X000
CALL Sub1l //wywotaj podprogram “Sub1”

POP

Schemat drabinkowy:

X000 [ALL S:Subl
L
Ll

CALLM

1. Gdy to polecenie jest wtgczane, program wywota okreslony blok funkcyjny; Gdy to polecenie jest wytaczone, ta
instrukcja zostanie pominieta i kontynuowany bedzie nastepny program.

2. Tainstrukcja powinna by¢ wyzwalana sygnatem zbocza.

3. Szczegéty dotyczace bloku funkcyjnego znajdujg sie w czesci ,,Budowanie bloku funkcyjnego” w dodatku.

(EN) Witacza lub wytgcza polecenie 0/1 Wartos¢ logiczna

(F) Blok funkcyjny do wywotania. - - -

(P1) Parametr funkcji. - - Dowolny

(P2) Parametr funkcji. - - Dowolny

(P3) Parametr funkcji. - - Dowolny

(P4) Parametr funkcji. - - Dowolny
Przyktad:

Funkcja sortowania:

Function block:
// Zainicjuj dane
void Data_Init(WORD data, WORD size)
{
shorti=0;
for (i=0;i< *size; i++)
data[i] = (i » 0x4321); //wykonaj instrukcje XOR na kazdym z danych 0x4321
- |
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// sortuj dane od najmniejszych do najwiekszych
void Data_Sort(WORD data, WORD size)

{
shorti=0;
shortj=0;

short temp = 0;

for (i=0;i< *size; i++)

{

temp = datalil;

for (j=i;j>0 && data[j-1] > temp ; j--)

datalj] = data[j-1]; // kontynuuj dziatania w petli
data[j] = temp;

}

}

Lista instrukcji
LDP MO // wywotaj funkcje Data_Init(zainicjuj dane) raz, gdy MO jest wtgczone, D[0]=0x4321,
D[1]=0x4320, D[2]=0x4323, D[3]=0x4322, D[4]=0x4325, D[5]=0x4324, D[6]=0x4327
MOV K7 D100 //ustaw dtugos¢ danych D100 na 7
CALLM Data_Init DO D100 // wywotaj funkcje Data_Init(zainicjuj dane), dane=D0, rozmiar=D100
POP
LDP M1 //wywotaj funkcje Data_Sort (sortuj dane), gdy M1 jest wtgczone, D[0]=0x4320, D[1]=0x4321
D[2]=0x4322, D[3]=0x4323, D[4]=0x4324, D[5]=0x4325, D[6]=0x4327
CALLM Data_Sort DO D100 // wywotaj Data_Sort(sortuj dane), dane=DO0, rozmiar=D100
POP
LDW< D1 D2
AW< D2 D3
AW< D3 D4
AW< D4 D5
AW< D5 D6
ouT Y000 //jezeli D1<D2<D3<D4<D5<D6, YO0O0O jest wiaczone
POP
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Schemat drabinkowy:

MOV IN:K7 OUT:D10@

CALLM F:Data_Init
data:D@ size:D100

M1 CALLM F:Data_Sort
—| * I data:D@ size:D10@
D1 D2 D3 D4 D5 Yeeo
— < | < | f < | f < | f < | { )
D2 D3 D4 D5 D6

Funkcja obliczania odchylenia standardowego

Blok funkcyjny:
// oblicz $rednig
void Average(FLOAT in, WORD size, FLOAT out)

{
*out = 0.0;
shorti=0;

for (; i< *size; i++)

*out +=inli];

*out /= *size;

}

// oblicz odchylenie standardowe
[Array(in, size)]

void StandardDeviation(FLOAT in, WORD size, FLOAT out)
{

float ave = 0.0;

Average(in, size, &ave);
shorti=0;

*out = 0.0;

for (; i< *size; i++)

*out += (in[i] - ave) * (in][i] - ave);
*out /= *size;

*out = sqrt(*out);

}
Lista instrukcji
LDP MO
MOV K10 D100 //ustaw dtugos¢ danych D100 jako 10
CALLM StandardDeviation DO D100 D200 // wywotaj funkcje StandardDeviation (odchylenie

standardowe), wejscie=DO0, rozmiar=D100, wyjscie=D200
|
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Schemat drabinkowy:

MOV IN:K1@ OUT:D10e

CALLM
:StandardDeviation
[in:D@ size:D100 out:D20q

STL/STLE/ST

1. Teinstrukcje sg instrukcjami programowania krokowego, STL rozpoczyna program krokowy, STLE koriczy program
krokowy, ST wigcza. Dodatkowo zresetowanie cewki ustawiajgcej (S) za pomocg instrukcji RST moze wytgczyé
program krokowy.

2. Gdy uzyjesz RST do wytgczenia programu krokowego, wszystkie wyjscia (np. styk wyjsciowy, przekaznik czasowy,
licznik, wyjscie impulsowe) w podprogramie zostang zresetowane lub wyczyszczone.

3. STL musi by¢ uzywany razem ze STLE, a podprogram miedzy STL i STLE nie moze by¢ zagniezdzony.

4. Ustawienie odpowiedniego przekaznika S za pomocg instrukcji SET moze rowniez wtgcza¢ program krokowy.
Réznica polega na tym, ze przy uzyciu SET, ustawiony przekaznik S zostanie automatycznie zresetowany w
nastepnym okresie skanowania; Gdy uzywasz ST, ustawiony przekaznik S bedzie podtrzymywany.

(EN) Witacza lub wytgcza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie

(L) Adres cewki ustawiajgcej | S 0/1 Wartos¢ logiczna
program krokowy

ST

(EN) Witacza lub wytacza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie
(S) Adres docelowego styku | S 0/1 Wartos¢ logiczna
programu krokowego do
wiaczenia
Przyktady:
Wybadr gatezi.

W tym przyktadzie uzytkownik moze wybra¢ jedng lub obie gatezie programu do wykonania. Ponizszej
zamieszczono szczegoty.
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0| —
s e
s2| | ®
83| Mmmmmm e -9
s4 toee- ~®
S5 tee-e- -9
s6 —e
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
SET SO K1 //przejdz do programu krokowego SO gdy X000 jest wtgczone
POP
Network 001
STL SO //utwérz program krokowy SO
LD M8151
OUT Y000
POP
LD X000
SET S1 K1 //przejdz do programu krokowego S1 gdy X000 jest wigczone
POP
LD X003
SET S3 K1 //przejdz do programu krokowego S3 gdy X003 jest wtgczone
POP
STLE //zakoncz program krokowy SO
Network 002
STL S1 //utworz program krokowy S1
LD M8151
OUT Y001
POP
LD X001
SET S2 K1 //przejdz do programu krokowego S2 gdy wtgczony jest X001
POP
STLE //zakoricz program krokowy S1
Network 003
STL  S2 //utwérz program krokowy S2
LD M8151
OUT Y002
POP
LD X002
SET S5 K1 //przejdz do programu krokowego S5 gdy wtgczony jest X002
POP
STLE //zakoncz program krokowy S2
Network 004
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STL S3 //utworz program krokowy S3

LD M8151
OUT Y003
POP
LD X004
SET $S4 K1 //przejdz do programu krokowego S4 gdy wigczony jest X004
POP
STLE //zakoncz program krokowy S3
Network 005
STL  S4 //utwérz program krokowy S4
LD M8151
OUT Y004
POP
LD X005
SET S5 K1 //przejdz do programu krokowego S5 gdy wtgczony jest X005
POP
STLE //zakoncz program krokowy S4
Network 006
STL S5 //utworz program krokowy S5
LD M8151
OUT Y005
POP
LD X006
SET S6 K1 //przejdz do programu krokowego S6 gry wtgczony jest X006
POP
STLE //zakonicz program krokowy S5
POP
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Schemat drabinkowy:

Ma15@ 58
! {s)
K1
ETL L:5@
MB8151 Yeaa
L { )
I 1
51
— | {s)
xwal |
— | {s)
K1
ETLE
BTL L:S1
M8151 Yoa1
! { }
L 1
xunl ; 52
I {s)
K1
STLE
BTL L:52
I‘lﬂlS} ,\'092
— I 1
XMZI i 55
— I {s)
K1
ETLE
BTL L:53
MB151 Yaa3
— | { )
WI 54
— ¢ {s)
K1
BTLE
STL L:54
I'lﬂlS{ )
— r { )
Xea5 55
— | {s)
K1
ETLE
!TL L:55
MB151 Yoas
I { )
I 1
56
— | {s)
K1
STLE
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Wybdr gatezi.
W tym przyktadzie dwie gatezie drabiny sg réwnolegte, obie s3 wykonywane. Ponizszej zamieszczono szczegoty.
0| ¢——
51 ‘—|
52 o————————D—
s3 )
s4 Lo
S5 ’
s6 —e
Lista instrukcji:

Network 000

LD X000

SET SO K1 //przejdz do programu krokowego SO gdy wtgczane jest X000

POP

Network 001

STL SO //utwdrz program krokowy SO

LD M8151

OUT Y000

POP
LD X000

SET S1 K1 //przejdz do programu krokowego S1 gdy wtgczane jest X000
SET S3 K1 //przejdz do programu krokowego S3 gdy wigczane jest X003

POP
STLE //zakoncz program krokowy SO
Network 002
STL  S1//utwodrz program krokowy S1
LD M8151
OUT Y001
POP
LD X001
SET S2 K1 //przejdz do programu krokowego S2 gdy wigczane jest X001
POP
STLE //zakoncz program krokowy S1
Network 003
STL  S2 // utwérz program krokowy S2
LD M8151
OUT Y002
POP
STLE //zakoncz program krokowy S2
Network 004
STL S3 // utwérz program krokowy S3
LD M8151
OUT Y003
POP
LD X002
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SET S4 K1 //przejdz do programu krokowego S4 gdy wigczane jest X002
POP

STLE //zakoncz program krokowy S3

Network 005

STL  S4 //utwdrz program krokowy S4

LD M8151

OuUT Y004
POP

STLE //zakoncz program krokowy S4

Network 006

LD S2

AND S$4

AND X003

SET S5 K1 //przejdz do programu krokowego S5 gdy wigczane jest X003

RST S2 K1  //S2 musi by¢ resetowane recznie

RST S4 K1 //S4 musi by¢ resetowane recznie

POP
101
Network 007
STL S5 //utwodrz program krokowy S5
LD M8151
OUT Y005
POP
LD X004
SET S6 K1 //przejdz do programu krokowego S6 gdy witaczane jest X004
POP

STLE // zakoncz program krokowy S5
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Schemat drabinkowy:

M8150 se
4t {s)
K1
ETL L:se
M8151 Yooo
4 ¥ ()
X000 S1
4 ¥ (s)
K1
153
(s)
K1
TLE
tTL ST
M8151 Yool
4 ¥ ()
xae1l 152)
- b
K1
TLE
tTL L:S2
M8151I Y002
4 ()
STLE
!TL L:S3
M8151 Yea3
4t ()
X002
4 (s)
K1
TLE

RET

1. Tainstrukcja jest uzywana w podprogramie i nie jest mozliwe uzycie jej w programie gtéwnym.
]
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2. Gdy to polecenie jest wtgczane, podprogram nie bedzie juz wykonywany, ale powréci do programu gtéwnego i
bedzie kontynuowat wykonywanie od miejsca wywotania podprogramu.

Ustawienia danych:

(EN) WHtacza lub wytacza 0/1 Wartos¢ logiczna
polecenie

Przykfad:
Program gtéwny:
Tabela instrukcji:
Network 000
LD X000
CALL SUB1 //wywotaj podprogram “SUB1”
Network 001
LD X001
ADD DO D1 D2 //D2=D0+D1 gdy witaczany jest X001
POP

Schemat drabinkowy:

X000 ICALL S:SUB1

X001 ADD IN1:D@ IN2:D1 OUT:D2|

Podprogram:

Tabela instrukgji:
Network 000
LD X001
RET  //powrdé do programu gtdéwnego przy zatgczaniu X001
Network 001
LD X002
SUB DO D1 D2 //D2=D0-D1 gdy X001 jest wytgczany i wtgczany jest X002

Schemat drabinkowy:

X001 ET

X002 UB IN1:D@ IN2:D1 OUT:D2|
I
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BREAK

Wiaczona instrukcja BREAK, jesli znajduje sie w czesci petli (FOR do NEXT), wymusi wyskoczenie z tej petli i bedzie
kontynuowany program po NEXT; W programie krokowym (STL do STLE), wyskoczy z tego programu i bedzie
kontynuowat program po STLE. Jesli znajduje sie zaréwno w czesci z petlg, jak i w programie krokowym, wyskoczy z
czesci z petla.

Ustawienia danych:

(EN) Witacza lub wytgcza polecenie 0/1 Wartos¢ logiczna
Przyktady:
FOR do NEXT
Network 000
LD X000
FOR K100 //rozpocznij petle, zapetlaj 100 razy
Network 001
LD X001
INC DO DO // DO wzrasta w kazdej petli
Network 002
LD X002
BREAK //wyskocz z petli, gdy X002 jest wtgczany
Network 003

NEXT //zakoncz petle

Schemat drabinkowy:

XOOOI FOR CNT:K100
I

l|

X001 IINC IN:D@ OUT:DO

X002

STL do STLE

Network 000
STL SO // utwérz program krokowy
Network 001
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BREAK //wyskocz z programu krokowego, gdy X000 jest wtgczany

Network 002
LD X001

OUT YO0 // kontynuuj te instrukcje (jesli nie bedzie wyskoku)

Network 003

STLE //zakoncz program krokowy

Schemat drabinkowy:

TL L:SO

XOOOl

IYBBO

{ )

TLE

IST

1. Ta instrukcja automatycznie kontroluje stan poczatkowy i rejestry specjalne w programie krokowym.

2. Kolejnych 8 bitéw do sterowania programem krokowym rozpoczyna sie od wprowadzenia wejsciowego bitu (IN).
Bit ten dziata przy narastajgcym zboczu, w efekcie czego nastepujg: przejscie do trybu recznego (IN), przejscie do

trybu powrotu do zera (IN+1), przejscie do trybu pojedynczego kroku (IN+2), przetaczenie na tryb pojedynczego
cyklu (IN+3), przetgczenie na tryb automatyczny (IN+4), start bez powrotu do zera (IN+5), start (IN+6) i

zatrzymanie (IN+7).
3. Ta instrukcja jest powigzana z niektorymi rejestrami specjalnymi (rejestrami danych i bitami),
(szczegdty w tabeli). Nie uzywaj tych rejestréow jak zwyktych w programie.

Zapisz biezacy tryb programu drabinkowego (0 oznacza
niewtaczony, 1 tryb reczny, 2 tryb powrotu do punktu

D804s poczatkowego, 3 tryb pojedynczego kroku, 4 tryb pojedynczego °
cyklu , 5 tryb automatyczny).

mM8020 Transfer STL wyfaczony. 0/z

M8021 Rozpoczecie sie transferu. 0/z
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M8022 Impuls (sygnat) startu IST. 0]

M8023 Powrét do zera zakonczony. 0
M8024 Stan zerowy. 0/z

M8025 Wszystkie resety wyjs¢ sg wytaczone. 0/z
M8026 STL wtaczony. 0
M8027 W1t3gcz monitorowanie STL. 0/z

SO Cewka ustawiajgca trybu recznego. 0/z

S1 Cewka ustawiajgca trybu powrotu do stanu poczgtkowego. 0/z

Cewka ustawiajgca trybow automatycznych (w tym tryb

52 jednego kroku, tryb jednego cyklu, tryb automatyczny).

0/z

Powigzane rejestry

Szczegoty dotyczace wyjsc specjalnych i wyjs¢ ustawiajgcych(SO do S2),automatycznie kontrolowanych przez
instrukcje IST, pokazane sg w przyktadowym schemacie drabinkowym ponizej, gtdwny bit sterujgcy jest ustawiony
jako M20 - nie moze by¢ zaprogramowany.

D80438

D8048 jest powigzany z biezgcym trybem dziatania programu krokowego (w tym trybem recznym, trybem powrotu
do punktu poczatkowego, trybem pojedynczego kroku, trybem pojedynczego cyklu i trybem automatycznym). Jego
wartos$¢ poczatkowa wynosi 0 i zmienia sie przy narastajgcym zboczu okreslonych sygnatéw. Tryb pojedynczego
kroku, tryb pojedynczego cyklu i tryb automatyczny sg sklasyfikowane jako tryby automatyczne, i te 3 tryby sg
przesytane tylko wtedy, gdy M8023 jest wtgczony (powrdt do punktu poczgtkowego zostat zakoriczony).
Réwnoznaczny program drabinkowy zamieszczony zostat na rysunku ponizej.

i
MOV IN:K@ OUT:D8048
M20 MOV IN:K1 OUT:D8048
—it
M21 MOV IN:K2 OUT:D8048
i1l
M22 M8023 MOV IN:K3 OUT:D8048
=1 1l i}
M23 M8023 MOV IN:K4 OUT:D8048
—t— |
M24 M8023 MOV IN:K5 OUT:D8048
— 't |
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Kiedy M8020 jest wigczony, przesytanie kazdego stanu jest wytgczone.

M8021

M8021 dziata tylko w trybach automatycznych; gdy wiacza sie program krokowy (zbocze narastajgce IN+5), marker
ten wigcza sie; gdy program krokowy zatrzymuje sie (zbocze narastajace IN+5), marker ten jest wytaczany; gdy tryb
zostanie przetaczony na tryb reczny lub tryb powrotu do zera, marker zostanie wytgczony. Ponizej rysunek
przyktadowego programu w schemacie drabinkowym.

' Network @ Equivalent ladder programs of transfer start
M8151 M8021
=1t {R)
K1
D848 D848 M27 M8021
—w>=} =} + i {s)
K3 K5 K1
M26
D e —
M27 M8021
=1 {R)
k1
D848 M8021
— < | + { R
k2 k1
D848
W>=
ks

M8022 wysyta impuls podczas operacji startu w trybie automatycznym lub startu operacji z powrotem do zera w
trybie powrotu do zera. Przyktadowy program drabinkowy zamieszczony zostat na rysunku ponizej.

[ > Network @ Equivalent ladder programs of start pulse ]
) M26 D8048 M8022

— t} <>} {

| Ks

| m2s D8048

1 —

| k2

M8023 wtacza sie tylko w trybie recznym po zakorczeniu powrotu do zera. Przyktadowy program drabinkowy
zamieszczony zostat na rysunku ponizej.
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|

126 ! se

— | {s)
k1
m21 s1
55 e {s)
k1
m22 118623 52
=1 {1 | {s)
k1
M23
=3

‘Equivalent ladder tart
STL L:Se
18824 118023
L { )
I 1
STLE
STL L:S1
M25 M8023
L—] ¢ } {R)
k1
STLE
STL L:S2
M8021 18023
} {R)
k1
STLE

M8024 jest markerem powrotu do zera; wykrywa, czy maszyna powraca do punktu zerowego (musi by¢ przypisany
przez uzytkownika), po zakoriczeniu powrotu do zera marker ten wtgcza sie, w przeciwnym razie pozostaje
wytgczony.

M8025

Gdy tryb jest przetagczany pomiedzy trybem recznym, trybem powrotu do zera i trybem automatycznym, wszystkie
wyjscia - cewki (Y) i przekazniki (S) sg resetowane, jezeli maszyna nie znajduje sie w punkcie zerowym. Jezeli
M8025 zostat wczesdniej ustawiony w pozycji ON, resetowane sg tylko przekazniki (S).

M8026

W sytuacji kiedy ktorekolwiek z przekaznikéw (S) jest wigczony, M8026 wtacza sie. Gdy zaden z przekaznikow (S)
nie jest wtgczony, M8026 jest wytaczony.

M8027

Gdy M8027 jest wigczony, zapisuje w D8040 do D8047 sekwencyjnie od matego do duzego numeru przekaznikéw,
ktore operujg programem krokowym.
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Przekazniki SO, S1iS2

S0, S1iS2 sg w programie odpowiednio wyjsciami ustawiajgcymi: trybu recznego, trybu powrotu do zera i trybu
automatycznego. Po wybraniu jednego trybu, odpowiednia cewka zatgczajgca S zostanie ustawionana l, a
pozostate zostang zresetowane, w tym samym czasie wszystkie wyjsciowe cewki Y zostang natychmiast
zresetowane; uzytkownik moze réwniez ustawi¢ M8025 w pozycji wysokiej, aby anulowac resetowanie wyjsé Y.
Przyktad programu drabinkowego zostat zamieszczony ponize;.

M8e25 Yeoe

/} {r1)

08048l Se

k2 K1eee

M8e25 Yeoe

— '} {RI)

D848 D8e48 Se

W=} ez} S {R)

M8e25 Yooo
/| {RI)

(EN) Wtacza lub wytgcza polecenie 0/1 Wartos¢ logiczna

(IN) Styk ustawiajgcy program X/M 0/1 Wartos¢ logiczna

Uwagi:
1. Uzyj tej instrukcji na poczatku programu gtéwnego i wtgcz jg za pomocg M8151 (wtgczony podczas pracy PLC).

2. Niniejszej instrukcji mozna uzy¢ tylko raz w projekcie.
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Zadanie polega na rozdzielaniu kulek o réznych ciezarach, mechanizm i przebieg pracy przedstawiono na rysunku
ponizej. Mechaniczne ramie jest poruszane w gére za pomocga wyjscia YO00, w dot przez wyjscie YOO1, w prawo
przez wyjscie Y002, w lewo przez wyjscie YO03; wejscie X000 stuzy do rozrdznia wagi kul (ON dla ciezkich i OFF dla
lekkich), wejscie X001 to lewy limit ruchu poziomego, X002 to prawy limit ruchu ciezkich kul, X003 to prawy limit
ruchu lekkich kulek , X004 to gérna granica ruchu pionowego, X005 to dolna granica ruchu pionowego.

Proces pracy jest nastepujacy:
1.

N

w

o v

Przesun w dét do dolnej granicy od punktu zerowego.

Zacisnij jedng kule i ocen wage.

Przejdz do gbérnej granicy.

Przesun do prawej granicy ciezkich/lekkich kul, jesli X000 jest Wt./WYL.

Przejdz w dét do dolnego limitu.

Odepnij kule.

Przesun do gdrnej granicy.

Przesun do lewej granicy.

X5=ON)6 @)G)FF

X3TON

Start

M26

@ Moving

Lower
limit
X005

Program drabinkowy przedstawia sie nastepujgco:

Left limit

X001

QE/ @ Moving right Y002

Zero )
Point <

down
Yoo1

1y

| Clamping |

(@ Clamping
Y004 ON

up
Y000

e SO0z

3 Moving

Moving left Y003

- - limit
Right  Right X004
limit  limit
(heavy) (light)
X002 X003
() Moving
down
Yoo1 @ Moving

L up
ower Y000
limit
X005 |

| Unclamping |

(® Unclamping
Y004 OFF

Program gtéwny ustawia warunek powrotu do zera M8024, witgcza instrukcje IST i wywotuje podprogram trzech
rodzajow trybow (tryb reczny, tryb powrotu do zera i tryb automatyczny).
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X000 X001 Y004 18024
| | | | /| { )
I L 1t A \

M8151 IST IN:M20

— |

CALL S:Manual mode

CALL S:Zero-return m..

CALL S:Automatic modes

Program trybu recznego posiada wejscie do recznego sterowania wyjsciem. Numer zastosowanej cewki
ustawiajacej to SO.

STL L:S@
M30 Yood
= & {s)
k1
M31 Yoo4
e el {Rr)
k1
M32 X004 Yool Y000
1 1 | {
_l I (e { i) \
M33 X005 Y000 Yool
—1 { /| 23 ¢ ]
M34 X004 X002 Y003 Y002
I I ] L ] / L ] / 1 { )
I 1 I 1 \
M35 X004 X003 Y002 Y003
I 1 | 1 ] / | / |
I 1 I 1 I 1 I \
ISTLE

Program trybu powrotu do zera przesuwa ramie robota do punktu zerowego poprzez ustawienie M25. Numer
zastosowanej cewki ustawiajgcej to S1.
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STL L:S1

STL L:S51@

Yeel

— — %)
k1
Yeel

®)
k1

Yeea

3 lSll

I {s)
k1

STLE

STL L:511
s11 Yoo2
s ) {r)
k1
Yoo3
)
X001 s12
- I {s)

STL L:512

13023
—} (s)

\
k1
s12
R)

k1
STLE

Tryb pojedynczego kroku, tryb pojedynczego cyklu i tryb automatyczny wspétdzielg jeden podprogram, a numer
zastosowanej cewki ustawiajgcej to S2.

W trybie pojedynczego kroku proces programu przebiega krok po kroku, poprzez narastajgce zbocze M26 (program
nie wykona nastepnego kroku, dopdki stan M25 nie zmieni sie z niskiego na wysoki).

W trybie pojedynczego cyklu proces programu wykonuje caty cykl i nie bedzie wykonywany nastepny cykl, dopdki
nie pojawi sie zbocze narastajgce M26.

W trybie automatycznym przebieg programu uruchamia sie automatycznie.
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Rysunek ponizej przedstawia uruchomienie programu trybéw automatycznych (S2->520)

BTL L:52
13021 1824 520
] 1 { 3
r 1 3
k1
STLE
STL L:520
520 Yeal
— "} ()
I \
Xeda X005 530
I ! J 1 { 3 )
I 1 1 \
k1
Xeda X005 540
— 7} (s}
STLE

Rysunek ponizej przedstawia rozgateziony program przenoszenia ciezkich kul (S30->S31->S32);
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!TL L:S3e
530. 1\(004
_l r 15 )
k1
TON(10@ms) T:Tve SV:k30
T@ 1531
_' : 15 )
k1
STLE
STL L:S31
S31l lYOOO
._l I \ )
Xao4 S32
=t {s)
k1
STLE
!TL L:S32
532 ‘YOOZ
_| : \ )
Xea2 550
sl & {s)
k1
BTLE

Rysunek ponizej przedstawia rozgateziony program przenoszenia kul lekkich (S40->S41->542);
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STL L:540
540 Yoo4
— {s)
k1
TON(10@ms) T:TV1 SV:k3@
T1 i 1541
'—l I 13 )
k1
STLE
STL L:541
541 ’YOOO
e N { )
X664I ‘542
'_l I S )
k1
STLE
STL L:542
542 Yooz
= 1 { )
Xea3 lSSO
_l : 15 )
k1l
[STLE
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Rysunek ponizej przedstawia program odktadania kuli i powrotu do stanu poczatkowego (S50->560->S70->S2).

STL L:S5@

S50

1

X@a5

1

560

Yeod

T2

{R)
ki

TON(108ms) T:TV2 SV:K3@

—

560

Xao4

TL L:58@
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ISTNEXT

Niniejsza instrukcja dziata w trybie pojedynczego kroku i trybie pojedynczego cyklu. Gdy funkcja ISTNEXT jest
wtgczona, mozna przeniesc sie do nastepnego kroku bez zakoriczenia aktualnego kroku.
M8020 zostanie zresetowany po wiaczeniu tej instrukcji, aby mégt przejs¢ do nastepnego kroku.

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie, ktore wtgcza lub wytgcza polecenie 0/1 Wartos¢ logiczna

Przyktad

Odnoszac sie do przyktadu trybu automatycznego w IST, Rysunek ponizej pokazuje przypadek, w ktédrym
zastosowano ISTNEXT.

STL L:S2

M8021|

13024
]

S2e

{s)
k1

ISTLE

STL L:520

MIOOI IISTNEXT
— |
S2e Yool
L (
— | {
X000 Xeos5 S3e
1 Il (s)
— | 1 {
k1
X000 X005 S49
— /| i } {s)
k1
ISTLE
ISTL L:S30
Mloll [ISTNEXT
—i I
S3e IY004
—i I (:5)
k1
TON(1@6ms) T:TVe SV:k3@
T2 '531
— | {s)
k1
ISTLE
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WDT

1. Ta instrukcja resetuje timer watchdoga w programie.

2. Uzytkownik moze rozpoczgc¢ korzystanie z funkcji watchdog i ustawi¢ wartos¢ docelowga timera watchdoga w
ustawieniach, jak pokazano na rysunku ponizej. Watchdog bedzie resetowany automatycznie w kazdym okresie
skanowania, ale mozna go rowniez zresetowacd recznie za pomoca tej instrukcji. Jesli czas zegara kontrolnego
przekroczy czas docelowy, PLC zatrzyma sie i zgtosi kod btedu 11 w D8176.

3. Przekroczenie czasu zegara watchdoga jest zawsze spowodowane nieskoiczong petlg w programie.

C parameter Setting (S
Device Model J ~ Communication Parameters I Password Setting '
Retentive Zone Settings [ Expansion Module I Filter Setting Other

RealTime setting
[] Whether to enable real-time clock error detection

RealTime Format BCD Code ~

Watchdog setting
Whether to enable watchdog

Watchdog timer setting 200 = x ms (200 ~ 32767)

Powe-down detection time [300 E x ms (50 ~ 3000)

["] Use hardware fault self-restore

Cancel(C) Help(H)

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie, ktore wtgcza lub wytgcza polecenie 0/1 Wartos¢ logiczna

Lista i instrukcji:

Network 000
LD MO
WDT // zresetuj timer watchdoga przy zboczu narastajgcym MO
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POP

Schemat drabinkowy:
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INSTRUKCIJE PRZESUNIECIA

1. Instrukcje w tym rozdziale wykonujg operacje przesuwania na rejestrach danych i kolejnych rejestrach bitowych.
2. Istniejg systemowe rejestry markery, ktére rejestrujg stan wyniku przesuniecia:

M8166: Kiedy ostatni bit operacji przesuniecia wynosi 1, ten marker jest wigczony.

M8167: Gdy dtugosc operacji przesuwania wynosi 0, ten marker jest wtgczony.

SHL/SHLD

1. Przesuwajg dane wejsciowe w lewo o (n) bitdw i wyprowadzajg wynik do okreslonych rejestréw (rysunek
ponizej). SHL dotyczy danych typu WORD, SHLD dotyczy danych typu DWORD.
2. Ta instrukcja moze ustawi¢ M8166 i M8167 w pozycji ON.

SHL SHLD

0x6789 [o]1]1]o]o]z]z]1]z]o[o]e]1]e]o]1] 0x789ABCDE |o|1|1|1|1|o|o]a|1|o|o|1|1]0]1|0L1|o|1|1|1|1|o|o|1|1|o|1|1|1|1|0J
0x8900 [2]o]o]o[1]o]o]1[o]o]o]o]e]o]o]o] 0xBCDE0Q0O0QO |,1|0|1|1]1|1]0[0|1|1|D]1I1|1|1|0‘|D|o|0|D|0|0|D|0|0|D|0|0|0|0|0|0|
SHL

(EN) Wejscie, ktdre wiacza lub 0/1 Wartos$¢ logiczna
wyltgcza polecenie

(IN1) Rejestr zrodtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/NV/Z - Kod 16-bitowy
przesuniecia w lewo.

(IN2) llos¢ bitow do przesuniecia K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
w lewo. catkowita ze

znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 16-bitowy

przechowywania wyniku

SHLD
___________________________________________________________________________________________________________|
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(EN) Wejscie, ktdre wiacza 0/1 Wartos$¢
lub wytacza logiczna
polecenie

(IN2) Rejestr zrodtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z - Kod 32-bitowy
przesuniecia w lewo.

(IN2) llo$¢ bitéw do K/H/D -2147483648~2147483647 32-bitowa
przesuniecia w lewo. liczba

catkowita ze

znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 32-bitowy
przechowywania
wyniku
Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
LD X000
SHL DO K1 D1 //przesun dane DO w lewo o 1-bit i zachowaj otrzymane dane w D1
POP

Schemat drabinkowy:
b MNetwork @ | y
‘ X000l SHL IN1:D@ IN2:K1 OUT:DJ

SHR/SHRD

1. Przesuwajg dane wejsciowe w prawo o (n) bitdw i wyprowadzajg wynik do okreslonych rejestrow (rysunek
ponizej). SHR dotyczy danych typu WORD, SHRD dotyczy danych typu DWORD.
2. Ta instrukcja moze ustawi¢ M8166 i M8167 w pozycji ON.

SHR SHRD

0x6789 |0|1|1|0|o|1|1|1|1|0|0|0|1|0|0|1| 0x789ABCDE l0|1|1|1|1[0|0j0{1{OJUJ1}1]0]1|0!1|0|1|1|1|1|u|u|1|1|0|1|1|1|1|u|

0x0067 [o]o[o]ofo[o]ofo[o]+]:]o[o]:]1]:] 0x0000789A  [e]o[o]o[o[o]o[o[o[o]o[o[o]o[o[ofo[+ ][+ [o]o[o] [o[o] ] o] 1]o]
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SHR

(EN) Wejscie, ktére wigcza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wyltgcza polecenie

(IN2) Rejestr zrédtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z - Kod 16-bitowy
przesuniecia w prawo.
(IN2) Ilo$¢ bitdw do przesuniecia K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
W prawo. catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 16-bitowy

przechowywania wyniku

SHRD
(EN) Wejscie, ktére wtacza 0/1 Wartos¢
lub wytacza logiczna
polecenie
(IN1) Rejestr zrodtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z - Kod 32-bitowy
przesuniecia w
prawo.
(IN2) llos¢ bitéw do K/H/D -2147483648~2147483647 32-bitowa
przesuniecia w liczba
prawo. catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 32-bitowy
przechowywania
wyniku
Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
LD X000
SHLR DO K1 D1 //przesur dane DO w prawo o 1-bit i zachowaj otrzymane dane w D1
POP
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Schemat drabinkowy:

XOOOl ‘ SHR IN1:D@ IN2:K1 OUT:D1
I

ROL/ROLD

1. Instrukcje te przemieniajg dane wejsciowe w lewg strone o (n) bitéw i wyprowadzajg wynik do okreslonych
rejestrow (rysunek ponizej). ROL dotyczy danych typu WORD, ROLD dotyczy danych typu DWORD.
2. Ta instrukcja moze ustawi¢ M8166 i M8167 w pozycji ON.

ROL ROLD

(1) (2) (1) (2)
f_A_Y_Aﬁ [ Y A \
0x6789 |0|1|1|0|0|1|1|1|1|0|0|0|1|0|0|1[ 0x789ABCDE [0|1|1]1|1lo|0|0]1|0|0|1[1]0|1|0|1|0|1|1|1|1|0|0|1|1|0|1|1|1|1|0]
of! &l
0xE259 |1|1|1|0|0|0|1|0|0|1|0|1|1|0|0|1| OxABCDE789 |1|0|1|0[1|0|1|1|1|1|0|0|1|1|0|1|1|1|1|0|0|1|1|1|1|0|0|0|1|0|0|1|
C Y y,\ ’_1 v Y 7.\ Y ’)
(2) (1) (2) (1)

ROL

(EN) Wejscie, ktdre wiacza lub 0/1 Wartos$¢ logiczna
wyltgcza polecenie

(IN1) Rejestr zrodtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z - Kod 16-bitowy
wymiany w lewg strone.

(IN2) llo$¢é bitow do wymiany w K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
lewa strone. catkowita ze

znakiem

(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 16-bitowy

przechowywania wyniku
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ROLD
(EN) Wejscie, ktére wtacza 0/1 Wartos¢
lub wytacza polecenie logiczna
(IN1) Rejestr zrodtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z - Kod 32-
wymiany w lewg strone. bitowy
(IN2) llos¢ bitow do wymiany K/H/D -2147483648~2147483647 32-bitowa
w lewa strone. liczba
catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 32-
przechowywania wyniku bitowy
Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
LD X000
ROL DO K1 D1 //przemien dane DO w lewo o 1-bit i zachowaj wynik w D1
POP

Schemat drabinkowy:

X000| !OL IN1:D@ IN2:K1 OUT:D1 |

ROR/RORD

1. Instrukcje te przemieniajg dane wejsciowe w prawg strone o (n) bitéw i wyprowadzajg wynik do okreslonych
rejestrow (rysunek ponizej). ROR dotyczy danych typu WORD, RORD dotyczy danych typu DWORD.
2. Ta instrukcja moze ustawi¢ M8166 i M8167 w pozycji ON.
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ROR RORD

(1) 2) (1) ()
A A

— r s y
0x6789 [o[1]1]ofo[2]a[1]t]o]o]o][o]o]1] 0x789ABCDE [o[1[1]1]1]o]o]o]1]o]o[s1]e 2 Jo s [o[s 2 s 1 o]0 s [s o a1 ]1]1]o]
ol ol
0x259E |o|u|1|u|u|1lu|1|1|u|0|1|1\1|1\u1| OxCDE789AB ll]l|n[n|1|1|n|1]1|1}1|0!0|1|1|1|1[0|n[n|1|u|n|1h|ﬂ|1|n|1|ﬂ|o|1!
@ M @) )

(EN) Wejscie, ktére wtgcza lub Wartosc logiczna
wyltgcza polecenie

(IN1) Rejestr zrédtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AO/V/Z - Kod 16-bitowy
wymiany w prawg strone.
(IN2) llos¢ bitow do wymiany w K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
prawg strone. catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 16-bitowy

przechowywania wyniku

RORD
(EN) Wejscie, ktére wiagcza lub Wartos¢
wyfacza polecenie logiczna
(IN1) Rejestr zrodtowy do K/H/D/TV/CV/AI/AQ/V/Z - Kod 32-
wymiany w prawg bitowy
strone.
(IN2) lloé¢ bitéw do wymiany K/H/D -2147483648~2147483647 32-bitowa
w prawa strone. liczba
catkowita ze
znakiem
(ouT) Rejestr docelowy do D/TV/CV/AO/V/Z - Kod 32-
przechowywania wyniku bitowy
Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
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ROR DO K1 D1 //przemien dane DO w prawo o 1-bit i zachowaj wynik w D1

Schemat drabinkowy:

ROR IN1:DO IN2:K1 OUT:D

XOOOI
I

SHLB

1. Ta instrukcja przesuwa cigg kolejnych danych bitowych (D) dtugosci (N1) w lewo o dtugosc (N2)
i zapetnia powstate puste miejsce ciggiem bitdw zrédtowych (S), (szczegdty patrz rysunek)
2. Ta instrukcja moze ustawi¢ M8166 i M8167 w pozycji ON.

