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NORDAC
> W, (27 Serial USS | NORD DRIVESYSTEMS :
i I;evbesrepoﬂ | Descripti PBox Sample StringToPBox FB_S!rIIgToPBOx
il PLC - PBox Exan 4|*) Text1 STRING

5
6| (*~ Text output ("Speed: ") in line 0 *) Text2 STRING
7|StringToPBox.ROW : 0: | DINTToPBoX FB_DN'T‘I'ePBox
8|stringToPBox.COLUMN := 0;
9|stringToPBox (Enable : True, Text
10
11| (* Value output
12 |DINTToPBox.Row :=
13|DINTToPBox.Column ; We e
14 |DINTToPBox.LENG H
15 |DINTToPBox.Value Name Display format
16 |DINTToPBox (Enable - alist
17
18| (* Text output (" 1 AE - Decimal
19|StringToPBox.ROW Accu 1 = Decimal
20|StringToPBox.COLUMN := 0;
21 |StringToPBox (Enable := True, Text := Text2):; v Watch list

22
R L jatch list Watch/Breakpoints | AWL

SK B4xE (ST) =

:= Textl):

«

Accu 2 = Decimal
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1 Wprowadzenie

1.1 Informacje ogdine

111

Dokumentacja

Oznaczenie:

Numer art.:

Seria:

BU 0550
6075513

Funkcjonalnosé PLC przetwornic czestotliwosci i

starterow serii

NORDAC PRO

NORDAC Flex
NORDAC Base
NORDAC Link

(SK 500P ... SK 550P)
(SK 520E ... SK 545E)

(SK 200E ... SK 235E)
(SK 180E / SK 190E)

(SK 250E-FDS
SK 280E-FDS)

NORDAC Link (SK 155E-FDS /
SK 175E-FDS)
1.1.2 Historia dokumentu
Wydanie Seria Wersja Uwagi
Numer Oprogram
zamowienia owanie
BU 0550, SK 540E ... SK545E | V2.0 R0 Pierwsze wydanie
wrzesien 2011
6075513/ 3911
Kolejne modyfikacje:
pazdziernik 2011, luty 2013, luty 2017
Przeglad zmian ww. wydan znajduje sie w odpowiednim dokumencie.
BU 0550, SK 500P ... SK550P | V1.0R1 * Implementacja typow urzadzen NORDAC PRO
maj 2019 SK 500P ... SK 550P
SK 540E ... SK545E | V2.4 R0 + Dopasowania i korekty
6075513/ 1919 SK 520E ... SK535E | V3.2R0
SK 200E ... SK235E | V2.2R0
SK 180E / SK 190E V1.3R0
SK 250E-FDS ... V1.3R0
SK 280E-FDS
SK 155E-FDS / V1.2R0
SK 175E-FDS
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1.1.3 Ochrona praw autorskich

Dokument, ktéry jest czescig sktadowg opisanego urzadzenia lub opisanej funkcjonalnosci, nalezy
udostepni¢ kazdemu uzytkownikowi w odpowiedniej formie.

Kazda edycja lub modyfikacja dokumentu jest zabroniona.
1.1.4 Wydawca

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG
Getriebebau-Nord-Stralte 1

22941 Bargteheide, Germany
http://www.nord.com/

Tel. +49 (0) 45 32/ 289-0

Faks +49 (0) 45 32 / 289-2253

1.1.5 Uwagi dotyczace niniejszej instrukcji

Niniejsza instrukcja powinna pomdéc w uruchomieniu funkcjonalnosci PLC przetwornicy czestotliwosci
lub startera silnika firmy Getriebebau NORD GmbH & Co. KG (zwanej krotko NORD). Jest skierowana
do wykwalifikowanych elektrykéw, ktorzy planuja, projektujg, instalujg i przygotowujg programy PLC
dla urzgdzenia (2 punkt 2.1 "Dobér i kwalifikacje personelu”). Informacje zamieszczone w niniejszej
instrukcji sg podane przy zatozeniu, ze wykwalifikowani elektrycy, ktéorym powierzono wykonywanie
prac, opanowali obstuge elektronicznej techniki napedowej, a w szczegdlnosci urzgdzen firmy NORD.

Niniejsza instrukcja zawiera wylgcznie informacje i opisy funkcjonalnosci PLC oraz informacje
dodatkowe istotne dla funkcjonalnosci PLC dotyczace urzadzenia firmy NORD Getriebebau GmbH &
Co. KG.
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1.2 Dodatkowo obowigzujace dokumenty

Niniejsza instrukcja obowigzuje wylgcznie wraz z instrukcjg obstugi stosowanego urzgdzenia. Tylko w
potgczeniu z niniejszym dokumentem sg dostepne wszystkie informacje wymagane do bezpiecznego
uruchomienia zadania napedowego. Lista dokumentéw znajduje sie w punkcie 5.2 "Dokumenty i
oprogramowanie".

Wymagane dokumenty znajdujg sie po adresem www.nord.com.
1.3 Zasady typograficzne

1.3.1 Wskazéwki ostrzegawcze

Wskazdéwki ostrzegawcze dotyczgce bezpieczenstwa uzytkownikéw i interfejséw magistralowych sg
oznaczone w nastepujgcy sposob:

A NIEBEZPIECZENSTWO

Ta wskazéwka ostrzegawcza ostrzega przed zagrozeniami dla ludzi, ktére prowadzg do powaznych obrazen
lub do $mierci.

- OSTRZEZENIE

Ta wskazéwka ostrzegawcza ostrzega przed zagrozeniami dla ludzi, kiére mogg prowadzi¢ do powaznych
obrazen lub do $mierci.

- OSTROZNIE

Ta wskazéwka ostrzegawcza ostrzega przed zagrozeniami dla ludzi, ktére mogg prowadzi¢ do lekkich i
Sredniociezkich obrazen.

UWAGA

Ta wskazéwka ostrzegawcza ostrzega przed szkodami materialnymi.

1.3.2 Inne wskazoéwki

(il Informacja

Ta wskazoéwka przedstawia porady i wazne informacje.

1.4 Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem

Funkcjonalno$¢ PLC firmy Getriebebau NORD GmbH & Co. KG jest wspomaganym programowo
funkcjonalnym rozszerzeniem dla przetwornic czestotliwo$ci i starteréw silnikow firmy NORD. Jest
nieroztgcznie potgczona z urzadzeniem i nie mozna jej stosowac niezaleznie od niego. Obowigzujg w
sposOb nieograniczony zasady bezpieczehstwa urzadzenia, ktdére sg opisane w odpowiedniej
instrukcji (L4 punkt 5.2 "Dokumenty i oprogramowanie").

Funkcjonalnos¢ PLC jest stosowana przede wszystkim do rozwigzywania kompleksowych zadan
napedowych z jednym Ilub kilkoma urzadzeniami elektronicznej techniki napedowej oraz do
uproszczenia zwigzanych z napedem funkcji sterowania i monitorowania przez odpowiednio
wyposazone urzgdzenie.

BU 0550 pl-1919 9
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2 Bezpieczenstwo

2.1 Doboér i kwalifikacje personelu

Funkcjonalno$¢ PLC powinni uruchamia¢ wytagcznie wykwalifikowani elektrycy. Muszg oni posiadaé
wymagang wiedze o funkcjonalnosci PLC, stosowanej elektronicznej technice napedowe;j,
narzedziach konfiguracyjnych (np. oprogramowaniu NORD CON) i urzadzeniach peryferyjnych
zwigzanych z zadaniem napedowym (m.in. sterowniki).

Ponadto wykwalifikowani elektrycy muszg by¢ zaznajomieni z instalacjg, uruchomieniem i
eksploatacjg czujnikow i elektronicznej techniki napedowej oraz powinni zna¢ i przestrzegaé
wszystkich przepisow zapobiegania wypadkom, dyrektyw i ustaw obowigzujgcych w miejscu
uzytkowania.

2.1.1 Kwalifikacje personelu

Wykwalifikowany personel obejmuje osoby, ktére ze wzgledu na swoje fachowe wyksztalcenie i
doswiadczenie posiadajg wystarczajgcg wiedze z zakresu specjalnej dziedziny oraz znajg
odpowiednie przepisy ochrony pracy i zapobiegania wypadkom, a takze ogdlnie uznane przepisy
techniczne.

Personel musi by¢é uprawniony przez uzytkownika urzgdzenia do wykonywania wymaganych
czynnosci.

2.1.2 Wykwalifikowany elektryk

Wykwalifikowany elektryk to osoba, ktéra ze wzgledu na swoje fachowe wyksztatcenie i
doswiadczenie posiada wystarczajgcg wiedze dotyczgca

» wlgczania, wylgczania, odtgczania, uziemiania i oznaczania obwoddw pradowych i urzadzen,

+ prawidtowej konserwacji i stosowania urzgdzen ochronnych zgodnie z ustalonymi normami
bezpieczenstwa,

* pomocy medycznej poszkodowanym w nagtych wypadkach.

2.2 Zasady bezpieczenstwa

Stosowac funkcje technologiczng Funkcjonalno$¢ PLC i urzadzenie firmy Getriebebau NORD GmbH
& Co. KG wytgcznie zgodnie z przeznaczeniem, punkt 1.4 "Zastosowanie zgodne z
przeznaczeniem".

Przestrzegac¢ zaleceh zawartych w niniejszej instrukcji, aby zapewni¢ bezpieczne stosowanie funkcji
technologiczne;j.

Uruchamia¢ urzadzenie wytgcznie w stanie technicznie niezmienionym i z wymaganymi ostonami.
Wszystkie przytgcza i kable powinny znajdowacé sie w nienagannym stanie.

Prace przy urzgdzeniu powinien wykonywaé¢ wytgcznie wykwalifikowany personel, [ punkt 2.1
"Dobér i kwalifikacje personelu”.
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3 PLC

3.1 Uwagi ogdbine

Przetwornice czestotliwosci NORD serii SK 180E/SK 190E, SK 2xxE, SK 2xxE-FDS, SK 520E -
SK 545E i SK 5xxP oraz startery silnikow serii SK 155E-FDS/SK 175E-FDS posiadajg system
przetwarzania logicznego, ktory jest oparty na normie IEC61131-3 obowigzujgcej dla sterownikow
programowalnych (PLC). Szybkos¢ reakcji i moc obliczeniowa PLC jest odpowiednia do wykonywania
prostych zadah w srodowisku przetwornicy. Wejscia przetwornicy lub informacje naptywajace przez
magistrale polowg mozna monitorowaé, analizowa¢ i przetwarza¢ na odpowiednie wartosci zadane
dla przetwornicy czestotliwosci. We wspotpracy z innymi urzadzeniami NORD mozliwa jest rowniez
wizualizacja stanoéw urzgdzenia i wprowadzanie specjalnych parametrow uzytkownika. W rezultacie
uzyskuje sie w ograniczonym zakresie potencjalne oszczednosci dzieki wyeliminowaniu
dotychczasowego zewnetrznego rozwigzania PLC. Obstugiwanym jezykiem programowania jest AWL.
AWL jest komputerowym zorientowanym maszynowo tekstowym jezykiem programowania, ktérego
zakres i zastosowanie jest okreslone w normie IEC61131-3.

(il Informacja

Programowanie i pobieranie danych do urzgdzenia odbywa sie wytgcznie za pomocg oprogramowania NORD
NORD CON.
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3.1.1 Specyfikacja PLC

Funkcja Specyfikacja

Standard Na bazie normy IEC61131-3

Jezyk Lista instrukcji (IL), tekst strukturalny (ST)
Zadanie Zadanie cykliczne, wywotanie programu co 5 ms

Moc obliczeniowa

Ok. 200 polecenn AWL na 1 ms

Pamie¢ programowa

SK 5xxP, SK 520E ...
SK 545E, SK 2xxE,
SK 2x0E-FDS

SK 190E / SK 180E

SK 155E-FDS /
SK 175E-FDS

8128 bajtéw dla znacznikdw,
funkcji i programu PLC

2032 baijty dla znacznikow,
funkcji i programu PLC

2028 bajtéw dla znacznikéw,
funkcji i programu PLC

Maks. mozliwa liczba
polecen

Ok. 2580 polecen

Ok. 660 polecen

Ok. 660 polecen

Uwaga: Jest to warto$¢ srednia, intensywne stosowanie znacznikéw, danych
procesowych i funkcji znacznie minimalizuje mozliwg liczbe wierszy, patrz punkt Zasoby.

Swobodnie dostepne |20
skrzynki CAN Mailbox
Obstugiwane SK 5xxP
urzgdzenia SK 54xE
SK 53xE / SK 52xE od V3.0
SK 2xxE od V2.0
SK 2x0E-FDS
SK 180E / SK 190E
SK 155E-FDS / SK 175E- FDS
12 BU 0550 pl-1919
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3.1.2 Struktura PLC

3.1.21 Pamieé

Pamie¢ w PLC jest podzielona na pamie¢ programowg i pamie¢ znacznikéw. W obszarze pamieci
znacznikéw, oprdcz zmiennych, sg przechowywane instancje blokéw funkcyjnych. Instancja to obszar
pamieci, w ktérym sg przechowywane wszystkie wewnetrzne zmienne wejsciowe i wyjsciowe FB.
Kazda deklaracja FB wymaga wiasnej instancji. Granica miedzy pamiecig programowg i pamiecig
znacznikow jest okreslana dynamicznie, w zaleznosci od wielkosci obszaru znacznikéw.

Catkowita pamieé¢ 4032 bajty

Pamieé programowa Pamieé znacznikéw

W pamieci znacznikbédw w obszarze zmiennych sg przechowywane dwie rézne klasy:
[VAR]

Zmienna pamieci do przechowywania informacji pomocniczych i stanéw. Zmienne tego typu sg na
nowo inicjowane podczas kazdego uruchomienia PLC. Podczas cyklu wykonywanego przez PLC
zawartos¢ pamieci pozostaje zachowana.

[VAR_ACCESS]

Stuzy do odczytu i opisu danych procesowych (wejscia, wyjscia, wartosci zadane itd.) przetwornicy
czestotliwosci. Wartosci te sg tworzone na nowo w kazdym cyklu PLC.

3.1.2.2 Obraz procesu

Urzadzenie charakteryzuje kilka parametréw fizycznych, takich jak moment obrotowy, predkos¢
obrotowa, pozycja, wejscia, wyjscia itd. Parametry te sg podzielone na wartosci rzeczywiste i zadane.
Mozna je zatadowac do obrazu procesu PLC i wptywac¢ na nie. Wymagane wartosci procesowe muszg
by¢ zdefiniowane na liscie zmiennych w klasie VAR_ACCESS. W kazdym cyklu PLC wszystkie dane
procesowe przetwornicy zdefiniowane na liscie zmiennych sg wczytywane na nowo. Na koncu
kazdego cyklu PLC zapisywalne dane procesowe sg przekazywane ponownie do przetwornicy, patrz
ponizszy rysunek.

Uruchomienie > > Wykonywanie > > Koniec
cyklu programu PLC cyklu

Taki przebieg oznacza koniecznos¢ zaprogramowania cyklicznej sekwencji programowej.
Programowanie petli w celu oczekiwania na okreslone zdarzenia (np. zmiana poziomu na wejsciu) nie
daje oczekiwanego rezultatu. W przypadku blokéw funkcyjnych, ktdére majg dostep do wartosci
procesowych, zachowanie to jest inne. Tutaj wartosci procesowe sg odczytywane po wywotaniu bloku
funkcyjnego i zapisywane natychmiast po zakonczeniu bloku.
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(il Informacja

Gdy sg stosowane bloki Motion MC_Power, MC_Reset, MC_MoveVelocity, MC_Move, MC_Home i MC_Stop, nie
wolno stosowaé wartosci procesowych ,PLC_Control_Word” i ,PLC_Set_Val1” do ,PLC_Set Val5”. W
przeciwnym wypadku zmiany blokéw funkcyjnych bedg nadpisywane przez wartosci z listy zmiennych.