N1
_

r——”lg'—ﬂdﬁ——”—~1
[oma ] Tomea] one |[Sen][uoan]en]

I

Y
N2

(EN) Wejscie, ktdre wtacza lub wytacza polecenie 0/1 Wartosc logiczna

(S) Pierwszy ze zrédtowych bitéw do wypetnienia X/Y/M/S/T/C - Wartosc logiczna
pustego miejsca

(D) Pierwszy z bitéw do przesuniecia w lewo Y/M/S/T/C - Wartosc logiczna
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(N2) Dtugoé¢ ciggu zrédtowego. K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

(N2) Dtugos¢ przesuniecia. K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem

Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
LD X000
SHLB MO YO K16 K1 //przesun bity YO~Y15 o 1 w lewo, i zapetnij miejsce od YO danymi z MO
POP

Schemat drabinkowy:

X000 HLB S:M@ D:Y000 N1:k16
| 2:k1

SHRB

1. Ta instrukcja przesuwa cigg kolejnych danych bitowych (D) o dtugosci (N1) w prawo o dtugosé (N2)
i zapetnia powstate puste miejsca ciggiem bitdw Zzrédtowych (S), (szczegoty patrz rysunek)
2. Ta instrukcja moze ustawi¢ M8166 i M8167 w pozycji ON.

NA1
_Nﬁ
e o ooz - | on | o |

J
Gmei] = [ sa [ 5|

(EN) Wejscie, ktdre wtacza lub wytacza polecenie 0/1 Wartosc logiczna
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(S) Pierwszy ze zrédtowych bitéw do wypetnienia X/Y/M/S/T/C - Wartos¢ logiczna
pustego miejsca
(D) Pierwszy z bitéw do przesuniecia w prawo Y/M/S/T/C - Wartosc logiczna
(N1) Dtugosc¢ ciggu Zrédtowego. K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem
(N2) Dtugo$¢ przesuniecia. K/H/D -32768~32767 16-bitowa liczba
catkowita ze
znakiem
Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
LD X000

SHRB MO YO K16 K1 //przesun bity YO~Y15 o 1 w prawo, i zapetnij miejsce od YO danymi z MO
POP

Schemat drabinkowy:
»

HRB S:M@ D:Y000 N1:k16
2:k1
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INSTRUKCJE PRZERWANIA

1. Przerwanie jest funkcjg procesora PLC do obstugi szczegélnych przypadkdw, takich jak btad, alarm. Przerwanie
moze by¢ wywotane przez wybrane czynniki przerwania, uzytkownik moze powigzac te czynniki przerwania z
programem obstugi przerwania (podprogramem), tak aby odpowiedni program obstugi przerwania zostat
wykonany, w przypadku wystgpienia czynnika przerwania.

2. Pierwszenstwo przerwan: Gdy dwa przerwania o réznych priorytetach zostang wyzwolone jednoczesnie, w
pierwsze] kolejnosci obstuzone zostanie przerwanie o wyzszym priorytecie. Jesli przerwanie o wyzszym priorytecie
zostanie wyzwolone, gdy obstugiwane jest przerwanie o nizszym priorytecie, obstuga przerwania o nizszym
priorytecie zostanie wstrzymana do czasu zakoriczenia obstugi przerwania o wyzszym priorytecie.

3. Tabela ponizej przedstawia tablice wektorow adreséw przerwan dla przerwan zewnetrznych. Przerwania zmiany
zbocza i przerwania czasowe majg nizszy priorytet niz inne. Nie nalezy wyzwala¢ zewnetrznego przerwania zbyt
czesto, w przeciwnym razie niektére przerwania mogg nie by¢ obstugiwane poprawnie.

Numer Czynnik przerywajacy
przerwania
KO Narastajgce zbocze wejscia X000
K1 Opadajace zbocze wejscia X000
K2 Zmiana sygnatu zbocza na wejsciu X000
K3 Narastajgce zbocze wejscia X001
Dla K4 Opadajace zbocze wejscia X001
kich
WSZ_YSt ¢ K5 Zmiana sygnatu zbocza na wejsciu X001
serii
Timer przerwan 0 osigga czas docelowy (czas docelowy mozna ustawic¢ za pomocg
K6 specjalnego rejestru systemowego D8173, zakres wynosi 1 ~ 32767 ms, rozdzielczos¢
wynosi 1 ms)
Timer przerwan 1 osigga czas docelowy (czas docelowy mozna ustawic¢ za pomocg
K7 specjalnego rejestru systemowego D8174, zakres wynosi 1 ~ 32767 ms, rozdzielczos¢
wynosi 1 ms)
K8 Wysytanie impulsu Y000 zakoriczone.
K9 Woysytanie impulsu Y001 zakonczone.
K10 Wysytanie impulsu Y002 zakonczone.
Dla serii K11 Wysytanie impulsu Y003 zakoriczone.
FGm
K12 Woysytanie impulsu Y004 zakonczone.
K13 Wysytanie impulsu Y005 zakonczone.
K14 Wysytanie impulsu Y006 zakonczone.
K15 Woysytanie impulsu Y007 zakonczone.
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K16 Woysytanie impulsu Y010 zakonczone.
K17 Woysytanie impulsu Y011 zakonczone.
K18 Licznik CV235 zlicza do liczby docelowej
K19 Licznik CV236 zlicza do liczby docelowe;j
K20 Licznik CV237 zlicza do liczby docelowe;j
K21 Licznik CV238 zlicza do liczby docelowej
K22 Licznik CV239 zlicza do liczby docelowe;j
K23 Licznik CV240 zlicza do liczby docelowe;j
K24 Licznik CV241 zlicza do liczby docelowe;j
K25 Licznik CV242 zlicza do liczby docelowej
K26 Licznik CV243 zlicza do liczby docelowe;j
K27 Licznik CV244 zlicza do liczby docelowe;j
K28 Licznik CV245 zlicza do liczby docelowe;j
K29 Licznik CV246 zlicza do liczby docelowe;j
K30 Narastajgce zbocze wejscia X002

K31 Opadajace zbocze wejscia X002

K32 Zmiana sygnatu zbocza na wejsciu X002
K33 Narastajgce zbocze wejsciaX003

K34 Opadajace zbocze wejscia X003

K35 Zmiana sygnatu zbocza na wejsciu X003
K36 Narastajgce zbocze wejsciaX004

K37 Opadajace zbocze wejscia X004

K38 Zmiana sygnatu zbocza na wejsciu X004
K39 Narastajgce zbocze wejsciaX005

K40 Opadajace zbocze wejscia X005

K41 Zmiana sygnatu zbocza na wejsciu X005

ATCH

Ta instrukcja taczy czynnik przerwania z programem obstugi przerwania. Odpowiedni podprogram zostanie
wykonany, gdy wystgpi czynnik przerwania, jesli polecenie przerwania jest wtgczone.
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(EN) Wejscie, ktore wiacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytgcza polecenie
(EV) Podprogram do wywotania - - wskaznik 32-bitowy
(INT) Numer czynnika przerwania K 0~41 16-bitowa liczba catkowita
bez znaku
Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000
LDP MO
ATCH INTR_0 KO // potacz czynnik przerwania KO z programem podprogramu INTR_O
El // udziel zgody na przerwanie
Network 001
LDP M1
DTCH KO // odtacz czynnik przerwania KO od dotgczonego programu przerwania
Network 002
LDP M2
DI // wytacz przerwanie

Schemat drabinkowy:

ATCH EV:INTR_@ INT:K@

ET

M1 DTCH INT:Ke

DTCH

1. Ta instrukcja odtgcza czynnik przerwania od dotgczonego programu obstugi przerwania.

2. W konsekwencji rozkazu DTCH, zliczanie timera przerwania O i timera przerwania 1 zostanie zresetowane,
odpowiedni numer docelowy w D8713 i D8174 rowniez zostanie zresetowany.

Przyktad

Patrz przyktad ATCH.
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El

1. Ta instrukcja umozliwia wykonanie programu obstugi przerwania; program obstugi przerwania nie zostanie
wykonany, jesli El nie jest wigczone.
2. Kiedy PLC przechodzi w stan RUN, przerwanie jest domysInie wytgczone.

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie, ktore wtgcza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wylacza polecenie

Przyktad

Patrz przyktad ATCH.

DI

Ta instrukcja blokuje wykonywanie programu przerwania do momentu wtgczenia instrukg;ji El.

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie, ktore wtgcza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wyfacza polecenie

Przyktad

Patrz przyktad ATCH.
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INSTRUKCIJE ZEGARA CZASU RZECZYWISTEGO

1. Instrukcje w tym rozdziale wykonujg operacje odczytu, zapisu i poréwnywania danych zegara, a zegar systemowy
PLC nazywa sie RTC (ang. real-time clock -zegar czasu rzeczywistego).

2. Dane RTC w PLC sktadajg sie z 8 czesci: rok, miesigc, dzien, godzina, minuta, sekunda, czes$é rezerwowa i tydzien.
Dane RTC sg przechowywane w formacie BCD.

3. Uzytkownik moze ustawic¢ format danych zegara (patrz rysunek ponizej). Format danych zegara mozna wybrad za
pomocg kodu BCD lub kodu BIN (BIN i BCD patrz uwagi do instrukcji konwersji). Dane RTC samego PLC sg
formatowane za pomocg BCD, a ustawienie nie ma na to wptywu

& PLc parameter setting
Device Model | Communication Parameters | Password Setting
Retentive Zone Settings | ExpansionModule | FilterSetting | Other
RealTime setting
[] Whether to enable real-time clock error detection,
RealTime Format [ BCD Code [
Watchdog setting
V] Whether to & warciuvy
Watchdog timer setting (200 2 x ms (200 ~ 32767)
Powe-down detection time [300 5] x ms (50 ~ 3000)
[7] Use hardware fault self-restore
Yes(Y) Cancel(C) HelpH) |

4. Tabela ponize pokazuje szczegéty odczytu danych zegarowych (dla zapisu danych tygodnia: 0 to niedziela, 1 to
poniedziatek, 2 to wtorek, 3 to sroda, 4 to czwartek, 5 to pigtek, 6 to sobota).

0 Rok 0x2000~0x2099 2000~2099
1 Miesigc 0x0001~0x0012 1~12

2 Dzien 0x0001~0x0031 1~31

3 Godzina 0x0000~0x0023 0~23

4 Minuta 0x0000~0x0059 0~59

5 Sekunda 0x0000~0x0059 0~59

6 Zarezerwowany - -

7 Dzien tygodnia 0x0000~0x0006 0~6

TRD

Ta instrukcja odczytuje dane zegara czasu rzeczywistego RTC i zapisuje je w okreslonych 8 kolejnych komérkach
danych D, gdy funkcja jest wigczona (szczegdty na poczatku rozdziatu).

EBMIA.PL 133



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Zeome, 3

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

(EN) Wejscie, ktore witacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytgcza polecenie

(1) Adres pierwszej komérki D do D - -

przechowywania danych

Lista instrukcji:

Network 000

LD X000
TRD DO //odczytaj dane z RTC i zapisz DO~D7
POP

Schemat drabinkowy:

X000 TRD T:DO

TWR

1. Ta instrukcja wpisuje do PLC dane RTC z okreslonych 8 kolejnych elementéw danych D, gdy jest witgczona
2. Ta instrukcja powinna by¢ wyzwalana sygnatem zbocza.

(EN) Wejscie, ktore witacza lub 0/1 Wartos$¢ logiczna
wyfacza polecenie

(T) Rejestr D do przechowywania D - -
danych

Przyktad
Lista instrukcji:

Network 000

LD X000
TWR DO //zapisz dane RTC z DO~D7 w PLC

POP

Schemat drabinkowy:

X000 TWR T:D@
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TRDS

1. Ta instrukcja odczytuje dane RTC, oblicza ile sekund uptyneto od 2000/1/1 00:00:00 i zapisuje drugg liczbe w
okreslonym rejestrze danych D (double-word).

2. Ta instrukcja powinna by¢ wyzwalana sygnatem zbocza.

(EN) Wejscie, ktore witacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytgcza polecenie

(T) Rejestr D do przechowywania D 0~ 4294967295 32-bitowa liczba
ilosci sekund

catkowita bez znaku

Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000
LD X000

TDRS DO //zapisz liczbe przeminietych sekund w DOD1
POP

Schemat drabinkowy:

XOOOI

ITRDS SEC:DO ‘

TWRS

1. Na podstawie liczby sekund, ktore uptynety od czasu 2000/1/1 00:00:00 zapisanego w okreslonym rejestrze
danych D, instrukcja ta oblicza dane zegara i wpisuje je do PLC.

2. Ta instrukcja powinna by¢ wyzwalana sygnatem zbocza.

(EN) Wejscie, ktére witacza lub 0/1 Wartos$¢ logiczna
wytgcza polecenie
(1) Rejestr danych D do D 0~ 4294967295 32-bitowa liczba
przechowywania ilosci sekund catkowita bez znaku
|
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TSEC

Ta instrukcja odczytuje dane zegara z okreslonego ciggu 8 kolejnych komérek D, oblicza ile sekund uptyneto od
2000/1/1 00:00:00 i zapisuje liczbe sekund w okreslonych D (double-word).

(EN) Wejscie, ktore wtacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytacza polecenie

(T) Adres pierwszej komorki D D R _
przechowujacej dane zegara

(SEC) Rejestr D do zapisania D 0~ 4294967295 32-bitowa liczba
otrzymanego wyniku catkowita bez znaku

Przyktad
Lista instrukcji:

Network 000

LD X000
TSEC DO D10 //przeksztat¢ dane z DO~D7 na liczbe sekund i zapisz w D10
POP

Schemat drabinkowy:

XOOBI ITSEC T:D@ SEC:D10
I

RSEC

Ta instrukcja odczytuje liczbe sekund z okreslonego rejestru D, oblicza dane zegara, na podstawie okreslonych
sekund po 2000/1/1 00:00:00 i przechowuje dane zegara w okreslonym ciggu 8 kolejnych komarek D.

(EN) Wejscie, ktére witacza lub 0/1 Wartos$¢ logiczna
wytacza polecenie

(SEC) Rejestr D przechowujgcy dane D 0~ 4294967295 32-bitowa liczba
zegara catkowita bez znaku
(T) Adres pierwszej komérki D do D - -

zapisania otrzymanego wyniku
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Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD X000
RSEC D10 DO //zamien sekundy z D10 w dane zegara i zapisz w DO~D7

Schemat drabinkowy:

XOOGI !SEC SEC:D10 T:DO

TCMP

Ta instrukcja odczytuje dane zegara RTC z PLC, poréwnuje je z danymi zegara przechowywanymi w okreslonym
ciggu 8 komodrek D i wyprowadza wynik do okreslonych bitdw wyjsciowych. Jesli czas wejsciowy jest wczesniejszy
niz RTC, pierwszy z wyjsciowych bitéw jest wigczany; Jesli czas wejsciowy jest taki sam jak RTC,

drugi z wyjsciowych bitow jest wtgczany; Jesli czas wejsciowy jest pdzniejszy niz RTC, trzeci wyjsciowy bit jest
wigczany.

(EN) Wejscie, ktore wigcza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytacza polecenie

(T) Adres pierwszej komorki D D - -
przechowywujacej dane zegara

(ouT) Adres pierwszej komorki do Y/M/S 0/1 Wartos¢ logiczna
danych wyjsciowych

Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000
LD X000
TCMP DO YO //poréwnaj czas z DO~D7 z RTC i przekaz wynik do wyjscia YO~Y2

Schemat drabinkowy:
| oNetworkeo
l—{xa%' TCMP T:D@ OUT:Yeee
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TZCP

1. Ta instrukcja odczytuje dane zegara RTC z PLC, poréwnuje je z przedziatem czasowym sktadajgcym sie z danymi
startowymi zegara i konicowymi, nastepnie wysyta wynik do okreslonych adreséw bitowych. Jesli czas RTC jest
wczesniejszy niz przedziat czasowy, pierwszy z wyjsciowych bitéw jest witgczony; Jesli czas RTC miesci sie w ramach
czasowych, drugi z wyjsciowych bitéw jest wigczany; Jesli czas RTC jest po przedziale czasowym, trzeci z bitow jest
wtaczany.

2. Godzina zakoriczenia musi by¢ pdzniejsza niz godzina rozpoczecia. Na przyktad ramy czasowe takie jak [2020/1/1
12:00:00 sroda, 2019/1/1 12:00:00 wtorek] sg niedozwolone.

(EN) Wejscie, ktore witacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytacza polecenie

(S) Adres pierwszej z komérek D D - -
przechowujgcych startowe dane
zegara

(E) Adres pierwszej z komérek D D - -
przechowujgcych koricowe dane
zegara

(ouT) Adres pierwszej komérki do Y/M/S 0/1 Wartos¢ logiczna
danych wyjsciowych

Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000
LD X000
TCMP DO D10 YO //poréwnajdane zegara RTC z przedziatem czasowym od DO~D7 do D10~D17, wynik
przekaz do YO~Y2
POP

Schemat drabinkowy:

FXOOOI ITZCP S:Do T:D10 OUT:Y00Q
I
WKCMP

1. Poréwnuje dane RTC z okreslonymi danymi zegara, nie zwazajgc na dane roku, miesigca i dnia.
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2. Ta instrukcja odczytuje dane RTC (bez roku, miesigca i dnia), poréwnuje je z danymi czasu i tygodnia
przechowywanymi w okreslonych 5 kolejnych adresach D-rejestréw (ostatnie 5 stéw catej danych zegara) i
wyprowadza wynik do okreslonej rejestry bitowe. Jesli wprowadzony czas i tydzien sg wczesniejsze niz czas RTC,
pierwszy z wyjsciowych rejestrow bitowych jest wigczany; Jesli wprowadzony czas i tydzien sg takie same dla czas
RTC, drugi z wyjsciowych rejestrow bitowych jest wigczany; Jesli wprowadzony czas i tydzien sg pdzniejsze niz czas
RTC, trzeci z wyjsciowych rejestréw bitowych jest wigczany.

Wejscia/ Opis Operand Zakres Typ danych
wyjscia
(EN) Wejscie, ktore witacza lub 0/1 Wartosé logiczna

wytgcza polecenie

(T) Adres pierwszej komérki D D - -
przechowujgcej dane godziny i
dnia tygodnia

(ouT) Adres pierwszej komérki do Y/M/S 0/1 Wartos¢ logiczna
danych wyjsciowych

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000

LD X000
WKCMP DO Y0 //poréwnaj dane godziny i dnia tygodnia DO~D4 z danymi zegara RTC i wyslij wynik do YO~Y2
POP

Schemat drabinkowy:

+ |b Network @ |
X000 WKCMP T:D@ OUT:Y000
|
f

WKZCP

1. Poréwnuje dane zegara RTC z okreslonym przedziatem czasowym, nie zwazajgc na dane roku, miesigca i dnia.

2. Ta instrukcja odczytuje dane RTC (bez roku, miesigca i dnia), poréwnuje je z przedziatem czasowym sktadajgcym
sie z zegara poczatkowego (bez roku, miesigca i dnia) i zegara korncowego (bez roku, miesigca i dnia) i
wyprowadzajg wynik do okreslonych bitdw. Jesli odczyt czasu zegara RTC jest przed ramg czasowg, pierwszy z
wyjsciowych bitow jest wigczany; Jesli czas RTC miesci sie w przedziale czasowym, drugi z wyjsciowych bitdw jest
wigczany; Jesli czas RTC jest po przedziale czasowym, trzeci z wyjsciowych bitéw jest wigczany.

3. Dane wejsciowe zegara poczatkowe i koricowe (bez roku, miesigca i dnia) sg przechowywane w 5 kolejnych
komaérkach rejestru D, uzytkownik moze réwniez odczyta¢ z czwartej komorki rejestru D danych zegara.

4. Zegar kofncowy przedziatu czasowego musi byé pdzniejszy niz zegar poczatkowy przedziatu czasowego. Na
przyktad rama czasowa taka jak [23:59:59 sobota, 00:00:00 niedziela] jest niedozwolona
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(EN) Wejscie, ktore wtacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytgcza polecenie

(S) Adres pierwszej komorki D D - -
poczatku przedziatu czasowego
(bez roku, miesigca i dnia)

(E) Adres pierwszej komorki D konca D - -
przedziatu czasowego (bez roku,
miesigca i dnia)

(ouT) Adres pierwszej komérki do Y/M/S 0/1 Wartos¢ logiczna
danych wyjsciowych

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000

LD X000
WKZCP DO Y0 //poréwnaj dane (bez roku, miesigca i dnia) z zegara RTC z DO~D4 z danymi zegara RTC w
D10~D14 i wyprowadz wynik do YO~Y2
POP

Schemat drabinkowy:

X000 WKZCP S:D@ T:D10
| UT : YO0

CKCmP

1. Ta instrukcja poréwnuje dane zegara RTC z okreslonymi danymi czasu, ktore obejmujg tylko godzine, minute i
sekunde.

2. Ta instrukcja odczytuje dane RTC, poréwnuje je z danymi czasowymi przechowywanymi w okreslonym ciggu 3
komorek rejestru D (od czwartego do széstego stowa catych danych zegara) i wyprowadza wynik do okreslonych
wyjs$¢ bitowych. Jesli czas odczytany jest wczesniejszy niz czas RTC, pierwszy z wyjsciowych bitéw jest wigczany;
Jesli czas odczytany jest taki sam jak czas RTC, z wyjsciowych bitdw jest wigczany; Jesli czas odczytany jest
pdzniejszy niz czas RTC, trzeci z wyjsciowych bitow jest witgczany.

(EN) Wejscie, ktore wiacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytacza polecenie
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(1) Adres pierwszej komorki D D - -
przechowujgcej dane zegara

(ouT) Adres pierwszej komérki do Y/M/S 0/1 Wartos¢ logiczna
danych wyjsciowych

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000

LD X000
CKCMP DO Y0 //poréwnaj czas DO~D2 z czasem zegara RTC i wyprowadz wynik do YO~Y2
POP

Schemat drabinkowy:

X000 CKCMP T:DO OUT:Y000o
|
I

CKzCP

1. Poréwnuje dane zegara RTC z okre$lonym przedziatem czasowym, ktore obejmuja tylko godzine, minute i
sekunde.

2. Ta instrukcja odczytuje dane RTC (ktére obejmuja tylko godzine, minute i sekunde), poréwnuje je z przedziatem
czasowym sktadajgcym sie z zegara poczatkowego (ktdre obejmujg tylko godzine, minute i sekunde) i zegara
koncowego (ktore obejmuja tylko godzine, minute i sekunde) i wyprowadzajg wynik do okreslonych bitow. Jesli
odczyt czasu zegara RTC jest przed ramg czasowg, pierwszy z wyjsciowych bitow jest wtgczany; Jesli czas RTC miesci
sie w przedziale czasowym, drugi z wyjsciowych bitéw jest wtgczany; Jesli czas RTC jest po przedziale czasowym,
trzeci z wyjsciowych bitéw jest wigczany.

3. Dane wejsciowe zegara poczatkowe i koncowe (ktére obejmuja tylko godzine, minute i sekunde) sg
przechowywane w 3 kolejnych komodrkach rejestru D, uzytkownik moze réwniez odczytac z 4-6 komorki rejestru D
danych zegara.

4. Zegar konncowy przedziatu czasowego musi by¢ pdzniejszy niz zegar poczatkowy przedziatu czasowego. Na
przyktad rama czasowa taka jak [23:59:59, 00:00:00] jest niedozwolona

(EN) Wejscie, ktére witacza lub 0/1 Wartos¢ logiczna
wytgcza polecenie

(S) Adres pierwszej komorki D D - -
poczatku przedziatu czasowego
(bez roku, miesigca i dnia)
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(E) Adres pierwszej komorki D konca D - -
przedziatu czasowego (bez roku,
miesigca i dnia)

(ouT) Adres pierwszej komérki do Y/M/S 0/1 Wartos¢ logiczna
danych wyjsciowych

Przyktad:

Lista instrukcji:
Network 000
LD X000

CKzCP DO D10 YO //poréwnaj dane (godziny, minuty i sekundy) z zegara RTC z DO~D2 z danymi zegara RTC w
D10~D12 i wyprowadz wynik do YO~Y2
POP

Schemat drabinkowy:

X000 CKZCP S:D@ T:D10
} UT : YO0O
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KOMUNIKACIA

Samkoon PLC obstuguje protokét komunikacyjny Modbus, ktéry mozna zastosowac do portéow szeregowych, takich
jak R$232, RS485 i USB; Modbus obstuguje maksymalnie 127 stacji slave (podrzednych). Uzytkownik moze ustawic
parametry komunikacji w ustawieniach parametrow PLC, jak pokazano na rysunku ponizej.

Retentive Zone Settings J Expansion Module i Filter Setting I Other
Device Model Communication Parameters Password Setting

COMO(232) COM1(485) | USB

Baud Rate 9600 - Station Number 1 E (1-127)
Data Bit 8 - Timeout 20 % *10ms (5-255)
Stop Bit 1 v

Check Code NONE v

Communication Protocol
(® Modbus Slave Station (O Modbus Master Station O Free Port Communication

Default

Yes(Y) Cancel(C) Help(H)

W celu korzystania z komunikacji Modbus, uzytkownik musi najpierw utworzy¢ tabele Modbus przed uzyciem
instrukcji komunikacji. Jak pokazano na rysunkach ponizej, uzytkownik moze wejs¢ do tabeli Modbus z eksploratora
projektu i edytowad tabele za pomocg paska operacji.

New project - SamSoarll Y — 8 X
File) EGRE) Viewd) Project(®) Tool(D) PulselY) Language(l) Help()
P . 0
o | A A Q wE RDERILNREERAN L%
Project Explorer - x i
4 B Project - New project

4 B Routine
3 MainRoutine
B SubRoutine

Slave Register Slave Length

E2 Soft Element List

& Soit Element Initialize .
b ® System Ragister Table list

Rename table
yrrent Table Up
Current Table Down

= Move
= FloatCalculation
3= IntegerCalculation

= Timer Operation bar

Mult iy

b == Swring control

‘Modbus table changed! Modbus Table:Table 1 Project:New project
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Row Insert(F)
Row Delete(G)
Current Row Up
Current Row Down
Current Row Top
Current Row Bottom
Create New Table
Delete Table
Rename table
Current Table Up
Current Table Down
Current Table Top
Current Table Botton

Multiply Modify

‘Wstaw nowy wiersz ponizej
Usun wybrany wiersz
Przesur wybrany wiersz o jeden wiersz wyzej
Przesun wybrany wiersz o jeden wiersz nizej
Przesun wybrany wiersz na poczatek tabeli
Przesun wybrany wiersz na koniec tabeli
Utwoérz nowa tabele Modbus
Usun biezaca tabele Modbus
Zmien nazwe biezacej tabeli Modbus
Przesun biezaca tabele Modbus o 1 pozycje w gére
Przesun biezaca tabele Modbus o 1 pozycje w dét

Przesun biezaca tabele Modb atek listy

nap

Przesuri ble2aca tabele Modbus na konlec listy

Modyfikuj wiele wybranych wierszy

Tabele Modbus obstugujg kody funkcji 0x01, 0x02, 0x03, 0x04, 0x05, 0x06, 0x07, 0x08, 0x0f i 0x10, ich funkcje i
obstugiwane typy rejestrow zawarte sg w tabeli ponizej.

0x01 Odczyt wyjsé binarnych X/Y/M/S/T/C

0x02 Odczyt wejs¢ binarnych X

0x03 Odczytaj przytrzymany rejestr D/TV/CV/CV32/Al/AO
0x04 Odczyt rejestru typu holding -

0x05 Zapis pojedynczego wyjscia binarnego Y/M/S/T/C

0x06 Zapis jednego rejestru D/TV/CV/CV32/AlI/AO
0xOf Zapis wielu wyj$¢ binarnych Y/M/S/T/C

0x10 Zapis wielu rejestrow D/TV/CV/CV32/AlI/AO

Poprzez ustawienie rejestru slave, dtugosci rejestru slave i rejestru master (nadrzednego) w tabeli Modbus, dane o

okreslonej dtugosci mogg by¢ odczytywane z rejestrow slave i przechowywane w rejestrze master lub kopiowane z

rejestréw master i zapisywane w rejestrach slave. Adres rejestru slave jest oznaczony numerem przesuniecia,
Tabela ponizej pokazuje numer przesuniecia réznych typdw rejestrow.
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X 0~127 bit 0x0x/0x02 0x05 0

EX 0~511 bit 0x01/0x02 0x05 512
Y 0~127 bit 0x01 0x05/0x0f 10000
EY 0~511 bit 0x01 0x05/0x0f 10512
M 0~8191 bit 0x01 0x05/0x0f 30000
S 0~999 bit 0x01 0x05/0x0f 50000
T 0~255 bit 0x01 0x05/0x0f 60768
C 0~255 bit 0x01 0x05/0x0f 60512
D 0~8191 WORD 0x03/0x04 0x0x6/0x10 40000
cv 0~199 WORD 0x0x3 0x0x6/0x10 60000
TV 0~255 WORD 0x03 0x0x6/0x10 60256
Cv32 200~255 DWORD 0x03 0x0x6/0x10 61024
Al 0~31 WORD 0x03 0x0x6/0x10 20000
EAI 0~79 WORD 0x03 0x0x6/0x10 20100
AO 0~31 WORD 0x03 0x0x6/0x10 20512
EAO 0~79 WORD 0x03 0x0x6/0x10 20612

EX, EY, EAI, EAO to rejestry modutu rozszerzenia. Dla rejestru typu CV32, kazde 2 kolejne numery przesuniecia
tworzg dane 32-bitowe, na przyktad: numer przesuniecia 61024 jest mtodszym stowem CV200, numer przesuniecia
61025 jest starszym stowem CV200.

MBUS

1. Ta instrukcja jest uzywana do komunikowania sie stacji master (nadrzednej) ze stacja slave (podrzedna) za
pomoca tabeli Modbus .

2. Przed uzyciem tej instrukcji uzytkownik musi ustawi¢ parametry komunikacyjne portu szeregowego, jak
pokazano na rysunku ponizej.

e Numer stacji: numer stacji master lub slave, urzagdzenia zawarte w tej samej sieci komunikacyjnej musza
mie¢ ustawione rézne numery stacji.

e Szybko$¢ transmisji (baud rate): czestotliwos¢ sygnatu danych, jednostkg jest bod na sekunde, mozna
ustawi¢ na 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600 lub 115200. Szybkos¢ transmisji urzgdzenia
master i slave musi by¢ taka sama.

e Bit danych (data bit): dtugos¢ sygnatu danych kazdej ramki danych.

e Bit stopu (stop bit): dtugos¢ sygnatu stopu, oznacza koniec jednej ramki danych.
|
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e Bit kontrolny (check bit): bit, ktéry znajduje sie za bitem danych, moze by¢ ustawiony na zero, parzystos¢
lub nieparzystosc. Jesli zaden, nie ma bitu kontrolnego; Jesli parzysty, bit kontrolny wynosi 1, jesli jest
parzysta liczba wysokiego poziomu sygnaty w bicie danych; Jesli nieparzysty, bit kontrolny wynosi 1, jesli
istnieje liczba nieparzysta na wysokim poziomie sygnatéw w bicie danych.

e Czasy przekroczenia limitu czasu i retransmisji: jesli urzagdzenie slave nie zwrdci wiadomosci dla ustawien
limit czasu, urzgdzenie master ponownie wysle dane, zresetuje limit czasu i zaczeka na wiadomos¢ zwrotng od
urzadzenia slave. Jesli osiggng ustawione czasy retransmisji, master zgtosi kod btedu 0x10 w okreslonym rejestrze
danych.

e Interwat Modbus: odstep czasu miedzy kazdg ramka danych.

5] PLC parameter Setting £X)
Retentive Zone Settings Expansion Module Filter Setting Other
Device Model Communication Parameters Password Setting

COMO(232) | COM1(485) | USB

Baud Rate 9600 ¥ Station Number 1 E] (1-127)
Data Bit 8 - Timeout 20 E} *10ms (5-255)
Stop Bit 1 v Modbus Interval 500 & ms (1-500)

Check Code NONE ~
Retransmission times 3 @ (0-10)

Communication Protocol
(O Modbus Slave Station @® Modbus Master Station () Free Port Communication

Default

‘ Yes(Y) l Cancel(C) Help(H)

3. Ta instrukcja przypisuje rejestr D do przechowywania informacji komunikacji, ktére rejestrujg status i btgd
komunikacji Modbus. Tabela ponizej pokazuje kod informacji i odpowiadajgce mu znaczenie. Ta instrukcja
przypisuje rowniez rejestr D do przechowywania identyfikatora biezgcego polecenia z tabeli Modbus, bedzie sie on
zwiekszat lub zapetlat, gdy wykonywane jest odpowiednie polecenie, uzytkownik moze rowniez zapisac go, aby
kontrolowac, ktére polecenie ma zostaé wykonane.

Kod Opis

0x01 Niedozwolony kod funkcji

0x02 Niedozwolony adres

0x03 Niedozwolone dane

0x04 Operacja slave nie powiodta sie
0x05 Przetwarzanie polecen

0x06 Stacja Slave jest zajeta

0x07 Niedozwolony typ danych

0x08 Nielegalne polecenie ID

0x09 Niedozwolone hasto

0x10 Przekroczono limit czasu komunikacji
0x12 Btad ustawien stacji Master/Slave
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0x13 Numer Slave jest taki sam jak numer Master

0x14 Adres rejestru przekracza limit

0x15 Wykonanie polecenia nie powiodto sie

0x18 Btad otrzymanej ramki informacyjnej (btgd dtugosci, btagd kontroli CRC)
0x20 Parametr jest niemodyfikowalny

0x21 Parametr jest niemodyfikowalny podczas pracy

0x22 Parametr jest chroniony hastem

Ustawienia danych:

Wejscia/ Opis Operand | Zakres Typ danych

wyjscia

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna

(com) Wybrany port szeregowy do komunikacji. - - -

(TBL) Wybrana tabela Modbus. - - -

(WR) Rejestr danych do przechowywania kodu informacji o D Kod binarny
komunikacji.

(WR_ID) Rejestr danych do przechowywania biezgcego identyfikatora D 16-bitowa liczba
polecenia z tabeli Modbus. bez znaku

1. Ustawienie limitu czasu powinno by¢ dostosowane do szybkosci transmisji, jesli szybkos¢ transmisji jest niska,
wolny przeptyw danych moze wymagaé dtuzszego czasu oczekiwania. Dodatkowo, jesli rozmiar danych do
przestania jest duzy, transmisja moze réwniez wymagac dfuzszego czasu oczekiwania.

2. Gdy do komunikacji Modbus uzywany jest port szeregowy, nie mozna go uzywacé do innych celéw

takie jak pobieranie/wysytanie, monitorowanie i komunikacja na wolnym porcie.

3. Jesli jedno urzadzenie slave komunikacji Modbus zostanie odfgczone, urzgdzenie master bedzie nadal
odwotywac sie do niego i spowoduje to opdznienie w komunikacji. Aby uzyskaé szybszg reakcje, uzytkownik moze
ustawic krotszy czas oczekiwania i krotszy czas retransmisji.

Przyktad
W tym przyktadzie zastosowano 3 tabele Modbus, a pojedyncza tabela jest przeznaczona dla jednej stacji slave .
Komunikacja bedzie przebiegaé w petli miedzy 3 stacjami slave, a uzytkownik moze rowniez wybrac, z ktdrg stacjg
slave ma sie komunikowac, wpisujgc numer podrzedny w D1234. Tabela Modbusa:
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Slave 2
Slave 3

Slave 1
[ Slave 2
Slave 3

Slave 1
Slave 2

Command ID  Slave Numb Function Code Slave Register Slave Length Master Register
0 1 Ox03(Read Word)(Read holding register 60200 ! 00
0% (Read Bi)(Read ¢o 30000 M0

2 ! Ox03(Read Word)(Read holding register) 40000 0 0100
Command ID  Slave Numb Function Code Slave Register Slave Length Master Register
0 2 Ox03(Read Word)(Read holding register) 60200 1 0200

2 Ox0'(Read Ba)Read co 0 M200
2 il - _|0x03(Read Word)(Read hoiding register) 40000 0 B 030
Command ID  Slave Numb Function Code Slave Register Slave Length Master Register
0 3 Ox03(Read Word)Read holding register 60200 1 D400

3 0x01{Read BitRead coil) 30000 200
2 3 Ox03(Read Word)(Read holding register, <0000 10 0500

Lista instrukcji:

Network 000

LDP M8183

MPS

AW=D1234 K1

AW=D5001 K2

MOV K2 D1234 //przejdz do slave 2 po zakonczeniu komunikacji slave 1

MOV KO  D5003 //zainicjuj polecenie ID dla slave 2

MRD

AW=D1234 K2

AW=D5003 K2

MOV K3 D1234 //przejdz do slave 3 po zakoriczeniu komunikacji slave 2

MOV KO  D5005 //zainicjuj polecenie ID dla 3

MRD

AW=D1234 K3

AW=D5005 K2

MOV K3 D1234 //idZ do slave 1 po zakoriczeniu komunikacji slave 3

MOV KO  D5001 //zainicjuj polecenie ID dla slave 1

MPP

RST M8183 K1

POP

LD M6000

MPS

AW=D1234K1

MBUS K1 Slave 1 D5000 D5001 //zezwdl na komunikacje Modbus dla slave 1

MRD

AW=D1234 K1

MBUS K1 Slave 2 D5002 D5003 // zezwdl na komunikacje Modbus dla slave 2

MRD

AW=D1234 K1

MBUS K1 Slave 3 D5004 D5005 // zezwdl na komunikacje Modbus dla slave 3
POP
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Schemat drabinkowy:

18183 D1234 D5001 IN:k2 OUT:D1234
—itt { W= | ] W=}
k1 k2
MOV IN:ke OUT:D50e3
D1234 D5e03 MOV IN:k3 OUT:D1234
ol e
k2 k2
MOV IN:k@ OUT:D5ees
D1234 D5005 MOV IN:k1 OUT:D1234
_l W= } | W= |
I 1 I
k3 k2
MOV IN:k1 OUT:D5@e1
18183
{R)
k1
16000 D1234 MBUS COM:K1 TBL:Slave 1
— | { w=} :D5000 WR_ID:D5001
k1
D1234 MBUS COM:K1 TBL:Slave 2
—] w= | :D5002 WR_ID:D5003
k1
D1234 MBUS COM:K1 TBL:Slave 3
— W= | :D5004 WR_ID:D5005
k1

1. Niniejsza instrukcja dotyczy komunikacji na wolnym porcie, przesyta dane w podanych

Rejestrach D (ADDR) o okreslonej dtugosci (LEN) do okreslonego portu szeregowego (COM).

2. Istniejg systemowe rejestry specjalne M, ktére rejestrujg stan transmisji odpowiednich portdw szeregowych
(zamieszczone w tabeli ponizej).

3. Istnieje dodatkowy parametr rdznigcy sie od komunikacji Modbus: bit bufora. Gdy

bit bufora jest wybierany za pomoca 8, transmisja odczytuje tylko niski bajt rejestréw D; Gdy

bufor jest wybrany za pomoca 16, transmisja odczytuje i zapisuje wysoki bajt i niski bajt

Rejestru D. Uzytkownik moze ustawic ten parametr w ustawieniach parametréw komunikacji.

M8176 Witacza sie, gdy port szeregowy COMO przesyta dane.
mM8177 WHtacza sie, gdy port szeregowy COM1 przesyta dane.
M8180 WH1acza sie po zakoriczeniu transmisji portu szeregowego COMO.
mM8181 WHtacza sie po zakoriczeniu transmisji portu szeregowego COM1.

___________________________________________________________________________________________________________|
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(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
(com) Wybrany port szeregowy do wysytania - - -
danych.
(ADDR) Pierwsza komorka rejestru danych do odczytu | D - -
(LEN) Dtugos¢ danych do odczytania i wystania K/H/D 0~512 16-bitowa liczba catkowita
bez znaku

1. Uzytkownik musi wybra¢ protokdt komunikacyjny jako wolny port komunikacji w ustawieniach parametréw
komunikacji.

2. Gdy port szeregowy jest uzywany do komunikacji z wolnym portem, nie mozna go uzywac do innych celéw
takie jak pobieranie/wysytanie, monitorowanie i komunikacja Modbus.

3. Modyfikacja parametréw komunikacji zaczyna obowigzywaé po ponownym pobraniu.

4. Komunikacja na wolnym porcie jest potdupleksowa, wiec instrukcje SEND i REV

nie mogg dziata¢ w tym samym momencie.

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LDP MO

SEND K1 DO K21 //wybierz COM1, pierwszy bit danych to DO, dtugos¢ danych = 21;
//jesli bufor jest 8-bitowy, wszystkie mtodsze bajty w DO~D20, 21-bajt w catosci zostang wystane
//jesli bufor jest 16-bitowy, wszystkie dane w DO~D10 i mtodszy bajt D11,

21-bajt w catosci zostang wystane

//SEND jest wyzwalany przez narastajgce zbocze, jesli jest wtgczony przez normalne

zamknietg cewke, SEND wykona sie podczas kazdego okresu skanowania

Schemat drabinkowy:
Mo SEND COM:K1 ADDR:D@
t | EN:K21

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LD MO

MPS
MVBLK D2000 D1 DO // przeniesc¢ blok danych o dtugosci DO z D2000 do D1

MPP
I ——————————————————————
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ANDI  M8180 //wytgcz opcje SEND po zakornczeniu transmisji

MEP

SEND K1 D1 DO // wyslij dane do COMO, gdy MO jest wtgczone

Network 001

LD M8180

REV KO D1001 D1000 //wiaczyc REV po zakoriczeniu transmisji

Network 001

LDF M8178 //zamknij opadajgcym zboczem po zakonczeniu odbioru

MOV D1000 D3000 // przenies dtugos¢ danych z D1000 do D3000

MVBLK D1001 D3001 D1000 // przeniesc¢ blok danych o dtugosci D1000 z D1001 do D3001
RST M8180 K1 // zresetuj M8180 po zakonczeniu transmisji

Schemat drabinkowy:

Mo MVBLK S:D2000 D:D1 N:D@
L
I
Fso SEND COM:K@ ADDR:D1
/ 4 LEN: DO
FSo EV COM:K@ ADDR:D1001
| ILEN:D1000
RVO MOV IN:D1000 OUT:D3000
—i |
MVBLK S:D1001 D:D3001
N:D1000

REV

1. Ta instrukcja jest stosowana do komunikacji na wolnym porcie, odbiera dane z okreslonego

portu szeregowego (COM), zapisuje dane do okreslonych rejestréw D (ADDR) i zapisuje dtugo$¢ danych

do okreslonego rejestru D (LEN).

2. Istniejg systemowe rejestry specjalne M, ktdre rejestrujg stan transmisji odpowiednich portéw szeregowych
(zamieszczone w tabeli ponizej).

3. Istnieje dodatkowy parametr réznigcy sie od komunikacji Modbus: bit bufora. Gdy

bit bufora jest wybierany za pomocg 8, transmisja odczytuje tylko niski bajt rejestréw D; Gdy

bufor jest wybrany za pomoca 16, transmisja odczytuje i zapisuje wysoki bajt i niski bajt

Rejestru D. Uzytkownik moze ustawi¢ ten parametr w ustawieniach parametréw komunikacji.

M8178 WHtacza sie, gdy port szeregowy COMO odbiera dane.
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mM8179 WHtacza sie, gdy port szeregowy COM1 odbiera dane.

mM8182 WHtacza sie po zakonczeniu odbioru danych portu szeregowego COMO.

mM8183 WH13acza sie po zakoriczeniu odbioru danych portu szeregowego COM1.

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
(com) Wybrany port szeregowy do odbierania danych. - - -

(ADDR) Pierwsza komorka rejestru danych do odczytu D - -

(LEN) Dtugos¢ danych do odebrania i zapisania D - -

1. Uzytkownik musi wybra¢ protokét komunikacyjny jako wolny port komunikacji w ustawieniach parametrow
komunikacji.

2. Gdy port szeregowy jest uzywany do komunikacji z wolnym portem, nie mozna go uzywac do innych celéw
takie jak pobieranie/wysytanie, monitorowanie i komunikacja Modbus.

3. Modyfikacja parametréw komunikacji zaczyna obowigzywaé po ponownym pobraniu.

4. Komunikacja na wolnym porcie jest pétdupleksowa, wiec instrukcje SEND i REV

nie moga dziata¢ w tym samym momencie.

Przyktad

Lista instrukcji:
Network 000
LDP MO

REV K1 DO D1000 //wybierzCOM1, pierwszy bit to DO, dtugosé danych = D1000;
Zatézmy, ze COM1 odbiera dane: 0x10 0x11 Ox12 0x13 0x14
//jesli bufer jest 8-bitowy, D1000=5, D0=0x0010, D1=0x0011,
D2=0x0012, D3=0x0013, D4=0x0014
//jesli bufer jest 8-bitowy, D1000=5, D0=0x1110, D1=0x1312,
D2=0x0014

l—{ } EN:D1000

Network 000

LD MO

REV KO D1 DO //odbierz dane z COMO gdy wtgczany jest MO is ON i zapisz dane w D1
Network 001

LDP M8182
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SEND KO D1001 D1000 //wtgcz SEND po zakoriczeniu odbierania danych

RST M8182 K1 //zresetuj automatycznie M8182

Network 001

LDF M8178 // zamknij opadajgcym zboczem po zakoriczeniu odbioru
MVBLK D1 D2000 DO // przeniesc¢ zapisane dane odbioru do D2000

Schemat drabinkowy:

Mo EV COM:K® ADDR:D1
— | EN:DO
FRO END COM:K@ ADDR:D1001
— | EN:D1000
FRo
{R)
k1
RVG MVBLK S:D1 D:D2000 N:D@
L I

1. Ta instrukcja oblicza sume kontrolng w funkcji CRC (MODE) z okreslong dtugoscia danych (LEN)

przechowywanych w okreslonych rejestrach danych (DATA).

2. Jednostka dtugosci danych jest bajt, dane muszg by¢ zapisane w D-rejestrach. Nalezy zwréci¢ uwage, ze wysoki

bajt (high byte) Rejestru D znajduje sie po prawej stronie, niski (low byte) po lewej.
3. Wygenerowana suma kontrolna jest réwniez nazywana bitem kontrolnym i bedzie przechowywana $cisle po
danych pierwotnych, te 2 czes$ci razem tworzg kod CRC (cykliczny kod nadmiarowy).

4. Tryby CRC zawarte sg w tabeli.

CRC-16 x16+x15+x12+1 2 bajty
CRC-12 K1 X12+x11+x3+x24+x+1 2 bajty
CRC-8 K2 xE+x24x+1 1 bajt
CRC- K3 x16+x12+x5+1 2 bajty
CCITT

CRC-32 K4 X32+X26+X23+X22+X16+X12+X11+X10+X8+X7+X5+X4+X2+Xx+1 4 bajty
CRC-32C K5 X32+X28+X27+X26+X25+x23+x22+x20+x19+x18+x14+x13+x11+x10+x9+x8+x6+1 4 bajty
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(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
(DATA) Rejestry danych przechowuja dane poczatkowe. D - kod binarny
(LEN) Dtugos¢ danych pierwotnych. K/D - 16-bitowa liczba catkowita bez
znaku
(MODE) Tryb CRC do obliczania sumy kontrolnej. D 0~5 16-bitowa liczba catkowita bez
znaku
Przyktad
Lista instrukcji:
Network 000
LD MO

MOV H3412 DO
MOV H7856 D1

CRC DO

K4

KO //wybierz CRC-16, dtugos¢ danych to 4 bajty, oblicz CRC z

0x12345678 i zapisz wynik 0x107B w D2

Schemat drabinkowy:

MOV IN:H3412 OUT:DO

MOV IN:H7856 OUT:D1

ICRC DATA:DO LEN:K4
E:KO

CRCCHECK

1. Ta instrukcja sprawdza kod CRC w okreslonym trybie CRC (MODE) i wysyta wynik do okreslonego rejestru
bitowego (RES), pierwotne dane po okreslonej dtugosci (LEN) zaczynajg sie od okreslonego rejestru danych (DATA).
2. Kod CRC musi by¢ przechowywany w rejestrach D. Nalezy zwrdcié¢ uwage, ze wysoki bajt (high byte) Rejestru D

znajduje sie po prawej stronie, niski (low byte) po lewe;.
3. Bit wyjsciowy jest wtgczony, gdy kontrola powiodta sie, jest wytgczony, gdy kontrola nie zostata zaliczona.
4. Tryby CRC zawarte sg w tabeli:

CRC-16 KO x16+x15+x12+1 2 bajty
CRC-12 K1 X124+x114+x34+x2+x+1 2 bajty
CRC-8 K2 xE+x2+x+1 1 bajt

EBMIA.PL

154



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

T e

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

CRC-CCITT K3 x16+x12+x5+1 2 bajty
CRC-32 K4 X324X26+x23+x22+X164Xx124+X1 1+X10+x8+X7+X5+x4+x2+x+1 4 bajty
CRC-32C K5 X324X28+X27+X26+X25+X234+X%22+x20+x19+x18+x14+x13+x11+x10+x9+x8+x6+1 4 bajty

(EN) Wejscie zataczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
(DATA) Rejestry danych przechowuja dane poczatkowe. D - kod binarny
(LEN) Dtugosc¢ danych pierwotnych. K/D - 16-bitowa liczba catkowita
bez znaku
(MODE) Tryb CRC do obliczania sumy kontrolnej. D 0~5 16-bitowa liczba catkowita
bez znaku
Przyktad

Lista instrukcji:

Network 000

LD MO

Mov H3412 DO

MOV  H7856 D1

MOV H107B D1

CRCCHECK DO K6 KO M1 //dane pierwotne to 0x12345678, suma kontrolna to 0x7B10,
kontrola jest zaliczona

POP

Schemat drabinkowy:

Mo MOV IN:H3412 OUT:D@

MOV IN:H7856 OUT:D1

MOV IN:H1e7B OUT:D2

ICRCCHECK DATA:DO LEN:K6
MODE :K@ RES:M1
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INSTRUKCIJE IMPULSU

1. Jak dotad, dla istniejgcych serii, FGs_16MT/FGs_32MT/FGRB_C8XS8T posiada 2 szybkie wyjscia impulsowe (YO-
Y1), a najwyzsza czestotliwosé na wyjsciu impulsowym wynosi 200 kHz; FGs_64MT/FGRS_C8X8T/FGRE_C8XS8T
posiada 4 szybkie wyjscia impulsowe (Y0-Y3), a najwyzsza czestotliwo$é na wyjsciu impulsowym wynosi 200 kHz;
FGm_64MT posiada 10 szybkich wyjs¢ impulsowych (Y0-Y7, Y10-Y11), a najwyzsza czestotliwos¢ na wyjsciach
impulsowych wynosi 500kHz. Sterownik PLC typu przekaznikowego nie obstuguje szybkich impulsow.

2. Dane szybkiego wyjscia impulsowego moga by¢ zliczane tylko za pomoca szybkiego licznika, ale nie licznika
wewnetrznego, nie mozna go rowniez zliczaé przez wyzwalanie zboczem punktéw Y.

3. W przypadku matego obcigzenia, czas otwarcia tranzystora w stanie OFF bedzie dtuzszy. Gdy w takiej sytuacji
potrzebny jest krétki czas, zalecane jest dodaé rezystancje obcigzenia aby zwiekszy¢ prad obcigzenia.

4. Rejestry zliczania zbiorczego impulséw (D8140~D8158) s3 waznymi rejestrami. Sg one czytelne i zapisywalne,
gdy zostang zapisane z nowg wartoscig, liczenie bedzie kontynuowane na podstawie nowej zapisanej wartosci.

5. Wyprowadzany jest czas szybkiego impulsu, wartos¢ w rejestrach zliczania impulséw jest dyskretna i zmienna.
Kiedy uzytkownicy muszg poréwnac wartos¢, mozna uzyc instrukcji mniejszej lub wiekszej niz, ale nie instrukcji
réwna sie.

6. Kiedy punkt wyjsciowy jest uzywany do szybkiego wyjscia impulsowego, nie moze by¢ uzywany jako wspdlny
punkt wyjsciowy, wiec nie bedzie reagowat na operacje Wt. lub WYt.

7. Jesli czestotliwos¢ wyjscia impulsowego jest wieksza niz 200k, lepiej dodaé rezystor podciggajacy w porcie
wyjsciowym (zaleca sie wybrac rezystancje 1k, gdy napiecie podciggajgce wynosi 24V).

8. Istniejg specjalne rejestry systemowe, ktére przechowujg informacje o wykonywaniu instrukcji. Uzytkownik
moze modyfikowaé niektdre z nich. Dla wszystkich instrukcji impulsowych istniejg rejestry rejestrujgce kierunek
impulsu, liczbe impulsow, przekroczenie licznika impulséw i stan wyjscia impulsowego (szczegoty w tabeli ponizej).
Dla wielostopniowych instrukcji impulsowych (np. PLSR, POLYLINE) istniejg rejestry rejestrujgce aktualny numer
segmentu i numer btedu segmentu (szczegdty w tabeli ponizej). Dla instrukcji interpolacji (np. POLYLINE, LINE, ARC)
istniejg rejestry rejestrujace stan wyjsciowy(szczegoéty w tabeli ponizej).
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&

16-bitowa liczba catkowita bez
znaku

32-bitowa
Wartosé Wartosé Wartos¢ liczba
logiczna logiczna logiczna catkowita
ze znakiem
Pokaz kierunek Pokaz, czy
i | Pokaz, d iedni
|m|c'>u su' o az.czy. odpowiedni Zapisz, ile
odpowiedniego odpowiedni port moulsow
portu licznik jest wyjsciowy v:s a Odpowiadajacy
wyjsciowego, 1 | przepetniony, 1 wysyta Y y . port wyjscia
. odpowiedni |
dla dla impuls, 1 dla ort impulsowego
dodatniego, 0 | przepetnienia, 0 wyjscia p .
; . . wyjsciowy
dla ujemnego dla braku impulséw, 0
dla braku
M_8102 (o) M_8118 (o) M_8134 (o) D_8140 Y000
(o/2)
M_8103 (o) M_8119 (o) M_8135 (o) D_8142 Y001
(o/2)
M_8104 (o) M_8120 (o) M_8136 (o) D_8144 Y002
(o/2)
M_8105 (o) M_8121 (o) M_8137 (o) D_8142 Y003
(o/2)
M_8106 (o) M_8122 (o) M_8138 (o) D_8144 Y004
(o/2)
M_8107 (o) M_8123 (o) M_8139 (o) D_8146 Y005
(o/2)
M_8108 (o) M_8124 (o) M_8140 (o) D_8148 Y006
(o/2)
M_8109 (o) M_8125 (o) M_8141 (o) D_8150 Y007
(o/2)
M_8110 (o) M_8126 (o) M_8142 (o) D_8152 Y010
(o/2)
M_8111 (o) M_8127 (o) M_8143 (o) D_8154 Y011
(o/2)

16-bitowa liczba catkowita bez znaku
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. 3 . Wyswietla, w ktérym segmencie . .
Pokazuje, w ktérym segmencie | , . . . . Odpowiadajgcy port wyjscia
s . Sciezki znajduje sie biezacy punkt .

Sciezki wystgpit btad. impulsowego

ruchu

D_8108 (o) D_8124 (o) Y000
D_8109 (o) D_8125 (o) Y001
D_8110 (o) D_8126 (o) Y002
D_8111 (o) D_8127 (o) Y003
D_8112 (o) D_8128 (o) Y004
D_8113 (o) D_8129 (o) Y005
D_8114 (o) D_8130 (o) Y006
D_8115 (o) D_8131 (o) Y007
D_8116 (o) D_8132 (o) Y010
D_8117 (o) D_8133 (o) Y011

Wartos¢ logiczna

Wyswietl, czy
odpowiednia platforma
wysyta, 1 wysyta, 0 nie
wysyta.

M_8144 (1-wszy) (o)

M_8145 (2-gi) (o)

M_8146 (3-ci) (o)

M_8147 (4-ty) (o)

M_8148 (5-ty) (o)

PLSF

1. Instrukcja PLSF to instrukcja zmiennej czestotliwosci na wyjsciach impulsowych PLC; nie ma gtadkiego przejscia
podczas transformacji czestotliwosci.
|
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2. Gdy instrukcja jest wtgczona, impuls rozpocznie sie z ustawiong czestotliwoscig, a czestotliwo$é mozna
regulowac w czasie rzeczywistym, pulsowanie pracuje do momentu wytaczenia funkcji.

Gdy czestotliwos¢ jest ustawiona na wartos¢ wiekszg niz maksymalna, bedzie dziataé jako maksymalna.

3. Niniejsza instrukcja nie obejmuje wyjscia portu kierunkowego pulsowania, jesli istnieje potrzeba wyjscia
kierunkowego, uzytkownik moze zdefiniowa¢ dowolny port wyjsciowy jako wyjscie kierunkowe. Pokazane na
rysunku ponizej, Y2, Y3 i faza Z s definiowane przez uzytkownika.

Motor

driver

(EN) Wejscie zatgczajgce/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajgce instrukcje
(F) Czestotliwos¢ impulsu, K/H/D m FGs/FGRB/FGRE/FGRS 32-bitowa liczba
jednostka jest [Hz]. 0~200000 catkowita bez znaku
m FGm
0~500000
(OUT) Wyjscie impulsu. Y - Wartos$¢ logiczna

1. Parametrem czestotliwosci impulsdw PLSF jest 32-bitowa liczba catkowita, ktéra zajmuje dwa rejestry D.
2. Ta instrukcja wyprowadza impuls bez kierunku, wiec licznik akumulacji impulséw (D8140-D8158) moze liczy¢
tylko w kierunku dodatnim.

Przyktad

Lista Instrukcji
Network 000
LDP  M8151 //wtaczone, gdy PLC pracuje, musi by¢ wyzwalane zboczem narastajacym, aby unikna¢ powtarzania
zadania
MOVD K400 DO //pierwotna czestotliwosc¢
Network 001
LDP M1

MOVD K900 DO //zmienna czestotliwosc zapisana w DOD1
1
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Network 002

LDP M2

MOVD K650 DO //zmienna czestotliwosc zapisana w DOD1

Network 003

LDP M3

MOVD K500 DO //zmienna czestotliwos¢ zapisana w DOD1

Network 004

LD MO

PLSF DO Y000 // gdy MO jest wtgczone, wyjscie YO wysyta impuls z czestotliwoscig zapisang w DOD1 i zatrzymuje
wysytanie impulséw, gdy MO jest wytgczone.

Schemat drabinkowy:

RN1 VD IN:K400 OUT:DO
—i
M1 IN:K900 OUT:De
—i 1
M2 VD IN:K650 OUT:DO
—i 1
M3 IN:K500 OUT:De
”—7
Mo ' PLSF F:D@ OUT:Y000
I

1. Instrukcja PWM to instrukcja zmiany czestotliwosci impulséw i zmiany wspoétczynnika wypetnienia; nie ma
gtadkiego przejscia podczas transformacji czestotliwosci.

2. Gdy instrukcja jest wigczona, impulsy zostang wysytane z ustawiong czestotliwoscig i wspdtczynnikiem
wypetnienia, czestotliwos¢ (frequency) i cykl pracy (duty cycle) mozna regulowac w czasie rzeczywistym,
pulsowanie zatrzymuje sie, az instrukcja zostanie wytgczona.

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
instrukcje
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(F) Czestotliwos¢ impulsu, jednostkg | K/H/D m FGs/FGRB/FGRE/FGRS 32-bitowa liczba
jest [Hz]. 0~200000 catkowita bez
znaku
m FGm
0~500000
(DC) Cykl pracy impulsu, wspétczynnik | K/H/D 0~100 8- bitowa liczba
zajmowany przez szerokos$¢ catkowita bez
sygnatu w cyklu impulsu. znaku
(ouT) Wyjscie impulsu. Y - Wartos¢ logiczna

1. Parametr czestotliwosci impulséw PWM to 32-bitowa liczba catkowita, ktdra zajmuje dwa rejestry D.

2. Ta instrukcja wyprowadza impuls bez kierunku, wiec licznik akumulacji impulséw (D8140-D8158) moze liczy¢
tylko w kierunku dodatnim.

3. Znieksztatcenie czestotliwosci pojawi sie, gdy impuls jest bardzo szybki, lepiej nie ustawiaé zbyt wysokiej
czestotliwosci impulsu, gdy istnieje potrzeba precyzyjnej kontroli szerokosci impulsu.

Przyktad

Lista Instrukgji

Network 000

LD MO

PWM DO D2 Y000 //Kiedy MO jest wigczone, wyjscie YO wysyta impuls z czestotliwoscig zapisang w DOD1 i
wspotczynnikiem wypetnienia zapisanym w D2D3

Schemat drabinkowy:

[P Network @ |
Mo PWM F:DO DC:D2 OUT:Y00O

—

PWMS

1. Instrukcja PWMS to instrukcja wyprowadzania impulsu ze zmiennym okresem impulsu i zmienng szerokoscig
impulsu.

2. Gdy instrukcja jest wtgczona, impuls bedg wysytane z ustawionym okresem i szerokoscig impulsu, okres i
szerokos¢ impulsu mozna regulowac w czasie rzeczywistym, pulsowanie pracuje do momentu wytgczenia funkcji.
3. Jednostki czasu tej instrukcji sg wybieralne: milisekundy i mikrosekundy. Poniewaz przy duzej predkosci impulsu
moze wystgpi¢ znieksztatcenie ksztattu fali, system automatycznie ograniczy szerokos¢ impulsu po wybraniu
jednostki czasu w postaci mikrosekund, na przyktad, gdy szerokos¢ impulsu jest ustawiona na 1us, system
dostosuje jg do 2us, aby zachowac ksztatt fali.
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4. Ta instrukcja udostepnia rejestr M8062 do sekwencji wyjsciowe] poziomu transformacji, ten rejestr decyduje o
wyprowadzeniu poziomu wysokiego lub niskiego na poczatku w cyklu impulsowym.

Gdy M8062 jest wigczony, najpierw poziom skuteczny, gdy M8062 jest wytgczony, najpierw poziom nieefektywny.
Nalezy zauwazy¢, ze M8062 nalezy ustawic przed wtgczeniem funkcji PWMS, zmiana stanu M8062 podczas pracy
nie przyniesie efektu.

(EN) Wejscie zataczajace/ 0/1 Warto$¢ logiczna
wytaczajace instrukcje

(V) Jednostka czasu parametru K/H o~1 16-bitowa liczba
okresu impulsu i parametru catkowita bez znaku
szerokosci impulsu, 1 dla
milisekundy i 0 dla
mikrosekundy.

(P) Okres impulsu, jednostka K/H/D | e milisekunda 16-bitowa liczba
jest milisekunda lub catkowita bez znaku
mikrosekunda.

2765535

o mikrosekunda

5~65535
(DP) Szeroko$¢ impulsu, K/H/D | 0~65535 16-bitowa liczba
jednostka jest milisekunda catkowita bez znaku
lub mikrosekunda
(ouT) Wyjscie impulsu Y - Wartos¢ logiczna

1. Parametr cyklu impulsu i parametr szerokosci impulsu PWMS to 16-bitowa liczba catkowita, ktéra zajmuje tylko
jeden rejestr D.

2. Ta instrukcja wyprowadza impuls bez kierunku, wiec licznik akumulacji impulséw (D8140-D8158) moze liczy¢
tylko w kierunku dodatnim.

3. Znieksztatcenie czestotliwosci pojawi sie, gdy impuls jest bardzo szybki, lepiej nie ustawia¢ zbyt wysokiej
czestotliwosci impulsu, gdy istnieje potrzeba precyzyjnej kontroli szerokosci impulsu.

Przyktad
Lista instrukcji
Network 000
LD MO
PWMS KO DO D1 Y000 // Kiedy MO jest wigczone, YO wysyta impuls z cyklem impulsu (ms)
zapisanym w DO i szerokoscig impulsu (ms) zapisang w D1
POP

Schemat drabinkowy

PuMS U:K1 P:D0 DP:D1
| T:Yeo0o
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PLSY

1. Ta instrukcja wyprowadza okreslong ilos¢ impulsdw o zmiennej czestotliwosci.

2. Gdy instrukcja PLSY jest wtgczona, impulsy bedg wysytane z ustawiong czestotliwoscia, a czestotliwosé mozna
regulowac w czasie rzeczywistym, pulsowanie pracuje do momentu wytgczenia funkcji. Gdy liczba
wyprowadzanych impulséw osiggnie docelowa liczbe impulséw, pulsowanie zostanie zatrzymane.

3. Niniejsza instrukcja nie obejmuje wyjscia portu kierunkowego pulsowania, jesli istnieje potrzeba wyjscia
kierunkowego, uzytkownik moze zdefiniowa¢ dowolny port wyjsciowy jako port kierunkowy. (Patrz instrukcja PLSF)

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
instrukcje
(F) Czestotliwos¢ impulsu, jednostkg jest K/H/D m FGs/FGRB/FGRE/FGRS 32- bitowa liczba
[Hz]. 0~200000 catkowita bez
znaku
m FGm
0~500000
(P) Docelowa liczba impulséw. K/H/D 0~4294967296 32- bitowa liczba
catkowita bez
znaku
(ouT) Wyjscie impulsu. Y - Wartos¢ logiczna

1. Parametr czestotliwosci i docelowa liczba impulsu PLSY sg 32-bitowymi liczbami catkowitymi, ktore zajmujg dwa
rejestry D.

2. Ta instrukcja wyprowadza impuls bez kierunku, wiec licznik akumulacji impulséow (D8140-D8158) moze liczy¢
tylko w kierunku dodatnim.

Przyktad

Lista instrukcji

Network 000

LDP M8151 //wtaczone, gdy PLC dziata, musi by¢é wyzwalane zboczem narastajgcym, aby unikngé¢ powtarzania zadania

MOVD K400 DO // pierwotna czestotliwosc¢

Network 001

169

LDP M1

MOVD K900 DO //zmienna czestotliwos¢ zapisana w DOD1

|
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Network 002
LDP M2
MOVD K650 DO //zmienna czestotliwos¢ zapisana w DOD1
Network 003
LDP M3
MOVD K500 DO //zmienna czestotliwos¢ zapisana w DOD1
Network 004
LD MO
PLSY DO D2 Y000 // gdy MO jest wiaczone, YO wysyta impuls z czestotliwoscig zapisang w DOD1 i przestaje, gdy wartos¢
w D2D3 osiggnie docelowa liczbe impulséw, czestotliwos¢ zmienia sie.
Network 005
LDF M8134
RST MO K1 // po zatrzymaniu impulsu zresetuj MO0, aby wytgczy¢ funkcje PLSF

POP

Schemat drabinkowy:

M8151 !OVD IN:K400 0UT:De
t !

_{ I
M1 ; bOVD IN:KS00 0UT:De
—-I 1

M2 . OVD IN:K650 OUT:DO
— 1}
M3 . OVD IN:K500 OUT:DO
— 1|
Mo LSY F:DO P:D2 OUT:Y000
|
—_
M8134[ ; Me
o {r)

Wykres sekwencji:
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900 f---mn-mnno- i

650 |-ednmmmmmmeoefeeeeeeaasd 4|
T J R

400 |--4

Reach target t
Pulse count

PLSR/PLSA/EPLSR

1. PLSR, PLSA i EPLSR s3 instrukcjami wielostopniowych wyjs¢ impulsowych, wysytajg impuls z ustawiong
czestotliwoscig i docelowg liczbg impulsdéw, a parametry mozna regulowaé dynamicznie. Docelowa liczba impulséw
PLSR jest ustawiona wzglednie, docelowy impuls PLSA jest ustawiony bezwzglednie, EPLSR moze ustawic czas
przyspieszania/zwalniania kazdego segmentu osobno.

2. Kiedy PLSR/PLSA/EPLSR jest wtgczone, impuls rozpocznie sie z ustawiong czestotliwoscig i przejdzie do
nastepnego segmentu, gdy osiggnie docelowg ilos¢ impulséw, przejscie zostanie wykonane w czasie
przyspieszania/zwalniania. Wszystkie te parametry pracy sg przechowywane w czesci obszaru rejestru D,
zaczynajacej sie od pierwszego adresu Dn. Rysunek ponizej pokazuje przypadek, gdy pierwszy adres to DO.

3. Gdy docelowa liczba impulséw jednego segmentu jest ustawiona na <1, wyprowadzanie impulséw bedzie state
w segmencie, az odpowiednia instrukcja PLSNEXT zostanie wtgczona. Kiedy czestotliwos¢ i docelowa ilos¢
impulséw jednego segmentu jest ustawiona na 0, segment bedzie segmentem koricowym, wykonywanie impulséw
zostanie zatrzymane w tym segmencie niezaleznie od kolejnych D-rejestréw.

4. Dla pojedynczego segmentu catosci, ustawia sie czestotliwos¢ poczgtkowg segmentu jako Fs (Hz), nastepnie
czestotliwos$é koricowa segmentu jako Fe (Hz), sume czasow przyspieszania i zwalniania jako T (s), ilos¢ impulsow
tego segmentu jako N. Parametry te powinny spetnia¢ nastepujacy warunek:

(F,+F,)T < 2N

5. Dla PLSR o kierunku wyjscia decyduje znak czestotliwosci lub docelowa ilos¢ impulséw w pierwszym segmencie
(jezeli jeden z nich jest ujemny, kierunek wyjscia jest ujemny) i nie zmieni sie on w kolejnych segmentach. W
przypadku PLSA wyjscie kierunku jest ustalane na podstawie docelowej liczby impulséow w kazdym segmencie i
bedzie sie zmienia¢ automatycznie. W przypadku EPLSR wyjscie kierunku rowniez zmieni sie automatycznie
zgodnie z rzeczywistg liczbg impulséw.

6. M8068 to rejestr polaryzacji wyjscia impulsowego, gdy jest wtgczony, wszystkie wyjscia kierunku impulsowego
zostang odwrocone. M8069 jest rejestrem typu krzywej, gdy jest witgczony, wysytanie impulséw przyspiesza i

zwalnia jako typ krzywej S, w innym przypadku jako typ krzywej T.
|
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7. Parametry czestotliwosci i docelowej liczby impulséw zapisane w rejestrze D mogg byé modyfikowane podczas
pracy, ale modyfikacja jest dozwolona tylko w segmentach nastepujgcych po biezgcym.

Ustawienia danych:

PLSR/PLSA i EPLSR tworzg fragment obszaru rejestrow D do przechowywania parametrow segmentow.
Jak pokazano na rysunku ponizej, dla PLSR/PLSA kazdy z czterech rejestréw D przechowuje parametry jednego
segmentu; W przypadku EPLSE kazde szesc¢ rejestrow D przechowuje parametry jednego segmentu.

PLSR/PLSA EPLSR
DO first address DO first address
Highest frequency of segment DO Acceleration time of segment _| DO
(32-bit signed integer) D1 (32-bit signed integer) D1
Target pulse count of segment _| D2 Highest frequency of segment _| D2
(32-bit signed integer) D3 (32-bit signed integer) D3
Highest frequency of 2nd segment _ D4 Target pulse count of 15t segment D4
(32-bit signed integer) D5 (32-bit signed integer) D5
Target pulse count of 2nd segment . D6 Acceleration/deceleration time of . D6
(32-bit signed integer) D7 2nd segment (32-bit signed integer) D7
Highest frequency of 2nd segment _| D8
(32-bit signed integer) D9
D10
- Target pulse count of 2nd segment _
End segment (32-bit signed integer) D11
Deceleration time of end segment
(32-bit signed integer)
End segment =
Wejscia/ Opis Operand | Zakres Typ danych
wyjscia
(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajgce instrukcje 0/1 Wartos$¢ logiczna
(D) Pierwszy adres parametrow segmentéw. D - 32-bitowy wskaznik
(T Czas przyspieszania/zwalniania podczas K/D 0~65535 | 16-bitowa liczba catkowita bez
tranzytu czestotliwosci. znaku
(DIR) Port, ktéry wysyta kierunek impulsu. Y - Wartos¢ logiczna
(ouT) Port wysytajgcy impuls. Y - Wartos¢ logiczna
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EPLAR

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajgce instrukcje 0/1 Wartos¢ logiczna
(D) Pierwszy adres parametrow segmentéw. - 32-bitowy wskaznik
(DIR) Port, ktéry wysyta kierunek impulsu. - Wartos¢ logiczna
(ouT) Port wysytajgcy impuls. - Wartos¢ logiczna
Uwagi

1. Parametr czestotliwosci impulséw PLSR/PLSA/EPLSR to 32-bitowa liczba catkowita, ktdra zajmuje dwa rejestry D.

2. Ta instrukcja wyprowadza impuls z kierunkiem, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze liczy¢ w obu
kierunkach.

3. Wysytanie impulséw zatrzymuje sie w segmencie z czestotliwoscig 0 i liczbg impulséw docelowych 0, zwrd¢ na to
uwage podczas modyfikowania parametrow podczas pracy.

4. Liczniki akumulacji impulséw liczg sie tylko wtedy, gdy instrukcja impulsowa jest wtgczona, zliczanie zostanie

wyczyszczone po wyfgczeniu instrukgcji.

Przyktady:

1. Za pomocg instrukcji MOVD ustaw parametry PLSR:

Lista instrukcji

Network 000
LDP M8151
MOVD K100000 DO // ustawi¢ czestotliwos$¢ impulsu 1-go segmentu na DOD1
MOVD K200000 D2 //ustaw docelowg ilo$¢ impulséw 1-go segmentu na D2D3
MOVD K200000 D4 // ustawic czestotliwos¢ impulsu 2-go segmentu na D4D5
MOVD K300000 D6 // ustawi¢ czestotliwos¢ impulsu 1-go segmentu na D6D7
FMOVD KO D8 K2 //segment koricowy, ustaw 0 na D8-D10
Network 001
LD MO

PLSR DO K100 YOOO Y004 //PLSR zaczyna dziata¢, gdy MO jest wtgczone
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—

MOVD IN:K180000 OUT:De

MOVD IN:K200000 OUT:D2

MOVD IN:K200000 OUT:D4

MOVD IN:K300000 OUT:D6

IFMOVD S:K@ T:D8 N:K2

LSk D:De T:K100
T:Y000 DIR:Y6e4

2. Uzyj bloku funkcyjnego do ustawienia parametréw PLSR:

Znajdz instrukcje PLSR w eksploratorze projektu, klikajac sciezke: Project -> instruction ->Pulse -> PLSR, kliknij

prawym przyciskiem myszy PLSR, bedzie mozliwe ustawienie nazwy funkcji i blok funkcji. Utworz te funkcje, a na

schemacie drabinkowym pojawi sie blok instrukcji CALLM (przyktad na rysunkach ponizej).

Params Function

New function name: SetPLSRParams_2

Funcblock of function: BkhZHigE

CALLM F:SetPLSRParams
in:DO

Kliknij dwukrotnie blok instrukcji CALLM, mozliwe jest wpisanie wartosci w tabeli, aby ustawié parametry. Wykres

czestotliwosci pokazuje pokrotce, jak zmienia sie czestotliwosé (rysunki ponizej).