3.1.2.3 Zadanie programowe

Wykonywanie programu w PLC odbywa sie w ramach jednego zadania. Zadanie jest wywotywane
cyklicznie co 5 ms, a jego maks. czas przetwarzania wynosi 3 ms. Jezeli w tym czasie nie mozna
wykonac¢ dtuzszego programu, wykonywanie programu zostanie przerwane i bedzie kontynuowane w
nastepnym zadaniu 5 ms.

3.1.2.4 Przetwarzanie wartosci zadanej

Przetwornica dysponuje wieloma zrodtami wartosci zadanych, ktére ostatecznie tgcza sie ze sobg za
pomoca kilku parametréw w jedng wynikowg warto$¢ zadang przetwornicy czestotliwosci.

CAN / CANopen = |P509 & P350 > O > Wartosé
uss > | P510[-01] P350=0 zadana
TU3_xxx > | Cykl1ms P351
Lokalnie > > >
P350=1 >
PLC
Cykl 5 ms > 33955 > >

Przy aktywowanym PLC (P350=1) wstepny wybér wartosci zadanych ze Zrédet zewnetrznych
(gtéwnych wartosci zadanych) odbywa sie za pomocg parametrow P509 i P510 [-01] Parametr P351
ostatecznie okresla, ktére wartosci zadane sg wykorzystywane: pochodzace z PLC lub od wartosci
otrzymywanych przez parametr P509/P510 [-01]. Dopuszczalne jest réwniez wykorzystanie obu
zrodet. W przypadku pomocniczych wartosci (P510[-02]) funkcja PLC nie powoduje zadnych zmian.
Wszystkie Zrédta pomocniczych wartosci zadanych i PLC przekazujg pomocnicze wartosci zadane do
przetwornicy czestotliwosci na rownych prawach.

3.1.2.5 Przetwarzanie danych przez akumulator

Akumulator stanowi centralng jednostke obliczeniowg PLC. Niemal wszystkie polecenia AWL dziatajg
wytgcznie w potgczeniu z akumulatorem. NORD PLC posiada trzy akumulatory. Sg to 32-bitowe
akumulatory Akku1 i Akku2 oraz AE w formacie BOOL. AE jest stosowany do wszystkich boolowskich
operacji fadowania, pamieciowych i poréwnywania. Zatadowana warto$¢ boolowska jest
przedstawiana w AE. Operandy poréwnywania przesylajg wynik do AE, a skoki warunkowe sg
wywotywane przez AE. Akku1 i Akku2 sg stosowane dla wszystkich operandéw w formacie danych
BYTE, INT i DINT. Akku1 jest akumulatorem gtéwnym, a Akku2 obstuguje tylko funkcje pomocnicze.
Wszystkie operandy tadowania i pamieciowe sg wykonywane przez Akkul. Wszystkie operatory
arytmetyczne zapisujg wynik w Akku1. Podczas kazdego polecenia fadowania zawartosé Akku1
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zostaje przesunieta do Akku2. Kolejny operator moze potagczyé oba akumulatory lub dokona¢ analizy i
ponownie zapisa¢ wynik w Akku1, zwanym jest dalej ,Akku”.

3.1.3 Zakres funkciji

Sterownik PLC obstuguje szereg operatorow, funkcji i standardowych modutéw funkcyjnych
zdefiniowanych w normie IEC1131-3. Szczegdlowy opis znajduje sie w kolejnych rozdziatach.
Ponadto objasniono dodatkowo obstugiwane bloki funkcyjne.

3.1.3.1 Motion Control Lib

Biblioteka Motion Control Lib jest oparta na specyfikacji PLCopen ,Function blocks for motion control”.
Zawiera przede wszystkim bloki funkcyjne do przemieszczania napedu. Ponadto sg dostepne bloki
funkcyjne do odczytu i zapisu parametréw urzgdzenia.

3.1.3.2 Reduktor elektroniczny z funkcja latajacej pity

Przetwornica czestotliwosci dysponuje funkcjami reduktora elektronicznego (praca synchroniczna w
trybie pozycjonowania) i latajgcej pity. Dzieki tym funkcjom przetwornica moze zostaé
zsynchronizowana katowo z innym napedem. Ponadto dzieki dodatkowej funkcji latajgcej pity jest
mozliwa doktadna synchronizacja pozycji z pracujgcym napedem. Tryb reduktora elektronicznego
mozna uruchomic i zatrzymac¢ w dowolnym momencie. Pozwala to na potgczenie klasycznej regulacji
potozenia z poleceniami przemieszczenh i funkcjg reduktora. Funkcja reduktora wymaga obecnosci
przetwornicy czestotliwosci NORD z wewnetrzng magistrala CAN na osi Master.

3.1.3.3 Wizualizacja

Za pomocg paneli ControlBox i ParameterBox mozliwa jest wizualizacja stanu pracy i parametryzacja
przetwornicy czestotliwosci. Alternatywnie do wys$wietlania informacji mozna réwniez wykorzystac
funkcjonalno$¢ CANopen Master panelu magistrali CAN PLC.

ControlBox

Najprostszg metodg wizualizacji jest uzycie panelu ControlBox. Za pomocg dwoéch wartosci
procesowych mozna uzyskac dostep do 4-pozycyjnego wyswietlacza i stanu klawiatury. Pozwala to na
bardzo szybkie tworzenie prostych aplikacji HMI. Aby PLC mdgt uzyska¢ dostep do wyswietlacza,
parametr PO01 musi by¢ ustawiony na wartosé¢ ,PLC-Controlbox Value”. Kolejng cechg szczegdlng
jest brak dostepu do menu parametréw za pomocg przyciskéw strzatek. Zamiast tego nalezy
réwnoczesnie nacisng¢ przyciski ,On” i ,Enter”.

ParameterBox

W trybie wizualizacji mozna ustawi¢ za pomocg PLC kazdy z 80 znakéw na wyswietlaczu P-Box (4
wiersze po 20 znakéw). Mozna przedstawia¢ zaréwno liczby, jak i teksty. Ponadto PLC moze
przekazywac¢ nacisniecia klawiatury na P-Box. UmozZliwia to realizacje bardziej ztozonych funkcji HMI
(wyswietlanie wartosci rzeczywistych, zmiana ekranu, przekazywanie wartosci zadanych itd.). Dostep
do wyswietlacza P-Box odbywa sie za pomocg blokéw funkcyjnych w PLC. Wizualizacja odbywa sie
przez wyswietlanie wartosci roboczych na panelu ParameterBox. Wyswietlane wartosci robocze
mozna ustawi¢ za pomocg parametru P1003 panelu P-Box. Parametr ten znajduje sie w pozycji menu
gldwnego ,Wyswietlacz”. Parametr P1003 musi by¢ ustawiony na wartos¢ ,Wyswietlacz PLC”. Za
pomoca przyciskow strzatek w prawo lub w lewo mozna ponownie wybra¢ wyswietlane wartosci
robocze. Zostanie wtedy pokazany wyswietlacz sterowany przez PLC. Ustawienie pozostaje
zachowane nawet po ponownym wigczeniu.
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3.1.3.4 Regulator procesu

Regulator procesu jest regulatorem PID-T1 o ograniczonej wartosci wyjsciowej. Za pomocg tego
modutu funkcyjnego mozna w tatwy sposob skonfigurowa¢ w PLC ztozone reguty sterowania, dzieki
ktérym mozna znacznie efektywniej wykonywaé szereg proceséw, jak np. regulacje cisnienia, niz w
przypadku powszechnie stosowanych regulatoréw dwupunktowych.

3.1.3.5 Komunikacja CANopen

Oprocz standardowych kanatéw komunikacyjnych PLC oferuje dalsze mozliwosci komunikacji. Za
posrednictwem interfejsu magistrali CAN przetwornicy czestotliwosci lub magistrali systemowej mozna
ustanowi¢ dodatkowe relacje komunikacyjne z innymi urzgdzeniami. Stosowanym protokotem jest
CANopen. Komunikacja jest ograniczona do przesytania danych PDO i polecen NMT. Funkcja PLC
nie wptywa na standardowg komunikacie CANopen w przetwornicy czestotliwosci za pomocg SDO,
PDO1, PDO2 i Broadcast.

PDO (Prozess Data Objects)

Za pomocg PDO mozna sterowac i monitorowac inne przetwornice czestotliwosci. Do PLC mozna
rébwniez podtgczyé urzadzenia od innych dostawcow. Mogg to byé moduty WE/WY, enkodery
CANopen, panele itd. Pozwala to na dowolne zwiekszenie liczby wejs¢é/wyjsé przetwornicy
czestotliwosci, a takze na wykorzystywanie wyj$¢ analogowych.

NMT (Network Management Objects)

Wszystkie urzadzenia CANopen muszg zosta¢ ustawione przez modut nadrzedny magistrali w stan
~Operational” magistrali CANopen. Tylko w tym stanie magistrali jest mozliwa komunikacja PDO.
Jezeli magistrala CANopen nie posiada modutu nadrzednego, zadanie to moze zrealizowaé PLC. Do
tego celu stuzy modut funkcyjny FB_NMT.
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3.2 Tworzenie programéw PLC

Programy PLC sg tworzone wytgcznie za pomocg programu PC NORD CON. Edytor PLC mozna

otworzy¢ za pomocg punktu menu ,Plik/Nowy/Program PLC” lub za pomocg ikony i Przycisk ten
jest aktywny tylko wtedy, gdy w przegladzie urzadzen jest wybrane urzadzenie z funkcjonalnoscig
PLC.

3.2.1 tkadowanie, zapisywanie i drukowanie

Funkcje tadowania, zapisywania i drukowania sg wykonywane za pomocg odpowiednich punktéw w
menu gtdbwnym lub paskoéw narzedzi. Podczas otwierania zaleca sie ustawienie typu pliku w oknie
dialogowym ,Otwérz” na ,Program PLC” (*.awlx, *.nstx). Dzieki temu bedg wy$wietlane tylko pliki,
ktéore mozna odczytaC za pomocg edytora PLC. Aby zapisaé utworzony program PLC, musi by¢
aktywne okno edytora PLC. Program PLC mozna zapisa¢ za pomocg polecenia ,Zapisz” lub ,Zapisz
jako”. Polecenie ,Zapisz jako” pozwala okresli¢ typ pliku (program PLC (*.awlx, *.nstx)) podczas
zapisywania. Aby wydrukowa¢ program PLC, musi by¢ aktywne odpowiednie okno PLC. Aby
rozpoczg¢ wydruk, nalezy wybrac¢ polecenie ,Plik/Drukuj” lub nacisngé odpowiednig ikone.

Programy PLC mozna réwniez zapisaé w postaci zabezpieczonego programu PLC. W tym celu
uzytkownik musi ustawi¢ typ pliku na ,Zabezpieczone pliki STL” lub ,Zabezpieczone pliki ST” w oknie
wyboru pliku. W rezultacie program PLC zostanie zapisany w wersji zaszyfrowanej (*.awls lub *.nsts) i
normalnej (*.awlx, *.nstx). Zaszyfrowany program PLC moze zosta¢ przestany tylko do urzgadzenia
(patrz ).
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3.2.2 Edytor

Edytor PLC jest podzielony na cztery rézne okna.
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Poszczegolne okna zostaty bardziej szczegétowo objasnione w kolejnych punktach.
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3.2.21 Zmienne i deklaracja FB

W tym oknie sg deklarowane wszystkie zmienne, wartosci procesowe i bloki funkcyjne wymagane w
programie.

Klazze Name Typ Init-VWert Attribut Kommentar
i v |Takt_Flag BOOL

WA

Time TON
VAR_ACCESS _0_Set digital_output INT

Zmienne

Zmienne sg tworzone przez ustawienie wartosci ,VAR” w polu Klasa. Nazwa zmiennej moze byé¢
wybrana dowolnie. W polu Typ mozna wybra¢ BOOL, BYTE, INT i DINT. W polu Warto$¢ Init mozna
wprowadzi¢ warto$¢ poczgtkowa zmienne;.

Wartosci procesowe

Sg tworzone przez wybor wartosci ,VAR_ACCESS” w polu Klasa. Nazwa zmiennej nie moze byc¢
wybrana dowolnie, a pole Warto$¢ Init jest dla tego typu zablokowane.

Moduty funkcyjne

W polu Klasa wybra¢ wartos¢ ,VAR”. Nazwa instancji modutu funkcyjnego (FB) moze by¢ wybrana
dowolnie. Zgdany FB mozna wybraé w polu Typ. Dla FB nie mozna ustawi¢ warto$ci w polu Warto$¢
Init.

Wszystkie punkty menu, ktére dotyczg okna zmiennych, sg wywolywane za pomocg menu
kontekstowego. Mozna w ten sposéb dodawac i usuwac wpisy. Mozna réwniez aktywowac zmienne i
zmienne procesowe do obserwaciji (funkcja Watchpoint) lub debugowania (Breakpoint).
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3.2.2.2 Okno wprowadzania

Okno wprowadzania stuzy do wprowadzania i przedstawiania programu AWL. Posiada nastepujgce
funkcje:

*  Wyrdznianie elementow skfadni
» Zakfadka

* Deklaracja zmiennych

» Debugowanie

Wyroéznianie elementéw sktadni

Jezeli edytor rozpoznat polecenie i przypisang do niego zmienng, polecenie jest wyswietlane na
niebiesko, a zmienna na czarno. Jezeli tak nie jest, tekst jest przedstawiany cienkg, skosng, czarng
czcionka.

Zaktadka

Poniewaz programy w edytorze mogg osiggac¢ znaczng dtugos¢, funkcja zaktadek pozwala zaznaczac
wazne miejsca programie w celu szybkiego do nich przejscia. Aby zaznaczyé wiersz, kursor musi
znajdowac sie w wybranym wierszu. Wiersz z wybrang zaktadkg mozna zaznaczy¢ za pomocg punktu
menu ,Przetgcz zaktadke” (menu prawego przycisku myszy). W celu przejscia do zaktadki nalezy uzy¢
punktu menu ,Przejdz do zaktadki”.

Deklaracja zmiennych

Za pomocg menu edytora ,Dodaj zmienng” (prawy przycisk myszy) mozna zadeklarowa¢ w edytorze
nowe zmienne.

Debugowanie

W edytorze mozna okres$li¢ pozycje punktéw przerwania i punktéw kontrolnych dla funkgciji
debugowania. Mozna tego dokonaé za pomocg punkiéw menu ,Przetagcz punkt przerwania”
(Breakpoints) i ,Przetgcz punkt obserwacyjny” (Watchpoints). Pozycje punktdéw przerwania mozna
réwniez okresli¢, klikajgc lewa krawedz okna edytora. Zmienne i wartosci procesowe, ktére majg byc
odczytane z przetwornicy czestotliwosci podczas debugowania, muszg byé zaznaczone. Mozna tego
dokona¢ w edytorze za pomocg punktéw menu ,Debuguj zmienng” i ,Obserwuj zmienng”. W tym celu
odpowiednia zmienna musi by¢ zaznaczona, zanim zostanie wybrany zgdany punkt menu.
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3.2.2.3 Okno wyswietlania punktu kontrolnego i punktu przerwania

Okno posiada dwie zaktadki opisane ponizej.

Punkty przerwania

W tym oknie sg przedstawione wszystkie ustawione punkty przerwania i punkty kontrolne. Mozna je
wilgczac¢ i wytgczaé za pomocg pol wyboru i usuwaé za pomocg przycisku ,Usun”. Za pomoca
prawego przycisku myszy mozna wywota¢ odpowiednie menu.

Lista obserwowanych

Tutaj sg wyswietlane wszystkie zmienne wybrane do obserwacji. W kolumnie Warto$¢ jest
wyswietlana aktualna zawarto$¢. Format wy$wietlania mozna wybraé w kolumnie Wyswietlanie.

3.2.2.4 Okno komunikatow PLC

W tym oknie sg wyprowadzane wszystkie komunikaty o stanie i btedach PLC. W przypadku
prawidtowej translacji programu w oknie pojawia sie komunikat ,Translacja bez btedéw”. W wierszu
ponizej jest wyswietlane zuzycie zasobéw. W przypadku btedéw w programie PLC pojawia sie
komunikat ,Btad X”, gdzie X okresla liczbe btedéw. W kolejnych wierszach pojawia sie odpowiedni
komunikat o btedzie w formacie:

[Numer wiersza): Opis btedu

BU 0550 pl-1919 21



Funkcjonalno$¢ PLC — Dodatkowa instrukcja dla urzagdzert NORDAC DRIVESYSTEMS

3.2.3 Przeslanie programu do urzadzenia

Istnieje wiele sposobdw przestania programu PLC do urzadzenia.

Bezposrednie przestanie programu PLC:
1. Wybra¢ urzgdzenie w drzewie projektu
2. Otworzy¢ menu kontekstowe (nacisng¢ prawy przycisk myszy)
3. Wykona¢ funkcje ,Przesta¢ program PLC do urzgdzenia”

4. Wybrac plik w oknie dialogowym wyboru plikéw i nacisng¢ ,Otworz”

Przestanie programu PLC za pomocg edytora PLC (offline):
1. Otworzy¢ program PLC za pomocg funkcji ,Otwoérz” (Plik->Otworz)
2. Polgczy¢ edytor PLC z urzadzeniem (PLC->Potgcz)
3. Dokona¢ translacji programu PLC

4. Przesta¢ program do urzgdzenia

Przestanie programu PLC za pomocg edytora PLC (online):
1. Zaznaczy¢ urzadzenie w drzewie projektu
2. Uruchomi¢ edytor PLC
3. Otworzy¢ program PLC
4. Zaimportowac¢ program PLC do widoku online
5. Dokonaé¢ translacji programu PLC

6. Przestaé program do urzadzenia 54

(il Informacja SK 1xxE-FDS - ograniczona liczba cykli zapisu

W urzadzeniach SK 155E-FDS / SK 175E-FDS jako nos$nik danych jest stosowana pamie¢ flash. Liczba cykli
zapisu w pamieci flash jest mocno ograniczona. Dlatego standardowo program jest tadowany tylko do pamieci
RAM. Nastepnie mozna go uruchomi¢ i przetestowac. Jezeli PLC ma by¢ ponownie uruchomiony, nalezy
ponownie zatadowaé program do urzgdzenia, aby zainicjowa¢ zmienne PLC. Jezeli program ma byc¢ trwale
zapisany w urzadzeniu, uzytkownik musi wykona¢ funkcje ,Przesta¢ program do urzgdzenia i zapisa¢”.
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3.2.4 Debugowanie

Poniewaz programy bardzo rzadko dziatajg od razu, NORD PLC oferuje szereg mozliwosci
wyszukiwania btedow. Mozliwosci te mozna podzielic na dwie kategorie, ktore zostang nizej
omowione.

3.24.1 Punkty obserwacyjne (Watchpoints)

Najprostszg metodg debugowania jest funkcja Watchpoint. Zapewnia szybkg kontrole zachowania
poszczegoblnych zmiennych. W tym celu mozna ustawié¢ punkt obserwacyjny w dowolnym miejscu w
programie. Gdy PLC wykonuje okreslong linie programu, funkcja moze zapisa¢ do 5 wartosci i
wyswietli¢ je na liscie obserwowanych (okno ,Lista obserwowanych”). W oknie wprowadzania lub w
oknie zmiennych mozna wybraé¢ 5 obserwowanych wartosci za pomocg menu kontekstowego. Jezeli
punkt obserwacyjny zostat ustawiony w miejscu bez kodu programu, NORD CON wyszukuje
poprzedni wiersz kodu. Gdy wykonywany program dojdzie do danego wiersza kodu, wartosci zostang
zaktualizowane. Jezeli punkt obserwacyjny zostanie ominiety w rezultacie wykonania instrukcji skoku
(JMP, IF, Switch), wartosci nie zostang zaktualizowane.

(] Informacja

W aktualnej wersji nie mozna dodawaé zmiennych blokéw funkcyjnych do listy obserwowanych!

3.2.4.2 Punkty przerwania (Breakpoints)

Punkty przerwania pozwalajg zatrzymaé¢ program PLC na zadanej linii programu. Gdy PLC dojdzie do
punktu przerwania, zostanie odczytana zawartos¢ AE, Akku1 i Akku2, a takze wszystkie zmienne,
ktére zostaty wybrane za pomoca punktu menu ,Debuguj zmienng” (menu kontekstowe). W programie

PLC mozna ustawi¢ do 5 punktow przerwania. Funkcje mozna uruchomi¢ za pomoca ikony Q .
Program dziata do momentu wywotania punktu przerwania. Ponowne nacisniecie ikony powoduje
uruchomienie programu, ktéry dziata do momentu osiggniecia nastepnego punktu przerwania. Aby

ponownie uruchomié program, nalezy nacisng¢ ikone |> :
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3.24.3 Pojedyncze kroki (Single Step)

Ta metoda debugowania pozwala wykonywac¢ program PLC wiersz po wierszu w pojedynczych krokach.
W kazdym kroku sg odczytywane z urzgdzenia PLC wszystkie wybrane zmienne, ktére sg nastepnie
wyswietlane w oknie ,Lista obserwowanych”. W oknie wprowadzania lub w oknie zmiennych mozna
wybra¢ obserwowane wartosci za pomocg menu prawego przycisku myszy. Warunkiem debugowania w
pojedynczych krokach jest ustawienie co najmniej jednego punktu przerwania przed rozpoczeciem

debugowania. Aby wigczy¢ tryb debugowania, nalezy nacisngé¢ ikone Q . Gdy program dojdzie do
pierwszego punktu przerwania, mozna debugowac kolejne linie programu w pojedynczych krokach za

pomocg ikony G . Niektére linie polecen ukrywajg kilka pojedynczych polecen. W rezultacie moze
sie zdarzy¢, ze zostang wykonane dwa lub wiecej pojedynczych krokéw, zanim w oknie wprowadzania
nastgpi przejscie do nastepnego kroku Aktualna pozycja jest wskazywana przez malg strzatke w

&

lewym oknie edytora PLC. Nacisniecie ikony powoduje kontynuacje wykonywania programu az

do nastepnego punktu przerwania. Aby ponownie uruchomic¢ program, nalezy nacisng¢ ikone [> .
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3.2.5 Konfiguracja PLC

Za pomocg ikony & mozna otworzy¢ okno dialogowe konfiguracji PLC. Mozna tutaj dokonaé
szereg podstawowych ustawien dla PLC, ktére zostang nizej oméwione.

Monitorowanie czasu cyklu

Funkcja ta monitoruje maks. czas przetwarzania dla cyklu PLC. Dzieki temu mozna wychwycié¢ btednie
zaprogramowane ciggte petle w programie PLC. W przypadku przekroczenia dopuszczalnego czasu
pojawia sie btgd E22.4 w przetwornicy czestotliwosci.

Dopuszczenie stosowania modutu funkcyjnego ParameterBox

Jezeli program PLC wykorzystuje do wizualizacji panel ParameterBox, opcja ta musi byé aktywowana.
W przeciwnym razie podczas uruchamiania przetwornicy czestotliwosci odpowiednie bloki funkcyjne
wygenerujg btagd kompilatora.

Nieprawidlowe dane sterujace

PLC moze analizowaé stowa kontrolne otrzymywane przez systemy magistralowe. Stowa kontrolne
przechodza tylko wtedy, gdy jest ustawiony bit ,PZD prawidtowy” (bit 10). Jezeli PLC ma analizowac
stowa kontrolne niezgodne z protokotem USS, opcja ta musi by¢ aktywowana. Bit 10 w pierwszym
stowie nie jest juz sprawdzany.

Goracy start po wystgpieniu btedu

Podczas uruchamiania PLC wszystkie zmienne sg zawsze tadowane z wartoscig ,0” lub wartoscig
inicjalizacyjng. Nie ma przy tym znaczenia, czy uruchamianie odbywa sie po zatrzymaniu, pobraniu
programu czy po btedzie PLC. Opcja ta nie zmienia zawartosci zmiennych podczas gorgcego startu.
Goracy start odbywa sie po poleceniu zatrzymania PLC lub btedzie PLC.

Niezatrzymywanie czasu systemowego w punkcie przerwania

Podczas debugowania, gdy PLC znajduje sie w punkcie przerwania lub w trybie pracy pojedynczymi
krokami, czas systemowy zostaje zatrzymany. Czas systemowy stanowi podstawe dla pracy
wszystkich timerow w PLC. Jezeli podczas debugowania czas systemowy nie powinien by¢
zatrzymywany, nalezy aktywowac te funkcje.
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3.3 Bloki funkcyjne

Bloki funkcyjne to mate programy, ktére moga przechowywac swoje parametry stanu w zmiennych
wewnetrznych. Z tego wzgledu dla kazdego bloku funkcyjnego nalezy utworzy¢ oddzielng instancje na
liscie zmiennych NORD CON. Jezeli np. jeden timer ma monitorowac¢ rownolegle 3 czasy, musi zosta¢
trzy razy utworzony na liScie zmiennych.

(il Informacja Detekcja zbocza sygnatu

Aby bloki funkcyjne mogty rozpoznac¢ zbocze sygnatu, konieczne jest dwukrotne wywotanie funkcji z réznymi
stanami na wejsciu.

3.3.1 CANopen

Za posrednictwem blokéw funkcyjnych PLC moze konfigurowaé, monitorowac i wysyta¢ kanaty PDO.
PLC moze wysyta¢ lub odbieraé¢ przez PDO do 8 bajtéw danych procesowych. Dostep do kazdego
PDO jest mozliwy za posrednictwem witasnego adresu (COB-ID). W PLC mozna skonfigurowac do 20
obiektow PDO. Aby utatwi¢ obstuge, COB-ID nie jest wprowadzany bezposrednio. Zamiast tego do FB
jest przekazywany adres urzgadzenia i numer PDO. Wynikowy adres COB-ID jest okreslany na
podstawie Pre-defined Connection Set (CiA DS301). Wynikajg z tego nastepujace mozliwe adresy
COB-ID dla PLC.

Wysytanie PDO Monitorowane PDO

PDO |COB-ID PDO COB-ID

PDO1 |200h + adres urzadzenia |PDO1 180h + adres urzgdzenia

PDO2 |300h + adres urzadzenia |PDO2 |280h + adres urzgdzenia

PDO3 |400h + adres urzadzenia |PDO3 |380h + adres urzgdzenia

PDO4 |500h + adres urzadzenia |PDO4 |480h + adres urzgdzenia

Przetwornice czestotliwosci NORD wykorzystuje PDO1 do przekazywania danych procesowych, a
PDO2 tylko dla wartosci zadanej/rzeczywistej 4 i 5.

3.3.1.1  Przeglad

Modut funkcyjny Objasnienie
FB_PDOConfig Konfiguracja PLC
FB_PDOSend Wysytanie PDO
FB_PDOReceive Odbiér PDO

FB_NMT Aktywacja i blokada PDO
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3.31.2 FB_NMT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Po Power UP wszystkie urzadzenia CAN znajdujg sie w stanie magistrali Pre-Operational. W tym
stanie nie moga otrzymywac i wysyta¢ PDO. Aby PLC mdégt komunikowa¢ sie z innymi urzadzeniami
na magistrali CAN, muszg by¢ one ustawione w stan Operational. Z reguty odpowiada za to modut
nadrzedny magistrali. Jezeli nie ma modutu nadrzednego magistrali, zadanie to moze zrealizowac¢
FB_NMT. Na stan wszystkich urzgdzen podtgczonych do magistrali mozna wptywac przez wejscia
PRE, OPE i STOP. Podanie zbocza narastajgcego na wejscie EXECUTEpowoduje przejecie wejsc.
Funkcja musi by¢é wywotywana tak diugo, dopdki wyjscie DONE lub ERROR nie zostanie ustawione

na wartosé 1.

Jezeli wyjscie ERROR zostato ustawione na warto$¢ 1, wtedy albo nie ma zasilania 24V w gniezdzie
RJ45 CAN przetwornicy albo sterownik CAN przetwornicy jest w stanie Bus off. Podanie zbocza
opadajgcego na wejscie EXECUTE powoduje zresetowanie wszystkich wyjs¢ do wartosci 0.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
EXECUTE Wykonanie BOOL | DONE Woystanie polecenia NMT BOOL
PRE Ustawienie wszystkich BOOL |ERROR Bfad w FB BOOL
urzgdzen w stan Pre-
Operational
OPE Ustawienie wszystkich BOOL
urzgdzen w stan Operational
STOP Ustawienie wszystkich BOOL
urzgdzen w stan Stopped
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3.3.1.3 FB_PDOConfig

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X

FB jest stosowany do konfiguracji PDO. Za pomocg instancji tej funkcji mozna skonfigurowaé
wszystkie zgdane PDO. Dla kazdego PDO nalezy tylko raz wywota¢ FB. Mozna okresli¢ do 20 PDO.
Kazdy PDO posiada wtasny zestaw parametrow. Przyporzgdkowanie PDO do innych CANopen FB
odbywa sie przez numer Messagebox. TARGETID zawiera adres urzadzenia. W Przetwornice
czestotliwosci NORD jest on ustawiany w parametrze P515 lub za pomocg przetgcznikéw DIP.
Zadany numer Messagebox jest wprowadzany pod PDO (patrz Wprowadzenie). LENGTH okresla
dlugos¢ nadawczg PDO. Za pomocg DIR mozna okresli¢ kierunek nadawczy/odbiorczy. Podanie
zbocza narastajgcego na wejscie EXECUTE powoduje przestanie danych. Wyjscie DONE mozna
sprawdzi¢ bezposrednio po wywotaniu FB. Gdy wyjscie DONE jest ustawione na wartos¢ 1, zostat
skonfigurowany kanat PDO. Jezeli ERROR = 1, wystgpit problem, dokfadna przyczyna znajduje sie w
ERRORID. Podanie zbocza opadajgcego na wejscie EXECUTE powoduje zresetowanie wszystkich
wyjs¢ do wartosci 0.