PLSParamsDialog

Function

Store address

SetPLSRParams

DO

Number of pulse segement 7

0

100000

Lable Pulse frequency Pulse Number

200000

200000

300000

150000

200000

100000

100000

150000

100000

ala|s|w|v]=

200000

300000

0

0

Magnification @ X1 O X2 OX4 OXx8 OXi16 OX32 O X64

Frequency chart

Cancel(C)

Ll 4

»

Help(H)
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1 [PLSRParams]
2 void SetPLSRParams (DWORD in)
38T
4 in[0] = 100000;The highest frequency of pulse segment 1
2 in[1] = 200000;The pulse number of pulse segment 1
(9 in[2] = 200000;The highest frequency of pulse segment 2
7 in[3] = 300000;The pulse number of pulse segment 2
8 in[4] = 150000;The highest frequency of pulse segment 3
9 in[5] = 200000;The pulse number of pulse segment 3
10 in[6] = 100000;The highest frequency of pulse segment 4
11 in[7] = 100000;The pulse number of pulse segment 4
12 in[8] = 150000;The highest frequency of pulse segment 5
13 in[9] = 100000;The pulse number of pulse segment 5
14 in[10] = 200000;The highest frequency of pulse segment 6
5 in[11] = 300000;The pulse number of pulse segment 6
16 in[12] = 0;The highest frequency of pulse segment 7
17 in[13] = 0;The pulse number of pulse segment 7
18 Ly

Network 000

LD M8151

CALLM SetDPLSRParams DO // ustawic¢ parametry przez funkcje

MOVD K100 D100 //ustaw czas przyspieszania/zwalniania

Network 001

LD MO

PLSR DO D100 Y000 Y004 //PLSR zaczyna dziatac, gdy MO jest wigczone

Network 002

LDF  M8134 //koniec wysytania impulsu

RST MO K1 //zresetuj MO
POP
Schemat drabinkowy:

M8151 CALLM F:SetPLSRParams
: in:DO

MOVD IN:K10@ OUT:D10e

LSR D:D@ T:D100

e :Y000 DIR:Y@04
M8134 Me
— v} (®)
K1
PLSNEXT

Ta instrukcja przetgcza biezgcy segment wielostopniowego wyjscia impulsowego na nastepny segment. Gdy
instrukcja jest wtgczona, a wysytanie impulséw ma stabilng czestotliwos¢, wysytanie impulséw natychmiast
przyspiesza/zwalnia do czestotliwosci nastepnego segmentu.
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(EN) Wejscie zataczajace/ 0/1 Wartos$¢ logiczna
wytgczajgce instrukcje

(ouT) Port wysytajacy impuls. Y - Wartos¢ logiczna

1. Ta instrukcja nie dziata, gdy pulsowanie przyspiesza lub zwalnia. Gdy nastepny segment jest segmentem
korcowym, a czestotliwos¢ impulsu jest stabilna, wigczenie tej instrukcji spowoduje natychmiastowe zatrzymanie
impulsu.

2. Ta instrukcja moze by¢ uzywana tylko dla PLSR/EPLSR.

3. Ta instrukcja musi by¢ wigczona z wyzwalaniem zboczem, w przeciwnym razie impuls bedzie w nietadzie.

Przyktad

Lista instrukcji

Network 000
LD M8151
MOVD K100000 DO // ustaw czestotliwos$¢ 1-go segmentu
MOVD HFFFFFFFF D2 // ustaw liczbe impulséw docelowych pierwszego segmentu na maksimum, poczekaj na PLSNEXT
MOVD K200000 D4 // ustaw czestotliwos¢ 2-go segmentu
MOVD K9999999 D6 // ustawi¢ docelowg ilos¢ impulséw 2-go segmentu
FMOVD KO D8 K2 //koniec segmentu
MOVD K100 D100 // ustaw czas przyspieszania/zwalniania
Network 001
LD MO
PLSR DO D100 Y000 Y010 // PLSR zaczyna dziata¢, gdy MO jest wigczone
Network 002
LDF M8134 // wysytanie impulséw zakorczone
RST MO K1 // zresetuj MO
Network 003
LDP X000 // uzyj narastajgcego zbocza X000 do wyzwalania

PLSNEXT Y000 //impuls przetgczania YOOO
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Schemat drabinkowy:

M8151 MOVD IN:K1@eeee OuT:De
I

MOVD IN:HFFFFFFFF OUT:D2

MOVD IN:K200000 OUT:D4

MOVD IN:K9999999 OUT:D6

FMOVD S:KO© T:D8 N:K2

MOVD IN:K100 OUT:D100

LSR D:DO T:D1@@
UT:Yeeo DIR:Y010

M8134 Mo
v} {Rr)
K1
X000 PLSNEXT OUT:Y@00
T
PLSSTOP

Gdy ta instrukcja jest wtgczona, odpowiedni port wyjscia impulsowego przestanie wysytac¢ impulsy zgodnie z
wybranym trybem zatrzymania. Jesli tryb zatrzymania to zatrzymanie natychmiastowe, wysytanie impulséw
zostanie natychmiast zatrzymane bez czasu zwalniania; Jesli tryb zatrzymania tryb zwalniania do zatrzymania,
wysytanie impulséw zostanie zatrzymane w ustawionym czasie zwalniania.

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajgce instrukcje 0/1 Wartos$¢ logiczna

(MODE) Tryb zatrzymania wyjscia impulsowego, 0 K o~1 8- bitowa liczba catkowita bez znaku
dla natychmiastowego zatrzymania, 1 dla
zwolnienia do zatrzymania

(TIME) Czas zwalniania do zatrzymania. K/H/D 0~65535 | 16- bitowa liczba catkowita bez znaku

(ouT) Port wysytajacy impuls. Y - Wartos¢ logiczna

Ta instrukcja musi by¢ zatgczana sygnatem zbocza.
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Przyktad

Lista instrukcji
Network 000
LDP M11 //zatacz narastajgcym zboczem M11
PLSSTOP Y000 K1 K100 // wyjscie impulsowe YO zatrzymuje sie po 100ms
POP

Schemat drabinkowy:

PLSSTOP OUT:Y000 MODE :K1
ITIME:K100

DRVI/DRVA

1. DRVI/DRVA wyprowadza impuls z ustawiong czestotliwoscig, ustawiong docelowg liczbg impulséw, ustawionym
czasem przyspieszania i zwalniania, DRVI jest ustawiony z wzgledng docelowa liczbg impulséw, a DRVA jest
ustawiony z bezwzgledng docelowg liczbg impulséw. Gdy instrukcja jest wtgczona, impuls zaczyna przyspieszac do
ustawionej czestotliwosci w ustawionym czasie przyspieszania i zwalnia do 0 w ustawionym czasie zwalniania i
osigga zadang liczbe impulséw docelowych. Gdy instrukcja jest wytgczona, puls natychmiast sie zatrzyma.

2. Te instrukcje mogg by¢ kontrolowane przez specjalny rejestr funkcji M8068, gdy M8068 jest wtgczony, kierunek
wyjscia portu zostanie odwrécony.

3. Ta instrukcja moze by¢ ustawiona w trybie krzywej za pomocg specjalnego rejestru funkcji M8069, gdy M8069
jest witgczony, krzywa czestotliwosci ma ksztatt litery S, gdy jest wytgczona, krzywa czestotliwosci ma ksztatt litery T.

(EN) Wejscie zatgczajace/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajace instrukcje
(F) K/H/D [ ] 32- bitowa liczba catkowita bez znaku
Czestotliwos¢ impulsu, FGs/FGRB/FGRE/FGRS
jednostka jest [Hz]. 0~200000
m FGm
0~500000
(P) Docelowa liczba impulsow. K/H/D 0~4294967296 32-bitowa liczba catkowita bez znaku
(A) Czas przyspieszania. K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita bez znaku
(T) Czas zwalniania. K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita bez znaku
(ouT) Port wysytajgcy impuls. Y - Wartos$¢ logiczna
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2

(DIR)

Port, ktory wysyta kierunek
impulsu.

Y

Wartos¢ logiczna

Ta instrukcja wyprowadza impuls z kierunkiem, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze zlicza¢ w obu

kierunkach.
Przyktad

Lista instrukcji

Network 000

LDP M8151

MOVD K100000 DO //docelowa ilos¢ impulséw w DOD1
MOVD K50000 D2 //czestotliwos¢ impulséw D2D3
MOV K100 D4 //czas przyspieszania w D4

MOV K200 D5 //czas zwalniania D5

Network 001

LD MO

DRVI DO D2 D4 D5 Y1 Y6 //impuls zaczyna by¢ wysytany, gdy MO jest wigczone

POP

Schemat drabinkowy:

MOVD IN:K100000 OUT:DO

MOVD IN:K50000 OUT:D2

MOV IN:K100 OUT:D4

MOV IN:K200 OUT:D5

PRVI F:DO P:D2 A:D4 D:D5

UT:Y@01l DIR:Y006
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POLYLINEF/POLYLINEI

1. Instrukcje POLYLINEI/POLYLINEF rdznig sie typami parametrow (integer i float), odpowiednio uzywajg pls (liczba
impulséw) i mm (milimetry) jako jednostek.

2. Te instrukcje wysytajg impulsy do sterowania ruchem, ktdrego sciezka jest potgczona liniami i tukami.
Czestotliwos¢ impulsu ptynnie przechodzi przez sciezki, gdy dwa segmenty sciezki sg potgczone wspodtliniowo lub
stycznie, w przeciwnym razie impuls zwalnia lub przyspiesza w poblizu potaczen. Konfiguracja linii i tukdw dotyczy
wprowadzenia instrukcji LINEI/LINEF oraz ARCI/ARCF.

3. Parametry POLYLINE mogg by¢ mapowane do rejestrow D w celu kontroli dynamicznej, uzytkownik moze
modyfikowac wartosci w rejestrach D w celu modyfikacji parametréow $ciezki, dotgczajgc warto$é do rejestréow D w
celu dodania nowych segmentéw. Dodatkowo dopuszczalna jest modyfikacja mapowanych wartosci predkosci w
rejestrach D podczas ruchu, dzieki czemu predkosé moze by¢ dostosowywana dynamicznie. Jesli uzytkownik
przetgczy tryb mapowania na , Tylko mapowanie do rejestrow D”, nie ma potrzeby wprowadzania zadnych wartosci
parametrow w instrukcji, tor ruchu zostanie catkowicie okreslony przez przypisang sekwencje danych w D-
rejestrach.

Ustawienie systemowe polilinii:

( ? —— )
Polyline System Setting =S
Platform System Select X Axias Y Axias
No.1 Platform System ~ [V]Enabled  pulse Output DO Pulse Output Y001
Unit pls " Direction Output Y012 Direction Output Y013
Overflow Proces Decelerate St ¥ : :
s T Pulse Weight KO mm/pls  Pulse Weight Ko mm/pls
Positive Limitation KO pls Positive Limitation KO pls
Nagitive Limitation KO pls Nagitive Limitation KO pls
Transform Interval KO pls Transform Interval KO pls
[used HMI
Data Address DO ’ izl | sdinsle, S

W przypadku korzystania z ktérejkolwiek instrukcji interpolacji (POLYLINEI/POLYLINEF, LINEI/LINEF, ARCF i BLOCK
itp.) w pierwszej kolejnosci ustawiona by¢é musi platforma interpolacji (,,platform system” ). Tworzy sie uktad
ruchdéw z 2 osiami, na ktérych opiera sie cata interpolacja.

Krétkie wprowadzenie

1. Kolejnos¢ kliknieé ustawien systemu to: Main menu -> Pulse -> Pulse platform.

2. Do wyboru jest 5 platform ruchdéw interpolowanych, ktére zaczynajg obowigzywac po wtgczeniu polecenia.
3. Istniejg dwa rodzaje jednostek do wyboru: mm (milimetry) i pls (liczba pls). Milimetr jest bardziej zalecany,
poniewaz jednostka milimetra jest bardziej realistyczna, mniej podatna na btedy i tatwa do przeliczenia. Wybér
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jednostek wptywa tylko na ustawienia platformy interpolacji, rzeczywista jednostka ruchu zalezy od rodzaju
instrukcji.

4. Przetwarzanie przekroczenia jest stosowane razem z ograniczeniem osi X/Y. System zaalarmuje, gdy ruch
nastepnego segmentu przekroczy limit, jesli wybrano ,Ignorowane”, przekroczenie zostanie zignorowane; Jesli
wybrano ,Zwalnianie i zatrzymanie”, ruch zostanie zatrzymany w punkcie koncowym ostatniego segmentu w
ramach limitu.

5. Port wyjscia impulsowego musi by¢ ustawiony z szybkim portem wyjsciowym impulsowym (patrz pierwsza

uwaga dotyczgca instrukcji impulsowych), port wyjsciowy kierunku mozna ustawi¢ z dowolnym portem Y.

Wszystkie porty wyjscia impulsowego i porty wyjscia kierunkowego wtgczonej tabeli ruchéw interpolowanych nie
moga powtarzac sie.

6. Ekwiwalent impulsu (czasami nazywany réwniez dtugoscia skoku) odnosi sie do odlegtosci, jaka sitownik porusza
sie w odpowiedzi na pojedynczy impuls lub sygnat sterujacy. Aby uzyska¢ doktadny ekwiwalent impulsu, nalezy
wzig¢ pod uwage rdzne czynniki, takie jak podziat silnika, elektroniczne przetozenie skrzyni biegdw, mechaniczne
przetozenie skrzyni biegéw i tak dalej. Ekwiwalent impulsu to parametr podstawowy, doktadne jego okreslenie
pozwala na wiarygodne powigzanie wspoétrzednych zestawu z rzeczywistg miarg przemieszczenia sitownika. Jest to
szczegOlnie wazne w przypadku zastosowan, gdzie wymagana jest wysoka precyzja pozycjonowania, takich jak w
automatyka przemystowa, robotyka, maszyny CNC itp.

7. Pozycja graniczna jest teoretyczng pozycjg graniczng platformy interpolacji, nalezy jg ustawié zgodnie z
rzeczywistg sytuacjg. Gdy ruch przekroczy granice, system bedzie przetwarzat zgodnie z wybranym trybem
przetwarzania przekroczenia.

8. Luz przektadni oznacza luz, ktéry powstaje, gdy wat napedowy cofa sie i napotyka szczeline (zawsze
spowodowang Scieraniem i montazem konstrukcji mechanicznej). System skompensuje luz w kilku cyklach
interpolacji, kiedy odpowiednia os$ jest odwrdcona. Zwykle nie ma potrzeby ustawiania tego parametru w strojeniu
zgrubnym, najbardziej przydaje sie w strojeniu doktadnym. Tego parametru nie powinno sie ustawiac¢ zbyt wysoko,
poniewaz moze to prowadzi¢ do utraty precyzji i doktadnosci ruchu, lepiej wyregulowaé konstrukcje mechaniczng,
gdy luz jest duzy. Dodatkowo parametr luzu nie ma wiekszego znaczenia w przypadku sytuacji z duzg predkoscia.

Uwagi
1. Ekwiwalent impulséw osi X i osi Y powinien by¢ ustawiony tak, aby byt jak najbardziej zgodny z rzeczywistym
ruchem; jesli nie jest to mozliwe, jako jednostke systemowg nalezy wybrac pls (liczba impulséw), aby unikng¢
probleméw z konwersja.
2. Gdy ekwiwalent impulsu osi X i osi Y jest ustawiony inaczej, wszystkie obliczenia jednostki liczby impulséw bez
zwigzku z okreslong osig (takie jak obliczenie predkosci) bedg oparte na ekwiwalencie impulsu osi X.
3. Wszystkie porty wyjscia impulsowego i porty wyjscia kierunkowego wtgczonej platformy nie mogg sie powtarzac.
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Wprowadzenie do operacji

Platform system selection

Mapping D-registers

No.1 Platform System End Location X: /
Unit selection — End Location Y: Ko mm
Oline Relative \ Absolute: Relative v
. 1
[1Ar Add Arch elerate Time: KO ms
Add Line elerate Time: KO ms
Insert Arch =
Segment Insert Line oy /s
sequence frame Delete Type: Two Point -
Move e Radius: KO mm
Move Down
vo=Clockwise / Clockwise : Co-Clockwise -
Inferior / Optimize Arch: Inferior Arch v
H R d Add el
Mapping rule etiicted/Address Help(H)
selection DO

G

Mapping first address
Przy wiaczeniu rejestrow

mapowania tu wyswietli sie
nr. rejestru

End Location X: / KO mm

Wybor tabeli ruchu
interpolowanego

No.1 Platform System
Jednostka End Location Y: KO mm
O'line Relative \ Absolute: Relative -
[1.Ar Add Arch elerate Time: KO ms
Wybér rodzaju Add Line elerate Time: KO ms
h Insert Arch
ueme. | U city: KO mm/s
Lista ruchéw nsert Line
do wykonania Delete ) Type: Two Point -
Moy Hp Radius: KO i
Move Down
wo=Clockwise / Clockwise : Co-Clockwise v
Inferior / Optimize Arch: Inferior Arch -
Zasada Refliction Mode Help(H)
ma_powama ™ Not reflicted to D Regi ~
zmiennych Yes(Y) Cancel(C)

Poczatkowy adres
rejestrow mapowania

1. Po pierwsze, platforma ruchéw interpolowanych ,platform system” musi byé wybrana i wtgczona, w przeciwnym
razie instrukcja nie moze dziataé¢ normalnie.

2. Uzytkownik moze wybra¢ mm (milimetry) lub pls (liczbe impulséw) jako jednostke parametru, odpowiednio
zgodnie z instrukcjg POLYLINEF i POLYLINEI. POLYLINEF jest bardziej zalecane, poniewaz jednostka milimetrowa jest
bardziej realistyczna, mniej podatna na btedy i fatwa do konwertowania.
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3. Nastepnie nalezy klikngé prawym przyciskiem myszy liste ruchéw do wykonania po lewej stronie, aby wybraé
operacje. Do wyboru sg operacje dodawania, wstawiania, usuwania i przenoszenia. (Konfiguracja linii i tukow
odnosi sie do wprowadzenia LINEI/LINEF i ARCI/ARCF).

4. Parametry potozenia i predkosci mozna wprowadzac za pomoca danych typu K lub D. W sytuacji, gdy parametr
predkosci jest wprowadzany za pomoca danych typu D, zmiana wartosci odpowiadajacego rejestru D moze rowniez
zmieniaé predkos¢ w czasie rzeczywistym. Dodatkowo predkos¢ nie zmieniataby sie natychmiast podczas
przyspieszania lub zwalniania, ale po przyspieszaniu lub zwalnianiu. Nalezy zauwazy¢, ze przy stosowaniu instrukcji
typu MOV do przypisania rejestrow D dla parametréw sciezki, o wyborze MOVD i MOVF decyduje POLYLINE

typ instrukcji (POLYLINEI/POLYLINEF). POLYLINEI jest instrukcjg uzywajgcg parametrow integer, ktérej jednostka
jest liczba impulséw, wiec wartos¢ musi by¢ przypisana przez MOVD. POLYLINEF to instrukcja wykorzystujaca
parametry float, ktdrych jednostka jest milimetr, wiec warto$¢ musi byé przypisana przez MOVF. A jednostkg
parametru przyspieszania i zwalniania jest milisekunda, jest to 16-bitowa liczba catkowita niezaleznie od typu
instrukcji, powinna by¢ przypisana przez MOV.

5. Tryb ,,Mapping to D-registers” oznacza, ze w czasie, gdy instrukcja jest wtgczona, wszystkie parametry ustawien
(w tym potozenie, predkosc) zostang zapisane w zmapowanych rejestrach D w okreslonej kolejnosci. Reguta
mapowania odnosi sie do rysunku ponizej, rGwniez zmapowany adres rejestrow D pojawi sie przed polem
wprowadzania, gdy uzytkownik wybierze ten tryb. Nalezy zauwazy¢, ze wykonywanie segmentéw interpolacji jest
procesem jednokierunkowym. Segment nastepujacy po wykonanym bedzie przetwarzany i nie ma mozliwosci jego
modyfikowania. Modyfikacja jest dozwolona tylko 2 lub wiecej segmentéw po tym, ktéry jest wykonywany, w
przeciwnym razie pojawi sie potencjalny btad, ktéry doprowadzi do zamieszania, a nawet btedu w dziataniu. Ta
funkcja ma zastosowanie tylko wtedy, gdy potrzebne sg niewielkie modyfikacje $ciezki.

DO first High byte Low byte
address 1 1
. DO p4 | ! ! '
End-point X _J 00000000 000 O O 00 O
(int16_t) D1 T
Line(0)/Arc(1)
End-point ¥ D2 Minor(0)/Major(1) arc
(int16 1) D3 Anticlockwise(0)/Clockwise(1)
Other path D4 2-points(0)/3-points(1)/Center(2)
parameters arc painting mode
Relative(0)/Absolute(1)
. Arc Arc Arc
Line (2-points) (3-paints) (center)
i \
) D5 ! D5 o D5 D5
Velocity _J Radius - Mid-point X _J Center X
(float/int) D6 (float/int) D6 (float/int) D6 (float/int) D6
Acceleration time
) (ll.lintlﬁ,t) -»{ D7 Velocity D7 Mid-peint Y D7 Center Y D7
eceleration time float/i - float/i 7 i 7
phish | Ds (float/int) D8 (float/int) D8 (float/int) D8
Acceleration time
(uint16_t) - D9 Velocity - D9 Velocity — _J D9
Deceleration time (float/int) (float/int)
wntie ) D10 D10 D10
Acceleration time Acceleration time
(uint16_t) = D11 (uint16_t) - Dil
Deceleration time Deceleration time
(uint16_t) - D12 (uint16_t) 1 P12
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&

::,::ﬁ High byte Low byte
| |
) DO ps | ! ! |
Punkt koficowy-X 00000000 000 0 O 00 O
(intl6 t) D1 —
Linia (0)/tuk(1)
Punkt koricowy-Y D2 Mniejszy(0)/wiekszy(1) tuk
(int16 t) = W kierunku z ruchem zegara
. D3 przeciwnym(0)/zgodnym(1)
Pozostale
2 punkty(0)/3 punkty(1)
parametry —| D4 srodek(2) tryb ry ia tuku
Scieiki
Wigledny(0)/bezwzgledny(1)
Linia tuk tuk tuk
' (2-punkty) & (3-punkty) ¥ (srodek)
P;fdl::s: - D5 Promien D5 Punkt Srodkowy -x _| D5 $rodek - x D5
(float/int) D6 (float/int) D6 (float/int) D6 (float/int) D6
Czas przyspi lia
(nt161)  -»| D7 Predkoéé D7 | punkt érodkowy- y D7 Srodek -y D7
as zmatlrgi?la -] D8 (float/int) D8 (float/int) D8 (float/int) D8
Czas przyspiesznia .
(uint16_t) D9 Prgdk?sc - D9 Predkosé D9
Czas zwalniania -] D10 (float/int) D10 (float/int) D10
(uintlg t)
Czas przyspiesznia=s=| D11 Czas przyspiesznia_-_ D11
(int16 t) (intl6 t)
Czas zwalniania =] D12 | Czaszwalniania = D12
(int16 t) (intl6 t)

6. Gdy wybrany jest tryb ,Tylko mapowanie do rejestrow D”, Sciezka bedzie kontrolowana tylko przez wartosci w

zmapowanych rejestrach D, a wartosci wprowadzone w instrukcji nie majg zadnego efektu w tym trybie. Reguta

mapowania odnosi sie do rysunku ponizej. W odrdznieniu od trybu ,,Mapping to D-registers” istnieje blok

rejestréw D, ktdry zapisuje globalne parametry predkosci. Jesli bit kontroli trybu predkos$ci segmentéw w innych
parametrach jest ustawiony na 1, predkos$é tego segmentu bedzie kontrolowana przez lokalne parametry predkosci
(zaznaczone na rysunku kolorem czerwonym), w przeciwnym razie bedzie kontrolowana przez globalne parametry
predkosci. Ta funkcja ma zastosowanie, gdy wymagana jest wsadowe modyfikowanie predkosci Sciezki.
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DO first
address
High byte Low byte
Velocity - DO f A T A 1]
(Rost/it oL || enm 00000000 000 O O 00
Acceleration time | D2 ~
(int16_t) Global(0)/Local(1)
Deceleration time
(int16 t) D3 Li 1)
End-pointX _| D4 Minor{0)/Major(1) arc
(int16_t) D5 Anti 1)
D6 2-points(0)/3-points(1)/Center(2)
End-point Y _J arc painting mode
(int16.) D7 Relative(0)/ 1)
otherpath I e
. Arc Arc Arc
Line (2-points) (3-points) (center)
: D9 X D9 o D9 D9
Velocity _J Radius - Mid-point X ] CenterX _J
(float/int) D10 (float/int) D10 (float/int) D10 (float/int) D10
n time
wintieyy = D11 Velocity D11 Mid-point Y D11 Center Y D11
Decel i A - -
ec?uei‘::lllgr:)um -] p12 (float/int) D12 (float/int) D12 (float/int) D12
time
(uint16 t) -1 D13 Velocity _] D13 Velosity D13
Deceleration ti (float/int) (float/int)
ey = D14 D14 D14
Acceleration time Acceleration time
wnaey = D15 sy | D15
Deceleration time Deceleration ti
wnaen 06 | PUGEey T P18
pierwszy
adres DO
High byte Low byte
Predkos¢ DO r Il \ 1 \
(float/int) D1 Paramerty | D8 | 00000000 000 0 O 00 ©
Czas przyspiesznia —
(uint16_t) - Dz lobalny(0)/lokalny(1)
Cz Iniani L
aszwaimania 1 D3 Linia (0)/fuk(1)
. D4 Mniejszy(0)/wigkszy(1) fuk
Punkt kgncawy—x - W kierunku z ruchem zegara
(int16 1) D5 przeciwnym(0)/zgodnym(1)
) oy 2 punkty(0)/2 punkty(1)
Punkt koricowy-Y . $rodek(2) tryb rysowania luku
(int16 1) D7 Wagledny(0)/bezwzgledny(1)
Pozostale -] D8
parametry
sciezki
Line tuk tuk L:"k
" (2-punkty) (3-punkty) ($rodek)
Predkodé D3 Promien D9 | Punkt érodkowy - x D9 Srodek - x D¢
= . - (floatfint) =1 .
(float/int) D10 (float/int) D10 D10 (float/int) D10
Czas przyspi lia
(int16 1) - D11 Predkoié D11 |Punkt érodkowy -y D11 Srodek-y D11
iani i - float/int) ™ ]
Czas z\(?::';élat;'lla . D12 (float/int) D12 ( } D12 (float/int) D12
Czas przyspiesznia
(int16 t) +| b1 Predkosé D13 Predkosé _] p1s
Czas zwalniania ] D14 (float/int) D14 (float/int) D14
(int16.) Czas przyspiesznia Czas przyspi ria
» D15 = D15
(intl6_t) (int16 t)
Czas zwalniania -] D16 | Czaszwalniania -] D16
(intl6_t) (int16 t)

7. W trybie ,,Only mapping to D registers” (,Tylko mapowanie do rejestréw D”) uzywanie instrukcji typu MOV do
przypisania wartosci do zmapowanych rejestrow D bedzie ktopotliwe i powodujgce btedy. Do tej czynnosci
przeznaczone sg szablony funkcji ,OnlyDMappingl” i ,,OnlyDMappingF”. Uzytkownicy mogg importowac i uzywac
blokéw funkcyjnych, patrz rysunek ponize;j.
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Project Explorer
4 Project - F T2 =
4 [ Routine
4 MainRoutine

SubRoutine

b FuncBlock

New Folder

New Funcblock

Import(l)

Import folder
Export(E)
FolderProperty

Paste

—
D
>

n O

LogicOperation [

Import OnlyDMapping
function block

function block

|

[Modify name of ]

Delete existing part between
function GlobalSpeed() and

AddEnd()
!

Add segments between function
GlobalSpeed() and AddEnd() by
using offered functions

}

Add other functions
after AddEnd()

|

[Compile and debug ]

Uwaga

Zaimportuj blok
funkcyiny
OnlyDmappingl

Zmodyfikuj nazwe
bloku funkcyjnego

Ell
il

Y

[ Usuri istniejaca czesé miedzy ]

GlobalSpeed() | AddEnd()

Y

[Dedaj segmenty migdzy GIobaISpeed[]ﬂ

AddEnd() uzywajac dostepnych funkcji

Y

Dodaj inne funkcje
po AddEnd()

Y

‘ Skompiluj | debuguj \

1. To instrukcja wyprowadzania impulsu z kierunkiem, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze zlicza¢

zarowno w kierunku dodatnim, jak i ujemnym.

2. Czasy przyspieszania i zwalniania nie bedg egzekwowane, jesli ustawiona wartos¢ bedzie zbyt mata.
3. Gdy ekwiwalenty impulséw osi X i Y sg ustawione inaczej w platformie interpolacji, domysinie predkos¢

rzeczywista bedzie obliczana z ekwiwalentu impulséw osi X.

4. Rejestr M8134 moze by¢ wyswietlany tylko wtedy, gdy wyprowadzany jest sygnat z YO. Jesli istnieje potrzeba
uzyskania stanu pracy systemu interpolacji, uzyj rejestru M8144, ktdry pokazuje ON, gdy jakakolwiek os tabeli

ruchdow interpolowanych wysyta impuls.
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Przyktad
Mozna uzy¢ tej instrukcji do narysowania wykresu jak na rysunku ponizej, predkosc¢ interpolacji linii wynosi
100mm/s i jest regulowana, predkosc interpolacji tuku wynosi 50mm/s i jest stata.

bt
&
OriginT _ 100 N
Schemat drabinkowy:
[P Network o
MAOI - MOVF IN:k20 OUT:D2000
I I
IPOLYLINEF ID:k1
'\ b Network 1
mM8144 M500
— | ‘i {5)
k1
" M500
v {Rr)
k1

1. Brak mapowania na D-rejestry

Dodaj kolejno linie i tuki oraz ustaw ich parametry pozycji. Dla predkosci, linia jest ustawiana za pomocg danych
typu D i przypisana warto$¢ za pomocg MOVD/MOVF zgodnie z typem instrukcji, tuk jest ustawiany za pomocg
danych typu K - K50.

2. Mapowanie do D-rejestrow

Dodaj kolejno linie i tuki, ustaw pierwszy adres mapowania D-rejestrow i ustaw pozycje ich parametrow. Dostosuj
wartos¢ w odpowiednim rejestrze mapowania, aby dostosowac predkos¢ podczas dziatania interpolacji.

3. Mapowanie tylko do rejestrow D

Zaimportuj blok funkcyjny OnlyDMappingF i ustaw jako nastepujacy kod. Dodatkowo wyzwal blok funkcyjny raz,
aby przypisa¢ wartos¢é przed wigczeniem instrukcji interpolacji.

ParaAddr = GlobalSpeedF(ParaAddr, 100, 200, 200);

ParaAddr = AddLineF(ParaAddr, 100, 0, 0);

ParaAddr = Add2ArcF_S(ParaAddr, 50, 50, 50, 0, 0, 0, 50, 200, 200);
ParaAddr = AddLineF(ParaAddr, 0, 100, 0);

ParaAddr = Add2ArcF_S(ParaAddr, -50, 50, 50, 0, 0, 0, 50, 200, 200);
ParaAddr = AddLineF(ParaAddr, -100, 0, 0);

ParaAddr = Add2ArcF_S(ParaAddr, -50, -50, 50, 0, 0, 0, 50, 200, 200);
I
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ParaAddr = AddLineF(ParaAddr, 0, -100, 0);
ParaAddr = Add2ArcF_S(ParaAddr, 50, -50, 50, 0, 0, 0, 50, 200, 200);
ParaAddr = AddEndF(ParaAddr);
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LINEF/LINEI

Wprowadzenie do instrukcji

1. Instrukcje LINEI/LINEF rdznig sie typami parametréw (integer i float), odpowiednio uzywajg pls (liczba impulsow)
i mm (milimetry) jako jednostek.

2. Instrukcje te okreslajg sciezke w linii prostej od biezgcego punktu do punktu koncowego w okreslonej platformie
interpolacji.

3. Relacje dtugosci toru linii (L), predkosci (V), czasu przyspieszania (Tac ) i czasu hamowania ( Tac) powinny spetniac
ponizszy warunek (wartosé tych parametrow zostanie dostosowana automatycznie, jesli ich relacje nie spetniajg
warunku):

05X (Tge +Tgo) xV < L

Jesli parametry zostaty ustawione zbyt nieracjonalnie, aby mozna je byto regulowac automatycznie, instrukcja
moze przestaé wysytac¢ impulsy po sprawdzeniu btedu. Uzytkownicy mogg modyfikowaé parametry odpowiadajgce
kodowi btedu zapisanemu w rejestrze D8176.

Wprowadzenie do operacji
1. Najpierw nalezy wybrac i wtgczy¢ numer polilinii (patrz ustawienia tabeli ruchdw interpolacji), w przeciwnym
razie instrukcja nie moze dziataé normalnie.
2. Uzytkownik moze wybra¢ mm (milimetry) lub pls (liczbe impulséw) jako jednostke parametru, odpowiednio
odpowiadajaca instrukcji LINEF i LINEI. Bardziej zalecane sg jednostki LINEF, poniewaz jednostka milimetrowa jest
bardziej realistyczna, mniej podatna na btedy i tatwa do przeliczenia.
3. Punkt koricowy X i punkt koricowy Y to wspédtrzedne potozenia koricowego linii Sciezki, parametry te mozna
wprowadzi¢ za pomocg danych typu K lub D. O wyborze MOVD i MOVF do przypisania wartosci parametrow
decyduje typ instrukcji LINE (LINEI/LINEF).
4. Gdy wybrany jest tryb wspotrzednych wzglednych, wspétrzedna punktu koficowego jest oparta na przesunieciu
od biezgcego punktu. Gdy wybrany jest tryb wspotrzednych bezwzglednych, wspotrzedna punktu koricowego jest
oparta na przesunieciu od punktu poczgtkowego. Te 2 tryby odnoszg sie do rysunku ponizej.

Absolute coordinate X Berwzgledna wspdtrzgdnax .
End point punkt docelowy
=2
- g
L= Eg =
%'g e E’"ﬁ £ g
=8 =c g4 2%
N 2 , s
. Relative coordinate X S Wspdtrzedna wzgledna x g
Oriai Current point | Poczgtek | Aktualny == —
rigin | o
'
J S

5. Parametry czasu przyspieszania i zwalniania mozna ustawié za pomocg danych typu K lub D. W przypadku
ustawienia z danymi typu D, podczas inicjalizacji instrukcja odczyta wartosc z rejestrow D jako czas przyspieszania i

EBMIA.PL

183



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Vo e, ¥,

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

zwalniania. Parametry czasu przyspieszania i zwalniania sg 16-bitowymi liczbami catkowitymi, muszg by¢
przypisane instrukcjg MOV. Ograniczony okresem interpolacji (4 ms) algorytmu, przeskakiwanie czestotliwosci
bedzie zbyt nagte, aby przyspieszy¢ i zwalniac skutecznie, jesli czas zostat ustawiony za maty. Przyspieszenie i
zwalnianie w interpolacji to asymetryczne przyspieszenie i opdznienie w ksztatcie litery S, szczegdty dotyczace
ksztattu przedstawiono na rysunku.

5000 =

4000 - .
3000 - A S
2000 - o L
1000 - s g

speed
pls/ms

o
v

Al
© o
/
TH
I
V
i\
'
\
\
\
\
\
\
<

|
N
o

acceleration
pls/ms”~2
= N
o o
"4
¥
£

0.05 A
0.00

jerk
pls/ms~3

0 SR SF -

—0.05 A
-0.10

0 500 1000 1500 2000
time(ms)

6. Parametr predkosci oznacza predkos¢ wypadkowaq osi X i osi Y, parametr ten mozna ustawi¢ za pomocg danych
typu K lub D. W przypadku ustawien danych typu K predkos¢ Sciezki nie bedzie ustawialna; Jesli zostanie ustawione
dane typu D, predko$¢ moze by¢ regulowana przez warto$é w odpowiednim rejestrze D. Rowniez wybér MOVD i
MOVF do przypisania wartosci parametréw predkosci jest ustawiana z instrukcjg typu LINE (LINEI/LINEF). Jesli
ekwiwalenty impulséw osi X i Y sg ustawione inaczej, system ustawi domysInie predkos¢ na podstawie impulsu osi
X. Gdy czas przyspieszania, czas zwalniania i parametry predkosci sg ustawione nieprawidtowo, system dostosuje te
parametry, aby byty prawidtowe. Korekta odnosi sie do rysunku powyzej (niebieska linia oznacza przypadek
normalny, zielona linia oznacza przypadek graniczny, czerwona linia oznaczajgca przypadek dostosowany).

Uwaga
1. Ta instrukcja wyprowadza impuls kierunku, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze zlicza¢ w obu
kierunkach.
2. Przyspieszanie/zwalnianie nie dziata, gdy jest ustawiona zbyt mata wartosc.
3. Gdy jednostka jest ustawiona to pls, jednostka predkosci jest pls/s. Jesli ekwiwalent impulsu osi X i osi Y sg
ustawione inaczej, predkos¢ wypadkowa jest obliczana domysinie na podstawie ekwiwalentu impulsu osi X.
4. Rejestry specjalne M8134 do M8153 pokazuja tylko, czy dany port wyjscia impulsowego wysyta impulsy, jesli
istnieje potrzeba wykrycia, czy interpolacja jest uruchomiona, uzytkownik powinien uzy¢ marker M8144 do
M8148, ktory pokazuje, czy odpowiednia platforma interpolacji , platform system” jest uruchomiona.
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Przyktad
Narysuj linie od biezgcego punktu do punktu koricowego, gdy rozpoczyna sie interpolacja, ustawiany jest M500, po
zakonczeniu interpolacji M500 jest resetowana. Platforma ruchdow interpolowanych , platform system” ustawia
port YO jako port wyjsciowy impulséw osi X, ustawia Y1 jako port wyjsciowy impulsdw osi V.

Schemat drabinkowy:

© |b Network @
M15 LINEF ID:k1
I
b Network 1 ,
M8144 M500
| 2 (s )
| 1 {
k1
; M500
v {R)

ARCF/ARCI

Wprowadzenie do instrukgcji
1. Instrukcje ARCI/ARCF rdznig sie typami parametréw (integer i float), odpowiednio uzywajg pls (liczba impulséw)
i mm (milimetry) jako jednostek.
2. Te instrukcje uzupetniajg sciezke tuku od biezgcego punktu do punktu koncowego w okreslonej platformie
interpolacji.
3. Relacje dtugosci toru linii (L), predkosci ( V), czasu przyspieszania (Tac) i czasu hamowania (T4c) powinny spetniac
ponizszy warunek (wartos¢ tych parametrow zostanie dostosowana automatycznie, jesli ich relacje nie spetniajg
warunku):

05X (Tye +Tyo) XV < L

Jesli parametry zostaty ustawione zbyt nieracjonalnie, aby mozna je byto regulowac automatycznie, instrukcja
moze przestaé wysyta¢ impulsy po sprawdzeniu btedu. Uzytkownicy mogg modyfikowaé parametry odpowiadajgce
kodowi btedu zapisanemu w rejestrze D8176.

4. W trybie malowania tukiem 2-punktowym nalezy zwrdci¢ uwage podczas ustawiania parametréw, ze dtugosc od
punktu koncowego do punktu biezgcego musi byé mniejsza niz promien tuku, w przeciwnym razie system uzna
dtugos¢ za srednice i przeprofiluje $ciezke tuku.

5. W trybie malowania fukiem 3-punktowym nalezy pamieta¢, ze podczas ustawiania parametréw punkt koricowy,
punkt srodkowy i punkt biezgcy nie mogg by¢ wspdtliniowe.

6. W trybie malowania tukiem ze wspdtrzednymi srodka nalezy zwrdci¢ uwage podczas ustawiania parametréw, ze
punkt srodkowy musi znajdowac sie na srodku prostopadtej linii tgczacej punkt koncowy z punktem biezgcym.

7. Sciezka interpolacji tuku sktada sie ze $ciezki mikrolinii, wystapi btad cieciwy (chord error) miedzy $ciezka
rzeczywistg a $ciezkg teoretyczng (rysunek ponizej). Kiedy parametr promienia fuku jest maty, a parametr
predkosci interpolacji duzy, nawet jesli parametry sg prawidtowe, btad cieciwy nadal nie moze zostaé zignorowany.
Relacje btedu cieciwy, predkosci interpolacji i promienia tfuku odnoszg sie do rysunku po prawej, btad cieciwy
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bedzie widoczny przy duzej predkosci i matym promieniu. System obnizy predkos¢, aby unikngé duzego btedu
cieciwy, a takze nie powinno by¢ tuku o zbyt matym promieniu w rzeczywistym uzyciu.

relations of chord error,
interpolation speed and arc radius

Interpolation
point2 0.10

Theoretic path

Actual path

0.04

(wuw) Jous2 pioyd

0.02

Interpolation

A 400
point 1 600 o G

P 400 800  (adV
d 500 1000 (C
Mnys) @

Wprowadzenie do operacji
1. Najpierw nalezy wybrac i wtgczy¢ numer polilinii (patrz ustawienia tabeli ruchéw interpolowanych , platform
system”), w przeciwnym razie instrukcja nie moze dziata¢ normalnie.
2. Uzytkownik moze wybra¢ mm (milimetry) lub pls (liczbe impulséw) jako jednostke parametru, odpowiadajgca
odpowiednio instrukcji LINEF i LINEI. Bardziej zaleca sie uzycie LINEF, poniewaz jednostka milimetrowa jest bardziej
realistyczna, mniej podatna na btedy i tatwa do przeliczenia.
3. Punkt koricowy X i punkt korcowy Y to wspdtrzedne potozenia korica tuku, parametry te mozna wprowadzié¢ za
pomocg danych typu K lub D. O wyborze MOVD i MOVF do przypisania wartosci parametrow decyduje typ
instrukcji LINE (LINEI/LINEF).
4. Gdy wybrany jest tryb wspotrzednych wzglednych, wspétrzedna punktu koncowego jest oparta na przesunieciu
od biezgcego punktu. Gdy wybrany jest tryb wspotrzednych bezwzglednych, wspdtrzedna punktu koncowego jest
oparta na przesunieciu od punktu poczgtkowego.
5. Parametry czasu przyspieszania i zwalniania mozna ustawi¢ za pomocg danych typu K lub D. W przypadku
ustawienia z danymi typu D, podczas inicjalizacji instrukcja odczyta wartosc z rejestréw D jako czas przyspieszania i
zwalniania. Parametry czasu przyspieszania i zwalniania sg 16-bitowymi liczbami catkowitymi, muszg by¢
przypisane instrukcjg MOV. Ograniczony okresem interpolacji (4 ms) algorytmu, przeskakiwanie czestotliwosci
bedzie zbyt nagte, aby przyspieszy¢ i zwalnia¢ skutecznie, jesli czas zostat ustawiony za maty. Przyspieszenie i
zwalnianie w interpolacji to asymetryczne przyspieszenie i opdznienie w ksztatcie litery S.
6. Parametr predkosci oznacza predkos¢ wypadkowag osi X i osi Y, parametr ten mozna ustawi¢ za pomocg danych
typu K lub D. W przypadku ustawien danych typu K predkos¢ sciezki nie bedzie ustawialna; Jesli zostanie ustawione
dane typu D, predko$é moze by¢ regulowana przez warto$é w odpowiednim rejestrze D. Réwniez wybor MOVD i
MOVF do przypisania wartosci parametréw predkosci jest ustawiana z instrukcjg typu ARC (ARCI/ARCF). Jesli
ekwiwalenty impulsdw osi X i Y sg ustawione inaczej, system ustawi domyslnie predkosé na podstawie impulsu osi
X. Gdy czas przyspieszania, czas zwalniania i parametry predkosci sg ustawione nieprawidtowo, system dostosuje te
parametry, aby byty prawidtowe.
7. Tryby rysowania fuku obejmujg tryb 2-punktowy, tryb 3-punktowy i tryb wspodtrzednych srodka, te tryby uzywaja
réznych parametréw. W trybie 2-punktowym uzytkownik musi potwierdzi¢, ktérg Sciezke przejs¢ miedzy biezgcym
punktem a punktem koricowym, ustalajgc kierunek obrotu (zgodnie z ruchem wskazéwek zegara lub przeciwnie do
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ruchu wskazéwek zegara) i dtugosc tuku (mniejszy lub wiekszy tuk). W trybie 3-punktowym uzytkownik musi tylko
potwierdzié punkt srodkowy miedzy biezgcym punktem a punktem koicowym. W trybie wspotrzednych srodka
uzytkownik musi tylko potwierdzi¢ srodek tuku.

end-point end-point

radius
end point
clockwise center
minor arc
anti-clockwise
minor arc m[d-pO”‘]t
w\

starting-point

anti-clockwise

starting-point

major arc

Uwaga
1. W trybie rysowania tuku z 2 punktéw dtugosc od punktu biezgcego do punktu koricowego musi byé mniejsza niz
promien tuku.(rys 1)
2. W trybie rysowania tuku z 3 punktow punkt koricowy, punkt srodkowy i punkt biezgcy nie mogg by¢
wspotliniowe.(rys 2)
3. W trybie malowania tuku za pomocg wspoétrzednych srodka srodek musi znajdowac sie w srodkowe;j
prostopadtosci linii tgczacej punkt koncowy z biezgcym.(rys 3)
4. Punkt koncowy nie moze pokrywac sie z biezgcym punktem.

Przyktad
Narysuj mniejszy tuk w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara od biezgcego punktu do punktu
koncowego o promieniu 100 mm, gdy rozpoczyna sie interpolacja, ustawiana jest M500, gdy interpolacja jest
zakonczona, M500 jest resetowana. Platforma interpolacji ,, platform system” ustawia port YO jako port wyjsciowy
impulséw osi X, ustawia Y1 jako port wyjsciowy impulsdw osi V.

Schemat drabinkowy:

-
»

b Network @ |
[ M20 IARCF ID:k1

—

b Network 1 1
l

|

a4
A
o

BLOCK
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Wprowadzenie do instrukgji
1. Ta instrukcja steruje impulsem do rysowania zaimportowanej grafiki w okreslonej platformie interpolacji.
2. Do tej pory ta instrukcja obstuguje tylko importowang grafike z programu AutoCAD, ktéry skfada sie z linii i
tukéw, dodatkowo obstuguje tylko format pliku DXF.

Wprowadzenie do operacji
1. Po pierwsze, uzywajgc oprogramowania AutoCAD do rysowania grafiki za pomoca linii i tukdw, nalezy zwrécic
uwage na to, ze uzytkownik powinien potwierdzi¢ rozmiar platformy ruchdéw interpolowanych , platform system”,
aby namalowany wykres nie przekroczyt granicy platformy interpolacji. Wszystkie importowane grafiki sg
malowane ze wspodtrzednymi bezwzglednymi, wiec punkt poczatkowy w tabeli ruchéw interpolowanych , platform
system” musi pokrywaé sie ze wspétrzednymi punktu poczatkowego w programie AutoCAD, ustawic jednostke
rozmiaru na milimetr i sprawdzi¢, czy wszystkie segmenty sg potrzebne do narysowania grafiki, i tu zaleca sie
zapisanie wykresu jako 2014 DXF.
2. Ustaw i wiacz platforme ruchéw interpolowanych ,platform system” .
3. Importuj wykres klikajgc: main menu -> pulse -> import graph. (szczegoéty na rysunku)
4. Po zakoriczeniu importu wybierz platforme ruchéw interpolowanych , platform system”, w ktérej znajduje sie
wykres i ustaw parametr predkosci.
5. Dodaj instrukcje BLOCK do wykresu drabinkowego, wybierz, ktéry wykres malowac i ustaw flage bitowa. Podczas
procesu rysowania niektorych wykreséw nie mozna ukonczy¢ jednym pociggnieciem, miedzy tymi czesciami
wykresu potrzebne sg linie przejsciowe. Te linie przejsciowe, ktérych nie trzeba rysowac sg liniami fikcyjnymi (linie
kropkowane); linie, ktére trzeba malowac sg liniami rzeczywistymi (linie ciggte). Flaga bitowa stuzy do rozrdznienia
miedzy liniami rzeczywistymi a liniami fikcyjnymi, pokazuje 1 w liniach rzeczywistych i 0 w liniach fikcyjnych.

Uwaga
1. Czasy przyspieszania i zwalniania nie bedg miaty znaczenia, jesli ustawiona wartos¢ bedzie zbyt mata.
2. Podczas procesu malowania parametr predkosci zostanie dostosowany automatycznie, jesli jest niedozwolony,
predkos¢ zostanie dopasowana zgodnie z ksztattami sciezki wykresu.
3. Rozmiar importowanego pliku wykresu nie moze by¢ zbyt duzy. W przeciwnym razie nie mozna pobra¢ wykresu.

Przyktad
Narysuj wykres jak na rysunku ponizej, zaimportuj plik Luffy.dxf, ustaw flage bitowg Y6, ustaw i wigcz platforme
interpolacji, ustaw predkos¢ DO, ustaw czas przyspieszania K200, ustaw zwalnianie K200.

PLSBlock Import "'
Name > Platform System Line Number Size Velocity(mm/s) Accelerate Time(ms) Decelerate”
Luffy No.1 Platform System  |556 |7845  |po K200 |k200

Import(l) Delete ’ Yes(Y) ‘ PreView(P) Help(H)
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Schemat drabinkowy:
| b Network o |
M30 [BLOCK NAME : Luffy S:Y006

PAUSE

Wprowadzenie do instrukgji
1. Ta instrukcja moze by¢ uzywana tylko dla funkcji POLYLINE i BLOCK.
2. Niniejsza instrukcja obowigzuje podczas procesu rysowania POLILINE i BLOK. Wysytanie impulséw odpowiedniej
platformy ruchdw interpolowanych , platform system” zostanie zatrzymane, gdy PAUSE jest wigczone i bedzie
kontynuowane, gdy PAUSE jest wytgczone, PAUSE nie wptywa na sciezki rysowania grafiki.

Wprowadzenie do operacji
1. W pierwszej kolejnosci ustaw odpowiednie parametry instrukcji POLYLINE lub BLOCK.
2. Ustaw platforme ruchdw interpolacji instrukcji PAUSE zgodnie z ustawieniami platformy ruchdw interpolacji
instrukcji POLYLINE lub BLOCK.
3. Wtacz instrukcje PLOYLINE/BLOCK, aby ustawié rozpoczecie rysowania grafiki. Wigcz instrukcje PASUE, gdy
potrzebna jest przerwa w rysowaniu, wtedy rysowanie zwolni i zatrzyma sie, czas zwalniania jest zgodny z czasem
zwalniania ustawionym w instrukcji PLOYLINE/BLOCK. Wyt3cz instrukcje PAUSE, gdy potrzebna jest kontynuacja
rysowania.

Uwaga
1. Pauza nie zawsze reaguje natychmiast, PAUSE nie rozpocznie sie podczas przyspieszania/zwalniania rysowania,
ale gdy predkos¢ sie ustabilizuje.
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2. Podczas pauzy nie wytgczaj odpowiedniej instrukcji interpolacji, w przeciwnym razie, gdy instrukcja interpolacji
jest witgczona, rysowanie wykresu rozpocznie sie od poczatku, ale nie od miejsca, w ktérym sie zatrzymato.
3. Po pauzie instrukcja interpolacji nadal bedzie zajmowata porty impulsowe i kierunkowe. Stan zatrzymania po
pauzie jest niemozliwy i nie da sie go usunac.

Przyktad

Schemat drabinkowy:

BLOCK NAME:Luffy S:Y006

IPAUSE ID:K1

ZRNR

Wprowadzenie do instrukcji
Ta instrukcja jest instrukcjg bazowania (z opcjg wiaczenia indeksu), stosowana aby naped powrdcit do punktu
zerowego. Gdy ta instrukcja jest wtaczona, naped porusza sie z ujemnym kierunkiem powracajgc do punktu
bazowego, a impulsy kroku bedg generowane az do momentu napotkania czujnika bazujgcego. Gdy ta instrukcja
jest wytaczona, sygnat kroku zostanie natychmiastowo zatrzymany.

Ustawienia danych

(EN) Wejscie zatgczajgce/wytaczajace 0/1 Wartos¢ logiczna
(RS) Predkos$¢ bazowania. K/H/D -2147483648 do 2147483647 32-bitowa liczba catkowita
ze znakiem
(CS) Predkos¢ petzania. K/H/D -2147483648 do 2147483647 32-bitowa liczba catkowita
ze znakiem
(A) Czas przyspieszenia wysytania K/H/D 0 do 65535 16-bitowa liczba catkowita
impulséw. bez znaku
(D) Czas zwalniania wysytfania K/H/D 0 do 65535 16-bitowa liczba catkowita
impulséw. bez znaku
(0S) Wejscie czujnika bazujgcego X/M - Wartos$¢ logiczna
(PL) Wejscie czujnika limitu X/M - Wartos$¢ logiczna
dodatniego
(NL) Wejscie czujnika limitu X/M - Wartos$¢ logiczna
ujemnego
(ouT) Wyjscie sygnatu czestotliwosci Y - Wartos¢ logiczna
(PUL)
(DIR) Wyjscie sygnatu kierunku (DIR) Y - Wartos$¢ logiczna
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Wprowadzenie
1. Predkos¢ powrotu i predkos¢ petzania mozna wprowadzi¢ za pomocga 32-bitowej wartosci typu K/D/H(hex).
Ustawienie obu parametréw predkosci na wartos¢ ujemng spowoduje zmiane domysinego kierunku powrotu do
zera, dodatkowo zmieni sie rowniez potozenie sygnatu zerowego.
2. Porty wejsciowe sygnatu zerowego, dodatniego/ujemnego sygnatu granicznego i sygnatu indeksu powinny by¢
wprowadzane za pomocg portow, ktére tgcza sie z odpowiednim czujnikiem/kraricowka (port wejsciowy sygnatu
mozna wprowadzi¢ za pomocg portu X lub rejestru M), razem z nimi dodatni/ujemny sygnatu graniczny i sygnat
indeksu sg opcjonalne.
3. Polaryzacja sygnatu zerowego i dodatniego/ujemnego sygnatu granicznego powinna by¢ okreslona przez
rzeczywistg polaryzacje sygnatu odpowiedniego czujnika (normalnie otwarty lub normalnie zamkniety).
4. W wiekszosci przypadkow (pozycja poczatkowa znajduje sie poza obszarem sygnatu zerowego), domysiny
kierunek powrotu do zera decyduje o kierunku ruchu napedu od pozycji poczatkowej do zera.
5. Istniejg 2 rodzaje trybu powrotu do zera: tryb sygnatu bliskiego punktu i tryb zerowego zbocza dodatniego;
Sciezka powrotu do zera i pozycja 2 trybdw sg rdzne (patrz schematyczny wykres powrotu do zera).
6. Tryb powrotu do zera i domysiny kierunek powrotu do zera wspdlnie decydujg o ostatecznej pozycji zera (po
ktdrej stronie zera znajduje sie obszar sygnatu).

Uwagi
1. Po uzyciu tej instrukcji do zakorczenia operacji powrotu do bazy, liczniki impulséw odpowiednich portéw
wyjsciowych zostang automatycznie zresetowane do wartosci poczatkowe;j.
2. Tryb filtrowania czujnikéw podtgczonych do portéw wejsciowych X powinien by¢ wytgczony, w przeciwnym razie
wystgpi duzy btad na konicowym potozeniu bazowym.
3. Gdy sygnaty portéw pulsujgcych sg wysokie, kierunek ruchu napedu (obroty silnika) jest dodatni, a
odpowiadajgca granica jest dodatnia; w przeciwnym razie kierunek jest kierunkiem ujemnym, odpowiadajgca
granica jest granicg ujemna.
4. Podczas powrotu do bazy, wyjscia kierunku pulsowania sg sterowane automatycznie przez PLC zgodnie z
rzeczywistg pozycja napedu, nie ma potrzeby recznego sterowania (aby upewnic sie, ze na wyjscia kierunku
pulsowania majg wptyw inne instrukcje).
5. Jesli domysiny kierunek powrotu do bazy jest wybrany jako dodatni, w wiekszosci przypadkoéw (pozycja
poczatkowa znajduje sie poza obszarem sygnatu zerowego) kierunek pulsowania zaczyna sie od stanu wysokiego,
naped porusza sie dodatnio; Jesli domysiny kierunek powrotu do zera jest wybrany jako ujemny, jest odwrotnie.
Uzytkownik moze wybra¢ odpowiedni domysiny kierunek powrotu do bazy w zaleznosci od aktualnego przypadku
(np. w ktorej pozycji poczgtkowej obszaru znajduje sie poczatek powrotu do bazy).
6. Uzytkownik powinien potwierdzi¢ ostateczng pozycje bazowg przed uzyciem. Rysunek ponizej pokazuje koricowg
pozycje bazowg w trybie sygnatu bliskiego punktu. Koricowe potozenie zerowe znajdzie sie po stronie obszaru
sygnatu zerowego w poblizu granicy dodatniej, jesli domysiny kierunek powrotu do bazy jest dodatni, lub w poblizu
granicy ujemnej, jesli domysliny kierunek powrotu do zera jest ujemny.
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Final zero position Default positive direction Default positive direction Final zero position
Positive limit Origin Negative limit  Positive limit Origin Negative limit

Default negative direction Default negative direction

e Final zero position Final zero position

Positive limit Origin Negative limit ~ Positive limit Origin Negative limit

7. Dodatni/ujemny sygnat graniczny i sygnat indeksu sg opcjonalne; jesli zaden z 2 sygnatéw granicznych nie jest
wybrany, powrdt do zera z dowolnej pozycji nie moze by¢ zrealizowany (Sciezki powrotu do zera, ktére odnoszg sie
do niewybranych sygnatéw granicznych, nie beda realizowane, inne $ciezki niezwigzane z niewybranymi sygnatami
granicznymi mogg by¢ nadal realizowane). Uzytkownik moze wybraé sygnat indeksu wedtug potrzeb (impulsowanie
indeksu serwomechanizmu mozna podtgczy¢ do PLC. Nalezy zauwazy¢, ze sygnat musi by¢ na poziomie 24 V , jesli
nie jest nalezy przeksztaté go, w przeciwnym razie PLC nie rozpozna sygnatu).

8. Jesli naped zatrzymuje sie podczas wchodzenia w obszar dodatniego/ujemnego limitu podczas powrotu do zera,
a komunikat o btedzie pokazuje ,utrata sygnatu zerowego", sprawdz, czy czujnik sygnatu zerowego dziata
poprawnie. Po rozwigzaniu problemu powrét do zera moze nadal dziataé po wtaczeniu instrukcji. Jesli naped
zatrzyma sie podczas powrotu do zera, a komunikat o btedzie pokazuje , odlegtos¢ przyspieszania i zwalniania jest
zbyt dtuga”, oznacza to, ze naped osiggnat zasieg, a nawet przekroczyt obszar sygnatu granicznego, sprawdz pozycje
stofu warsztatowego i zmniejsz czas przyspieszania i zwalniania.

9. Jesli naped nie moze zwolni¢ do predkosci petzania w obszarze sygnatu zerowego, nalezy odpowiednio rozszerzy¢
obszar sygnatu zerowego lub skrdcié czas przyspieszania i zwalniania, aby zapewnié wystarczajgcg powierzchnie do
spowolnienia napedu do predkosci petzajacej.

10. Aby zapewnié¢ bezpieczenstwo, upewnij sie, ze obszar sygnatu limitu jest wystarczajgco szeroki, aby naped mégt
zwolni¢ do 0.

11. Aby zapewni¢ bezpieczenstwo, zaleca sie wybranie polaryzacji sygnatu dodatniego/ujemnego jako normalnie
zamknietego, aby unikngé utraty skutecznosci sygnatu granicznego.

12. Na btad powrotu mogg mieé¢ wptyw 3 czynniki: koncowa predkos$é ruchu po osiggnieciu pozycji zerowej (jesli
predkos¢ jest mniejsza, btad jest mniejszy; okres skanowania PLC (jesli okres skanowania jest krétszy, btad jest
mniejszy), bezwtadnos¢ napedu (jesli bezwtadnos$é jest mniejsza, btad jest mniejszy).

Schematy powrotu do zera
W przypadku ujemnego domysinego kierunku powrotu do zera, ponizsze schematyczne wykresy pokazujg ruch
napedu podczas powrotu do zera w 2 trybach (Na wykresach koétko w liczbie oznacza punkt podczas powrotu do
zera, czerwona strzatka oznacza ruch przyspieszony, zielona strzatka oznacza ruch jednostajny, niebieska strzatka
oznacza ruch spowolniony).

1. Pozycja poczatkowa znajduje sie pomiedzy obszarem sygnatu dodatniego limitu a obszarem sygnatu zerowego.

e Tryb sygnatu bliskiego punktu (Near-point signal mode), jak pokazano na rysunku:
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Default negative direction

Positive limit Zero signal Negative limit

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powrotu w kierunku ujemnym.

@9@: Naped wchodzi do obszaru sygnatu zerowego i zwalnia do predkosci petzania.

@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

e Tryb narastajgcego zbocza punktu zero (Zero positive-edge mode), jak pokazano na rysunku:

Default negative direction

Positive limit Zero signal Negative limit
@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.
@9@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do O.
@%@: Naped przyspiesza do predkosci petzania w kierunku przeciwnym.
@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

2. Pozycja startowa zlokalizowana w obszarze sygnatu limitu dodatniego.
e Tryb sygnatu bliskiego punktu (Near-point signal mode), jak pokazano na rysunku:

Default negative direction

Positive limit Near point Zero signal Negative limit
signal

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.

@9@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do predkosci petzania.

@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

e Tryb narastajacego zbocza punktu zero (Zero positive-edge mode), jak pokazano na rysunku:

___________________________________________________________________________________________________________|
EBMIA.PL 193



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Ve, %%,

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Default negative direction

6 )~(5
@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.
@9@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do O.
@9@: Naped przyspiesza do predkosci petzania w kierunku przeciwnym.
@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

3. Pozycja startowa znajduje sie w obszarze sygnatu zerowego

e Tryb sygnatu bliskiego punktu (Near-point signal mode), jak pokazano na rysunku:

Default negative direction

Positive limit Zero signal Negative limit

@%@: Naped przyspiesza do predkosci petzania w kierunku ujemnym.
@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

e Tryb narastajgcego zbocza punktu zero (Zero positive-edge mode), jak pokazano na rysunku:
Default negative direction

Positive limit Zero signal Negative limit

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.
@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

4. Pozycja poczatkowa znajduje sie pomiedzy obszarem sygnatu zerowego a obszarem sygnatu ujemnego limitu.

e Tryb sygnatu bliskiego punktu (Near-point signal mode), jak pokazano na rysunku:

Default negative direction

Positive limit Near point Zero signal Negative limit
signal
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@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.

@9@: Naped wchodzi w obszar limitu ujemnego i zwalnia do O.

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku dodatnim.

@9@: Naped opuszcza obszar sygnafu zerowego i zwalnia do 0.

@9: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.

9@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do predkosci petzania w kierunku ujemnym.

: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

e Tryb narastajgcego zbocza punktu zero (Zero positive-edge mode), jak pokazano na rysunku:

Default negative direction

|
1 2 3 4
8 7 6 5
1

Positive limit Zero signal Negative limit

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.

@9@: Naped wchodzi w obszar limitu ujemnego i zwalnia do 0.

@%@: Naped przyspiesza do predkos$ci powracania w kierunku przeciwnym.

@%@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do predkosci petzania.

: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

5. Pozycja poczagtkowa znajduje sie w obszarze sygnatu limitu dodatniego.

e Tryb sygnatu bliskiego punktu (Near-point signal mode), jak pokazano na rysunku:

Default negative direction

1

453 )—— 2)-(1
5) (6)—(7
1

Positive limit Zero signal Negative limit

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku dodatnim.

@9@: Naped opuszcza obszar sygnatu zerowego i zwalnia do 0.

@9@: Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku ujemnym.

@9@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do predkosci petzania w kierunku ujemnym

@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.

e Tryb narastajacego zbocza punktu zero (Zero positive-edge mode), jak pokazano na rysunku:
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Default negative direction

Positive limit Zero signal Negative limit

@9®:Naped przyspiesza do predkosci powracania w kierunku dodatnim.

@9@: Naped wchodzi w obszar sygnatu zerowego i zwalnia do predkosci petzania w kierunku dodatnim.

@: Naped zatrzymuje sie obok obszaru sygnatu zerowego; jesli wybrano sygnat indeksu, naped zatrzymuje sie przy
sygnale indeksu.
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JOG

Wprowadzenie do instrukgcji
1. Ta instrukcja moze generowac impuls JOG z kierunkiem poprzez ustawienie czestotliwosci i czasu
przyspieszania/zwalniania. Gdy ta instrukcja jest wigczona, impuls przyspiesza do okreslonej czestotliwosci przy
jednostajnym przyspieszeniu, gdy ta instrukcja jest wytgczona, impuls nie zatrzymuje sie natychmiast, ale
jednostajnie zwalnia do 0.
2. Ta instrukcja moze automatycznie oceni¢ znak czestotliwosci i dostosowac kierunek generowania impulséw
punktéw wyjsciowych Y. Na przyktad, gdy czestotliwo$é wynosi 100 kHz, kierunek impulséw jest dodatni, gdy
czestotliwos¢ wynosi -100 kHz, kierunek impulséw jest ujemny; nie ma potrzeby recznej zmiany kierunku
pulsowania.
3. Ta instrukcja zapewnia symetryczne (taki sam czas przyspieszania i zwalniania) sterowanie potozeniem w
ksztatcie litery T i w ksztatcie litery S; bedzie to ksztatt litery S, gdy bit kontrolny znajdujgcy sie w rejestrze funkcji
specjalnej D8069 wynosi 1, oraz ksztatt litery T, gdy bit ma wartos¢ 0 .

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zatgczajgce/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajace
(F) K/H/D m FGs/FGRB/FGRE/FGRS 32- bitowa liczba catkowita bez
Czestotliwosé impulsu, 0~200000 znaku
jednostka jest [Hz].
m FGm
0~500000
(T) Czas przyspieszania/ K/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita bez
zwalniania podczas tranzytu znaku
czestotliwosci.
(DIR) Port, ktéry wysyta kierunek Y - Wartos$¢ logiczna
impulsu.
(ouT) Port wysytajgcy impuls. Y - Wartos$¢ logiczna
Uwaga

Ta instrukcja wyprowadza impuls z kierunkiem, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze zlicza¢ w obu
kierunkach.

Przyktad

Tabela instrukcji:
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Network 000
LD MO
JOG K100000 K100 YO Y4 //JOG zaczyna wysytaé impulsy, gdy MO jest wtgczane
POP
Schemat drabinkowy:
| b Network o ] ‘
Mo JOG F:K100000 AT:K100
— | UT:Y000 DIR:Y004
FOLLOW

Wprowadzenie do instrukgcji
Ta instrukcja wyprowadza impuls, ktéry zalezy od zmian wartosci w odpowiednim rejestrze (np. licznika).
Czestotliwos¢ impulséw zalezy od tego, jak szybko zmienia sie wartos¢, ilos¢ impulséw zalezy od tego, jak bardzo
zmienia sie wartosé.

Wprowadzenie do operacji

1. Najpierw (jak w przyktadzie drabinkowym ponizej) ustaw pierwszy adres o wartosci DO, punkt wyjsciowy YO i
punkt kierunkowy Y12.

2. Wartos¢ w adresie DO (warto$¢ 32-bajtowa) jest wartoscig docelowg, z ktérej wynika impuls, w tym przyktadzie
wartoscig docelowg jest CV235. Nalezy zauwazyé, ze jesli wartos¢ zmienia sie zbyt szybko, odpowiadajgca jej
czestotliwos¢ moze by¢ poza limitem. Dodatkowo o wartosci impulsu decyduje tylko zmiana wartosci docelowej,
pierwotna wartos¢ przed wtaczeniem instrukcji nie ma znaczenia.

3. Wartos¢ w adresie D2 jest parametrem wydajnosci, warto$¢ jest ograniczona od 0 do 100. Gdy parametr
wydajnosci jest duzy, ruch bedzie Scisle dazyt do celu z krétkim opdznieniem, postepowanie bedzie sciste. Gdy
parametr wydajnosci jest maty, sledzenie bedzie powolne, nie tak rygorystyczne, ale bardziej elastyczne, bardziej
odpowiednie do reakcji na szok. Jesli nie ma potrzeby tak scistego nasladowania, zaleca sie ustawienie tego
parametru na 50.

4. Warto$¢ w adresie D3 jest parametrem wspodtczynnika kompensacji sprzezenia wyprzedzajgcego, wartosé jest
ograniczona od 0 do 100. Poniewaz sledzenie rzeczywistych ruchdéw jest histeryczne; aby zachowa¢ doktadnos¢
pozycjonowania podczas ruchu, mozna doda¢ odpowiednig kompensacje wyprzedzajgcg. Jesli nie ma potrzeby
duzej doktadnosci pozycjonowania, zaleca sie ustawienie tego parametru na 0.

5. Wartos$¢ w adresie D4 jest mnoznikiem, wariacja nastepujgcej wartosci zwieksza sie mnozac przez ten
wspodtczynnik. Wartos¢ w adresie D5 jest wspotczynnikiem dzielenia, zmiana docelowej wartosci zmniejsza sie
poprzez podzielenie tego wspdtczynnika. Te 2 wspotczynniki mozna ustawi¢ od 1 do 100. Wynik po mnozeniu i
dzieleniu jest wartoscig impulsow, a wynik poza ekstremum bedzie traktowany jako ekstremum.

Wejscia/ Opis Operand Zakres Typ danych

wyijscia

(EN) Wejscie zataczajgce/ 0/1 Wartosé logiczna
wytaczajgce
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(ARG) Adres pierwszej komorki D - 32-bitowy wskaznik
zawierajgcej parametry.
(DIR) Port, ktéry wysyta Y - Wartos¢ logiczna
kierunek impulsu.
(ouT) Port wysytajacy impuls. Y - Wartosé logiczna
Uwaga

1. Ta instrukcja wyprowadza impuls z kierunkiem, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze zlicza¢ w
obu kierunkach.
2. Wartos¢ docelowa nie powinna gwattownie zmieniac sie podczas sledzenia, w przeciwnym razie czestotliwos$é
pulsu moze przekroczy¢ maksymalny limit czestotliwosci.

Network 000

LD M8151

EHCNT CV235 K2 KO K9999999 // wtgczyc licznik podczas pracy

Network 001

LD MO

MOVD CV235 DO // ustawic instrukcje podazania za licznikiem CV235

MOV K20 D2 //ustawic¢ parametr wydajnosci

MOV KO D3 // ustawic¢ parametr wspotczynnika kompensacji wyprzedzajacej

MOV K1 D4 // ustawi¢ wspotczynnik mnozenia

MOV K1 D5 // ustawi¢ wspédtczynnik podziatu

FOLLOW DO Y000 Y012 //wtacz polecenie FOLLOW, gdy MO jest wigczane
POP
Schemat drabinkowy:
b Network 0 ,. ]
MSIS]I. [EHCNT C:CV235 CM:K2

I [TM:K@ SV:K99999999

I

MOVD IN:CV235 OUT:De

MOV IN:K20 OUT:D2

MOV IN:K@ OuT:D3

MOV IN:K1 OUT:D4

MOV IN:K1 OUT:D5

IFOLLOW ARG:D@ OUT:Y000
IR:YO12

ECAM

Wprowadzenie
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W przemysle ciecia materiatow tradycyjne metody wykorzystujg gtéwnie zatrzymywanie przy cieciu i
zatrzymywanie przy skrawaniu; metody te sg nieefektywne i mogg nie spetnia¢ wymagan procesu obroébki
materiatu. W branzach opakowaniowych i poligraficznych, ktére wymagajg przejscia faz w czasie rzeczywistym,
tradycyjne metody wykorzystujg gtdwnie mechaniczne CAM do realizacji.

Mechaniczny CAM i elektroniczny CAM

Rysunek ponizej pokazuje, jak dziata mechaniczne urzadzenie do ciecia CAM; komponent, ktéry napedza obrét
CAM, to o$ wejsciowa, komponent, ktory popychany jest przez CAM, to o$ wyjsciowa. Kazda pozycja osi wejsciowej
odpowiada jednej okreslonej pozycji osi wyjsciowej, o odpowiadajgcej relacji decyduje profil CAM, ktéry mozna
wyrazi¢ zaleznoscig funkcyjng miedzy potozeniem osi wejsciowej i osi wyjsciowej. W rzeczywistym czasie pracy nie
wszystkie czesci profilu CAM odgrywaja kluczowg role, tylko niektére punkty i segmenty profilu CAM pracujg w
procesie. Poprzez wykorzystywanie tych punktéw i odcinkéw, w potgczeniu z odpowiednimi modelami
matematycznymi, mozna zbudowa¢ zaleznosci funkcyjne pomiedzy potozeniem watu gtéwnego i watu
napedzanego. Na podstawie relacji funkcji potozenie osi wyjsciowej mozna obliczyé z potozenia osi wejsciowej,
dzieki czemu PLC moze wysyta¢ impulsy do sterowania osig wyjsciowg w celu przesuniecia do odpowiednie;j
pozycji, tak jak robi to profil CAM - tak dziata elektroniczny CAM .

2| 83 | Oa

W pordéwnaniu z mechanicznym CAM, elektroniczny CAM jest bardziej elastyczny, wygodniejszy w modyfikacji
profilu i tanszy w utrzymaniu. Obecnie instrukcja ECAM ma 3 tryby ciecia w locie: tryb latajgcej pity (flying saw),
tryb latajgcych nozycy gilotynowych ( flying shear ) i uniwersalny tryb CAM. Wsrdd nich tryb latajgcej pity i tryb
latajgcych nozyc to 2 specyficzne scenariusze zastosowan uniwersalnego CAM, gtéwnie do ciecia profili, ciecia
papieru o statej dtugosci i innych. Dla tych 3 trybdw instrukcja ECAM zapewnia interaktywny interfejs graficzny do
ustawiania parametrow, dodatkowo uzytkownik moze przeglgdaé i dostosowywac krzywg ruchu CAM.

Krétkie wprowadzenie do funkcji latajacej pity
Tryb latajacej pity (flying saw mode) w ECAM steruje napedzajgcym ruchem narzedzia tngcego, aby podazac za osig
wejsciowa. Narzedzie tngce tnie materiat w obszarze synchronicznego w ruchu, a nastepnie zwalnia do 0 i wraca
natychmiast do punktu poczgtkowego, aby wykonaé nastepny ruch ciecia. Ten rodzaj ruchu skrawajgcego moze
utrzymac ciggtosc osi wejsciowej i poprawié wydajnosc. Jak pokazano na rysunku ponizej, moduty latajgcej pity
sktadajg sie z napedu posuwu osi wejsciowej, sprzezenia zwrotnego potozenia osi wejsciowej, liniowego podazania
osi wyjsciowej i modutu tngcego. Zazwyczaj serwo lub przetwornik stanowi naped posuwu osi wejsciowej, enkoder
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stanowi sprzezenie zwrotne potozenia osi wejsciowej, ktére przekazuje sprzezenie zwrotne aktualnej pozycji i
predkosci osi wejsciowej. Serwo ze srubg pociggowa stanowi liniowe podazanie za osig wyjsciowg, ktéra napedza
ruch modutu tngcego. Modut tngcy napedzany gtéwnie cisnieniem hydraulicznym, uktadem cisnieniowym lub
serwonapedem. W poréwnaniu ze wszczepieniem programu latajacej pity do uktadu serwo, uzycie PLC do
zrealizowania tego programu bedzie tatwiejsze do modyfikacji. Instrukcja ECAM sprawia, ze sterowanie latajacg
pifa jest bardziej wygodne i wydajne.