Wysytanie PDO Monitorowane PDO

PDO COB-ID PDO COB-ID

PDO1 200h + adres urzgdzenia PDO1 180h + adres urzadzenia
PDO2 300h + adres urzadzenia PDO2 280h + adres urzadzenia
PDO3 400h + adres urzgdzenia PDO3 380h + adres urzadzenia
PDO4 500h + adres urzadzenia PDO4 480h + adres urzgdzenia
PDO5 180h + adres urzadzenia PDO5 200h + adres urzadzenia
PDO6 280h + adres urzadzenia PDO6 300h + adres urzadzenia
PDO7 380h + adres urzadzenia PDO7 400h + adres urzgdzenia
PDO8 480h + adres urzgdzenia PDO8 500h + adres urzadzenia
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
EXECUTE Wykonanie BOOL DONE PDO skonfigurowany BOOL
NUMBER Numer Messa}ggbox BYTE ERROR Bfad w FB BOOL
Zakres wartosci =0 do 19
TARGETID Adres urzadz’erya BYTE ERRORID Kod btedu INT
Zakres wartosci = 1 do 127
PDO BYTE
PDO Zakres wartosci = 1 do 4
Dtugos¢ PDO BYTE
LENGTH Zakres wartosci = 1 do 8
DIR Wysytanie lub odbior BOOL
Wysytanie = 1 / odbiér = 0
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1800h Przekroczony zakres wartosci
1801h Przekroczony zakres wartosci TARGETID
1802h Przekroczony zakres wartosci PDO
1803h Przekroczony zakres warto$ci LENGTH
(il Informacja Bez podwodjnego wykorzystania CAN ID
Nie wolno parametryzowaé CAN-ID, ktéry jest juz uzywany przez urzadzenie!
Zwigzane adresy odbiorcze:
« CANID = 0x180 + P515[-01] PDO1
« CANID =0x180 + P515[-01]+1 CAN ID dla enkodera absolutnego
« CAN ID = 0x280 + P515[-01] PDO2
Zwigzane adresy nadawcze:
+ CAN ID = 0x200 + P515[-01] PDO1
« CAN ID = 0x300 + P515[-01] PDO2
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Przyklad w ST:

(* Konfiguracja PDO *)
PDOConfig (

Execute := TRUE,

(* Konfiguracja Messagebox 1 *)

Number 1,

(* Ustawienie numeru wezla CAN *)

TargetID := 50,

(* Wybdr PDO (standard dla stowa sterujacego PDO1,
zadanej2, wartosci zadanej3) *)

wartosci zadanejl, wartosci

PDO := 1,

(* Okres$lenie diugos$ci danych (standard dla PDOl réwne 8 *)
LENGTH 8,

(* Wysytanie ¥*)

Dir := 1);

lub

(* Konfiguracja PDO *)
PDOConfig (
Execute := TRUE,
(* Konfiguracja Messagebox 1 *)
Number 2,
(* Ustawienie numeru wezla CAN *)
TargetID := 50,
(* Wybdér PDO (standard dla wartos$ci zadanej4 PDO2,
PDO := 2,
(* Okres$lenie diugos$ci danych (standard dla PDO2 rdéwne 4 *)
LENGTH := 4,
(* Wysytanie ¥*)
Dir := 1);

wartoscie zadanej5 SK540E) *)

lub

(* Konfiguracja PDO *)

PDOConfig (
Execute := TRUE,
(* Konfiguracja Messagebox 2 *)
Number := 2,
(* Ustawienie numeru wezla CAN *)
TargetID := 50,

(* Wybdér PDO (standard dla stowa stanu PDO1,
rzeczywistej2, wartosci rzeczywistej3) *)

PDO := 1,

(* Okres$lenie diugos$ci danych (standard dla PDOl réwne 8 *)

LENGTH := 8,

(* Odbioér *)

Dir := 0);

wartosci rzeczywistejl, wartosci
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3.3.1.4 FB_PDOReceive
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X

FB monitoruje wczesniej skonfigurowany kanat PDO pod katem przychodzacych wiadomosci.
Monitorowanie rozpoczyna sie, gdy wejscie ENABLE jest ustawione na wartos¢ 1. Po wywotaniu
funkcji nalezy sprawdzi¢ wyjscie NEW. Po nadejsciu nowej wiadomosci wyjscie przyjmuje wartosc 1.
Wyjscie NEW zostanie skasowane po nastepnym wywotaniu funkcji. WORD1 do WORD4 zawierajg
odebrane dane. Kanat PDO mozna monitorowa¢ za posrednictwem TIME pod katem odbioru
cyklicznego. Jezeli w TIME jest wprowadzona wartos¢ od 1 do 32767 ms, w tym okresie musi zostaé
odebrana wiadomosé. W przeciwnym razie FB przechodzi w stan usterki (ERROR = 1). Wartos¢ 0
wytgcza funkcje. Timer monitorowania dziata w krokach 5 ms. W przypadku btedu ERROR przyjmuje
wartos¢ 1. DONE w tym przypadku wynosi 0. ERRORID zawiera odpowiedni kod btedu. Podanie
zbocza opadajgcego na wejscie ENABLE powoduje zresetowanie DONE, ERROR i ERRORID.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Wykonanie BOOL NEW Odbidr nowego PDO BOOL
nuER YO, [P [eRror (0P
THE | ey | [ERRORID [0
0 = wyt.
1 do 32767 = czas monitorowania
WORD1 Odbierane dane stowo 1 INT
WORD2 Odbierane dane stowo 2 INT
WORD3 Odbierane dane stowo 3 INT
WORD4 Odbierane dane stowo 4 INT
ERRORID |Objasnienie
0 Brak btedu
1800h Przekroczony zakres wartosci
1804h Nieprawidtowa konfiguracja wybranego Box
1805h Brak napiecia 24 V dla sterownika magistrali lub sterownik magistrali znajduje sie w stanie ,Bus off”
1807h Timeout odbioru (funkcja Watchdog)

&

Informacja

Czas cyklu PLC

Czas cyklu PLC wynosi 5 ms, tzn. przy wywotaniu funkcji w programie PLC co 5 ms mozna odczytywaé tylko
jedng wiadomos¢ CAN. Jezeli wiadomosci bedg wysytane szybciej, mogg zosta¢ nadpisane.
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Przyklad w ST:
IF bFirstTime THEN
(* Ustawié¢ urzadzenia w stan Pre-Operational *)
NMT (Execute := TRUE, OPE := TRUE);
IF not NMT.Done THEN
RETURN;
END IF;
(* Konfiguracja PDO *)
PDOConfig (
Execute := TRUE,
(* Konfiguracja Messagebox 2 *)
Number := 2,
(* Ustawienie numeru wezla CAN *)
TargetID := 50,
(* Wybdr PDO (standard dla stowa stanu PDOl, wartos$ci rzeczywistejl, wartosci

rzeczywistej2, wartosci rzeczywistej3) *)
PDO := 1,

(* Okres$lenie diugos$ci danych (standard dla PDOl réwne 8 *)

Length := 8,

(* Odbidr *)

Dir := 0);
END IF;

(* Odczyt stanu i wartos$ci rzeczywistych *)

PDOReceive (Enable := TRUE, Number := 2);
IF PDOReceive.New THEN
State := PDOReceive.Wordl;
Sollwertl := PDOReceive.Word2;
Sollwert2 := PDOReceive.Word3;
Sollwert3 := PDOReceive.Word4;
END IF

32
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3.3.1.5 FB_PDOSend

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X

FB pozwala na wysytanie PDO na wcze$niej skonfigurowanym kanale. MozZliwe jest wysytanie
jednokrotne lub cykliczne. Dane przeznaczone do wysytania sg wprowadzane do WORD1 - WORDA4.
Wysytanie PDO jest mozliwe niezaleznie od stanu CANopen przetwornicy czestotliwosci. Wybér
wczesniej skonfigurowanego kanatu odbywa sie za pomocg NUMBER. Do WORD1 - WORD4 s3
wprowadzane dane przeznaczone do wysytania. Za pomocg CYCLE mozna wybraé wysytanie
jednorazowe (ustawienie=0) lub wysytanie cykliczne. Podanie zbocza narastajgcego na wejscie
EXECUTE powoduje wystanie PDO. Jezeli DONE = 1 wszystkie dane wejSciowe byty prawidtowe, a
PDO zostat wystany. Jezeli ERROR = 1, wystgpit problem. Doktadna przyczyna znajduje sie w
ERRORID. Podanie zbocza opadajgcego na wejscie EXECUTE powoduje zresetowanie wszystkich
wyjs¢. Podstawa czasu dla PLC to 5 ms, dotyczy to rowniez wejscia CYCLE. Cykle wysytania mozna
wykonywacg tylko dla wielokrotnosci 5 ms.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyijscie Objasnienie Typ

EXECUTE Wykonanie BOOL| DONE PDO wystany = 1 BOOL
0 = wyt.
1 do 255 = cykl wysytania w ms

WORD1 Wysytane dane stowo 1 INT

WORD2 Wysytane dane stowo 2 INT

WORD3 Wysytane dane stowo 3 INT

WORD4 Wysytane dane stowo 4 INT

ERRORID |Objasnienie

0 Brak btedu

1800h Przekroczony zakres wartosci

1804h Nieprawidtowa konfiguracja wybranego Box

1805h Brak napiecia 24 V dla sterownika magistrali lub sterownik magistrali znajduje sie w stanie ,Bus off”

Jezeli DONE zostanie ustawione na warto$¢ 1, wiadomos¢ przeznaczona do wystania zostata przejeta
przez modut CAN, ale jeszcze nie wystana. Wiasciwe wysytanie odbywa sie réwnolegle w tle. Jezeli
FB ma wysta¢ kilka wiadomosci jedna po drugiej, moze sie zdarzy¢ sytuacja, gdy przy nowym
wywotaniu poprzednia wiadomo$¢ nie zostata jeszcze wystana. Mozna to rozpozna¢ po braku
ustawienia wartoéci 1 dla sygnatbw DONE i ERROR po wywotaniu CAL. W tym przypadku mozna
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powtarza¢ wywotanie CAL, dopdki jeden z obu sygnatéw nie zostanie ustawiony na wartos¢ 1. Jezeli
jeden FB ma opisywac kilka réznych CAN-ID, jest to mozliwe za pomocg nowej konfiguracji FB. Nie
moze to jednak nastgpi¢ w tym samym cyklu PLC co wysytanie. W przeciwnym wypadku istnieje
niebezpieczenstwo, ze wiadomos¢ przeznaczona do wystania zostanie usunieta podczas konfiguracji
przez FB_PDOConfig.

Przyklad w ST:

IF bFirstTime THEN
(* Ustawié¢ urzadzenia w stan Pre-Operational *)

NMT (Execute := TRUE, OPE := TRUE);
IF not NMT.Done THEN

RETURN;
END IF;

(* Konfiguracja PDO *)
PDOConfig (
Execute TRUE,
(* Konfiguracja Messagebox 2 *)
Number := 2,
(* Ustawienie numeru wezla CAN *)
TargetID := 50,
(* Wybdr PDO (standard dla stowa stanu PDOl, wartos$ci rzeczywistejl, wartosci
rzeczywistej2, wartoséci rzeczywistej3) *)
PDO := 1,
(* Okres$lenie diugos$ci danych (standard dla PDOl réwne 8 *)
Length := 8,
(* Odbidr *)
Dir := 0);
END IF;

(* Odczyt stanu i wartosci rzeczywistych *)

PDOReceive (Enable := TRUE, Number := 2);
IF PDOReceive.New THEN
State := PDOReceive.Wordl;
Sollwertl := PDOReceive.Word2;
Sollwert2 := PDOReceive.Word3;
Sollwert3 := PDOReceive.Word4;
END IF
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3.3.2 Reduktor elektroniczny z funkcja latajacej pity

Dla reduktora elektronicznego (,synchronizacja katowa”) i podfunkcji latajgcej pity istnieja dwa bloki
funkcyjne, ktére umozliwiajg sterowanie tymi funkcjami. Ponadto nalezy ustawi¢ rézne parametry w

celu zapewnienia prawidtowego funkcjonowania obu

blokéw funkcyjnych w przetwornicy

czestotliwosci Master i Slave. Jest to pokazane w ponizszej tabeli na przyktadzie SK 540E.

Master FU Slave FU
Parametr [Ustawienie |Znaczenie Parametr | Ustawienie Znaczenie
P502[-01] |20 Czest. zadana wg rampy P509 10* CANopen Broadcast *
czest.
P502[-02] |15 Biez. poz. w Inc. High — P510[-01] (10 CANopen Broadcast
Word
P502[-03] |10 Biez. poz. w Inc. Low — P510[-02] (10 CANopen Broadcast
Word
P503 3 CANopen P505 0 0,0 Hz
P505 0 0,0 Hz P515[-02] |P515[-03]master | Adres Broadcast
P514 5 250 kbd (min. 100 kbd) P546[-01] (4 Dodawanie czestotliwosci
P515[-03] | P515[- Adres Broadcast Master P546[-02] |24 Zad. poz. Inc. High —
02]Slave Word
P546[-03] |23 Zad. poz. Inc. Low — Word
P600 1,2 Regulacja potozenia wt.
Tylko dla FB_Gearing
P553[-01] |21 Poz. zad. poz. Low Word
P553[-02] |22 Poz. zad. poz. High Word

* (P509) nie musi by¢ ustawiony na {10} ,CANopen Broadcast”. Master (P502 [-01]) musi by¢ jednak ustawiony
na {21} ,Czestotliwo$¢ biezagca bez poslizgu”.

(il Informacja

Potozenie rzeczywiste Master musi by¢ przekazywane w formacie ,Inkrementy” (Inc).

Potozenie rzeczywiste - format transmisiji
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3.3.21 Przeglad
Modut funkcyjny Objasnienie
FB_Gearing FB dla prostej funkcji reduktora
FB_FlyingSaw FB dla funkcji reduktora z funkcjg latajgcej
pity
3.3.2.2 FB_FlyingSaw
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS

SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS

Dostepnosc¢ X X X X X X

Funkcja latajgcej pity jest rozszerzeniem funkcji reduktora. Za pomocg tej funkcji jest mozliwa
doktadna synchronizacja pozycji z pracujgcym napedem. W przeciwienstwie do FB_Gearing
synchronizacja jest wzgledna, tzn. o$ Slave przemieszcza sie synchronicznie do pozycji Master
zajmowanej podczas uruchamiania ,latajgcej pity”. Proces synchronizacji pokazano na ponizszym
rysunku.

I:_:r-“.-? a H - @ 1 Pozycja inicjatora
] :  —— 2 | Punkt startowy Slave

: 3 Odlegtos$¢ inicjatora od pozycji startowej
przetwornicy czestotliwosci Slave

4 Przyspieszenie

5 Synchronizacja obu napedéw

i ; I:_I:" X Pozycja

@ 2) Y | Predkosé

Po uruchomieniu funkcji przetwornica czestotliwosci Slave przyspiesza do predkosci osi Master.
Rampe przyspieszenia okresla krzywa ACCELERATION. W przypadku matej predkosci rampa jest
bardziej ptaska, a w przypadku wysokich predkosci Master rampa jest bardziej stroma dla
przetwornicy czestotliwosci Slave. Droga rozpedzania jest podana w obrotach (1000 = 1,000 obr), gdy
parametr P553 jest zdefiniowany jako pozycja zadana. Jezeli w parametrze P553 zostanie uzyta
pozycja zadana INC, droga rozpedzania jest podana w inkrementach.

Jezeli inicjator zostanie ustawiony przed pozycja napedu Slave w odlegtosci zapisanej w
ACCELERATION, Slave zostanie doktadnie zsynchronizowany z pozycjg zadziatania napedu Master.

FB musi by¢ wigczony przez wejscie ENABLE. Funkcje mozna uruchomié¢ albo za pomocag wejscia
cyfrowego (P420[-xx] = 64, Uruchomienie latajgcej pity) albo za pomocg EXECUTE. Przetwornica
czestotliwosci przyspiesza wtedy do predkosci osi Master. Po osiggnieciu synchronizacji z osig Master
wyjscie DONE przetgcza sie na wartosé 1.