PLC

IN ouTt M

Servoof . . - Cutting
w fiyingsaw | [— — —— module

]
- I 1 Accelerating Decelerating 1
0 1 Ao Synchrono@Area Aren \

‘ %I ‘TI
Near limit Origin

Gtéwna cze$é napedowa jest napedzana serwomechanizmem lub przetwornikiem, napedza rolke do podawania.
Pozycja i predkos¢ osi wejsciowe]j sg sprzezone zwrotnie z enkoderem, ktéry tgczy sie z wejsciem PLC. Serwo
latajgcej pity otrzymuje sygnaty impulsowe z PLC ustawione przez funkcje latajgcej pity i ustawia modut tngcy w
pozycji znajdujgcej sie na osi wyjsciowej odpowiadajacej krzywej CAM, nastepnie modut tngcy tnie zgodnie ze
znakami w obszarze synchronicznym. Punkt poczgtkowy stuzy do resetowania modutu tngcego, bliski i daleki limit

stuzg do ochrony ograniczenia. Latajgca pita musi skonfigurowa¢ dtugos¢ ciecia i automatycznie generowacé krzywa
latajgcej pity zgodnie z parametrami krzywej, parametrami mechanicznymi i tak dalej. Krzywa sktada sie z 4
segmentéw: obszar przyspieszania, obszar synchroniczny, obszar zwalniania i obszar wsteczny. Te 4 segmenty
prezentowane sg na rysunku ponizej.

Shear
position

Feed position

Na rysunku o$ pozioma oznacza potozenie osi wejsciowej — podawania materiatu, 0$ pionowa oznacza potozenie
osi wyjsciowej — narzedzia tngcego. Dtugos¢ materiatu réwna sumie odlegtosci, jakg o$ wejsciowa przechodzi w 4
obszarze, dtugos¢ obszaru synchronicznego jest réwna predkosci synchronicznej (takiej samej jak predkos¢ osi
wejsciowe] w stabilnym dziataniu) mnozy sie przez czas skrawania (musi by¢ wiekszy niz rzeczywisty uzyty czas
skrawania ). Nalezy zauwazy¢, ze przyspieszanie i zwalnianie bedzie bardziej stabilne, jesli obszar przyspieszania i
zwalniania jest dtuzszy. Gdy dtugos¢ materiatu jest stata, dtuzszy obszar przyspieszania i zwalniania spowoduje
skrdcenie obszaru synchronicznego, a obszar synchroniczny musi byé wystarczajgco dtugi, aby sprostaé potrzebom
ciecia.
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Krétkie wprowadzenie funkcji noza obrotowego (flyinig shear)

Podobnie jak latajgca pita, obracajace sie nozyce gilotyny utrzymujg synchronizacje osi wyjsciowej i wejsciowej
podczas ciecia, aby ciecie byto ciggte i wydajne. Rdzny jest tryb ruchu osi wyjsciowej: dla latajacej pity (flyinig saw)
jest to ruch liniowy, dla obrotowego noza (flying shear) jest to ruch obrotowy. Jak pokazano na rysunku nizej,
modutf obrotowego noza sktada sie z napedu posuwu osi wejsciowej, sprzezenia zwrotnego potozenia osi
wejsciowe] oraz kota tngcego. Zwykle koto tnace jest napedzane przez serwomechanizm.

optoelectronic
switch

S'ervo of Cutting
flying shear module

Jak pokazano na rysunku , obszar ruchu latajgcych nozyc gilotyny jest podzielony na 3 czesci: obszar przyspieszania
(accelerating area), obszar synchroniczny (synchronous area) i obszar zwalniania (decelerating area). Poniewaz
ruch walcowania jest ruchem obrotowym, nie ma obszaru wstecznego.

Cutter start-
point

Decelerating
area

Accelerating
area

Synchronous area Synchronous area
start-point end-point

Aby wygenerowac krzywa latajgcych nozyc, uzytkownik musi skonfigurowaé dtugosc ciecia, kat obszaru
przyspieszania, kat obszaru synchronicznego, liczbe ostrzy i tak dalej. Krzywa przedstawiona na rysunku ponizej.

Synchronous
area

Output-axis
position

1
1
H
Accelerating 1 Synchronous Decelerating

Input-axis
area area area

position

Na rysunku o$ pozioma oznacza potozenie osi wejSciowej, 0$ pionowa oznacza katowe potozenie osi wyjsciowe;j.
|
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Krotkie wprowadzenie do ogdélnego CAM

Latajgca pita i latajgce nozyce (flying saw / flying shear) to powszechne zastosowanie CAM. Dla madrzejszego i
bardziej elastycznego uzytkowania istnieje ogdlny CAM, ktéry moze generowad krzywg ruchu za pomoca
kluczowych potaczen. Jak pokazano na rysunku ponizej, uzytkownik moze ustawi¢ dowolne docelowe potaczenia
(sktadajgce sie ze wspdtrzednych X/Y i nachylenia), system wygeneruje krzywa ruchu CAM.

Move

400.00
300.00
200.00
100.00
0.0000

-100.00
-200.00
-300.00
-400.00

-500.00

0.0000 60.00 120.00 180.00 240.00 300.00 360.00 420.00 480.00 540.00

Ustawienia danych

Parametry ECAM mozna podzieli¢ na 2 czesci: jedna czes¢ to parametry ogdlne(general parameters), a druga to
parametry w réznych trybach. ECAM nie uruchomi sie, jesli parametry sg ustawione nieprawidtowo, a rejestr
kodéw btedéw D8176 wyswietli odpowiedni kod btedu 46. Mozliwe przypadki nieprawidtowych parametréw
zamieszczone sg w adnotacjach.

Uwagi:

e INT32 oznacza 32-bitowg liczbe catkowitg ze znakiem, UINT32 oznacza 32-bitowa liczbe catkowitg bez
znaku, FP32 oznacza 32-bitowg liczbe zmiennoprzecinkowg, INT16 oznacza 16-bitowg liczbe catkowitg ze
znakiem, UINT16 oznacza 16-bitowg liczbe catkowitg bez znaku, bool oznacza bit flagi.

e R oznacza tylko do odczytu, W oznacza tylko do zapisu, R/W oznacza do odczytu i zapisu.

e X, Y to rejestr wejscia/wyijscia, D to rejestr podwadjnych stow, K to stata, CV to rejestr szybkiego licznika, M
to wewnetrzny rejestr bitdw.

Konfiguracja portu i parametry ogélne
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Rysunek przedstawia interfejs konfiguracji parametréw.
Tabela ponizej zawiera krétkie informacje o odpowiednich parametrach. Wsréd parametrow parametry ogélne sg
podzielone na 3 typy: parametr stanu pracy, wspotczynnik $ledzenia i wspotczynnik kompensacji.

Powigzane z Wyjscie impulsowe Y
impulsem Kierunek impulsu Y
. D/C
Powigzane z Cel podazania V/
podazaniem
Konfigurac
) & (follow) Kierunek liczenia Inkrementalny
ja portu
zwigzany ze . .
Bit flagi sprzegta X/M
sprzegtem (clutch) 8l sprzeg /
Faza
Inne zapamietywania No
osi wprowadzania
INT32 W/R
(Do odczytu
Zmierzona pozycja podczas b Is
osi wejsciowej pracy, do P
zapisu po
Parametr stanu wytaczeniu)
Parametr pracy
o] Aktualna pozycja
ogomY e Pozv INT32 W/R D ols
osi wejsciowej
Docelowa pozycja
celowa pozyd) INT32 W/R D pls
osi wejsciowej
Biezacy numer
acy UNIT32 W/R D
segmentu
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System
INT32 W/R D
zarezerwowany

Bit flagi

N bool W/R M
synchronizacji

Wigzacy bit

bool W/R M
flagowy

Wspétczynnik
L INT32 W D/K 1 1~100
mnozenia

Nastepujac
QP 1acy Wspoétczynnik
czynnik ] . INT32 W D/K 1 1~100
dzielenia

Wydajnos¢ do

podazania INT32 W D/K 50 1~100
zani

Wspotczynnik
kompensacji
predkosci w osi
wejsciowe;j

FP32 W 0

Wspdtczynnik
kompensacji

przemieszczenia FP23 W 1 0.9~1.1
osi wejsciowej

Wspotczynnik
kompensacji

Wspdtczynnik
kompensacji fazy

L, . FP32 W 0 mm
osi wejsciowej

e Pulse output:
Port Y PLC, ktéry wysyta impuls.

e Pulse direction:
Port Y PLC, ktéry wysyta kierunek impulséw.

e Address of following target:
Rejestr, ktory rejestruje pozycje fazowa osi wejsciowej, mozna ustawic¢ za pomocg rejestru D lub CV.

e Counting direction:
Kierunek liczenia celu podgazania, moze by¢ ustawiony przyrostowo lub malejgco

e Clutch flag-bit:
Bit flagowy sterujgcy sprzegtem mozna ustawic za pomoca rejestru X lub M (obstuguje port X karty rozszerzen 10,
nie obstuguje portu X rozszerzonego modutu, dodatkowo port X musi by¢ odporny na zaktdcenia przez okreslony
czas filtrowania).

e Remembering phase position of input-axis:
Czy zapamietac pozycje fazy osi wejsciowej, jesli zapamietaé, bieg zostanie wznowiony od pozycji fazy, w ktorej
ECAM jest wytgczony; Jesli nie, uruchamianie zostanie uruchomione ponownie z punktu poczgtkowego.

e Measured phase position of input-axis:
Pozycja fazy, ktdrg o$ wejsciowa lokalizuje w jednym cyklu, przeliczana na poczatku nowego cyklu. W przypadku
latajgcej pity/nozyc pozycja fazowa oznacza liczbe impulséw sprzezenia zwrotnego odpowiedniego enkodera
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podczas jednego ciecia dtugosci; W przypadku ogdlnego CAM pozycja fazowa oznacza liczbe impulsow
odpowiedniego enkodera od pierwszego potaczenia kluczowego do ostatniego.

e Current output-axis phase position:
Pozycja fazy, ktérg o$ wyjsciowa lokalizuje w jednym cyklu, przeliczana na poczgtku nowego cyklu. W przypadku
latajgcej pity i ogélnego CAM pozycja fazowa moze by¢ taka sama w réznych obszarach (segmentach), powinna
dziatac z biezgcym numerem segmentu; W przypadku latajgcego scinania pozycja fazowa oznacza liczbe impulséw
sprzezenia zwrotnego odpowiedniego enkodera podczas dtugosci jednego polecenia ciecia.

e Target output-axis phase position:
Pozycja fazowa osi wyjsciowej, ktérej odpowiada o$ wejsciowa na krzywej CAM; jest to cel, za ktérym podaza o$
wyjsciowa.

e Current segment number:
Biezgcy numer segmentu catego cyklu pracy.

e System reserved:
Zarezerwowane rejestry systemu rejestrujgcego dane zajmujg trzy rejestry D.

e Synchronization flag-bit:
Bit flagowy, ktéry pokazuje, czy o$ wyjsciowa znajduje sie w obszarze synchronizacji, 1- tak, 0 - nie.

¢ Binding flag-bit:
Bit flagowy, ktéry kontroluje i pokazuje, czy o$ wyjsciowa jest powigzana z osig wejsciowo-wyjsciowg, , 1- tak, O -
nie.

e Multiplication coefficient:
Wspdtczynnik proporcjonalnie wzmacniajgcy potozenie fazowe osi wyjsciowe;.

e Division coefficient:
Wspdtczynnik zmniejszajgcy proporcjonalnie pozycje fazowg osi wyjsciowe;j.

¢ Following performance:
Parametr regulujgcy sztywnosc¢ nadgzania, im wiekszy parametr, tym blizsze bedzie nadgzanie.

¢ Input-axis velocity compensation factor:
Wspodtczynnik kompensacji, ktéry kompensuje btad predkosci spowodowany opdZznieniem czasowym obliczen.
System ustawi ten wspétczynnik automatycznie.

¢ Input-axis displacement compensation factor:
Wspodtczynnik kompensacji, ktéry kompensuje skumulowany btad przemieszczenia spowodowany pozostatoscig
algorytmu lub przesunieciem parametréw mechanicznych. Mozna go ustawic¢ jako domysiny w trybie statego znaku
(fixed mark).

¢ Input-axis phase compensation factor:
Wspotczynnik kompensacji, ktéry kompensuje wyprzedzenie lub opdznienie pozycji fazowej osi wyjsciowej. Moze
by¢ réwniez uzywany do regulacji pozycji ciecia.

Parametr latajgcej pity
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Flying saw
parameter

Licznik impulséw osi UINT32 | D/K >0 pls
wejsciowej przed w
cyklem
Dtugosc ruchu osi FP32 W | D/K >0 mm
Parametr wejsciowej na cykl
mechaniczny | zliczanie impulséw UINT32 | D/K >0 pls
osi wyjsciowej przed w
cyklem
Dtugosc ruchu osi FP32 W | D/K >0 mm

wyjsciowej na cykl

Ustawienie znaku
statego

Bit flagowy znaku X/M

Tryb CAM Koloru

Odlegtos¢ ochronna FP32 W | D/K 0 >=0 mm
znaku koloru

Parametr
latajacej pity

Polecenie dtugosci FP32 W | D/K >0 mm
ciecia

Odlegtos¢ FP32 W | D/K >0 mm
przyspieszania osi
wejsciowej

Odlegtos¢ FP32 W | D/K >0 mm
Parametr synchroniczna osi
krzywej wejsciowej

|atajacej pity Odlegtosé zwalniania | FP32 W | D/K >0 mm
osi wejSciowej

Odlegtos¢ FP32 W | D/K >0 mm
przyspieszania osi
wyjsciowej

Odlegtos¢ graniczna FP32 W | D/K >0 mm
osi wyjsciowe;j

e Output-axis synchronous angle:

___________________________________________________________________________________________________________|
EBMIA.PL 207



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Kat obszaru przyspieszania osi wyjsciowe;j.

Output-axis accelerating angle:

Kat catego obszaru ruchu osi wyjsciowe;j.

Parametr ogdlny CAM

General CAM
parameter

&

e

r

ERRERRRRY soteclaunsf

Rysunek powyzej przedstawia interfejs ogdlnej konfiguracji parametréw CAM, Tabela przedstawia krotkie
informacje o odpowiednich parametrach.

Parametry
ogo6lne CAM

Parametry
mechaniczne

Jednostka

Zakres osi
wyjsSciowej

Ekwiwalent impulsu
osi wejsciowej

FP32

D/K

0.01

>0

mm/pls

Ekwiwalent impulsu
osi wyjsciowej

FP32

D/K

0.01

>0

mm/pls

Kluczowy
parametr
zfacza

Wspdtrzedna osi
wejsciowej

D/K

Wspdtrzedna osi
wyjsSciowej

D/K

docelowe
nachylenie

D/K

typ segmentu

Inne

Tryb sterowania

Adres poczatkowy
rejestrow
kontrolnych

Unit:

Jednostka wspoétrzednych potgczenia kluczowego, moze byé ustawiona za pomocg mm (milimetréw) lub pls (liczba

impulséw).

Ranged of output-axis:
Zakres wys$wietlania osi wyjsciowej w interfejsie krzywej CAM.
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e Pulse equivalent of input-axis:
Odlegtos¢, na jakg o$ wejsciowa porusza sie w ciggu jednego impulsu.
e Pulse equivalent of output-axis:
Odlegtos¢, na jakg o$ wyjsciowa porusza sie w ciggu jednego impulsu.
¢ Input-axis coordinate:
Wspdtrzedna X ztgcza kluczowego na krzywej CAM.
e Output-axis coordinate:
Wspodtrzedna Y potgczenia kluczowego na krzywej CAM.
e Input-axis coordinate:
Wspdtrzedna X ztgcza kluczowego na krzywej CAM.
e Target slope:
Nachylenie w kluczowym potaczeniu na krzywej CAM.
e Segment type:
Typ krzywej segmentu, mozna ustawic¢ za pomoca linii prostej lub splajnu.
e Control mode:
Czy mapowacé parametry krzywej do rejestréw D.
e Start address of control registers:
Po wybraniu trybu sterowania uzytkownik moze ustawic adres startowy mapowanych rejestrow D.

Obszar podgladu krzywej

Curve preview
area

- - — | — - T T T

Jak pokazano na rysunku powyzej, 0$ X oznacza przemieszczenie osi wejsciowej, o$ Y na tych wykresach oznacza
kolejno przemieszczenie, predkosc, przyspieszenie osi wyjsciowej. Uzytkownik moze wprowadzi¢ parametry i
przeciggnac ztgcze w obszarze podgladu, aby dostosowac krzywa. Krzywa powinna byé ustawiona ptynnie, unikac
nadmiernej predkosci i przyspieszenia.

Adnotacje

Fixed-mark mode - Tryb znacznika

Cykl ruchu rozpoczyna sie od punktu poczatkowego po wykryciu kolorowego znacznika (bit flagi znacznika koloru
jest wtaczony). Jesli odlegtosé miedzy dwoma kolorowymi znacznikami jest wieksza niz zlecona dtugos¢ ciecia,
rzeczywistg dtugoscig ciecia bedzie odlegtos¢ miedzy znakami; Jesli odlegtos¢ miedzy kolorowymi znacznikami jest
-
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réwna zadanej dtugosci ciecia, rzeczywista dtugos¢ ciecia bedzie polecong odlegtoscia ciecia; Jesli odlegtos¢ miedzy
kolorowymi znacznikami jest mniejsza niz zadana odlegto$¢ ciecia, wykrycie drugiego kolorowego znacznika nie
przyniesie efektu, ale bedzie dziata¢, dopdki odlegtos¢ miedzy nastepnym znacznikiem a znacznikiem
poczatkowym nie bedzie wieksza niz odlegtos¢ zadana ciecia, w tym przypadku moze by¢ jeden lub wiecej
nieprawidtowych sygnatéw kolorowych znacznikéw miedzy 2 waznymi kolorowymi znacznikami.

Racjonalnos¢ ustawienia parametrow

0| 51 | 52 53 |5e

Wszystkie ustawienia parametrow nie mogg by¢ poza zakresem danych, powinny réwniez spetnia¢ okreslone
zaleznosci, w przeciwnym razie pojawi sie raport btedu z kodem btedu 46 w D8176. Dla latajgcej pity definiujemy
dtugos¢ obszaru przyspieszania osi wejsciowej jako A1, dtugosc obszaru synchronicznego osi wejsciowej jako S,
dtugos¢ obszaru zwalniajgcego osi wejsciowej jako D1, dtugosc¢ ciecia porzadkujemy jako L1, odlegtosé osi
wyjsciowej obszar przyspieszania jako A, dtugos$é graniczna osi wyjsciowej jako L, a parametry te powinny
spetniaé nastepujgce zaleznosci:

Ay +S+D, <1,
Ay +S<L,

Dla latajgcego obrotowego narzedzia tngcego (flying shear) definiujemy kat pola przyspieszenia osi wyjsciowej jako
a, kat pola synchronicznego osi wyjsciowej jako B, liczbe nozyc jako K, a parametry te powinny spetniaé
nastepujgce zaleznosci:

a+ B < (360°/ K)

Trzy rodzaje czynnikéw kompensacji btedow:

o Wspodtczynnik kompensacji predkosci w osi wejsciowej
Opis: ten wspodtczynnik kompensacji jest uzywany do kompensacji btedu proporcjonalnie do predkosci osi
wejsciowe]. Podczas przyspieszania, jesli predkosé jest wieksza, btad jest wiekszy; Podczas zwalniania jest
odwrotnie; Podczas ruchu jednostajnego btad pozostaje stabilny. Zaleznos¢ miedzy btedem a predkoscia
przedstawia rysunek:

___________________________________________________________________________________________________________|
EBMIA.PL 210



INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA PLC SAMKOON

Y e

Elementy Budowy Maszyn i Automatyki

Velocity of

drive-shaft Error

—

»
» Time

o

Speed of
ﬂ drive-shaft

Conclusion: Error is proportional to
speed of drive-shaft

Error

P Time

Error symptom shows in finished workpieces

Velocity of
drive-shaft

I e i e e
B e L

Przyczyna: ze wzgledu na wtasciwos¢ ECAM : btgd wynika z opdznienia spowodowanego procesem operacyjnym.
Rozwigzanie: program poda odpowiedni algorytm czasu opdznienia T, wraz z predkoscig wejsciowej osi F, mozna
obliczy¢ kompensacje A rowng T*F. Dodaj kompensacje do pozycji osi wejsciowej, ktdra byta mierzona za kazdym
razem, aby mozna byto skompensowac btad. Nalezy zauwazy¢, ze znaczenie wspoétczynnika kompensacji predkosci
w osi wejsciowej to regulacja przesuniecia T; w wiekszosci przypadkdw mozna go ustawié na 0 i w razie potrzeby
nieznacznie skorygowac.

e Wspdiczynnik kompensacji przemieszczenia osi wejsciowej
Opis: ten wspdfczynnik kompensacji jest uzywany do kompensacji btedu proporcjonalnie do przesuniecia osi
wejsciowe]. Btad bedzie wzrastat wraz z ruchem osi wejsciowej. Zwigzek miedzy btedem a przemieszczeniem
przedstawia rysunek ponizej:
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Displacement
of drive-shaft

' ' ' Error
1 1 1
1 1
1 1
. T :>
1 1 1
| 1
L L L
1 1 ] | > Time
Error : : :
: : : Displacement
1 | | ﬁ of drive-shaft
1 1
1 1
1 1 1 Conclusion: Error is proportional to
1 1 ] = 5
| 1 displacement of drive-shaft
A s b Time

Error symptom shows in finished workpieces

Displacement
of drive-shaft

Y

Przyczyna: istniejg réznice miedzy rzeczywistg strukturg mechaniczng a modelem teoretycznym.

Np. dtugos¢ wyprzedzenia L podczas okrgzenia toczgcego sie kofa jest réwna iloczynowi sSrednicy kotfa toczacego sie
Rim. Chociaz mt jest liczbg niewymierng, w rzeczywistosci w obliczeniach it bedzie uzywane jako wartos¢
przyblizona. Jesli m zostanie zaokraglone do 3,14159, a D wynosi 100 m, wystgpi btgd 0,000265358979 mm w
kazdej rundzie i zostanie on skumulowany do 2,65368979 mm w 10000 cykli.

Rozwigzanie: Poniewaz btad jest proporcjonalny do catej odlegtosci ruchu, mozemy uzyska¢ proporcjonalng
zaleznos$¢ K w biezgcym procesie i kompensacje (K*L) w kazdym okrazeniu, aby zrekompensowac btad. Nalezy
zauwazyc, ze w trybie o statej dtugosci wspdtczynnik jest bardzo bliski 1; W trybie statego znaku wspdtczynnik
wynosi domyslnie 1 i mozna go zignorowac, jesli nie ma takiej potrzeby.

Wspotczynnik kompensacji fazy osi wejsciowej
Opis: ten wspdtczynnik kompensacji jest uzywany do kompensacji btedu proporcjonalnie do fazy osi wejsciowe;j.
Btad nie ma zwigzku z predkoscia i przemieszczeniem osi wejsciowej, wynika z przesuniecia fazowego w pierwszym
skrawaniu. Symptom btedu odnosi sie do rysunku:
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Error A Erro ‘ ‘

r

> Speed of P Displ

drive-shaft of drive-shaft

Error stay stable to speed of drive-shaft
Also stay stable to displacement of drive-shaft

Error symptom shows in finished workpieces

Displacement
of drive-shaft

+---1--F--------L_.
]
=
o

Przyczyna: Istnieje odchylenie fazy miedzy osig wejsciowg a osig wyjsciowa, zawsze ma to miejsce przy pierwszym
uruchomieniu.

Rozwigzanie: Dodaj poczatkowg kompensacje fazy w biezgcym procesie osi wejsciowej, aby skompensowac btad.
Jesli wspdtczynnik kompensacji jest odchyleniem w pierwszym skrawaniu: jesli jest dodatni, ciecie bedzie
przyspieszone, jesli jest ujemny, ciecie bedzie opdznione.

L_jJ

Distance=1

No error

Distance=0 .L‘

Ustawianie parametrow ogdlnego ECAM

Parametry ogdlnego ECAM powinny spetnia¢ pewne okreslone zasady i mogg by¢ dostosowywane automatycznie,
jesli sg niezgodne:

1. Jezeli kierunek zliczania wartosci docelowej osi wejsciowej jest inkrementalny, wspdétrzedna osi wejsciowej
biezgcego segmentu musi by¢ wieksza niz wspotrzedna osi wejsciowej ostatniego segmentu.

2. Jesli wspotrzedna Y dwdch sgsiednich ztgczen jest taka sama, ich nachylenie zostanie automatycznie ustawione
na 0.

3. Jesli typem krzywej biezgcego odcinka jest linia prosta, wspdtrzedne nachylenia i osi wyjsciowej muszg by¢
dopasowane, w przeciwnym razie zostang dostosowane automatycznie.
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4. Jesli typem krzywej biezgcego segmentu jest linia prosta, a typem krzywej ostatniego segmentu jest splajn,
nachylenie ostatniego segmentu zostanie dostosowane tak, aby byfo takie samo jak w biezgcym segmencie, aby
zapewnic¢ ptynne przejscie.

Clutch (sprzegto)
Bit flagowy sprzegta moze by¢ ustawiony jako rejestr X lub M. Gdy bit flagi sprzegta jest ustawiony, powigzanie
miedzy osig wejsciowg i wyjsciowg zostanie zerwane bez wyfaczania instrukcji, w ten sposéb ruch osi wyjsciowe;j
moze by¢ kontrolowany przez inne instrukcje impulsu. Gdy bit flagi sprzegta zostanie zresetowany, praca bedzie
kontynuowana od fazy przerwania wigzania (jesli byta zapamietana) osi wejsciowej i osi wyjsciowe;.
Nalezy zauwazy¢, ze przy wigczonym sprzegle, jesli nie jest to szczegdlnie konieczne, zaleca sie utrzymywanie osi
wejsciowej w bezruchu, gdy sprzegto jest wigczone, w przeciwnym razie dtugosé¢ pierwszego ciecia materiatu po
zresetowaniu sprzegta bedzie miata odpowiednie przesuniecie. Jesli 0$ wyjsciowa jest kontrolowana przez inng
instrukcje impulsowa, reset bitu flagi musi nastgpic¢ po wytaczeniu instrukcji, w przeciwnym razie powigzanie
miedzy osig wejsciowg a osig wyjsciowa nie zostanie przywrdcone, jesli pozycja osi wyjsciowej ulegnie odchyleniu
od sprzegta Wk. do sprzegta WYL., nastgpi odchylenie catej jazdy osi wyjsciowej, dla latajgcej pity moze to
spowodowac najechanie. Jesli wytgczysz instrukcje, gdy sprzegto jest wigczone bez zapamietania fazy osi
wejsciowe], 0$ wejsciowa wznowi bieg od poczatku, co moze réwniez spowodowac odchylenie catego ruchu osi
wyjsciowej.

Parametry stanu pracy

Parametry pracy sg przechowywane w kolejnych rejestrach D (double-WORD) i rejestrach bitowych M. Jesli istnieje
potrzeba zapisania pozycji pracy, gdy instrukcja jest wytgczona, uzytkownik moze rozmiescic te rejestry w strefie
referencyjnej, tak aby ECAM mdgt automatycznie wznowié prace od pozycji zapisanej w tych rejestrach, a nie od
poczatku. Uzytkownik moze réwniez zresetowad te rejestry na schemacie drabinkowym, aby ponownie uruchomié
ECAM od poczatku bez zapamietywania fazy wejsciowej osi.

Dodatkowo, te rejestry sg tylko do odczytu, gdy instrukcja ECAM jest wtgczona, do odczytu i zapisu, gdy instrukcja
ECAM jest wytgczona, wiec operacja resetowania moze zosta¢ wykonana tylko wtedy, gdy instrukcja ECAM jest
wytgczona.

Aplikacja

Ten rozdziat przedstawia gtéwnie kroki korzystania z instrukcji ECAM:

1. Sprawdz, czy port impulsowy PLC jest sprawny, serwomechanizm dziata prawidtowo i upewnij sie, ze
okablowanie jest prawidtowe.

2. Skonfiguruj port pulsujgcy i adres wartosci docelowej. Potwierdz, ze wartos¢ docelowa ruchu do przodu osi
wejsciowe] jest zwiekszana lub zmniejszana. Skonfiguruj bit flagi sprzegta, podtgczajgc sygnat sprzegta do portu X
lub mapujac do rejestru M. Potwierdz, czy konieczne jest zapamietanie biezgcej fazy osi wejsciowej i wyjsciowej,
jesli to konieczne, parametry stanu pracy powinny by¢ ustawione na strefe referencyjng, aby instrukcja ECAM
mogta zostaé¢ uruchomiona ponownie od ostatniej pozycji, w ktérej zatrzymuje sie po wytaczeniu zasilania.
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3. Skonfiguruj parametry mechaniczne ECAM, takie jak liczba impulséw i odlegtosé do przodu kazdej tury.
Parametry te muszg by¢ jak najdoktadniejsze, w przeciwnym razie mogg mie¢ wptyw na dtugos¢ ciecia lub obszar
synchroniczny.

4. Wybierz tryb statego znaku trybu o statej dtugosci zgodnie z rzeczywistym przypadkiem i ustaw parametry
latajacej pity lub obrotowego noza:

Latajgca pita

Zaktadajac, ze ustawianie parametréw jest racjonalne, celem ustawiania parametréw jest zapewnienie stabilnego
przyspieszenia modutu tngcego i wiecej miejsca na obszar synchroniczny do zakoriczenia ciecia. Rysunek ponizej
pokazuje parametry latajacej pity.

I. L Output-axis limit distance(L;) '
1 ' |
|
I

] Accelerating ! ! Decelerating
| | area(n,) | Synchronous area(S) i area(D,) 1
1 | 1 |
| ! 1
| A N
1 |

I

Reverse area(R,)

Order cutting length(L,)

Ustaw odlegtos$¢ ruchu osi wejsciowej w obszarze przyspieszania jako Ai, odlegtos¢ ruchu osi wyjsciowej w obszarze
przyspieszania jako A;, odlegtos¢ miedzy pozycjg osi wejsciowej a pozycjg osi wyjsciowej w poczgtku uktadu
wspotrzednych jako L oraz L=1A;- Azl. Przy L punkt skrawania moze byc¢ ustawiony (zalecane jest ustawienie Az
powyzej Az, w przeciwnym razie o$ wyjsciowa bedzie zwalniaé w obszarze przyspieszania, co nie jest stabilne i
energooszczedne).
Jesli wybrano tryb statej dtugosci, zgodnie z dtugoscia L, uzytkownik powinien upewni¢ sie, ze materiat jest
wystarczajgco dtugi, aby sprostac pierwszemu cieciu.
Jesli wybrany jest tryb statego znaku, gdy o$ wyjsciowa jest w punkcie poczgtkowym, jesli kolorowy znak znajduje
sie w punkcie wykrywania, zaznaczony punkt bedzie punktem ciecia. Uzytkownik moze réwniez ustawié pewne
przesuniecie na znaku w celu przesuniecia punktu ciecia zgodnie z rzeczywistym przypadkiem.

e Latajgce nozyce
Zaktadajac, ze ustawienie parametrow jest racjonalne, celem ustawienia parametréw jest zapewnienie stabilnego
przyspieszenia toczgcego sie kota i wiecej miejsca na obszar synchroniczny do zakonczenia ciecia. Rysunek ponizej
pokazuje parametry ciecia w locie nozem obrotowym.
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Cutter start
point

Acceleration
angle 6
Startto cutting
angle a

Synchronous
areal

1 Synchronous 1 Synchronous
| Acceleratingarea(A) : arealls) | area2(s;) : Decelerating area(D)
Cutting point(color- -
mark detection point) | < > Cutting
1 L 1 position

1
1 Order cutting length(M)

Synchronous
angle B

Synchronous
area2

\

Na rysunku a jest to kat miedzy pozycjg poczgtkowgq ostrza a pozycjg ciecia, B jest katem obszaru synchronicznego
osi wyjsciowej, 0 jest kagtem obszaru przyspieszania osi wyjsciowej. M jest wyznaczong dtugosciag skrawania, A jest
dtugoscia obszaru przyspieszania osi wejsciowej, S1 jest dtugoscig obszaru synchronicznego osi wejsciowej przed
pozycjg ciecia, L jest odlegtoscig miedzy poczatkiem osi wejsciowej a pozycja ciecia. D jest Srednicg ostrza, i jest
liczbg frezow. Parametry te powinny odpowiada¢ nastepujgcemu wzorowi:

) A= M6/(360°/i)

) S, = (a-0)/360°)7D , (a > 6)

) L=A+S,

) 0+B<(360°/0) (0 <a-6<Pp)

0O T o

a

W przypadku wybrania trybu o statej dtugosci nalezy ustawié odpowiednie B i 8 zgodnie ze wzorem (d), aby
zapewnic stabilne przyspieszenie. Uzyskaj L zgodnie ze wzorem (a)(b)(c), aby uzytkownik mégt upewnic sie, ze
materiat jest wystarczajgco dtugi, aby sprostaé pierwszemu cieciu. Jesli wybrany jest tryb statego znaku, punkt
wykrywania znaku jest zawsze ustawiany w punkcie ciecia. Uzytkownik moze réwniez ustawi¢ pewne przesuniecie
na znaku w celu przesuniecia punktu ciecia zgodnie z rzeczywistym przypadkiem.

5. Ustaw odpowiedni wspodtczynnik zgodnie z aktualnym przypadkiem i potrzebg, szczegdty odnoszg sie do
instrukcji FOLLOW.

6. Napisz program reczny, aby sterowac ruchem osi wejscia/wyjscia i zresetowac o$ wyjsciowg do poczatku.

7. Wykonaj jazde prébna po zakorczeniu ustawiania, obserwuj synchronizacje predkosci w obszarze
synchronicznym. Jesli bfagd synchronizacji jest maty, mozna rozpoczac ciecie prébne, jesli btagd synchronizacji jest
duzy, uzytkownicy muszg sprawdzi¢, czy ustawienia parametréw sg prawidtowe.

8. Po prébnym cieciu diugos¢ ciecia moze odbiegac od ustawionej, btgd moze by¢ spowodowany niezgodnoscia
parametrow mechanicznych z rzeczywistym stanem. Uzytkownik moze mierzy¢ biezgca dtugosé podczas okrgzen o
okreslonej liczbie, oblicza¢ i resetowac parametry mechaniczne.

Uwagi
1. Modyfikacja parametréw nie dziata podczas wykonywania instrukcji, ale po jej ponownym uruchomieniu
(wtgczenie po wytgczeniu).
2. Jesli parametry zostang ustawione nieracjonalnie, po witgczeniu instrukcja nie zostanie wykonana, ale zgtosi btad.

Uzytkownik musi sprawdzi¢ i zmodyfikowac te parametry i ponownie uruchomic¢ instrukcje.
|
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3. Uzytkownik moze uzy¢ flagi obszaru synchronicznego do wyzwolenia ciecia i uzy¢ sygnatu flagi opadajgcego
zbocza obszaru synchronicznego do zliczania.

4. Lepiej jest utrzymywac state przyspieszanie/zwalnianie, w przeciwnym razie moze to powodowac wibracje
konstrukcji mechanicznej i wptywa¢ na pomiar enkodera, a nawet btgd przekroczenia z powodu nadmiernej
predkosci.

5. Zerowy powrdt latajgcej pity i latajgcych nozyc gilotyny jest inny, zerowy powrét latajgcych nozyc wymaga
wybrania Sciezki powrotu (zgodnie z ruchem wskazéwek zegara lub przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara), aby
unikna¢ kolizji.

6. Nie czys¢ ani nie modyfikuj rejestru wartos$ci docelowe] podczas wykonywania instrukcji, w przeciwnym razie
najprawdopodobniej spowoduje to btad przekroczenia z powodu nagtej zmiany wartosci docelowej osi wejsciowe;.
7. Wykrywanie kolorowych znacznikdéw nie zadziata, gdy sprzegto jest wtaczone. Zanim sprzegto zostanie
wytgczone, wszystkie instrukcje sterujgce osig wyjsciowag muszg zostaé wytgczone.

8. W przypadku koniecznos$ci ponownego uruchomienia krzywej CAM i zapamietanie ustawionej fazy wejsciowej
osi jest ustawione, uzytkownik moze wytaczy¢ instrukcje ECAM, wyczysci¢ wszystkie parametry stanu pracy i
ponownie jg uruchomic.

EDRVI/EDRVA

Wprowadzenie do instrukgji

1. Te instrukcje wysytajg impuls z regulowang czestotliwoscig i docelowg iloscig impulséw.

W przypadku EDRVI regulacja czestotliwosci i docelowej liczby impulséw jest wzgledna; W przypadku EDRVA

regulacja czestotliwosci i docelowej liczby impulséw jest bezwzgledna.

2. Gdy instrukcja jest wtgczona, przyspieszy do ustawionej czestotliwosci w ustawionym czasie przyspieszania,

zwolni do 0 w ustawionym czasie zwalniania i osiggnie ustawiong docelowg liczbe impulséw w procesie

wyprowadzania. Gdy instrukcja jest wytgczona, wysytanie impulsdw zostanie natychmiast zatrzymane.

Jesli uzytkownik zmodyfikuje czestotliwosc i liczbe impulséw docelowych podczas wysytania, wysytanie dostosuje

sie do zmodyfikowanej wartosci przy przyspieszaniu/zwalnianiu.