Wylgczenie funkcji reduktora nastepuje za pomocg wejscia STOP lub cyfrowej funkcji wejscia P420[-
xx] = 77, Zatrzymanie latajgcej pity, przetwornica czestotliwosci hamuje do 0 Hz i zatrzymuje sie. Za
pomocg wejscia HOME mozna dokona¢ ustawienia przetwornicy w pozycji absolutnej 0. Po
wykonaniu polecenia HOME lub STOP przyporzadkowane wyjscie jest aktywne. Funkcje reduktora
mozna ponownie uruchomi¢ przez ponowng aktywacje wejscia EXECUTE lub wejscia cyfrowego. Za
pomoca cyfrowej funkcji wejscia (P420[-xx] = 63, Wyigczenie synchronizacji) mozna zatrzymac
funkcje reduktora, a nastepnie dokona¢ przemieszczenia do pozycji absolutnej 0.
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Jezeli wykonanie funkcji zostanie przerwane przez funkcje MC_Stop, ABORT zostanie ustawione na
wartos¢ 1. W przypadku btedu ERROR przyjmuje wartos¢ 1, a ERRORID zostanie ustawione na kod
btedu. Wszystkie trzy wyjscia zostang resetowane, gdy ENABLE przefgczy sie na wartos¢ 0.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

ENABLE Aktywacja BOOL VALID Osmgmgto ’z'adana BOOL

czestotliwosc

EXECUTE Uruchom!enlei BOOL DONEHOME Zakonf;zor?’e gstawleme w
synchronizacji pozycji wyjsciowej

STOP Zatrzyma.nle ) BOOL DONESTOP Wykonane' polecenie
synchronizacji zatrzymania

HOME Przemleszczenle na BOOL ABORT Polecenie przerwane BOOL
pozycje 0

ACCELERATION Droga rozpedzania DINT ERROR Bfad w FB BOOL
(1 obr = 1.000)

ERRORID Kod btedu INT

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1000h FU nie jest uaktywniona

1200h Regulacja potozenia nie jest aktywowana
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3.3.2.3 FB_Gearing

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

Za pomocg modutu funkcyjnego FB_Gearing mozna zsynchronizowa¢ pozycje i predko$¢ obrotowag
przetwornicy czestotliwosci w stosunku do przetwornicy Master. Slave, ktory uzywa tej funkcji, zawsze
podaza za przemieszczeniami przetwornicy Master.

Synchronizacja odbywa sie w sposéb absolutny, tzn. pozycje Slave i Master sg zawsze takie same.

(il Informacja

Jezeli Slave przetgczy sie w tryb reduktora w innej pozycji niz Master, Slave przemiesci sie do pozycji Master z
maks. czestotliwoscia.

Jezeli jest zdefiniowane przetozenie, to po ponownym wigczeniu zostanie okreslona nowa pozycja.

Warto$¢ pozycji, do ktérej ma zostaé przeprowadzona synchronizacja, i predkosé obrotowa, muszag
zosta¢ przestane kanatem Broadcast. Funkcja jest aktywowana przez wejscie ENABLE, regulacja
potozenia i stopien koncowy muszg by¢ aktywne. Stopien koricowy mozna aktywowac¢ np. za pomoca
funkcji MC_Power. Gdy ENABLE zostanie ustawione na wartos¢ 0, przetwornica czestotliwo$ci
hamuje do 0 Hz i zatrzymuje sie. Przetwornica ponownie znajdzie sie w trybie regulacji potozenia.
W przypadku aktywacji MC_Stop przetwornica czestotliwosci opuszcza tryb reduktora, a wyjscie
ABORT zostanie ustawione na wartos¢ 1. W przypadku btedéw w FB ERROR przyjmuje wartos¢ 1, a
przyczyna btedu znajduje sic w ERRORID. Ustawiajgc ENABLE na wartos¢ 0, mozna zresetowac
ERROR, ERRORID i ABORT.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

ENABLE Synchronizacja aktywna BOOL VALID Funkcja reduktora jest aktywna BOOL

RELATIVE Tryb wzgledny (od V2.1) BOOL ABORT Polecenie przerwane BOOL
ERROR Btad w FB BOOL
ERRORID Kod btedu INT

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1000h FU nie jest uaktywniona

1200h Regulacja potozenia nie jest aktywowana

1201h Wartos¢ zadana PLC pozycja High nie jest sparametryzowana
1202h Wartos¢ zadana PLC pozycja Low nie jest sparametryzowana
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3.3.3 Motion Control

Biblioteka Motion Control Lib jest oparta na specyfikacji PLCopen ,Function blocks for motion control”.
Zawiera bloki funkcyjne do sterowania i przemieszczania przetwornicy czestotliwosci oraz zapewnia
dostep do jej parametréw. Aby bloki Motion funkcjonowaty, nalezy dokona¢ szereg ustawien w
parametrach urzgdzenia.

Blok funkcyjny Wymagane ustawienia

MC_MoveVelocity |« P350 = PLC aktywny

+ P351 = Gléwna warto$¢ zadana pochodzi z PLC

*  P553 [-xx] = Czestotliwo$¢ zadana

+ P600 = Regulacja potozenia (tryb pozycjonowania) jest wytgczona

MC_MoveAbsolute [+ P350 = PLC aktywny

+ P351 = Giéwna warto$¢ zadana pochodzi z PLC

MC_MoveRelative |, P600 = Regulacja potozenia (tryb pozycjonowania) jest wigczona

MC MoveAdditive |° W parametrze P553 [-xx] (wartosci zadane_PLC) pozycja zadana High Word musi by¢

sparametryzowana
MC_Home * W parametrze P553 [-xx] (wartosci zadane_PLC pozycja zadana Low Word musi by¢
sparametryzowana
* W parametrze P553 [-xx] (wartosci zadane_PLC) czestotliwo$¢ zadana musi by¢
sparametryzowana
MC_Power *  P350 = PLC aktywny
+ P351 = Stowo sterujgce pochodzi z PLC
MC_Reset
MC_Stop

(] Informacja

Wartosci zadane_PLC od 1 do 5 i stowo sterujgce PLC mozna réwniez opisa¢ za pomocg zmiennych
procesowych. W przypadku stosowania Motion Control FB w tabeli zmiennych nie powinny by¢ deklarowane
odpowiednie zmienne procesowe, poniewaz w przeciwnym wypadku wyjScia Motion Control FB zostang
nadpisane.

(il Informacja Detekcja zbocza sygnatu

Aby bloki funkcyjne mogty rozpoznac¢ zbocze sygnatu, konieczne jest dwukrotne wywotanie funkcji z réznymi
stanami na wejsciu.
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Blok funkcyjny

Objasnienie

MC_ReadParameter

Dostep do odczytu parametrow urzadzenia

MC_WriteParameter

Dostep do zapisu parametréw urzgdzenia

MC_MoveVelocity

Polecenie przemieszczenia w trybie predkosci obrotowej

MC_MoveAbsolute

Polecenie przemieszczenia z absolutng specyfikacjg pozyciji

MC_MoveRelative

Polecenie przemieszczenia ze wzgledng specyfikacjg pozyciji

MC_MoveAdditive

Polecenie przemieszczenia z addytywng specyfikacjg pozyciji

MC_Home

Uruchomienie ustawienia do pozycji wyj$ciowej

MC_Power

Wigczanie/wytaczanie napiecia silnika

MC_ReadStatus

Stan urzadzenia

MC_ReadActualPos

Odczyt aktualnej pozyciji

MC_Reset Reset btedu w urzgdzeniu
MC_Stop Zatrzymanie wszystkich aktywnych polecen przemieszczenia
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3.3.3.1 MC_Control
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

FB stuzy do sterowania FU i pozwala wykorzystywa¢ stowo sterujgce FU w bardziej szczegdtowy

sposéb niz MC_Power.

QUICKSTOP, patrz ponizsza tabela.

FU jest sterowana przez wejscia ENABLE, DISABLEVOLTAGE i

Modut wejsé

Zachowanie przetwornicy czestotliwosci

ENABLE |QUICKSTOP |(DISABLEVOLTAGE

High Low Low Wiaczenie przetwornicy czestotliwosci

Low Low Low Przetwornica czestotliwosci hamuje do 0 Hz (P103), a
nastepnie odtgcza napiecie silnika.

X X High Przetwornica czestotliwosci natychmiast odtgcza sie od
zasilania, silnik zatrzymuje sie bez hamowania.

X High Low Przetwornica czestotliwosci wykonuje szybkie zatrzymanie
(P426), a nastepnie odigcza napiecie silnika.

Za pomocg wejscia PARASET mozna ustawi¢ aktywny zestaw parametréw.

Gdy wyjscie STATUS = 1, FU jest wigczona, a do silnika jest doprowadzany prad.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Aktywacja BOOL STATUS Doprowadzanie pradu do silnika |BOOL
DISABLEVOLTAGE Odtgczenie napiecia |BOOL ERROR Btad w FB BOOL
QUICKSTOP Szybkie zatrzymanie |BOOL ERRORID Kod btedu INT
PARASET Aktywny z,estaw BYTE

parametrow

Zakres wartosci: 0 - 3
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1001h Funkcja zatrzymania jest aktywna
1300h FU znajduje sie w nieoczekiwanym stanie
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Przyklad w ST:

(* Aktywowa¢ urzadzenie za pomoca Dig3*)
Control.Enable := 5 State digital input.2;
(* Zestawy parametrédw sa definiowane przez Digl i Dig2. *)
Control.ParaSet := INT TO BYTE( 5 State digital input and 2#11);
Control;
(* Czy urzadzenie jest aktywowane? *)
if Control.Status then
(* Czy ma nastapié¢ przesuw do innej pozycji? *)
if SaveBit3 <> 5 State digital input.3 then
SaveBit3 := 5 State digital input.3;
if SaveBit3 then

Move.Position := 500000;
else
Move.Position := 0;
end if;
Move (Execute := False);
end_if;
end_if;

(* Przesuw do pozycji, gdy urzadzenie jest aktywne. *)

Move (Execute := Control.Status);

42
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3.3.3.2 MC_Control_MS
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X

FB stuzy do sterowania starterem (MS).

Modut wejsé

Zachowanie przetwornicy
czestotliwosci

ENABLE_RIGHT |ENABLE_LEFT | QUICKSTOP |DISABLEVOLTAGE

High Low Low Low Wigczenie MS, obroty w prawo

Low High Low Low Wigczenie MS, obroty w lewo

High High Low Low Wytaczenie MES

Low Low Low Low MS hamuje do 0 Hz (P103), a
nastepnie odtgcza napiecie silnika

X X X High MS natychmiast odigcza sie od
zasilania, silnik zatrzymuje sie bez
hamowania

X X High Low MS wykonuje szybkie zatrzymanie
(P426), a nastepnie odigcza
napiecie silnika

(X = poziom na wejsciu nie jest istotny)

Gdy wyjscie STATUS = 1, MS jest wigczony, a do silnika jest doprowadzany prad.

Jezeli OPENBRAKE jest ustawione na wartos¢ 1, hamulec zostaje zwolniony.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE_RIGHT Obroty prawe BOOL |graTus |DoProwadzanie pradu do silnika | BOOL
ENABLE_LEFT  |OProylewe BOOL |ppror  |Bfad wFB BOOL
DISABLEVOLTAGE Odtgczenie napiecia | BOOL ERRORID Kod btedu INT
QUICKSTOP Szybkie zatrzymanie [BOOL

OPENBRAKE Zwolnienie hamulca |BOOL

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1001h Funkcja zatrzymania jest aktywna

1300h MS znajduje sie w nieoczekiwanym stanie
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3.3.3.3 MC_Home

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X

Powoduje uruchomienie przez przetwornice czestotliwosci przesuwu do punktu referencyjnego, gdy
EXECUTE zmienia warto$¢ z 0 na 1 (zbocze). Przetwornica czestotliwosci przemieszcza sie z
czestotliwoscig zadang wprowadzong w VELOCITY. Gdy wejscie z sygnatem referencyjnym pozycji
(P420 [-xx] = punkt referencyjny) bedzie aktywne, nastgpi zmiana kierunku obrotu. W przypadku
zbocza opadajgcego sygnatu referencyjnego pozycji jest przejmowana warto$¢ zapisana w
POSITION. Nastepnie przetwornica czestotliwosci hamuje do 0 Hz, sygnat DONE zostanie ustawiony
na wartos¢ 1. Podczas catego przesuwu HOME wyjscie BUSY jest aktywne. Gdy wejscie Mode jest
ustawione na wartos¢ True, urzgdzenie po ustawieniu w pozycji wyjsciowej zatrzymuje sie w Srodku
inicjatora. Nie mozna stosowac¢ wejscia Position.

Do =zatrzymania procesu (np. przez inny modut funkcyjny MC) jest wykorzystywany
COMMANDABORTED.

W przypadku btedu ERROR przyjmuje wartos¢ 1. DONE w tym przypadku wynosi 0. ERRORID
zawiera odpowiedni kod btedu.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Aktywacja BOOL DONE Osiagnieto pozycje zadang BOOL

POSITION Pozycja zadana DINT COMMAND Polecenie przerwane BOOL
-ABORTED

VELOCITY Czestotliwos¢ zadana INT ERROR Biad w FB BOOL

MODE Tryb (od V2.1) BOOL ERRORID Kod btedu INT
BUSY ;Jkstt;v\\//vri]eenie w pozycji wyjsciowej BOOL

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1000h FU nie jest uaktywniona

1200h Regulacja potozenia nie jest aktywowana

1201h Nie wprowadzono pozycji High w wartosciach zadanych PLC (P553)

1202h Nie wprowadzono pozycji Low w wartosciach zadanych PLC (P553)

1D00h Enkodery absolutne nie sg obstugiwane
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3.3.3.4 MC_Home (SK 5xxP)

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS

Dostepnosc¢ X

Powoduje uruchomienie przez przetwornice czestotliwosci przesuwu do punktu referencyjnego, gdy
EXECUTE zmienia wartos¢ z 0 na 1 (zbocze). Przetwornica czestotliwosci przemieszcza sie z
czestotliwoscig zadang wprowadzong w VELOCITY. Gdy wejscie z sygnatem referencyjnym pozycji
(P420 [-xx] = punkt referencyjny) bedzie aktywne, nastgpi zmiana kierunku obrotu. W przypadku
zbocza opadajgcego sygnatu referencyjnego pozycji jest przejmowana warto$¢ zapisana w
POSITION. Nastepnie przetwornica czestotliwosci hamuje do 0 Hz, sygnat DONE zostanie ustawiony
na wartos¢ 1. Podczas catego przesuwu HOME wyjscie BUSY jest aktywne.

Do =zatrzymania procesu (np. przez inny modut funkcyjny MC) jest wykorzystywany
COMMANDABORTED.

W przypadku btedu ERROR przyjmuje wartos¢ 1. DONE w tym przypadku wynosi 0. ERRORID
zawiera odpowiedni kod btedu.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Aktywacja BOOL DONE Osiagnieto pozycje zadang BOOL

POSITION Pozycja zadana DINT COMMAND Polecenie przerwane BOOL
-ABORTED

VELOCITY Czestotliwos¢ zadana INT ERROR Bifad w FB BOOL

MODE patrz nizej BYTE ERRORID Kod btedu INT
BUSY Przesuw Home aktywny BOOL

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1000h FI nie jest uaktywniona

1200h Regulacja potozenia nie jest aktywowana

1201h Nie wprowadzono pozycji High w wartosciach zadanych PLC (P553)

1202h Nie wprowadzono pozycji Low w warto$ciach zadanych PLC (P553)

1D00h Enkodery absolutne nie sg obstugiwane

1D01h Przekroczenie lub nieosiggniecie zakresu wartosci wejscia ,Mode” (P623)
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Mode

Wartos¢ Objasnienie

1..14 Metoda punktéw referencyjnych, patrz P623

15

Po osiaggnieciu wytgcznika punktu referencyjnego naped dokonuje nawrotu. Podczas
opuszczania wylgcznika punktu referencyjnego (zbocze opadajgce) wartos$¢ pozycji zostanie
przejeta jako punkt referencyjny.