4. Ta instrukcja moze by¢ kontrolowana przez specjalny rejestr funkcji M8068, gdy M8068 jest wigczony, wyjscie

portu kierunkowego odwrdci sie.

5. Ta instrukcja moze by¢ ustawiona w trybie krzywej za pomocg specjalnego rejestru funkcji M8069, gdy M8069

jest wtgczony, krzywa czestotliwosci ma ksztatt litery S, gdy jest wytgczona, krzywa czestotliwosci ma ksztatt litery T.

6. Gdy docelowy numer impulsu jest ustawiony na Ox7FFFFFFF, impuls bedzie wysytany w kierunku dodatnim; Gdy

numer impulsu docelowego jest ustawiony na 0x8000000, impuls bedzie wysytany w kierunku ujemnym. Jesli

instrukcja zaczyna sie od tych 2 rodzajow ustawienia liczby impulséw docelowych, regulacja docelowej liczby

impulséw podczas wysytania nie przyniesie zadnego efektu.

7. Gdy czestotliwos$é jest ustawiona na 0 podczas wysytania, wysytanie impulsdw zostanie natychmiast zatrzymane

bez zwalniania i bedzie kontynuowane z przyspieszeniem, gdy czestotliwosé zostanie ustawiona na nowg wartosc

rézng od zera.
-
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Wprowadzenie do operacji

1. Ustaw czestotliwos¢, docelowg ilos¢ impulséw, czas przyspieszania i czas zwalniania, a nastepnie wigcz
instrukcje. Jesli nie wykonujesz regulacji, ta instrukcja dziata jak EDRV. Jesli dostosujesz czestotliwos¢ lub parametr
docelowej ilosci impulséw zapisany w odpowiednich rejestrach D, w nastepnym okresie, gdy wykryje zmiane
parametrow, system przeliczy krzywg czestotliwosci, dodatkowo regulacja docelowej ilosci impulsdw moze
spowodowac odwrdécenie silnika, szczegdty zostang wprowadzone w pézniejszych czesciach . Dopasowanie dziata
tak dtugo, jak dtugo instrukcja jest wigczona, pomimo zakoriczenia wydawania impulséw. Dodatkowo regulacja
czasu przyspieszania/zwalniania podczas wysytania impulsu nie ma zadnego efektu.

2. Na rysunkach ponizej linia przerywana to krzywa bez regulacji, linia ciggta to krzywa z regulacjg. Na rysunku
pierwszym czestotliwos¢ jest dostosowywana w czasie t2 od F1 do F2, gdy czestotliwosc jest stabilna, na rysunku
drugim czestotliwosc¢ jest dostosowywana do F2 w czasie t1, gdy czestotliwos$é przyspiesza. W obu przypadkach
wysytanie impulséw nadal osigga docelowg ilos¢ impulsdow bez regulacji.

Frequency

F1 [~~~y N~~~ ~ \
' 1 \
| | \
| 1 AN
| 1 AY
! 1 \

F2 |--7---
| 1 1 AY 1
I I \
! ! | \
i i \
| 1 N |

t0 tl t2 t3 t6 t4 t5 Time
Frequency

F1 [~~~ T T T \
/) \\
( . AN
1 AY
[ \

F2 [--7-4--3 \ T
[ AY 1
[ AY H
P . :
P AN H
|- A 1

t0 tlt2t3 t6 t4 t5 Time

Regulacja liczby impulséw docelowych stuzy do regulacji pozycji. Na pierwszym rysunku ponizej PO to poczatek, P1
to pozycja docelowa bez regulacji docelowej liczby impulséw, P2 to pozycja docelowa z dostosowang docelowg
liczbg impulsow, a P2 jest po P1. System dostosuje czestotliwos¢, aby osiggngé nowa docelowg liczbe impulsow.
Rysunek drugi pokazuje 3 rodzaje przypadkdow (czarna linia oznacza regulacje podczas stabilnej czestotliwosci,
czerwona linia oznacza regulacje podczas zwalniania, niebieska linia oznacza regulacje po zakonczeniu wysytania
impulsu).
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PO P1 P2
© : Lo :

Frequency

>

to t1 t2 t3 Time

[ L ES AMMMHHHTIHHTTTAEHETEISI e

Frequency

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zatgczajace/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajace
(F) Regulowana czestotliwosé K/H/D ] 32-bitowa liczba catkowita
wysytania impulséw. FGs/FGRB/FGRE/FGRS bez znaku
0~200000
m FGm
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0~500000

(P) Docelowa liczba impulséw K/H/D 0~2147483647 32-bitowa liczba catkowita
wyjscia impulsowego, ktora bez znaku
jest regulowana

(A) Czas przyspieszenia wyjscia K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita
impulsowego bez znaku

(D) Czas zwalniania wyjscia K/H/D 0~65535 16-bitowa liczba catkowita
impulsowego bez znaku

(DIR) Port wyprowadzajgcy Y - Wartos¢ logiczna
kierunek impulsu

(ouT) Port wysytajgcy impuls. Y - Wartos¢ logiczna

Ta instrukcja wyprowadza impuls z kierunkiem, dzieki czemu licznik impulséw (D8140-D8158) moze zlicza¢ w obu
kierunkach.
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INSTRUKCJE SZYBKIEGO ZLICZANIA
Uwagi

1) Instrukcje szybkiego zliczania sg przeznaczone do zliczania szybkich impulséw, a do szybkiego zliczania impulséw
uzywane sg specjalne liczniki CV (CV235 do CV255).

2) istniejg trzy rodzaje trybow liczenia dla szybkich instrukcji: liczenie jednokierunkowe, liczenie dwukierunkowe i
liczenie fazowe AB:

Zliczanie jednokierunkowe zlicza impulsy jednego wejscia w jednym kierunku (dodatnim lub ujemnym).

Zliczanie dwukierunkowe zlicza impulsy z dwdch wejs¢ w dwdch kierunkach (dodatnim i ujemnym).
Szczegoty odnoszg sie do rysunku:

Positive 1 - _I—l_
directioninput () ----- .
Negative 1 -
directioninput (0 ----- l I
Counter 1
counts 0 | 0
0 .....

Zliczanie fazowe AB (obstuga enkoderow) zlicza impulsy standw A i B silnika, dostepne sg 2 tryby zliczania

AB: tryb zliczania w logice x2 i tryb zliczania w logice x4. Szczegéty dotyczace 2 trybdw znajduja sie na
rysunkach ponizej:

A-phase 1 -----
input Q-

B-phase 1 -~
input Q -

Counter
counts

0 -

A-phase 1 -
input 0 -----

B-phase 1 -~
input 0 -----

Counter
counts

HCNT
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Wprowadzenie do instrukcji

1. Ta instrukcja obstuguje wiekszos¢ 4 portéw wejscia impulsowego, wiec seria FGm nie obstuguje tej instrukcji. W
przypadku serii, ktére obstugujg tylko 2 szybkie porty impulsowe (FGs_16MT/FGs_32MT/FGRB_C8X8T), tylko X0 i
X1 moga by¢ uzywane do szybkiego zliczania.

2. Licznikom szybkim przypisano w niniejszej instrukcji okreslony tryb zliczania, szczegdty patrz tabela ponizej (w
tabeli U oznacza zliczanie w gore, N oznacza zliczanie w dét, A oznacza stan A, B oznacza stan B).

3. Zakres zliczania wynosi od -2 147 483 648 do 2 147 483 647, gdy zliczanie jest poza zakresem, wystgpi
przepetnienie lub niedopetnienie.

4. Tryb zliczania fazowego AB - zliczanie jest kontrolowane przez rejestry funkcji specjalnych M8051 i M8052, ktére
sterujg trybem zliczania CV251 i CV252. Gdy bit kontrolny wynosi 0, jest tryb zliczania w logice x2; Gdy bit
kontrolny ma wartos¢ 1, jest to tryb zliczania w logice x4.

Ustawienia danych

(EN) Wejscie zatgczajgce/ 0/1 Wartosé logiczna
wyltgczajgce instrukcje

(9] Adres wybranego rejestru cv - 32-bitowy wskaznik
licznikéw.

(V) Docelowy numer K/H/D - 32-bitowa liczba catkowita
odpowiedniego licznika. 2147483648~2147483647 | ze znakiem
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Uwagi
1. Podczas podtgczania wejscia do portu, w celu poprawy przeciwdziatania zaktédceniom, zaleca sie dodanie linii
ekranujacych na linii wejsciowej i podtgczenie linii ekranujgcej do uziemienia.
2. Gdy uzywany jest jeden szybki licznik, port wejsciowy, ktory zajmuje, nie moze by¢ uzywany do innego licznika,
nie mozna go réwniez zastosowac do wspdlnego uzytku wejsciowego.
3. Tryb zliczania faz AB nalezy ustawié przed uruchomieniem instrukcji, modyfikacja podczas pracy nie ma
znaczenia.

Przyktady

1. Zliczanie jednokierunkowe

Tabela instrukcji

Network 000
LD MO
HCNT CV235 K1000 //gdy MO jest Wkt., CV235 zaczyna zlicza¢ impulsy wejscia X0, gdy liczba impulséw
osiggnie 1000, C235 zostanie zatgczone
Network 001
LD C235
OUT Y000 // gdy liczba impulséw osiggnie 1000, YO bedzie wtgczone
Network 002
LDP M1
RST C235 K1 //gdy M1 jest Wt., zresetuj C235 i CV235

POP

Schemat drabinkowy

ICNT C:CV235 SV:K1eee

2. Zliczanie dwukierunkowe

Tabela instrukgji

Network 000
LD MO
HCNT CV246 K1000 //gdy MO jest Wt., CV246 zaczyna zlicza¢ impulsy dodatnie wejscia X0, gdy liczba
impulséw osiggnie 1000, C246 zostanie zataczone
Network 001
LD C246
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OUTYO000 // gdy liczba impulséw osiggnie 1000, YO bedzie wtgczane
Network 002
LDP M1
RST C246 K1 //gdy M1 jest Wt., zresetuj C246 i CV246
POP

o

Schemat drabinkowy

Mo ; ICNT C:CV246 SV:K1000
= r
C246I ’YOOO
_| T \ )
M1 C246
—Hif R {R)
k1

3. Tryb zliczania fazowego AB

Tabela instrukc;ji

Network 001
LDP M8150
SET M8051 // ustawic tryb zliczania na tryb zliczania w logice x2 podczas pracy PLC
Network 001
LD MO
HCNT CV251 K1000 // gdy MO jest wtgczone, CV251 zaczyna zlicza¢ impulsy X0 (faza A) i
Wejscie X1 (faza B), gdy liczba impulséw osiggnie 1000, C251 zostanie zatgczone
Network 002
LD C251
OUT Y000 // gdy liczba impulséw osiggnie 1000, YO bedzie Wk.
Network 003
LDP M1
RST C251 K1 //gdy M1 jest Wt., zresetuj C251 i CV251

Schemat drabinkowy

-

l|

MSISOI P}SQSZ)[
S
\
K1

Me C:CVv251 SV:K1000

C 246I Yooo

|l

1 251
=1t } {R)

k1
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EHCNT

Wprowadzenie do instrukcji

1. Ta instrukcja moze by¢ zastosowana tylko do PLC serii FGm.
2. Istnieja 4 rodzaje trybdw liczenia dla tej instrukcji:

e Zliczanie jednokierunkowe: uzyj jednego portu wejSciowego i mozesz liczy¢ tylko w kierunku dodatnim.

e Zliczanie dwukierunkowe: uzyj dwdch portéw wejsciowych, jeden jest zliczany w kierunku do gory, a drugi
w kierunku do dotu.

e Zliczanie fazowe AB (obstuga enkoderow) - uzyj dwdch portéw wejsciowych, jednego dla fazy A, a drugiego
dla fazy B, mozna ustawié tryb zliczania w logice x2 i tryb zliczania w logice x4.

e Zliczanie impulséw i kierunku: uzyj dwéch portéw wejsciowych, jeden to wejscie impulsowe, a drugi to
wejscie kierunku impulséw. Gdy wejscie kierunku impulséw jest wigczone, zliczanie odbywa sie w kierunku
dodatnim, w przeciwnym razie w kierunku ujemnym.

3. Istniejg 2 rodzaje trybéw wyzwalania licznika startu i zerowania:

e Samoczynne wyzwalanie: po wybraniu tego trybu licznik rozpocznie zliczanie po wiaczeniu i zeruje licznik
oraz bit flagi zliczania, gdy liczba zliczen osiggnie liczbe docelowa.

e Wyzwalanie zewnetrzne: ten tryb ma do wyboru dwa zestawy portéw wejsciowych (X25/X26 i X27/X32).
Gdy wybrano X25/X26, uzytkownik moze uzy¢ X25 do uruchomienia licznika i uzy¢ X26 do zresetowania
licznika; Gdy wybrano X27/X32, uzytkownik moze uzyé X27 do uruchomienia licznika i uzy¢ X32 do
zresetowania licznika.

4. Ta instrukcja obstuguje wiekszo$¢ 12 portéw wejsciowych (od X0 do X7 i od X10 do X13). Jak pokazano w tabeli
ponizej, w 4 trybach zliczania zaleznosci miedzy portami wejsciowymi a szybkimi licznikami sg rézne.

5. Zakres zliczania wynosi od -2 147 483 648 do 2 147 483 647, gdy zliczanie jest poza zakresem, nastgpi
przepetnienie lub niedopetnienie.
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u
u
u
u
u
D
u D
u D
u D
u D
u D
B
A B
A B
A B
A B
A B
DIR
PLS | DIR
PLS | DIR
PLS | DIR
PLS | DIR
PLS | DIR

Ustawienia danych:
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(EN) Wejscie zataczajace/ 0/1 Warto$¢ logiczna
wytgczajace instrukcje

(c™m) Tryb zliczania, 0 dla K 0~4 16-bitowa liczba catkowita
jednokierunkowego, 1 dla bez znaku

dwukierunkowego, 2 dla logiki
x2 zliczania fazowego AB, 3 dla
logiki x4 zliczania fazowego AB,
4 dla impulsowania i kierunku.

(T™M) Tryb wyzwalania licznika, 0 dla K 0~3 16-bitowa liczba catkowita

samoczynnego wyzwalania; 2 bez znaku
dla zewnetrznego wyzwalania
zestawu 1 (X25/X26), 3 dla
zewnetrznego wyzwalania
zestawu 2 (X27/X32).

Docelowy numer K/H/D -2147483648~2,147483647 32-bitowa liczba catkowita
odpowiadajacego licznika. ze znakiem
Uwagi:

1. Podczas podtaczania wejscia do portu, w celu poprawy przeciwdziatania zaktdceniom, zaleca sie dodanie tasmy
ekranujacych na linii wejsciowej i podtgczenie linii ekranujgcej do uziemienia.

2. Gdy uzywany jest jeden szybki licznik, port wejsciowy, ktory zajmuje, nie moze by¢ uzywany do innego licznika,
nie mozna go rowniez zastosowac¢ do powszechnego wejscia.

3. Reakcja na zliczenie licznika do liczby docelowej jest natychmiastowa, nie ma na nig wptywu okres skanowania.

HSCS

Wprowadzenie do instrukcji

1. Ta instrukcja stuzy do wyzwalania zdarzenia przerwania, gdy zliczanie szybkiego licznika osiggnie liczbe
docelowa.

2. Sterownik PLC serii FGm nie obstuguje tej instrukcji.

3. Ta instrukcja jest uzywana razem z HCNT, dziafa tylko wtedy, gdy wtgczony jest HCNT na odpowiednim szybkim
liczniku.

4. Przerwania tej instrukcji muszg by¢ wyzwalane w takiej kolejnosci, jesli jedno przerwanie zostanie pominiete,
kolejne nie bedg wyzwalane tylko wtedy, gdy uzytkownik wyzeruje licznik.

5. Zdarzenie przerwania zostanie obstuzone po uruchomieniu, nie ma to zwigzku okresem skanowania PLC.
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Ustawienia danych:

(5] High Count Compare ==
Counter(Cv32)  |CV251 " Invoke Mode Single v
Cycle Count DO
Table Count 3 Counter Mode Absolute v
ID Target Value Interruption Target Value
0 |K1000 |SET M10 (O Constance (® Increment ‘O De
1 |k2000 RST M10 @ K O D 3000 ‘
AN FR inc/Dec Step |2 B
Interruption
t1 v
Modify arguments
Operations ,
Added Number |3 E
Add Multiply Add
Modify Remove
Move Up Move Down
Cancel(C) Help

1. Licznik:

Mozna ustawi¢ za pomoca licznika jednofazowego (CV235 do CV238) i licznika fazy AB (CV251 i CV252) (jak dotad
nie obstuguje licznika dwufazowego).

2. Tryb wyzwalania:

Mozna ustawi¢ w trybie pojedynczym lub trybie cyklicznym. W trybie pojedynczym, po wyzwoleniu ostatniego
przerwania, licznik bedzie kontynuowat zliczanie, przerwy nie bedg ponownie wyzwalane tylko wtedy, gdy
uzytkownik zresetuje licznik; W trybie cyklicznym po wyzwoleniu ostatniej przerwy licznik zeruje sie automatycznie
i rozpocznie odliczanie z dodaniem liczby cykli o 1, dodatkowo przerwy moga byé wyzwalane od pierwsze;j.

3. Liczba cykli:

Rejestry D, ktére rejestrujg, ile cykli wyzwalajg przerwy.

4. Tryb liczenia:

Mozna ustawic¢ w trybie bezwzglednym lub wzglednym. W trybie bezwzglednym liczba docelowa oznacza
rzeczywistg ilos¢ impulséw wyjsciowych; W trybie wzglednym liczba docelowa oznacza rdznice rzeczywistej ilosci
impulséw od ostatniego celu do aktualnej.

5. Numer docelowy:

Mozna ustawic za pomocg danych typu K lub danych typu D, uzytkownik moze dodawaé, przenosi¢, modyfikowac i
usuwac numery docelowe za pomocg operacji na interfejsie.

6. Przerwa:

Mozna ustawi¢ na 4 sposoby: cewka ustawiajgca, cewka resetujgca, podprogram i zero. Aby ustawié cewke,
uzytkownik moze wpisac ,,#(SET Yn)” lub ,,#(SET Mn)”, aby ustawi¢ odpowiednie rejestry Y i M; Aby zresetowa¢d
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cewke, uzytkownik moze wpisa¢ ,#(RST Yn)” lub ,#(RST Mn)”, aby zresetowaé odpowiednie Y i M rejestry; W
przypadku podprogramu uzytkownik moze wypetniéé nazwe odpowiedniego podprogramu, aby go wywotac; Dla
zera nie ma potrzeby wypetniania, system nie zrobi nic, gdy zliczanie osiggnie cel.

7. Dtugo$é tabeli:

Liczba numerdw docelowych, jej maksymalny limit to 100.

Uwagi

1. W trybie bezwzglednym sekwencja liczb docelowych liczenia jednokierunkowego musi by¢ przyrostowa, liczba
docelowa liczenia dwukierunkowego musi by¢ rézna od ostatnie;j.

2. W trybie wzglednym liczby docelowe zliczania jednokierunkowego musza by¢ liczbami dodatnimi, liczba
docelowa zliczania dwukierunkowego musi by¢ rézna od zera.

3. Pierwsza w sekwencji liczba docelowa nie moze by¢ réwna 0.

4. Zaleca sie ustawienie odstepu miedzy dwoma sgsiednimi numerami docelowymi na wiecej niz 50, w przeciwnym
razie przerwanie moze nie zosta¢ uruchomione normalnie.

5. Cewke ustawiania lub resetowania przerwania mozna ustawic¢ za pomocg cewki modutu rozszerzajgcego.

Przyktad

Tabela instrukcji

Network 000

LD MO

HCNT  CV251K999999 //wtgczyc¢ licznik, gdy MO jest wtgczone

HSCS  CV251 K999999K3 // wigcz HSCS, gdy MO jest wtgczone
Network
001

LDP M1

RST C251 K1 // zresetowac licznik, gdy M1 jest wtgczony, aby

przerwanie mogto zosta¢ wyzwolone od poczatku
POP
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INSTRUKCJE NA CIAGACH ZNAKOW

Uwagi

Instrukcje w tym rozdziale wykonujg wzajemne konwersje miedzy ciggiem znakdéw a liczbami. Liczby mogg by¢ w
formatach WORD, DOUBLE WORD i FLOAT; taiicuch znakéw moze by¢ zakodowany tylko w formacie ASCII (nie
obstuguje Unicode). Tabela ponizej pokazuje powszechnie uzywane kodowanie ASCII.

0x20 (spacja) 0x40 @ 0x60
0x21 ! 0x41 A 0x61
0x22 " 0x42 B 0x62
0x23 # 0x43 C 0x63
0x24 S 0x44 D 0x64
0x25 % 0x45 E 0x65
0x26 & 0x46 F 0x66
0x27 ' 0x47 G 0x67
0x28 ( 0x48 H 0x68
0x29 ) 0x49 I 0x69
0x2A * Ox4A J Ox6A
0x2B + 0x4B K 0x6B
0x2C , 0x4C L 0x6C
0x2D - 0x4D M 0x6D
0x2E 0x4E N 0x6E
0x2F / 0x4F o] Ox6F
0x30 0 0x50 P 0x70
0x31 1 0x51 Q 0x71
0x32 2 0x52 R 0x72
0x33 3 0x53 S 0x73
0x34 4 0x54 T 0x74
0x35 5 0x55 u 0x75
0x36 6 0x56 \Y 0x76
0x37 7 0x57 W 0x77
0x38 8 0x58 X 0x78
0x39 9 0x59 Y 0x79
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M

&

&

0x3A O0x5A Z Ox7A z
0x3B ; 0x5B [ 0x7B {
0x3C < 0x5C \ 0x7C |
0x3D = 0x5D ] 0x7D }
O0x3E > Ox5E A Ox7E ~
O0x3F ? Ox5F _ Ox7F DEL (usun)

1S

1. Instrukcja konwertuje dane typu WORD (IN) na cigg 8-bajtowy (OUT) z maskg formatu (FMT).
2. W masce formatu wptyw ma tylko tylko mtodszy pétbajt (nibble), bit starszy (c) pétbajtu decyduje o tym, czy ciag
wyjsciowy jest oddzielony kropka (,,.”), czy przecinkiem (,,,”), (low byte) - mtodsze 3-bity (nnn) pétbajtu decydujg o

dtugosci liczby po kropce lub przecinku (maksymalnie 5). Szczegdty na rysunku ponizej

3. Ta instrukcja jest czasochtonna, lepiej jesli wyzwalana jest przez sygnat zbocza.

QUT(ASCII) OUT+1(ASCIl) QUT+2(ASCII) | OUT+3(ASCl)

IN FMT Low High Low High Low High Low High

nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble
123 0x0004 | (space) | (space) | O , 0 1 2 3
-123 0x0004 | (space) | - 0 , 0 1 2 3
123 0x000C | (space) [ (space) | O 0 1 2 3
-123 0x000C | (space) | - 0 0 1 2 3

Ustawienia danych

Low byte of format mask (FMT)

C

n

nin

c: 1 dla kropki, 0 dla przecinka.

¢: 1 for point, 0 for comma

nnn: length of number after point or comma,
range is 0~5

(nnn: dtugosé liczby po kropce-zakres:0-5)

wyjsciowych

formacie danych

(EN) Wejscie zatgczajgce/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytgczajgce instrukcje
(IN) Wejsciowe dane WORD K/H/D/CV/TV/AI/AO | -32768~32767 16-bitowa liczba catkowita ze
znakiem
(FMT) Maska decydujaca o K/H/D/CV/TV/AI/AO | -
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(ouT) Wyjscie do D - String
przechowywania ciggu
znakéw

Lista instrukcji

Network 000
LDP X000
IS K12345 H8D10 //K12345 jest konwertowany na ,, 12345” i zapisywany w D10~D13 (uzyj kropki, O cyfr
po kropce)
POP

Schemat drabinkowy

X000 T_S IN:K12345 FMT:HS
t} UT:D10

DI_S

1. Instrukcja konwertuje dane typu DWORD (IN) na cigg 12-bajtowy (OUT) z maskg formatu (FMT).

2. W masce formatu wptyw ma tylko tylko mtodszy pétbajt (nibble), bit starszy (c) poétbajtu decyduje o tym, czy ciag
wyjsciowy jest oddzielony kropka (,,.”), czy przecinkiem (,,,”), (low byte) - mtodsze 3-bity (nnn) pétbajtu decydujg o
dtugosci liczby po kropce lub przecinku (maksymalnie 5). Szczegdty na rysunku ponizej.

3. Ta instrukcja jest czasochtonna, lepiej jesli wyzwalana jest przez sygnat zbocza.

OUT(ASCII) | OUT+1(ASCII) | OUT+2(ASCI) | OUT+3(ASCIl) | OUT+4(ASCIl) | OUT+5(ASCII)

IN FMT [ Low [ High | Low | High | Low | High | Low | High | Low | High | Low | High
nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble

123456 | 0x0006 | (space) | (space) | (space) | (space) | O , 1 2 3 4 5 6

-123456 | 0x0006 | (space) | (space) | (space) | - 0 ) 1 2 3 4 5 6

123456 | OxOOOE | (space) | (space) | (space) | (space) | O 1 2 3 4 5 6

-123456 | OxOOOE |(space) | (space) | (space) | - 0 1 2 3 4 5 6
Low byte of format mask (FMT) ¢: 1 for point, 0 for comma

nnn: length of number after point or comma,

c n nin range is 0~5

c: 1 dla kropki, 0 dla przecinka.
(nnn: dtugos¢ liczby po kropce-zakres:0-5)

Ustawienia danych

(EN) Wejscie zatgczajgce/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajgce instrukcje
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(IN) Wejsciowe dane DWORD K/H/D/CV -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba ze
JTV/Al/ znakiem
AO
(FMT) Maska decydujgca o K/H/D/CV -
formacie danych JTV/Al/
wyjsciowych AO
(ouT) Wyjscie do D - String
przechowywania ciggu
znakow

Lista instrukcji

Network 000
LDP X000
DI_S DO HA D10 //DO jest konwertowane na tanicuch String i przechowywane w D10~D15 (uzyj kropki, 2 cyfry po
kropce)
POP
Schemat drabinkowy
" |b Network @ |
‘ X000 PI_S IN:D@ FMT:HA
‘—| T UT:D10

R_S

1. Instrukcja zaokrggla dane FLOAT (IN) i konwertuje go na cigg o okreslonej dtugosci (OUT) z maska formatu (FMT).
2. W masce formatu wptyw ma tylko tylko mtodszy bajt, starsze 4-bity (ssss) w bajcie decyduja o dtugosci taricucha
wyjsciowego, 5-bit bajtu decyduje o tym, czy cigg wyjsciowy jest oddzielony kropka (,,.”), czy przecinkiem (,,,”), (low
byte) - mtodsze 3-bity (nnn) decydujg o dtugosci liczby po kropce lub przecinku (maksymalnie 7). Szczegoty na
rysunku ponizej.

3. Ta instrukcja jest czasochtonna, lepiej jesli wyzwalana jest przez sygnat zbocza.

OUT(ASCII) | OUT+1(ASCIl) | oUT+2(AsClI)

IN FMT Low High Low High Low High
nibble | nibble | nibble | nibble | nibble | nibble

12345 | 0x0061 | 1 2 3 4 , 5

-0.0004 | Ox0061 | (space) | (space) | (space) | O , 0
-3.67526 | Ox0069 | (space) | (space) | - 3 7
1.95 0x0069 | (space) | (space) | (space) | 2 0

Low byte of format mask (FMT) ssss: length of output string, range is 3~15

c: 1 for point, 0 for comma

S{Ss|SsS|s|{Ccf{n|inj|n

nnn: length of number after point or comma,
range is 0~5
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ssss: dtugo$¢ taricucha wyjsciowego, zakres: 3-15
c: 1 dla kropki, 0 dla przecinka.
(nnn: dtugos¢ liczby po kropce-zakres:0-7)

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zataczajace/ 0/1 Wartos$¢ logiczna
wytgczajgce instrukcje

(IN) Wejsciowe dane FLOAT K/D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F FLOAT
(FMT) Maska decydujgca o K/H/D/CV/T | -
formacie danych V/AI/AO
wyjsciowych
(ouT) Wyjscie do D - String
przechowywania ciggu
znakéw
Network 000
LDP X000

R_S K3.141593 HFA D10 //K3.141593 jest konwertowany na ,,3.14” i zapisywany w
D10~D17 (taricuch o dtugosci 15, uzyj kropki, 2 cyfry po kropce)
POP

R_S IN:K3.141593 FMT:HFA
t} UT:D10

S_|

1. Ta instrukcja konwertuje tancuch na 16-bitowa liczbe catkowitg ze znakiem (WORD).

2. Ta instrukcja konwertuje z (IDX)-tego znaku tanicucha, znakiem poczatkowym musi by¢ cyfra (,0” do ,,9”), ,,+”, ,-”
lub jakas ilos¢ spacji; Konwersja koriczy sie na znaku nie bedgcym cyfra (,,0” do ,,9”) lub jednym z nastepujgcych
znakow: ,+”, =", "," i ".". Rysunek ponizej pokazuje przyktady konwersji i nieprawidtowych danych wejsciowych.
3. Jesli liczba po konwersji jest za duza lub za mata w poréwnaniu z 16-bitowg liczbg catkowitg ze znakiem, nastgpi

przepetnienie lub niedopetnienie, M8169 wtaczy sie.

4. Jesli cigg wejsciowy jest nieprawidtowy do przekonwertowania na liczbe catkowitg, nie bedzie wyjscia, a M8169
réwniez sie wigczy. Rysunek ponizej pokazuje kilka przyktadéw konwersji i nieprawidtowych danych wejsciowych.

Prawidtowe dane wejsciowe: Nieprawidtowe dane wejsciowe:
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Valid input Invalid input
| nputsting | Outputinteger | [ mnputstring [ Reason |
“123"” 123 “A123" Start with ‘A’
“-00456” -456 “r Start with *’
“123.45" 123 “++123" End at ‘+
“+2345” 2345 “+-123" Endat
“000000123ABCD” 123 “+123" Endat‘’
“50000” Overflow
“-50000” Underflow

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zataczajgce/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajgce instrukcje

(IN) Wejscie przechowujace D - String
tancuch danych

(IDX) Numer indeksu, aby K/H/D/CV/TV/AI/AO 1~65535 16-bitowa liczba
rozpoczac konwersje catkowita ze znakiem
(ouT) Wyjscie do danych WORD D/CV/TV/AO -32768~32767 16-bitowa liczba

catkowita ze znakiem

Lista instrukcji:
Network 000
LDP X000
S_1 D0 K1 D100 //przekonwertuj cigg w DO, zaczynajac od indeksu 1 i zapisz wynik w postaci liczby catkowitej
w D100
POP

Schemat drabinkowy:

X000 _I IN:D® IDX:K1
1 . UT:D160

S_DI

1. Ta instrukcja konwertuje tancuch na 32-bitowg liczbe catkowitg ze znakiem (WORD).
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2. Ta instrukcja konwertuje z (IDX)-tego znaku taricucha, znakiem poczatkowym musi by¢ cyfra (,0” do ,,9”), ,,+”, ,-”
lub jakas ilos¢ spacji; Konwersja koriczy sie na znaku nie bedgcym cyfrg (,,0” do ,,9”) lub jednym z nastepujgcych

U 7o onn

znakow: ,+7, =", "," i ".". Rysunek ponizej pokazuje przyktady konwersji i nieprawidtowych danych wejsciowych.

3. Jesdli liczba po konwers;ji jest za duza lub za mata w poréwnaniu z 32-bitowa liczbg catkowitg ze znakiem, nastapi
przepetnienie lub niedopetnienie, M8169 wtgczy sie.

4. Jesli cigg wejsciowy jest nieprawidtowy do przekonwertowania na liczbe catkowitg, nie bedzie wyjscia, a M8169
réwniez sie wigczy. Rysunek ponizej pokazuje kilka przyktadéw konwers;ji i nieprawidtowych danych wejsciowych.

Prawidtowe dane wejsciowe: Nieprawidtowe dane wejsciowe:
Valid input Invalid input
|__mputsting | Outputinteger | | inputstring |  Reason |
“123” 123 “A98765” Start with ‘A’
“-00654" -654 “ Start with *’
“543,21" 543 “++98765" End at “+’
“+54321” 54321 “+-98765" Endat -’
“000054321ABCD” 54321 “+98765" Endat "’
“3000000000” Overflow
“-3000000000” Underflow

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zatgczajgce/ 0/1 Wartos¢ logiczna
wytaczajace instrukcje

(IN) Wejscie przechowujace D - String
tancuch danych

(IDX) Numer indeksu, aby K/H/D/CV/TV/ 1~65535 16-bitowa liczba
rozpoczg¢ konwersje Al/AO catkowita ze znakiem
(ouT) Wyjscie do danych WORD D -2147483648~2147483647 32-bitowa liczba

catkowita ze znakiem

Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000
LDP X000
S_DI DO K1 D100 // przekonwertuj cigg w DO, zaczynajac od indeksu 1 i zapisz wynik w postaci liczby catkowitej
w D100D101
POP

Schemat drabinkowy:
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IS_DI IN:D@ IDX:K1
UT:D100

S_R
1. Ta instrukcja konwertuje taricuch na dane FLOAT (DWORD).
2. Ta instrukcja konwertuje z (IDX)-tego znaku taiicucha, znakiem poczatkowym musi by¢ cyfra (,,0” do ,,9”), ,,+”, ,,-’
lub jakas ilos¢ spacji; Konwersja koriczy sie na znaku nie bedgcym cyfrg (,,0” do ,,9”) lub jednym z nastepujgcych
znakow: ,+7, -7, "," i ".". Rysunek ponizej pokazuje przyktady konwersji i nieprawidtowych danych wejsciowych.
3. Konwersja na FLOAT nie spowoduje przepetnienia ani niedomiaru, ale jesli znaczace cyfry liczby konwersji sg
wieksze niz 7, wynik zostanie zaokragglony.
4. Jesli cigg wejsciowy jest nieprawidtowy do przekonwertowania na dane zmiennoprzecinkowe, nie bedzie
wyjscia, a M8169 sie witgczy. Rysunek ponizej pokazuje kilka przyktadow konwers;ji i nieprawidtowych danych

2

wejsciowych.

Prawidtowe dane wejsciowe: Nieprawidtowe dane wejsciowe:

Valid input

Invalid input

“123” 123.0 “A123” Start with ‘A’
“-00456” -456.0 “r Start with *’
“123.45” 123.45 “++123" End at ‘+
“+2345” 2345.0 “+-123” Endat -’

“00.000000123” 0.000000123 “+123” Endat’’

Ustawienia danych:

(EN) Wejscie zatgczajace/ 0/1 Wartos¢
wytaczajace logiczna
instrukcje

(IN) Wejscie D - String
przechowujgce
tancuch danych

(IDX) Numer indeksu, aby K/H/D/CV/TV/AI/AO 1~65535 16-bitowa
rozpoczgc¢ konwersje liczba

catkowita ze
znakiem

(ouT) Wyjscie do danych D +1.17549e-38F~+3.40282e+38F FLOAT
WORD
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Przyktad:

Lista instrukcji:

Network 000
LDP X000
S_R DO K1 D100 // przekonwertuj cigg w DO, zaczynajac od indeksu 1 i zapisz wynik w postaci FLOAT
w D100D101
POP

Schemat drabinkowy:

X000 _R IN:D® IDX:K1
t | UT:D160
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INSTRUKCJE STEROWANIA PID

EPID

Regulacja PID jest rodzajem regulacji w petli zamknietej. Zgodnie z btedem (e(t)) pomiedzy wartoscig mierzong
(y(t)) a wartoscia docelowa (r(t)),stosuje sie proporcjonalnosé¢ (Kp), catke (Ki), wspdtczynnika rézniczkowego (u(t)).
Szczegoty patrz rysunek ponizej:

Proportional(K,)

+
() 4 el X + u(®) | control Yo
 Integral (K;) _®_’ target
d +

Differential(Ky)

Relacje matematyczne r(t), e(t), u(t), i y(t):

e(®) =r() -y

u(t) = K, [e(t) +%J’te(t) dt+ Ty de()
ito

dt

W powyzszym wzorze (Kp) jest wspdtczynnikiem proporcjonalnosci, T jest czasem catkowitym. Tq to czas
rézniczkowy. Podczas gdy w tym przypadku istnieje minimalny odstep czasowy dla prébkowania (T), wzér mozna
zapisa¢ jako:

k
T €y,
U = Kp €y +?!Zej+Td
j=0

—€r—1
T

Czas catkowania Ti i czas rozniczkowy Tq mozna rowniez przeksztatci¢ na wspotczynnik catkowy Ki i wspoétczynnik

rézniczkowy Kq:
k

K,T KT,
uk=Kp€k+KiZ€j+Kd(ek—€k_1) (K[':Ti,Kd: T )
j=0

Wprowadzenie do instrukgji:
1. Ta instrukcja wykonuje regulacje PID na wyjsciu wedtug wartosci zmierzonej i wartosci docelowej. Obstuguje
wyjscie wartosci przetgczania i analogowe wyijscie ilosSciowe i moze kontrolowac¢ maksymalnie 2 petle.
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2. Uzytkownik moze recznie dostosowac parametry PID, a takze uzyé funkcji samodostrajania, aby ustawic¢

poczatkowe parametry PID. Samostrojenie wykorzystuje metode oscylacji krytycznych i zaleca sie dostosowanie
wyjscia urzadzenia (warto$ci mierzonej) blisko wartosci docelowej, aby obnizy¢ czas samostrojenia.

3. Ta instrukcja ma trzy tryby do wyboru i uzytkownik moze je przetgczaé podczas pracy.

Przesuniecie | Parametr Typ danych | O-odczyt, Opis

adresu Z-zapis.