Punkt referencyjny zwykle znajduje sie po stronie wytgcznika punktu referencyjnego, na ktérej
zostat rozpoczety przesuw do punktu referencyjnego.

Uwaga: W przypadku ,przejechania” wytgcznika punktu referencyjnego (zbyt waski
wytacznik, zbyt duza predkos¢) podczas opuszczania wytgcznika punktu referencyjnego
(zbocze opadajgce) warto$¢ pozycji zostanie przejeta jako punkt referencyjny. Punkt
referencyjny nie znajduje sie zatem po stronie wytgcznika punktu referencyjnego, na ktérej
zostat rozpoczety przesuw do punktu referencyjnego.

(P623 = [15] metoda Nord 1)

16

Jak 15, ale przejechanie wylgcznika punktu referencyjnego nie prowadzi do przejecia
wartosci pozycji jako punktu referencyjnego. Dopiero po zakohczeniu nawrotu zbocze
opadajace prowadzi do przejecia wartosci pozycji jako punktu referencyjnego.

Punkt referencyjny znajduje sie zatem na pewno po stronie wytgcznika punktu
referencyjnego, na ktoérej zostat rozpoczety przesuw do punktu referencyjnego.

(P623 = [16] metoda Nord 2)

17

W przypadku przejechania wytacznika punktu referencyjnego podczas przesuwu do punktu
referencyjnego (zbocze narastajgce = zbocze opadajgce) naped przejmuje wartosc
srodkowg obu pozycji i ustawia jg jako punkt referencyjny. Naped dokonuje nawrotu i
zatrzymuje sie w okreslonym w ten sposdb punkcie referencyjnym.

(P623 =[17] metoda Nord 3)

18..34

Metoda punktéw referencyjnych, patrz P623

46
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3.3.3.5 MC_MoveAbsolute

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

Zapisuje wartos¢ zadang pozycji i predkosci w przetwornicy czestotliwosci, gdy EXECUTE zmienia
wartos¢ z 0 na 1 (zbocze). Czestotliwos¢ zadana VELOCITY jest przekazywana zgodnie ze
skalowaniem wprowadzonym w MC_MoveVelocity.

POSITION:
MODE = False:

Pozycja zadana wynika z wartosci przekazanej do POSITION.
MODE = True:

Warto$¢ przekazana do POSITION odpowiada indeksowi z parametru P613 zwiekszonemu o 1.
Pozycja zapisana w indeksie parametru odpowiada pozycji zadane;.

Przykfad:

Mode = True; Position = 12

FB przemieszcza sie do pozycji podanej w aktualnym zestawie parametréw P613[-13].

Gdy przetwornica osiggnie pozycje zadang, DONE zostanie ustawione na wartos¢ 1. Wartos¢ DONE
zostanie skasowana przez zresetowanie EXECUTE. Jezeli wartos¢ EXECUTE zostanie skasowana
przed osiggnieciem pozycji docelowej, DONE zostanie ustawione na wartos¢ 1 dla jednego cyklu.
Podczas przemieszczania do pozycji zadanej BUSY jest aktywne. Do zatrzymania procesu (np. przez
inny modut funkcyjny MC) jest wykorzystywany COMMANDABORTED. W przypadku btedu ERROR
przyjmuje warto$¢ 1, a ERRORID zostanie ustawione na odpowiedni kod btedu. DONE w tym
przypadku wynosi 0. Podanie zbocza opadajacego na wejscie EXECUTE powoduje zresetowanie
wszystkich wyjs¢ do wartosci 0.
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
EXECUTE Aktywacja BOOL DONE Osiagnieto pozycje zadang BOOL
POSITION Pozycja zadana DINT BUSY Po.zyq.a zadana nie zostata BOOL
osiggnieta
VELOCITY Czestotliwos$¢ zadana INT COMMAND Polecenie przerwane BOOL
-ABORTED
MODE Tryb zrgd’ra pozycji BOOL ERROR Btad w FB BOOL
zadanej
ERRORID Kod btedu INT
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
0x1000 FU nie jest uaktywniona
0x1200 Regulacja potozenia nie jest aktywowana
0x1201 Nie wprowadzono pozycji High w wartosciach zadanych PLC (P553)
0x1202 Nie wprowadzono pozycji Low w warto$ciach zadanych PLC (P553)
Przyklad w ST:
(* Urzadzenie zostanie aktywowane, gdy DIGl = TRUE ¥*)
Power (Enable := 5 State digital input.0);

IF Power.Status THEN
(* Urzadzenie jest aktywowane i przemieszcza sie do pozycji 20000 z 50% maks.
czestotliwosci.

Do tej czynnos$ci silnik wymaga enkodera, a regulacja poiozenia musi by¢ aktywna. *)

MoveAbs (Execute := 5 State digital input.l, Velocity := 16#2000, Position :=

END IF

20000) ;
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DRIVESYSTEMS 3PLC
3.3.3.6 MC_MoveAdditive
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

Odpowiada we wszystkich punktach MC_MoveAbsolute z wyjagtkiem wejscia DISTANCE. Pozycja
zadana wynika z dodania aktualnej pozycji zadanej i wartosci przekazanej przez DISTANCE.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Aktywacja BOOL DONE Osiagnieto pozycje zadang BOOL

DISTANCE Pozycja zadana DINT COMMAND Polecenie przerwane BOOL
-ABORTED

VELOCITY Czestotliwos¢ zadana INT ERROR Bfad w FB BOOL

MODE I;{jt;rz;;?d’fa pozyciji BOOL ERRORID Kod btedu INT
BUSY E;?;:,ae tzaadana nie zostata BOOL

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1000h FU nie jest uaktywniona

1200h Regulacja potozenia nie jest aktywowana

1201h Nie wprowadzono pozycji High w wartosciach zadanych PLC (P553)

1202h Nie wprowadzono pozycji Low w warto$ciach zadanych PLC (P553)
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3.3.3.7 MC_MoveRelative
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

Odpowiada we wszystkich punktach MC_MoveAbsolute z wyjagtkiem wejscia DISTANCE. Pozycja
zadana wynika z dodania aktualnej pozycji rzeczywistej i warto$ci przekazanej przez DISTANCE.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Aktywacja BOOL DONE Osiagnieto pozycje zadang BOOL

DISTANCE Pozycja zadana DINT COMMAND Polecenie przerwane BOOL
-ABORTED

VELOCITY Czestotliwos¢ zadana INT ERROR Bfad w FB BOOL

MODE I;{jbarz;;?d’ra pozycji BOOL ERRORID Kod btedu INT
BUSY E;;);cr::;tzaadana nie zostata BOOL

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1000h FU nie jest uaktywniona

1200h Regulacja potozenia nie jest aktywowana

1201h Nie wprowadzono pozycji High w wartosciach zadanych PLC (P553)

1202h Nie wprowadzono pozycji Low w warto$ciach zadanych PLC (P553)
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3.3.3.8 MC_MoveVelocity
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

Dokonuje ustawienia czestotliwosci zadanej dla przetwornicy czestotliwosci, gdy EXECUTE zmienia
wartos¢ z 0 na 1 (zbocze). Gdy przetwornica czestotliwosci osiggnie czestotliwosé zadang,
INVELOCITY zostanie ustawione na wartos¢ 1. Gdy FU przyspiesza do czestotliwosci zadanej,
wyjscie BUSY jest aktywne. Jezeli EXECUTE zostalo juz ustawione na wartos¢ 0, INVELOCITY
zostanie ustawione na wartos¢ 1 dla jednego cyklu. Do zatrzymania procesu (np. przez inny modut
funkcyjny MC) jest wykorzystywany COMMANDABORTED.

Podanie zbocza opadajgcego na wejscie EXECUTE powoduje zresetowanie wszystkich wyjs¢ do

wartosci 0.

Warto$¢ VELOCITY jest skalowana zgodnie z nastepujgcg formuta:
VELOCITY = (czestotliwos¢ zadana (Hz) x 0x4000) / P105

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
EXECUTE Aktywacja BOOL INVELOCITY Osiggnieto zadang czestotliwos¢ | BOOL
VELOCITY Czestotliwos¢ zadana INT BUSY pzestotliwgéc’; z.adana nie zostata | BOOL
jeszcze osiggnieta
COMMAND- Polecenie przerwane BOOL
ABORTED
ERROR Btad w FB BOOL
ERRORID Kod btedu INT
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1000h FU nie jest uaktywniona
1100h FU nie znajduje sie w trybie predkosci obrotowej (regulacja potozenia aktywna)
1101h Czestotliwo$¢ zadana nie jest sparametryzowana (P553)
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Przyktad AWL.:

CAL Power
CAL Move

LD TRUE
ST Power.Enable

(* Ustawi¢ 20 Hz (maks. 50 Hz) *)
LD DINT#20

MUL 16#4000

DIV 50

DINT TO_ INT
ST Move.Velocity

LD Power.Status
ST Move.Execute

Przyklad w ST:
(* Urzadzenie gotowe do pracy, gdy jest ustawione DIGl *)
Power (Enable := 5 State digital input.0);

IF Power.Status THEN
(* Aktywowa¢ urzadzenie z 50% maks. czestotliwos$ci, gdy jest ustawione DIG2 *)
MoveVelocity (Execute := 5 State digital input.l, Velocity := 16#2000);

END IF
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3.3.3.9 MC_Power

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Za pomoca tej funkcji mozna wigczy¢ lub wytgczy¢ stopien koncowy urzadzenia. Jezeli wejscie
ENABLE zostanie ustawione na warto$¢ 1, nastepuje aktywacja stopnia koncowego. Ma to miejsce w
przypadku, gdy urzadzenie znajduje sie w stanie ,Blokada wigczenia” lub ,Gotowe do wigczenia”.
Jezeli urzgdzenie znajduje sie w stanie ,Usterka” lub ,Aktywna reakcja na usterke”, nalezy najpierw
usung¢ usterke i potwierdzi¢. Dopiero wtedy moze nastgpi¢ aktywacja za posrednictwem tego bloku.
Jezeli urzadzenie znajduje sie w stanie ,Niegotowe do wigczenia”, wigczenie nie jest mozliwe. We
wszystkich przypadkach FB przechodzi w stan usterki, a ENABLE musi by¢ ustawione na wartos¢ 0,
aby potwierdzi¢ btad.

Jezeli wejscie ENABLE zostanie ustawione na warto$¢ 0, nastepuje wytgczenie urzadzenia. Jezeli
odbywa sie to przy pracujgcym silniku, zostanie on najpierw zatrzymany do 0 Hz za pomocg rampy
ustawionej w parametrze P103.

Wyjscie STATUS ma wartos¢ 1, gdy stopien koncowy urzadzenia jest wtgczony, w przeciwnym
wypadku ma warto$¢ 0.

ERROR i ERRORID zostang zresetowane, gdy ENABLE przetaczy sie na wartos¢ 0.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

ENABLE Aktywacja BOOL STATUS Doprowadzanie pradu do silnika BOOL
ERROR Btad w FB BOOL
ERRORID Kod btedu INT

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1001h Funkcja zatrzymania jest aktywna

1300h Urzadzenie nie znajduje sie w stanie ,Gotowe do wigczenia” lub ,Blokada wigczenia”
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Przyktad w AWL.:

CAL Power
CAL Move

LD TRUE
ST Power.Enable

(* Ustawi¢ 20 Hz (maks. 50 Hz) *)
LD DINT#20

MUL 16#4000

DIV 50

DINT TO_ INT
ST Move.Velocity

LD Power.Status
ST Move.Execute

Przyklad w ST:
(* Aktywowaé Power Block *)
Power (Enable := TRUE);

IF Power.Status THEN
(* Urzadzenie jest gotowe do wigczenia *)

END IF
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3.3.3.10 MC_ReadActualPos
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

Dostarcza w sposob cigglty aktualng pozycje rzeczywistg przetwornicy czestotliwosci, gdy ENABLE
jest ustawione na wartos¢ 1. Gdy na wyjsciu wystepuje prawidtowa pozycja rzeczywista, VALID
zostanie ustawione na wartos¢ ,prawidiowy”. W przypadku btedu ERROR przyjmuje wartos¢ 1, VALID
w tym przypadku wynosi O.

Skalowanie pozyciji: 1 obrét silnika = 1000

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Aktywacja BOOL VALID Wyjscie jest prawidtowe BOOL
ERROR Btad w FB BOOL
POSITION Aktualna pozycja rzeczywista FU DINT
Przyklad w ST:
ReadActualPos (Enable := TRUE);
IF ReadActualPos.Valid THEN
Pos := ReadActualPos.Position;
END IF
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3.3.3.11 MC_ReadParameter

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Odczytuje cyklicznie parametr z urzgdzenia, gdy ENABLE jest ustawione na warto$s¢ 1. Odczytany
parametr zostanie zapisany w Value i obowigzuje, gdy DONE jest ustawione na wartos¢ 1. Podczas
operacji odczytu wyjscie BUSY jest ustawione na wartos¢ 1. Jezeli ENABLE pozostanie ustawione na
wartosci 1, parametr jest odczytywany cyklicznie. W kazdej chwili mozna zmieni¢ numer parametru i
indeks przy aktywnym ENABLE. Jednak trudno okresli¢, kiedy zostata odczytana nowa wartosc¢,
poniewaz sygnat DONE przez caly czas jest rowny 1. W takim przypadku zaleca sie ustawienie
sygnatu ENABLE na wartos¢ 0 dla jednego cyklu, poniewaz sygnat DONE zostanie wtedy
zresetowany. Indeks parametru wynika z indeksu w dokumentacji minus 1. Np. P700 indeks 3
(,Przyczyna blokady wiaczenia”) jest sprawdzany za pomoca indeksu parametru 2. W przypadku
btedu ERROR przyjmuje warto$¢ 1. DONE w tym przypadku wynosi 0, ERRORID zawiera kod btedu.
Jezeli sygnat ENABLE jest ustawiony na warto§¢ 0, zostang skasowane wszystkie sygnaty i
ERRORID.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Aktywacja BOOL DONE Value jest prawidtowy BOOL
PARAMETERN Numer parametru INT ERROR Operacja odczytu nie powiodta sie | BOOL
UMBER
PARAMETERI Indeks parametru INT BUSY Proces nie jest zakohczony BOOL
NDEX
ERRORID Kod btedu INT
VALUE Odczytany parametr DINT

ERRORID Objasnienie
0 Niedopuszczalny numer parametru
3 Nieprawidtowy indeks parametru
4 Brak matrycy
201 Nieprawidtowy element zadania w ostatnio otrzymanym zadaniu
202 Nie mozna odwzorowa¢ wewnetrznego identyfikatora odpowiedzi
Przyktad w ST:

(* Modut Motion FB_ ReadParameter ¥*)

ReadParam(Enable := TRUE, Parameternumber := 102, ParameterIndex := 0);

IF ReadParam.Done THEN

Value := ReadParam.Value;
ReadParam (Enable := FALSE);
END IF
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3.3.3.12 MC_ReadStatus
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Odczytuje stan urzadzenia. Status maszyny jest oparty na specyfikacji PLCopen ,Function blocks for
motion control”. Dopoki ENABLE jest ustawione na wartos¢ 1, jest odczytywany stan.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Aktywacja BOOL VALID Wyjscie jest prawidtowe BOOL
ERROR Bfad w FB BOOL
ERRORSTOP Bfad w urzadzeniu BOOL
DISABLED stoplen koncowy urzadzenia BOOL
jest wytgczony
STOPPING Polecenie zatrzymania jest BOOL
aktywne
DISCRETEMO Aktyw'nyjeden'z trzech FB BOOL
TION pozycjonowania
CONTINUOUS MC_Velocity jest aktywny BOOL
MOTION
HOMING MC_Home jest aktywny BOOL
STANDSTILL Urzadzenie nie pos!ada BOOL
aktywnego polecenia
przemieszczenia. Predkosé
obrotowa wynosi 0 obr/min i
stopien koncowy jest wtgczony.
Przyktad w ST:
ReadStatus (Enable := TRUE);
IF ReadStatus.Valid THEN
fError := ReadStatus.ErrorStop;
fDisable := ReadStatus.Disabled;
fStopping := ReadStatus.Stopping;
fInMotion := ReadStatus.DiscreteMotion;
fInVelocity := ReadStatus.ContinuousMotion;
fInHome := ReadStatus.Homing;
fStandStill := ReadStatus.StandStill;
end if
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3.3.3.13 MC_Reset
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Resetowanie btedu w urzadzeniu (potwierdzenie usterki), przy podaniu zbocza narastajgcego na
wejscie EXECUTE. W przypadku btedu ERROR zostanie ustawione na wartos¢ 1, a przyczyna btedu
wprowadzona do ERRORID. Podanie zbocza opadajgcego na wejscie EXECUTE powoduje
zresetowanie wszystkich btedow.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Start BOOL DONE Zresetowany btad urzgdzenia BOOL
ERROR Btad w FB BOOL
ERRORID Kod btedu INT
BUSY ::t);vjrs] yresetowania jest jeszcze BOOL

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1001h Funkcja zatrzymania jest aktywna

1700h Nie mozna wykona¢ resetu btedu, przyczyna btedu nie jest jeszcze usunieta

Przyktad w ST:

Reset (Execute

:= TRUE) ;

IF Reset.Done THEN
(* Btad zostal zresetowany *)

Reset (Execute

:= FALSE);

ELSIF Reset.Error THEN

(* Nie mozna wykona¢ resetu biedu,
Reset (Execute

END IF

:= FALSE) ;

przyczyna bledu nie jest jeszcze usunieta *)
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3.3.3.14 MC_Stop
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X

W przypadku zbocza narastajgcego (0 na 1) urzadzenie zostanie ustawione w stan STANDINGSTILL.
Wszystkie aktywne funkcje Motion zostang przerwane. Urzadzenie hamuje do 0 Hz i wylgcza stopien
koncowy. Dopodki polecenie zatrzymania jest aktywne (EXECUTE = 1), wszystkie inne Motion FB sg
zablokowane. Wyjscie BUSY staje sie aktywne po podaniu zbocza narastajgcego na wejscie
EXECUTE i pozostaje takie, dopoki na wejscie EXECUTE nie zostanie podane zbocze opadajgce.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Start BOOL DONE Polecenie jest wykonane BOOL
BUSY Polecenie jest aktywne BOOL
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3.3.3.15 MC_WriteParameter_16 / MC_WriteParameter_32
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Zapisuje parametr 16/32 bity w urzadzeniu, gdy EXECUTE zmienia warto§¢ z 0 na 1 (zbocze).
Parametr zostat zapisany, gdy DONE jest ustawione na wartos¢ 1. Podczas operacji odczytu wyjscie
BUSY jest ustawione na warto$¢ 1. W przypadku btedu ERROR zostanie ustawione na warto$¢ 1, a
ERRORID na kod btedu. Sygnaty DONE, ERROR, ERRORID zachowujg swoje wartosci, dopoki
EXECUTE ponownie nie zmieni wartosci na 0. W przypadku zmiany wartosci sygnatu EXECUTE na 0
proces zapisu nie zostanie przerwany. Tylko sygnat DONE zachowuje swojg wartos¢ tylko na 1 cykl

PLC.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

EXECUTE Aktywacja BOOL DONE Value jest prawidtowy BOOL

PARAMETERN Numer parametru INT BUSY Operacja zapisu jest aktywna BOOL

UMBER

PARAMETERI Indeks parametru INT ERROR Operacja odczytu nie powiodta sie | BOOL

NDEX

VALUE Zapisywana wartos¢ INT ERRORID Kod btedu INT
Zapisanie wartosci tylko | BOOL

RAMONLY w pamieci RAM (od
wersji V2.1)

ERRORID Objasnienie

0 Niedopuszczalny numer parametru

1 Nie mozna zmieni¢ warto$ci parametru

2 Przekroczona dolna i gérna warto$¢ graniczna parametru

3 Nieprawidtowy indeks parametru

4 Brak matrycy

5 Niedopuszczalny typ danych

6 Tylko reset (mozna zapisac tylko 0)

7 Nie mozna zmieni¢ elementu opisujgcego

201 Nieprawidtowy element zadania w ostatnio otrzymanym zadaniu

202 Nie mozna odwzorowa¢ wewnetrznego identyfikatora odpowiedzi

Przyklad w ST:

WriteParaml6 (Execute

:= TRUE,

IF WriteParaml6.Done THEN

WriteParaml6 (Execute

END IF,;

:= FALSE) ;

ParameterNumber

= 102,

ParameterIndex

:= 0, Value := 300);
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3.3.4 Standard
3.3.4.1 Licznik odliczajgcy w dét CTD
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Podanie zbocza narastajgcego na wejscie CD powoduje zmniejszenie wartosci licznika bloku
funkcyjnego CV o jeden, dopoki wartos¢ CV jest wieksza od -32 768. Gdy wartos¢ CV jest mniejsza
lub réwna 0, wyjscie Q zachowuje wartos¢ TRUE. Za pomocg LD mozna ustawi¢ licznik CV na
warto$¢ zapisang w PV.

—

VAR_INPUT

VAR_OUTPUT

Wejscie

Objasnienie

Typ

Wyjscie

Objasnienie

Typ

CD

Wejscie licznika

BOOL

Q

TRUE, gdy CV <= 0

BOOL

LD

tadowanie wartosci poczatkowej

BOOL

cv

Aktualny stan licznika

INT

PV

Warto$¢ poczatkowa

INT

Przyktad w AWL:

LD VarBOOL1
ST CTDInst.CD
LD VarBOOL2
ST CTDInst.LD
LD VarINT1
ST CTDInst.PV

CAL CTDInst
LD CTDInst.Q
ST VarBOOL3
LD CTDInst.CV
ST VarINT2

Przyklad w ST:

CTDInst (CD :=

VarBOOL3
VarINT2

VarBOOL1
:= CTDInst.Q;

:= CTDInst.CV;

, LD :=

VarBOOL2, PV

:= VarINT1) ;
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3.3.4.2 Licznik odliczajacy do géry CTU
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Podanie zbocza narastajgcego na wejscie CU powoduje zwiekszenie wartosci licznika bloku
funkcyjnego CV o jeden. CV moze zlicza¢ do wartosci 32767. Gdy wartos¢ CV jest wieksza lub réwna
PV, wyjscie Q zachowuje wartos¢ TRUE. Za pomocg R mozna zresetowac licznik CV do wartosci

Zero.
co JLILILILILI I —
S S S 1

l. |

VAR_INPUT

VAR_OUTPUT

Wejscie |Objasnienie Typ Wyjscie

Objasnienie

Typ

cu Wejscie licznika

BOOL |Q

TRUE, gdy CV >= 0

BOOL

Reset stanu licznika

R BOOL (CV

Aktualny stan licznika

INT

Wartos$¢ poczatkowa

PV INT

Przyktad w AWL.:

LD
ST
LD
ST

VarBOOL1
CTUInst.CU
VarBOOL2
CTUInst.R
LD VarINT1

ST CTUInst.PV
CAL CTUInst (CU :
LD CTUInst.Q
ST VarBOOL3
LD CTUInst.CV
ST VarINT2

VarBOOLl, R := VarBOOL2, PV

Przyktad w ST:

CTUInst (CU
VarBOOL3
VarINT2 :

:= VarBOOL1,
:= CTUInst.Q;
CTUInst.CV;

R := VarBOOL2, PV := VarINT1l);

VarINT1)
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3.3.4.3 Licznik odliczajacy do géry i w dét CTUD

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Podanie zbocza narastajgcego na wejscie CU powoduje zwiekszenie wartosci licznika CV o jeden,
dopoki wartosé CV jest mniejsza od 32767. Podanie zbocza narastajgcego na wejscie CD powoduje
zmniejszenie wartosci licznika CV o jeden, dopoki wartos¢ CV jest wieksza od -32 768. Za pomocg R
mozna zresetowac licznik CV do wartosci zero. Za pomocg LD mozna skopiowa¢ warto$¢ zapisang w
PV do CV.

R ma pierwszenstwo wzgledem LD, CU i CV. PV mozna zmieni¢ w kazdej chwili, QU zawsze odnosi
sie do aktualnie ustawionej wartosci.

cw MM L M

o ML M .
LD |_|

R M
PV i L

I —

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie |Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
cu Odliczanie do géry BOOL Qu TRUE, gdy CV >= PV BOOL
cD Odliczanie w dot BOOL QD TRUE, gdy CV <=0 BOOL
R Reset stanu licznika BOOL cV Aktualny stan licznika INT
LD tadowanie wartosci poczatkowej BOOL

PV Wartos¢ poczatkowa INT
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Przyktad w AWL.:

LD
ST
LD
ST
LD
ST
LD
ST

VarBOOL1
CTUDInst.CU
VarBOOL3
CTUDInst.R
VarBool4
CTUDInst.LD
VarINT1
CTUInst.PV

CAL CTUDInst

LD
ST
LD
ST
LD
ST

CTUDInst.QU
VarBOOLS
CTUDInst.QD
VarBOOLS
CTUInst.CV
VarINT2

Przyktad w ST:

CTUDInst (CU:=VarBOOLl, R:=VarBOOL3,
VarBOOL5 := CTUDInst.QU;
VarBOOL5 := CTUDInst.QD;
VarINT2 := CTUDInst.CV;

LD:=VarBOOL4,

PV:=VarINT1) ;
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3.344 R _TRIGiF_TRIG
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Obie funkcje stuzg do detekcji zbocza. Jezeli na CLK zostanie wykryte zbocze, Q przyjmuje warto$é
TRUE do nastepnego wywofania funkcji, a nastepnie ponownie wartos¢ FALSE. Tylko po podaniu

nowego zbocza Q moze ponownie przyja¢ wartos¢ TRUE dla jednego cyklu.

*+ R_TRIG = zbocze narastajgce
* F_TRIG = zbocze opadajgce

CLK . :

Qr_TrRIG —

QF_TH|G = a a n . " " = a a

Wywolania funkgcji

VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie |Objasnienie Typ Wyijscie Objasnienie Typ
CLK Ustawienie BOOL |Q Wyjscie BOOL
Przyktad w AWL.:

LD VarBOOL1

ST RTRIGInst.CLK
CAL RTRIGInst

LD RTRIGInst.Q
ST VarBOOL2

Przyklad w ST:
RTRIGInst (CLK:= VarBOOL1) ;
VarBOOL2 := RTRIGInst.Q;

(il Informacja

Wyjscie funkcji zmienia sie tylko wtedy, gdy funkcja zostanie wywotana. Z tego powodu wskazane jest ciagte
wywotywanie detekcji zbocza za pomocg cyklu PLC.
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3.3.4.5 RS Flip Flop
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Funkcja bistabilna, wyjscie Q1 jest ustawiane przez S i ponownie kasowane przez R1. Jezeli R1i S

réwnoczesnie przyjmujg wartos¢ TRUE, R1 posiada priorytet.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie |Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

s Ustawienie BOOL Q1 Wyjscie BOOL
R1 Reset BOOL

Przyktad w AWL.:

LD VarBOOL1
ST RSInst.S
LD VarBOOL2
ST RSInst.R1
CAL RSInst

LD RSInst.Ql
ST VarBOOL3

Przyklad w ST:
RSInst (S:= VarBOOLl , R1:=VarBOOL2);
VarBOOL3 := RSInst.Ql;
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3.3.4.6 SR Flip Flop
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Funkcja bistabilna, wyjscie Q1 jest ustawiane przez S1 i ponownie kasowane przez R. JezeliR1i S

réwnoczesnie przyjmujg wartos¢ TRUE, S1 posiada priorytet.

VAR_INPUT

VAR_OUTPUT

Wejscie

Objasnienie

Typ

Wyjscie

Objasnienie

Typ

S1

Ustawienie

BOOL

Q1

Wyjscie

BOOL

R

Reset

BOOL

Przyktad w AWL.:

LD VarBOOL

1

ST SRInst.Sl

LD VarBOOL

ST SRInst.R

CAL RSInst

2

LD SRInst.Ql

ST VarBOOL

Przyktad w ST:

SRInst (S1:
VarBOOL3

3

VarBOOL1
SRInst.Ql;

, R:=VarBOOL2) ;
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3.3.4.7 Opébznienie wylgczenia TOF

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Jezeli IN = TRUE, Q zostanie ustawione na warto$¢ TRUE. Gdy IN przyjmuje wartos¢ FALSE, timer
uruchamia sie. Dopdki timer dziata (ET < PT), Q pozostaje ustawione na warto$ci TRUE. Gdy
(ET = PT), timer zatrzymuje sie, a Q przyjmuje warto§¢ FALSE. Po podaniu nowego zbocza
narastajgcego na wejscie IN timer ET zostanie ponownie ustawiony na wartos¢ zero.

W celu uproszczonego wprowadzania mozna uzywac literatéw, np.

» LD TIME#50s20ms = 50,020 sekund
+ LD TIME#1d30m =1 dzien i 30 minut

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie |Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
IN Timer aktywny BOOL Q TRUE R (ET<PT) BOOL
PT Czas trwania DINT ET Aktualny stan timera DINT
Przyktad w AWL.:

LD VarBOOL1
ST TOFInst.IN
LD DINT#5000
ST TOFInst.PT
CAL TOFInst
LD TOFInst.Q
ST VarBOOL2

Przyktad w ST:

TOFInst (IN := VarBOOLl, PT:= T#5s);
VarBOOL2 := TOFInst.Q;

(il Informacja Timer ET

Czas ET biegnie niezaleznie od cyklu PLC. Uruchomienie timera za pomoca IN i ustawienie wyj$cia Q zostanie
wykonane tylko przez wywotanie funkcji ,CAL”. Wywotanie funkcji odbywa sie w cyklu PLC, ale w przypadku
diuzszych programoéw PLC moze trwa¢ dtuzej niz 5 ms, co moze spowodowac wystgpienie fluktuacji w czasie.
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3.3.4.8 Opodznienie wigczenia TON

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Jezeli zostanie ustawione IN = TRUE, timer uruchamia sie. Gdy ET = PT, Q zostanie ustawione na
wartos¢ TRUE, a timer zatrzymuje sie. Q zachowuje wartos¢ TRUE, dopoki IN takze ma wartosé
TRUE. Po podaniu nowego zbocza narastajgcego na wejscie IN timer ponownie uruchamia sie od
wartosci zero. PT mozna zmieni¢ podczas pracy timera. Czas trwania w PT jest wprowadzany w
milisekundach. Mozliwe jest opdznienie czasowe w zakresie od 5 ms do 24,8 dnia. Poniewaz
podstawa czasu dla PLC wynosi 5 ms, minimalne opdznienie czasowe wynosi rowniez 5 ms.

W celu uproszczonego wprowadzania mozna uzywac literatow, np.