0 Sampling cycle Cykl prébkowania | DWORD 0/z Przedziat czasu do préobkowania btedu, jednostkg jest ms
(milisekunda). W przypadku przetgczania trybu wartosci
domyslnie jest to 1000 ms; Dla trybu ilosci analogowych
domysinie jest to 0 i musi by¢ przypisane przez
uzytkownika.

2 Proportional Wspotczynnik FLOAT 0/z WSspdtczynnik proporcji Kp regulacji PID, nie dziata, gdy jest

coefficient proporcjonalnosci ustawiony na 0.

4 Integral time Czas integralny FLOAT 0/z Czas catkowania Tiregulatora PID, ktérego jednostka jest
ms, nie dziata, gdy jest ustawiony na 0.

6 Integral Wspdtczynnik FLOAT 0] Ki Wspoétczynnik catkowy regulacji PID. Ki=KoT/Ti

coefficient catkowy

8 Differential time | Czas rézniczkowy | FLOAT O/Z | T4 Czas catkowania regulacji PID, ktérego jednostkg jest
ms, nie dziata, gdy jest ustawiony na 0.

10 Differential Wspétczynnik FLOAT 0 Ka (Wspdtczynnik roznicowy) regulacji PID. Ka=KpT/Ta /T

coefficient rézniczkowy

12 Dead band Zakres martwego | FLOAT 0/z Gdy btagd miedzy wartoscig docelowg a wartoscig

range pasma mierzong jest mniejszy niz zakres strefy martwej, regulacja
PID jest nieskuteczna.
14 Output high Gorny limit FLOAT 0/z Gorny limit wyjscia, dla trybu wartosci przetgczania, jest to
limit wyjscia limit wspodtczynnika wypetnienia; Dla trybu ilosci
analogowych jest to limit wyjscia analogowego.
16 Output low limit | Dolny limit FLOAT 0/z Dolny limit wyjscia, dla trybu wartosci przetaczania, jest to
wyjscia limit wspodtczynnika wypetnienia; Dla trybu ilosci
analogowych jest to limit wyjscia analogowego.

18 PID Konfiguracja PID HEX 0/z Konfiguracja do przetwarzania regulacji PID, szczegdty

configuration znajduja sie w ponizszym wstepie

20 PID calculated Wartosé DWORD 0 Tylko w trybie wartosci przetgczania zapisz czas zamkniecia

value obliczona PID podczas cyklu prébkowania, ktérego jednostka jest ms.
Jest skuteczny w trybie ilosci analogowych.

22 PID valid range Prawidtowy FLOAT 0/z Gdy btgd miedzy wartoscig docelowg a wartoscig

zakres PID zmierzong przekroczy prawidtowy zakres PID, PID
wyswietli gérny/dolny limit zgodnie ze znakiem btedu i
kierunkiem dziatania..

24 Error code Kod btedu HEX 0 Kod btedu legalnosci zapisu w ustawieniach parametréw,

gdy instrukcja jest wiaczona.
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25 PID mode Tryb PID WORD 0/z Rejestr danych rejestruje i przetacza tryb przetwarzania
PID, wartosc 0 dla trybu regulacji rutynowej, warto$¢ 1 dla
trybu regulacji recznej, wartosé 2 dla trybu regulacji
rozmytej z samoregulacja, w innym przypadku warto$¢ dla
wstrzymania regulacji (wyjscie pozostaje bez zmian).

26 Fuzzy self- Status rozmyte;j WORD 0/z Rejestr danych rejestruje i przetacza stan regulacji

adjusting status | samoregulacji rozmytej samodostrajajacej, warto$¢ 1 dla stanu
samodostrajajgcego, w innym przypadku wartos¢ dla stanu
nie dopasowujgcego sie.

27-33 Reserved Zarezerwowany - - Obszar zarezerwowany dla systemu

34 Self-tuning Stan WORD 0/z Rejestr danych rejestruje i przetacza stan samostrojenia,

status samostrojenia wartosc 0 dla samostrojenia zakoriczonego, wartosc 1 dla
procesu samostrojenia, wartos$¢ 2 dla samostrojenia
zakonczonego niepowodzeniem. Uzytkownik moze wpisaé
1 do tego rejestru, aby ponownie uruchomic
samostrojenie

36 Self-tuning Limit czasu DWORD 0/z Przekroczenie limitu czasu dla samostrojenia, jesli czas

timeout samodostrajania samostrojenia przekroczy limit czasu, samostrojenie
zakonczy sie niepowodzeniem.

40-49 Reserved Zarezerwowany - - Obszar zarezerwowany dla systemu

W przewodniku po instrukcji EPID uzytkownik moze ustawic gtdwny rejestr D, aby mapowac parametry do

rejestréw D, aby parametry mogty by¢ monitorowane i dostosowywane podczas pracy, zasady mapowania

parametrow w tabeli powyzej. Parametry zostang zainicjowane przez ustawienie w przewodniku, uzytkownik moze

réwniez zainicjowac te parametry za pomocg instrukcji przesytania. Ponizej przedstawiono szczegdty parametréw:

1. Sampling cycle - Cykl prébkowania

Cykl prébkowania (T) to przedziat czasu, w ktérym system prébkuje wartos¢ mierzong i wartos¢ docelowy, jego
jednostka jest ms (milisekunda). Dodatkowo jest to réwniez cykl przetagczania wyjscia.

Cykl prébkowania musi by¢ dtuzszy niz okres skanowania PLC.

2. Proportional coefficient - Wspotczynnik proporcjonalnosci

Wspodtczynnik proporcjonalnosci (Kp) skaluje btad sterowania urzadzeniem, gdy jest duzy, reakcja sterowania bedzie

szybka, ale wystgpig przeregulowania i fluktuacje na wyjsciu urzagdzenia; Gdy jest maty, wyjscie urzagdzenia bedzie

stabilne, ale odpowiedz bedzie powolna.

3. Integral time - Czas catkowania

Czas catkowania (Ti) dzieli skumulowany btad od startu do pradu, gdy jest wiekszy, catka przynosi wiekszy efekt;
Gdy jest mniejsza, catka przynosi mniejszy efekt.

4. Integral coefficient - Wspotczynnik catkowy
Wspotczynnik catkowy (Kp) skaluje nagromadzenie btedédw w celu wyeliminowania réznicy

miedzy wartoscig zmierzong a wartoscig docelowg wynosi KpT/T..

5. Differential time - Czas rézniczkowy
]
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Czas réozniczkowy (T4). mnozy réznice bteddéw od biezgcego do ostatniego, kiedy to jest wiekszy, réznica ma
silniejszy efekt; Gdy réznica dziata stabiej.

6. Differential coefficient - Wspodtczynnik rézniczkowy

Wspodtczynnik catkowy (Kq) skaluje gradient (szybko$¢ zmian) btedu podazajgcego za zmiang wartosci mierzonej,
jest rowny KpTq/T.

Wejscie
Prawidtowy zakres PID
i
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i i
| |
i |
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i i
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7. Dead band range - Zakres martwego pasma
Patrz rysunek powyzej; gdy btad miedzy wartoscig docelowg a wartoscig mierzong jest mniejszy niz zakres strefy
nieczutosci, regulacja PID jest nieefektywna, warto$¢ wyjsciowa pozostanie niezmieniona, btad jest poza strefg
nieczutosci. Funkcjg strefy martwej jest unikniecie niepotrzebnych obliczet w stanie stabilnym (bfad jest maty i
stabilny).
8. Output high limit - Gérny limit wyjscia
Patrz rysunek powyzej; ten parametr ogranicza najwyzszg wartos¢ wyjscia, musi by¢ wiekszy niz dolny limit wyjscia.
W trybie wartosci przefaczania limit wyjsciowy nie moze by¢ wiekszy niz cykl prébkowania (T).
9. Output low limit - Dolny limit wyjscia
Patrz rysunekpowyzej; ten parametr ogranicza najnizszg wartos¢ wyjsciowa, musi by¢é mniejsza niz gérna granica
wyjsciowa. W trybie wartosci przetgczania dolna granica wyjscia musi byé nieujemna. Wtasciwy gérny i dolny limit
wyjsciowy moze skrdcic¢ czas samostrojenia. Jesli gorny limit jest zbyt wysoki, a dolny limit zbyt niski,
samodostrajanie spowoduje wieksze i dtuzsze wahania mocy wyjsciowej, co bedzie kosztowac wiecej czasu; Jezeli
gorny limit jest zbyt niski, a dolny limit zbyt wysoki, mierzona warto$¢ moze nie osiggng¢ wartosci docelowej i
samodostrajanie sie nie powiedzie.
10. PID configuration - Konfiguracja PID
]
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Bit 1514 | 3 21| 0

Value Reserved SD | TYPE Dir

Ten rejestr danych rejestruje i steruje nastepujacg konfiguracja regulacji PID:

e Dir: kierunek dziatania urzgdzenia docelowego powinien by¢ ustawiony wedtug rzeczywistego przypadku.
Gdy ten bit jest wtgczony, kierunek dziatania jest do przodu, btad jest réwny warto$ci mierzonej minus
wartos¢ docelowa, wyjscie PID powinno rosngé/spadaé, gdy wartos¢ mierzona wzrasta/spada; Gdy ten bit
jest wytagczony, kierunek dziatania jest wsteczny, bfad jest rowny wartosci docelowej minus warto$é
mierzona, wyjscie PID powinno maleé/rosng¢ wraz ze wzrostem/spadkiem wartosci mierzone;j.

e TYPE: typ sterowania PID, warto$¢ 00 dla PID, wartos$¢ 01 dla PI, wartos¢ 10 dla P. PID ma zastosowanie do
rzeczywistych przypadkéw z duzym opdznieniem, takich jak regulacja temperatury; Pl ma zastosowanie w
rzeczywistym przypadku z szybka reakcjg, taka jak kontrola cisnienia i kontrola przeptywu.

e SD: bit ten wigcza lub wytacza automatyczne wykrywanie stanu stabilnego, wartos¢ 0 oznacza wtgczenie,
wartos$¢ 1 wytgczenie, domysinie jest to 0. Automatyczne wykrywanie stanu stabilnego jest uzywane do
rozmytej samoregulacji, gdy jest wtaczone, system automatycznie wejdzie w samoregulacje, gdy btad
bedzie stabilny; Gdy jest wytgczona, uzytkownik musi recznie ustawi¢ stan samoregulacji.

11. PID calculated value - Wartos¢ obliczona PID

Ta wartos¢ jest tylko do odczytu i obowigzuje tylko w trybie przetaczania wartosci. Rejestruje obliczong moc
wyjsciowa (u(t)) regulacji PID, jest to réwniez czas zamkniecia wartosci przetgczania w cyklu prébkowania.

12. PID valid range - Prawidtowy zakres PID

Patrz rysunek powyzej; gdy btad miedzy wartoscig docelowg a wartoscig zmierzong miesci sie w zakresie strefy
nieczutosci, regulacja PID bedzie wazna; W przeciwnym razie regulacja PID bedzie niewazna, w tym przypadku, jesli
kierunek dziatania jest do przodu, wyjscie przeskoczy do gérnego/dolnego limitu, gdy btagd wynosi plus/minus; Jesli
kierunek dziatania jest wsteczny, wyjscie przeskoczy do dolnej/gérnej granicy, gdy btgd wynosi plus/minus.

13. Error code- Kod btedu

Bit 15:3 2 (1]0

Value | Reserved | SC | HL ST

Gdy parametry sg ustawione nieprawidtowo, PID nie bedzie oblicza¢, a wyjscie bedzie takie samo, ten rejestr
danych rejestruje btad ustawienia parametru:
e SC: gdy cykl prébkowania (T) jest ustawiony jako niedozwolony/dozwolony, ten bit wtgcza sie/wytacza.
e HL: gdy gbrny limit wyjscia jest ustawiony jako niedozwolony/dozwolony, bit ten wtgcza sie/wytacza.
e ST: gdy prawidtowy zakres PID jest ustawiony jako niedozwolony/dozwolony, bit ten wigcza sie/wytgcza.
14. PID mode - Tryb PID
Uzytkownik moze przetaczac tryby PID, ustawiajgc rézne wartos$ci w tym rejestrze danych: wartosé 0 dla trybu
regulacji rutynowej, wartos¢ 1 dla trybu regulacji recznej, wartosc 2 dla trybu samoregulacji rozmytej, w innym
przypadku wartos¢ dla zatrzymania regulacji.
e Tryb sterowania rutynowego - Routine control mode: w tym trybie regulacja PID bedzie dziata¢ z
parametrami PID ustawionymi przez uzytkownika, uzytkownik moze réwniez modyfikowaé status
samostrojenia, aby wtgczy¢é samodostrajanie.
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e Tryb sterowania recznego - Manual control mode: w tym trybie regulacja PID bedzie dziata¢ jako wyjscie
ustawione przez uzytkownikéw. Gdy ten tryb zostanie przetgczony na tryb sterowania rutynowego lub tryb
samoregulacji rozmytej, wyjscie bedzie ptynnie przechodzic.

e Tryb samoregulacji rozmytej - Fuzzy self-adjusting mode : w tym trybie regulacja PID wykryje, czy bfad jest
stabilny. Jesli btad jest stabilny, regulator PID przejdzie w tryb samoregulacji i automatycznie dostosuje
parametry PID.

e Zatrzymanie regulacji - Stopping control : wyjscie pozostanie takie samo, gdy regulacja zostanie zatrzymana.

15. Fuzzy self-adjusting status — Status rozmytej samoregulacji

Ten rejestr danych rejestruje, czy sterowanie wchodzi w stan samoregulacji w trybie rozmytej samoregulacji,
wartosc 1 dla stanu samoregulacji, w przeciwnym razie wartosc¢ nie.

Sterowanie automatycznie wejdzie w tryb samoregulacji, gdy btad sie ustabilizuje, i automatycznie dostosuje
parametry PID ( Ky, Ki, Kq), uzytkownik moze réwniez ustawi¢ wartosé 1, aby wymusic¢ wejscie w tryb samoregulacji,
ale ta operacja bedzie kosztowac wiecej czasu, aby ustabilizowac btad, a nawet zakonczy sie niepowodzeniem, jesli
wejdzie w ten tryb, kiedy btad nie jest stabilny.

16. Self-tuning status - Stan samostrojenia

Ten rejestr danych rejestruje i kontroluje stan samostrojenia, wartos¢ 0 oznacza zakoriczenie samostrojenia,
wartos$¢ 1 oznacza przetwarzanie samostrojenia, wartos¢ 2 oznacza niepowodzenie samostrojenia, w innym
przypadku wartos$é oznacza wstrzymanie regulacji (wyjscie pozostaje takie samo).

Samodostrajanie stuzy do ustawienia poczatkowych parametréow PID, gdy regulacja PID zostaje uruchomiona. Gdy
samostrojenie jest wigczone, wyjscie bedzie przeskakiwaé naprzemiennie miedzy gérnym i dolnym limitem, aby
wprowadzi¢ fluktuacje mierzonej wartosci w celu osiggniecia wartosci docelowe;j.

Zaleca sie wyregulowac wyjscie tak, aby warto$¢ mierzona byta zblizona do wartosci docelowej w trybie regulacji
recznej, tak aby samodostrajanie byto szybkie, a poczatkowy parametr PID ustawiony racjonalnie.

17. Self-tuning timeout - Limit czasu samostrojenia

Ten rejestr danych ustawia limit czasu samostrojenia, limit czasu samostrojenia wynosi nie mniej niz 60 minut. Jesli
czas samostrojenia przekroczy limit czasu, statusem samostrojenia zostanie niepowodzenie samostrojenia.
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DODATEK TABELA REJESTROW ORAZ MARKEROW

Rejestry funkcji specjalnych systemu
Systemowe rejestry funkcji specjalnych to rejestry D (rejestry danych) i rejestry M (rejestry bitowe), ktére majg
specjalne funkcje. Szczegdty znajduja sie w ponizszej tabeli:

Rejestr Opis 0- odczyt,
Z-zapis.

D-rejestry (rejestry danych)

D8040~D8047 Rejestry danych monitorujg ostatnie 8 aktywnych bitéw stanu. (0]
D8048 Biezacy tryb IST (0: brak, 1: tryb reczny, 2: tryb powrotu do zera, 3: tryb (0]
pojedynczego kroku, 4: tryb jednocyklowy, 5: tryb automatyczny).
D8066 Numer stacji COMO, zakres od 1 do 127. (0]
D8067 Numer stacji COM1, zakres od 1 do 127. (0]
D8068 Tryb szybkosci transmisji COMO, zakres od 0 do 7, co odpowiada 1200 ~ 115200 w (0]
konfiguracji.
D8069 Tryb szybkosci transmisji COMO, zakres od 0 do 7, co odpowiada 1200 ~ 115200 w (0]
konfiguracji.
D8070 Bit danych COMO, w statej wartosci 0, odpowiadajacy 8 bitom danych. (0]
D8071 Bit danych COM1,w statej wartosci 0, odpowiadajgcy 8 bitom danych. 0]
D8072 Bit stopu komunikacji portu COM, zakres 0-1 odpowiadajgcy 1 lub 2 bitom. 0]
D8073 Bit stopu komunikacji portu COM1, zakres 0-1 odpowiadajacy 1 lub 2 bitom. 0]
D8074 Sprawdz tryb bitowy COMO, zakres od 0 do 2, odpowiadajgcy BRAK, PARZYSTY i (e}
NIEPARZYSTY.
D8075 Sprawdz tryb bitowy COMO, zakres od 0 do 2, odpowiadajgcy BRAK, PARZYSTY i (e}
NIEPARZYSTY.
D8076~D8079 Rezerwacja systemu. 0/z
D8080~D8085 Nieokreslony.
D8086 Numer stacji COM2, zakres od 1 do 127. (0]
D8087 Tryb szybkosci transmisji COM2, zakres od 0 do 7, co odpowiada 1200 ~ 115200 w (0]
konfiguracji.
D8088 Bit danych COM2, by¢ w statej wartosci 0, odpowiadajgcej 8 bitom danych. (e}
D8089 Bit stopu COM2, zakres od 0 do 1, odpowiadajgcy 1 lub 2 bitom stopu. (e}
D8090 Sprawdz tryb bitowy COM?2, zakres od 0 do 2, odpowiadajgcy BRAK, PARZYSTY i (0]

NIEPARZYSTY.

D8092 Y000 czas przyspieszania/zwalniania portu impulsowego wielostopniowego 0/z
wyjscia impulsowego.

D8093 Y001 czas przyspieszania/zwalniania portu impulsowego wielostopniowego 0/z
wyjscia impulsowego.

D8094 Y002 czas przyspieszania/zwalniania portu impulsowego wielostopniowego 0/z
wyjscia impulsowego.
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D8095 Y003 czas przyspieszania/zwalniania portu impulsowego wielostopniowego 0/z
wyjscia impulsowego.
D8108 Numer segmentu btedu portu impulsowego Y000 (dla wielostopniowego wyjscia (0]
impulsowego)
D8109 Numer segmentu btedu portu impulsowego Y001 (dla wielostopniowego wyjscia (0]
impulsowego).
D8110 Numer segmentu btedu portu impulsowego Y002 (dla wielostopniowego wyjscia 0]
impulsowego).
D8111 Numer segmentu btedu portu impulsowego Y003 (dla wielostopniowego wyjscia 0]
impulsowego).
D8124 Numer segmentu pradu portu impulsowego Y000 (dla wielostopniowego wyjscia 0]
impulsowego).
D8125 Numer segmentu pradu portu impulsowego Y001 (dla wielostopniowego wyjscia (0]
impulsowego).
D8126 Numer segmentu pradu portu impulsowego Y002 (dla wielostopniowego wyjscia 0]
impulsowego).
D8127 Numer segmentu pradu portu impulsowego Y003 (dla wielostopniowego wyjscia 0
impulsowego).
D8140(D8141) Licznik impulséw: Sumaryczna liczba wystanych impulséw portu impulsowego 0/z
Y000. Aktualna pozycja silnika przy pozycjonowaniu portu Y000.
D8142(D8143) Licznik impulséw: Sumaryczna liczba wystanych impulséw portu impulsowego 0/z
Y001. Aktualna pozycja silnika przy pozycjonowaniu portu YOO1.
D8144(D8145) Licznik impulséw: Sumaryczna liczba wystanych impulséw portu impulsowego 0/z
Y002. Aktualna pozycja silnika przy pozycjonowaniu portu Y002.
D8146(D8147) Licznik impulséw: Sumaryczna liczba wystanych impulséw portu impulsowego 0/z
Y003. Aktualna pozycja silnika przy pozycjonowaniu portu Y003.
D8173 Docelowa liczba przerwan timera 0, zakres od 1 do 32767ms. 0/z
D8174 Docelowa liczba przerwan timera 0, zakres od 1 do 32767ms. 0/z
D8175 Biezacy okres skanowania (jednostka to 0,1 ms). 0
D8176 Kod btedu 0/z

0x00: brak btedu

0x09: btad zegara czasu rzeczywistego

0xO0A: przekroczenie limitu czasu timera watchdoga

0x0C: limit czasu komunikacji portu szeregowego

0x0D: Uptynat limit czasu komunikacji portu USB

O0xOE: wyjatek danych regionu XML,

0xOF: wyjatek danych regionu konfiguracji

0x10: wyjatek danych regionu HashCode

0x11: Wyjatek danych tabeli Modbus

0x12: Wyjatek danych tabeli PLSTABLE

0x13 Wyjatek danych regionu PLSBLOCK

0x17: liczba segmentdw wielostopniowego wyjscia impulsowego poza zakresem
0x18: czestotliwos¢ pierwszego segmentu impulsu wielostopniowego nizsza niz
domysina czestotliwos$¢ poczatkowa

0x19: czestotliwos¢ nizsza niz dolna granica

0x1A: docelowa liczba impulséw jednostopniowych nizsza od dolnego limitu.
0x1B: czas przyspieszania/zwalniania impulsu jednostopniowego ponizej dolnego

limitu
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0x1C: parametry nie spetniajg warunku waznosci przyspieszania/zwalniania 0x1D:
ostatni segment impulsu wielostopniowego nie spetnia warunku prawnego
przyspieszania/zwalniania

Ox1E: Uptynat limit czasu tadowania oprogramowania sterujgcego FPGA
O0x1F: Btad sprawdzania identyfikatora EPCS4

0x20: EPCS4 usuwa btagd danych

0x21: Uptynat limit czasu aktualizacji oprogramowania uktadowego EPCS4
0x22: Btad pakietu danych aktualizacji EPCS4

0x23: Btad sprawdzania odpowiedzi EPCS4

0x24: btagd parametréw interpolacji

0x25: btad prospektywny interpolacji

0x26: btad predkosci interpolacji (by¢ réwny 0 lub za duzy)

0x27: btad wspotrzednych punktu koricowego (ruch nie moze wynosi¢ 0)

0x28: btgd promienia interpolacji tuku

0x29: zaraz przekroczysz granice

0x2A: parametry interpolacji nie spetniajg warunku prawnego
przyspieszania/zwalniania

0x2B: btad akordu za duzy

0x2C: przekroczenie maksymalnej czestotliwosci impulséow
0x2D: Btad danych ECAM

Ox2E: Btagd parametrow ECAM

0x34: niska wersja modutu rozszerzen, nowa funkcja ma zastosowania
0x35: niska wersja PLC, nowa funkcja nie ma zastosowania
0x36: btgd komunikacji modutu rozszerzen

0x37: przekroczenie limitu czasu retransmisji modutu rozszerzen
0x38: btagd zapytania o typ modutu rozszerzen

0x39: btgd przekazywania parametréw modutu rozszerzen
0x3A: Btad konfiguracji modutu portu Ethernet

0x3B: Import wykresu CAD do btedu uzgadniania FLASH

0x3F: ustawienie parametru HCNT nieracjonalne

0x40: Btgd odczytu/zapisu CADflash

0x41: Btagd pakietu danych pobierania CADflash

0x42: btad odczytu danych wykresu

0x43: btad interpolacji splajnu

0x44: sygnat zerowy powrotu do zera wytgczony

0x45: zbyt dtugie przesuniecie przyspieszenia/zwalniania

0x46: konflikt portéw szybkiego licznika

0x48: przekroczenie granicy ECAM FIFO

0x49: btgd portu wyjscia impulsowego platformy-systemu
O0x4A: Btad skoku segmentéw TBL

0x4B: przekroczenie limitu czasu oceny pstrykniecia szczytowego impulsu
0x4C: brak czestotliwosci ZRNR

0x7A: btad przepetnienia zbioru

0x7B: dostep do rejestrow wewnetrznych poza zakresem

D8177 Maksymalny okres skanowania (jednostka jest milisekunda). 0/z
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D8178 Odczyt potencjometru VRO. 0/z
D8179 Odczyt potencjometru VR1. 0/z
D8180~D8192 System zarezerwowany 0/z
D8194(D8195) Czestotliwos¢ podstawowa portu impulséw Y000 (maksymalna czestotliwos$¢ 5 Hz ~ 0/z
Y000)
D8196(D8197) Czestotliwos¢ podstawowa portu impulséw Y001 (czestotliwosé maksymalna 5 Hz ~ 0/z
Y001)
D8198(D8199) Czestotliwos¢ podstawowa portu impulséw Y002 (maksymalna czestotliwos$¢ 5 Hz ~ 0/z
Y002)
D8200(D8201) Czestotliwos¢ podstawowa portu impulséw Y003 (maksymalna czestotliwos¢ 5 Hz ~ 0/z
Y003)
D8202(D8203) Czestotliwos$¢ podstawowa portu impulsowego Y004~Y007 i YO10~Y011 0/z
~D8212(D8213) | (czestotliwos¢ maksymalna 5 Hz™ YO00)
D8214(D8215) Maksymalna czestotliwos¢ portu impulséw YO00 0/z
D8216(D8217) Maksymalna czestotliwos¢ portu impulséw Y001 0/z
D8218(D8219) Maksymalna czestotliwos¢ portu impulséw Y002 0/z
D8220(D8221) Maksymalna czestotliwos¢ portu impulséw Y003 0/z
D8222(D8223) | Maksymalna czestotliwos¢ portu impulsowego Y004~Y007 i YO10~Y011. 0/z
~D8232(D8233)
D8234 Czas zwalniania portu YO w trybie pozycji krancowej FOLLOW (adres zwieksza sie o 0/z
6 dla Y1~Y5)
D8236(D8237) | Dodatnia pozycja graniczna portu YO w trybie FOLLOW (adres zwieksza sie 0 6 dla 0/z
Y1~Y5)
D8238(D8239) | Ujemna pozycja graniczna portu YO w trybie FOLLOW (adres zwieksza sie 0 6 dla 0/z
Y1~Y5)
D8294 Czas zwalniania portu YO w trybie potozenia kraricowego platformy systemowej 0/z
(adres wzrasta o 6 dla Y1~Y5)
M-rejestry (rejestry bitowe)
M8035 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV235. (0]
M8036 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV236. 0]
mM8037 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV237. 0]
M8038 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV238 . (0]
M8039 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV239 . (0]
mM8040 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV240 . 0]
mM8041 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV241 . 0]
mM8042 Kierunek zliczania szybkiego licznika CvV242 . 0]
M8043 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV243 . 0]
M8044 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV244 . 0]
mM8045 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV245 . 0]
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M8046 Bit flagi btedu inicjalizacji modutu rozszerzen. 0]

M8050 Mnozenie czestotliwosci szybkiego licznika CV250 (0: w logice mnozenia x2, 1: w 0/z
logice mnozenia x4)

M8051 Mnozenie czestotliwosci szybkiego licznika CV251 (0: w logice mnozenia x2, 1: w 0/z
logice mnozenia x4)

M8052 Mnozenie czestotliwosci szybkiego licznika CV252 (0: w logice mnozenia x2, 1: w 0/z
logice mnozenia x4)

M8053 Mnozenie czestotliwosci szybkiego licznika CV253 (0: w logice mnozenia x2, 1: w 0/z
logice mnozenia x4)

M8054 Mnozenie czestotliwosci szybkiego licznika CV254 (0: w logice mnozenia x2, 1: w 0/z
logice mnozenia x4)

M8055 Mnozenie czestotliwosci szybkiego licznika (0: w logice mnozenia x2, 1: w logice 0/z
mnozenia x4)

M8056 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV250 . 0]

M8057 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV251 . (0]

M8058 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV252 . (0]

M8059 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV253 . (0]

M8060 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV254 . 0]

M8061 Kierunek zliczania szybkiego licznika CV255 . 0]

M8062 Tryb wysokiego - niskiego poziomu PWMS (0: wysoki po niskim, 1: wysoki przed 0/z
niskim).

M8064 COM2 przesyta dane. 0]

M8065 COM2 odbiera dane. (0]

M8066 COM2 transmisja zakonczona 0/z

M8067 COM2 odbidr danych zakonczony. 0/z

M8068 Globalna polaryzacja wszystkich portow wyjsciowych impulséw (odwrdécenie 0/z
kierunku impulséw, gdy wynosi 1).

M8069 Typ krzywej czestotliwosci przyspieszania/zwalniania (0: typ w ksztafcie litery T, 1: 0/z
typ w ksztatcie litery S).

M8070 Jesli chcesz zignorowac btad wyjscia impulsowego portu YO, ustaw domyslnie 0 (O: 0/z
ignoruj i kontynuuj wysytanie impulsu, 1: zatrzymaj wysytanie impulsu).

M8071 Jesdli chcesz zignorowac btad wyjscia impulsowego portu Y1, ustaw domysinie 0 (0: 0/z
ignoruj i kontynuuj wysytanie impulsu, 1: zatrzymaj wysytanie impulsu).

M8072 Jesli chcesz zignorowac btad wyjscia impulsowego portu Y2, ustaw domysinie 0 (0: 0/z

ignoruj i kontynuuj wysytanie impulsu, 1: zatrzymaj wysytanie impulsu).
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M8073 Jesli chcesz zignorowad btad wyjscia impulsowego portu Y3, ustaw domysinie 0 (O: 0/z
ignoruj i kontynuuj wysytanie impulsu, 1: zatrzymaj wysytanie impulsu).
M8086 Nieprawidtowe ustawienie parametréw portu wyjscia impulsowego YO. 0]
mM8087 Nieprawidtowe ustawienie parametréw portu wyjscia impulsowego Y1. (0]
M8088 Nieprawidtowe ustawienie parametréw portu wyjscia impulsowego Y2. (0]
M8089 Nieprawidtowe ustawienie parametréw portu wyjscia impulsowego Y3. (0]
M8102 Kierunek impulsu wyjscia impulsowego YO (0: ujemny, 1: dodatni) (0]
mM8103 Kierunek impulsu wyjscia impulsowego Y1 (0: ujemny, 1: dodatni) 0]
M8104 Kierunek impulsu wyjscia impulsowego Y2 (0: ujemny, 1: dodatni) (0]
M8105 Kierunek impulsu wyjscia impulsowego Y3 (0: ujemny, 1: dodatni) (0]
M8134 PLSY port YO zajety, wysyta impulsy. (0]
M8135 PLSY port Y1 zajety, wysyta impulsy. (0]
M8136 PLSY port Y2 zajety, wysyta impulsy. (0]
mM8137 PLSY port Y3 zajety, wysyta impulsy. (0]
mM8144 Platforma systemowa 1 wysyta impuls. (0]
mM8145 Platforma systemowa 2 wysyta impuls. (0]
M8146 Platforma systemowa 3 wysyta impuls. (0]
mM8147 Platforma systemowa 4 wysyta impuls. (0]
mM8148 Platforma systemowa 5 wysyta impuls. 0]
M8150 Zamkniete tylko podczas pierwszego okresu skanowania. 0]
M8151 Zamkniete, gdy program zaczyna prace. (e}
M8152 Otwarte, gdy program zaczyna prace. 0
M8153 Niskie napiecie baterii RTC (0: OK, 1: BtAD). 0]
M8154 Btad napiecia DC 24V (0: OK, 1: BLAD). (e}
M8155 Btad konfiguracji 10 (0: OK, 1: BLAD). (0]
M8156 Btad sprzetowy PLC (0: OK, 1: BtAD). 0]
M8157 Btad odswiezania danych wyjsciowych (0: OK, 1: BLAD). 0]
M8158 Woysytanie impulsu z interwatem 10 milisekund (0: NISKI, 1: WYSOKI). 0]
mM8159 Woysytanie impulsu o interwale 100 milisekund (0: NISKI, 1: WYSOKI). 0]
M8160 Wysytanie impulsu o interwale 1-sekundy (0: NISKI, 1: WYSOKI). (0]
M8161 Woysytanie impulsu o interwale 1 minuty (0: NISKI, 1: WYSOKI). 0]
M8162 Wyczy$¢ wszystkie dane ze strefy przechowywania (0: BRAK, 1: WYCZYSC). 0/z
M8163 Wyczy$éé wszystkie dane w strefie przechowywania (0: BRAK, 1: WYCZYSC). 0/z
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M8164 Wytacz wszystkie wyjscia (0: WEACZONE, 1: WYtACZONE). 0/z
M8165 Instrukcja zmiany kierunku (0: PRAWO, 1: LEWO). (0]
M8166 Flaga przepetnienia bitu instrukcji przesuniecia (0: OK, 1: BLAD). (0]
M8167 Flaga bitowa zera instrukcji przesuniecia (0: OK, 1: BLAD). (0]
M8168 Bfad konwersji BCD (0: OK, 1: BtAD). 0]
M8169 Przekroczenie wyniku obliczen (0: OK, 1: BLAD). 0]
M8170 Wynik obliczenia to minus (0: OK, 1: BtAD). (0]
M8171 Wynik obliczenia wynosi zero (0: OK, 1: BLAD). (0]
M8172 Dzielnik wynosi zero (0: OK, 1: BtAD). (0]
mM8173 Adres przesuniecia poza zakresem (). (0]
M8174 PLC w stanie btedu (0: OK, 1: BLAD). (o]
M8175 Stan pracy PLC (0: STOP, 1: RUN). (o]
M8176 COMO przesyta dane. (0]
M8177 COML1 przesyta dane. (0]
M8178 COMO odbiera dane. (0]
M8179 COM1 odbiera dane. (o]
M8180 Transmisja COMO zakonczona. 0/z
mM8181 Transmisja COM1 zakonczona. 0/z
M8182 Odbidér COMO zakonczony. 0/z
mM8183 Odbiér COM1 zakonczony. 0/z
M8184 Bfad komunikacji modutu rozszerzen 1. (0]
M8185 Btad komunikacji modutu rozszerzen 2. (e}
M8186 Btad komunikacji modutu rozszerzen 3. (e}
m8187 Btad komunikacji modutu rozszerzen 4. (e}
MmM8188 Btad komunikacji modutu rozszerzen 5. 0]
mM8189 Btad komunikacji modutu rozszerzen 6. 0]
M8190 Btad komunikacji modutu rozszerzen 7. 0]
M8191 Btad komunikacji modutu rozszerzen 8. (0]
M8192 Lokalna polaryzacja portu wyjscia impulsowego YO (odwrdcenie kierunku impulsu, 0/z
gdy wynosi 1).
mM8193 Lokalna polaryzacja portu wyjsciowego impulséw Y1 (odwrdcenie kierunku 0/z
impulséw, gdy wynosi 1).
M8194 Lokalna polaryzacja portu wyjsciowego impulséw Y2 (odwrdcenie kierunku 0/z
impulséw, gdy wynosi 1).
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M8195 Lokalna polaryzacja portu wyjsciowego impulséow Y3 (odwrdcenie kierunku 0/z
impulséw, gdy wynosi 1).

M8202 Tryb zatrzymania EDRVI/EDRVA (0: zatrzymanie natychmiastowe, 1: zatrzymanie 0/z
wolniej).

M8203 Tryb zatrzymania FOLLOW w pozycji kraricowej (0: natychmiastowe zatrzymanie, 1: 0/z
wolniejsze zatrzymanie).

M8204 Tryb zatrzymania FOLLOW ponizej sygnatu limitu (0: natychmiastowe zatrzymanie, 0/z
1: wolniejsze zatrzymanie).

M8205 Sygnat dodatniego limitu portu YO. 0/z

M8206 Sygnat ujemnego limitu portu YO. 0/z

M8207 Sygnat dodatniego limitu portu Y1. 0/z

M8208 Sygnat ujemnego limitu portu Y1. 0/z

M8209 Sygnat dodatniego limitu portu Y2. 0/z

M8210 Sygnat ujemnego limitu portu Y2. 0/z

mM8211 Sygnat dodatniego limitu portu Y3. 0/z

mM8212 Sygnat ujemnego limitu portu Y3. 0/z

M8225 Jesli utrzymywac kierunek po zatrzymaniu wysytania impulsu (0: brak utrzymania, 0/z

1: utrzymanie).

M8234 PLSY Zakonczono wysytanie impulséw portu YO. (0]
M8234 PLSY Zakonczono wysytanie impulsow portu Y1. (0]
M8236 PLSY Zakoriczono wysytanie impulséw portu Y2. 0]
mM8237 PLSY Zakoriczono wysytanie impulséw portu Y3. 0]
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KONTAKT

Akcesoria CNC Elzbieta Taraszkiewicz
16-300 Augustéw

Polska

ul. 1 Putku Utanow Krechowieckich 18

Telefon:
730 35 35 35

Napisz do nas:
handlowy@ebmia.pl

Wszelkie materiaty (tresci, teksty, itp.) przedstawione w instrukcji w obrebie domen: www.ebmia.pl oraz
www.akcesoria.cnc.info.pl sg objete prawem autorskim i podlegajg ochronie na mocy ,Ustawy o prawie
autorskim i prawach pokrewnych” z dnia 4 lutego 1994 r. (tekst ujednolicony: Dz.U. 2006 nr 90 poz. 631).

Kopiowanie, przetwarzanie, rozpowszechnianie tych materiatdw w catosci lub w czesci bez zgody autora
jest zabronione.
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