* LD TIME#50s20ms = 50,020 sekund
+ LD TIME#1d30m =1 dzien i 30 minut

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
IN Timer aktywny BOOL Q TRUE B (IN=TRUE & ET=PT) BOOL
PT Czas trwania DINT ET Aktualny stan timera DINT
Przyktad w AWL.:

LD VarBOOL1l
ST TONInst.IN
LD DINT#5000
ST TONInst.PT
CAL TONInst
LD TONInst.Q
ST VarBOOL2

Przyklad w ST:

TONInst (IN := VarBOOLl, PT:= T#5s);
VarBOOL2 := TONInst.Q;

(il Informacja Timer ET

Czas ET biegnie niezaleznie od cyklu PLC. Uruchomienie timera za pomoca IN i ustawienie wyj$cia Q zostanie
wykonane tylko przez wywotanie funkcji ,CAL”. Wywotanie funkcji odbywa sie w cyklu PLC, ale w przypadku
diuzszych programoéw PLC moze trwa¢ dtuzej niz 5 ms, co moze spowodowac wystgpienie fluktuacji w czasie.
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3.3.4.9 Impuls czasowy TP

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Po podaniu zbocza narastajgcego na wejscie IN timer zostanie uruchomiony od wartosci 0. Timer
odlicza do wartosci wprowadzonej w PT, a nastepnie zatrzymuje sie. Tego procesu nie mozna
przerwaé. PT mozna zmieni¢ podczas odliczania. Wyjscie Q ma warto$¢ TRUE, dopdki timer ET jest
mniejszy niz PT. Gdy ET = PT i na wejsciu IN zostanie wykryte narastajgce zbocze, timer zostanie
ponownie uruchomiony od wartosci 0.

W celu uproszczonego wprowadzania mozna uzywac literatéw, np.

LD TIME#50s20ms = 50,020 sekund
LD TIME#1d30m =1 dzien i 30 minut

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
IN Timer aktywny BOOL Q TRUE B (ET<PT) BOOL
PT Czas trwania DINT ET Aktualny stan timera DINT
Przyktad w AWL.:

LD VarBOOL1
ST TPInst.IN
LD DINT#5000
ST TPInst.PT
CAL TPInst
LD TPInst.Q
ST VarBOOL2

Przyklad w ST:

TPInst (IN := VarBOOLl, PT:= T#5s);
VarBOOL2 := TPInst.Q;

(il Informacja Timer ET

Czas ET biegnie niezaleznie od cyklu PLC. Uruchomienie timera za pomoca IN i ustawienie wyjscia Q zostanie
wykonane tylko przez wywotanie funkcji ,CAL”. Wywotanie funkcji odbywa sie w cyklu PLC, ale w przypadku
diuzszych programoéw PLC moze trwa¢ dtuzej niz 5 ms, co moze spowodowac wystgpienie fluktuacji w czasie.
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3.3.5 Dostep do obszaréw pamieci przetwornicy czestotliwosci

Gdy konieczne jest tymczasowe przechowywanie duzych ilosci danych, ich przesytanie do innych
urzadzenh lub odbidr z innych urzgdzen, nalezy wykorzysta¢ moduty FB_WriteTrace i FB_ReadTrace.

3.3.5.1 FB_ReadTrace

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X

Za pomocg tego FB mozna bezposrednio odczytywac rézne obszary pamieci FU.

Jezeli FB wykryje zbocze narastajgce na wejsciu ENABLE, zostang przejete wszystkie parametry
wystepujgce na wejsciu. STARTINDEX i MEMORY zaznaczajg lokalizacje pamieci, ktéra ma zostaé
odczytana. W przypadku pomysinej operacji odczytu wyjscie VALID przyjmuje warto$¢ 1, a w VALUE
zostaje zapisana odczytana warto$¢.

Jezeli FB zostanie teraz kilkakrotnie wywotany i wejscie ENABLE pozostanie ustawione na wartosci 1,
podczas kazdego wywotania odczytywany adres pamieci jest zwiekszany o 1, a zawartos¢ nowej
komorki pamieci jest natychmiast kopiowana do wyjscia VALUE.

Aktualny indeks pamieci dla nastepnego dostepu mozna odczyta¢ na wyjsciu ACTINDEX. Po
osiggnieciu konca pamieci wyjscie READY przyjmuje wartos¢ 1 i operacja odczytu zostaje
zatrzymana.

Mozna odczytywac¢ wartosci w formacie INT lub DINT. W przypadku wartosci w formacie INT na
wyjsciu VALUE nalezy przeanalizowaé tylko cze$¢ Low. Przyporzgdkowanie odbywa sie przez
wejscie SIZE, 0 oznacza format INT, a 1 format DINT.

Przyporzadkowanie obszaréw pamieci odbywa sie przez wejscie MEMORY.
MEMORY = 1 a P613[0-251] odpowiada warto$ciom 504 INT lub 252 DINT
MEMORY = 0 a P900[0-247] do P906[0-111] odpowiada wartosciom 3200 INT lub 1600 DINT

Nie mozna przerwac¢ FB za pomocg innych blokéw.

Podanie zbocza opadajgcego na wejscie ENABLE powoduje ustawienie wszystkich wyj$¢ na wartos¢
0 i zakonczenie dziatania FB.
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Wykonanie BOOL VALID Pomysina operacja odczytu BOOL
SIZE Format pamieci BOOL READY Cata pamie¢ jest odczytana BOOL
MEMORY Wybér obszaru pamieci | BYTE ERROR Bfad w FB BOOL
STARTINDEX Wsk'flzwe op|§yV\./ana INT ERRORID Kod btedu INT
komorke pamieci
ACTINDEX Aktualny |n.deks pamieci, z ktérego | INT
odbedzie sie odczyt w nastepnym
cyklu
VALUE Odczytana wartosc¢ DINT
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1A00h Zakres wartosci STARTINDEX zostat przekroczony
1A01h Zakres wartosci MEMORY zostat przekroczony
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3.3.5.2 FB_WriteTrace

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X

Za posrednictwem tego FB mozna tymczasowo przechowywac pojedyncze dane lub wigksze iloSci
danych w FU. Przechowywanie wartosci nie odbywa sie w sposoéb trwaty, tzn. po ponownym
uruchomieniu FU wartosci sg tracone.

Jezeli FB wykryje zbocze narastajgce na wejsciu ENABLE, zostang przejete wszystkie parametry
wystepujgce na wejsciu. Warto$¢ znajdujgca sie w VALUE zostanie zapisana w miejscu pamieci
okreslonym przez STARTINDEX i MEMORY. W przypadku pomysinej operacji zapisu wejscie VALID
zostanie ustawione na wartosc 1.

Jezeli FB zostanie teraz kilkakrotnie wywotany, a wejScie ENABLE pozostanie ustawione na warto$ci
1, podczas kazdego wywotania FB zostanie odczytane i zapisane wejScie VALUE, a adres pamieci
zwiekszony o 1. Aktualny indeks pamieci dla nastepnego dostepu mozna odczytaé na wyjsciu
ACTINDEX. Po osiggnieciu konca pamieci wyjscie FULL przyjmuje wartos¢ 1 i operacja zapisu
zostanie zatrzymana. Jezeli jednak wejscie OVERWRITE jest ustawione na wartos¢ 1, indeks pamieci
zostanie ponownie zresetowany do wartosci STARTINDEX, a poprzednio zapisane wartosci zostang
nadpisane.

Mozna zapisywaé wartosci w formacie INT lub DINT. W przypadku wartosci w formacie INT na wejsciu
VALUE zostanie przeanalizowana tylko czes¢ Low. Przyporzgdkowanie odbywa sie przez wejscie
SIZE, 0 oznacza format INT, a 1 format DINT.

Przyporzadkowanie obszaréw pamieci odbywa sie przez wejscie MEMORY.
MEMORY = 1 a P613[0-251] odpowiada wartosciom 504 INT lub 252 DINT
MEMORY = 0 a P900[0-247] do P906[0-111] odpowiada wartosciom 3200 INT lub 1600 DINT

Nie mozna przerwac¢ FB za pomocg innych blokéw.

Podanie zbocza opadajgcego na wejscie ENABLE powoduje ustawienie wszystkich wyjs¢ na wartos¢
0 i zakonczenie dziatania FB.
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

ENABLE Wykonanie BOOL VALID Pomysina operacja zapisu BOOL

SIZE Format pamieci BOOL FULL Cata pamie¢ jest petna BOOL

OVERWRITE ::;r;)ii(ic';gwozna BOOL ERROR Bfad w FB BOOL

MEMORY Wybér obszaru pamieci | BYTE ERRORID Kod btedu INT
nastepnym cyklu

VALUE Zapisywana warto$¢ DINT

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1A00h Zakres wartosci STARTINDEX zostat przekroczony

1A01h Zakres wartosci MEMORY zostat przekroczony

(il Informacja

Uwaga! Obszar pamieci w ustawieniu MEMORY = 0 jest réwniez uzywany przez funkcje Scope. Stosowanie
funkcji Scope powoduje nadpisanie zapisanych wartosci!
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3.3.6 Wizualizacja panelu ParameterBox

Panel ParameterBox pozwala wykorzysta¢ caty wyswietlacz do prezentacji informacji. W tym celu
nalezy przetaczyé ParameterBox w tryb wizualizacji. Jest to mozliwe od wersji oprogramowania
sprzetowego V4.3 panelu ParameterBox (parametr P1308) i odbywa sie w nastepujacy sposéb:

* W punkcie menu ,Wyswietlacz” ustawi¢ parametr P1003 na ,Wyswietlacz PLC”
» Za pomocg prawego lub lewego przycisku myszy przejsé¢ do wyswietlania wartosci roboczych
+  Woyswietlacz PLC jest teraz aktywny w panelu P-Box i pozostaje aktywny w sposéb trwaty

W trybie wizualizacji panelu P-Box zawartos¢ wyswietlacza mozna opisa¢ za pomocg dwdch nizej
objasnionych FB. Wczesniej w oknie dialogowym konfiguracji PLC musi by¢ aktywowany punkt

(]
.Dopuszczenie modutdow funkcyjnych ParameterBox” (przycisk {:E' ). Za pomocg wartosci
procesowej ,Parameterbox_key state” mozna dodatkowo sprawdzi¢ stan klawiatury panelu Box.
Umozliwia to wprowadzanie danych do programu PLC. Ponizszy rysunek przedstawia budowe
wyswietlacza i pozycje przyciskow dla panelu ParameterBox.

1 | Pierwszy znak (0,0 - wiersz =0, kolumna = 0)

2 | Ostatni znak (3,19 - wiersz = 3, kolumna = 19)

3.3.6.1 Przeglad wizualizacji

Modut funkcyjny Objasnienie

FB_STRINGToPBox Kopiuje tancuch znakéw do panelu P-Box

FB_DINTToPBox Kopiuje warto$¢ DINT do panelu P-Box
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3.3.6.2 FB_DINTToPBOX

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS

Dostepnosc¢ X X X X X X X
Modut funkcyjny zamienia warto$¢ DINT na tahcuch znakéw ASCIl i kopiuje go do panelu

ParameterBox. Dane wyjsciowe mogg by¢ przedstawione w formacie dziesietnym, binarnym Ilub
szesnastkowym, wybor formatu odbywa sie za pomocg MODE. ROW i COLUMN s3 stosowane do
ustawienia pozycji poczatkowej tancucha znakéw na wyswietlaczu P-Box. Parametr LENGTH okresla
dlugos¢ tancucha w znakach. Jezeli w MODE wybrano format dziesietny, parametr POINT okresla
przecinek w przedstawianej liczbie. POINT okresla liczbe znakéw na prawo od przecinka. W
przypadku ustawienia O funkcja POINT jest wylgczona. Jezeli liczba zawiera wiecej znakow niz
dopuszczalna dtugos¢ i nie ma przecinka, znak ,#’ okresla przepetnienie. Jezeli liczba zawiera
przecinek, w razie potrzeby mozna usung¢ wszystkie liczby znajdujgce sie za przecinkiem. Jezeli w
MODE wybrano format szesnastkowy i binarny, zawsze sg wyswietlane najmniej znaczgce bity, gdy
ustawiona dtugos¢ jest zbyt mata. Dopdki ENABLE jest ustawione na wartos¢ 1, wszystkie zmiany na
wejsciach sg wprowadzane natychmiast. Jezeli VALID przyjmuje warto$¢ 1, tancuch znakoéw zostat
prawidtowo przestany. W przypadku btedu ERROR przyjmuje warto$¢ 1. VALID w tym przypadku
wynosi 0. ERRORID zawiera odpowiedni kod btedu. Podanie zbocza opadajgcego na wejscie
ENABLE powoduje zresetowanie VALID, ERROR i ERRORID.

Przyktady:
Ustawienie |Przedstawiana liczba Wyswietlacz P-Box
Length =5

12345 12345
Point=0
Length =5

-12345 AR
Point=0
Length =10

123456789 123456,789
Point = 3
Length =8

123456789 123456,7
Point = 3
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Przes:’fanle tancucha BOOL VALID Ciag znakéw przestany BOOL
znakéw
MODE Forma't p'rzedstaW|en|a BYTE ERROR Bfad w FB BOOL
0 = dziesietny
1 = binarny
2 = szesnastkowy
Zakres wartosci =0 do 2
ROW Wiersz wysw@!acza BYTE ERRORID Kod btedu INT
Zakres wartosci =0 do 3
Kolumna wyswietlacza BYTE
COLUMN Zakres wartosci = 0 do 19
Pozycja przecinka BYTE
POINT Zakres wartosci =0 do 10
0 = funkcja jest wylgczona
Dtugosé wyjscia BYTE
LENGTH Zakres wartosci = 1 do 11
VALUE Liczba wyjsciowa DINT
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1500h Cigg znakoéw nadpisuje obszar pamieci matrycy P-Box
1501h Na wejsciu LINE zostat przekroczony zakres wartosci
1502h Na wejsciu ROW zostat przekroczony zakres wartosSci
1504h Na wejsciu POINT zostat przekroczony zakres wartosci
1505h Na wejsciu LENGTH zostat przekroczony zakres wartosci
1506h Na wejsciu MODE zostat przekroczony zakres wartosSci
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Przyklad w ST:

(* Inicjalizacja *)

if FirstTime then
StringToPBox.ROW := 1;
StringToPBox.Column := 16;
FirstTime := False;

end if;

(* Sprawdzanie aktualnej pozycji *)

ActPos (Enable := TRUE) ;

if ActPos.Valid then
(* Wyswietlanie pozycji w panelu PBox (PBox P1003 = WysSwietlacz PLC ) *)
DintToPBox.Value := ActPos.Position;

DintToPBox.Column := 9;

DintToPBox.LENGTH := 10;

DintToPBox (Enable := True);
end if;

(* Wtaczenie lub wylaczenie urzadzenia przez DIGl *)

Power (Enable := 5 State digital input.0);
if OldState <> Power.Status then
OldState := Power.Status;

(* Czy urzadzenie jest wigczone? *)
if Power.Status then

StringToPBox (Enable := False, Text := TextOn);
else

StringToPBox (Enable := False, Text := TextOff);
end if;

StringToPBox (Enable := TRUE) ;
else
StringToPBox;

end if;
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3.3.6.3 FB_STRINGToPBOX
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Modut funkcyjny kopiuje taricuch znakéw do matrycy pamieci P-Box. ROW i COLUMN s3 stosowane
do ustawienia pozycji poczatkowej fancucha znakow na wysSwietlaczu P-Box. Parametr TEXT
przekazuje zgdany tancuch znakéw do bloku funkcyjnego, nazwe fancucha mozna pobra¢ z tabeli
zmiennych. Dopoki ENABLE jest ustawione na warto$¢ 1, wszystkie zmiany na wejsciach sg
wprowadzane natychmiast. Po ustawieniu wejscia CLEAR cata zawartos¢ wyswietlacza zostanie
zastgpiona pustymi znakami przed zapisaniem wybranego tancucha znakéw. Jezeli VALID przyjmuje
wartos¢ 1, fancuch znakéw zostat prawidtowo przestany. W przypadku btedu ERROR przyjmuje
wartos¢ 1. VALID w tym przypadku wynosi 0. ERRORID zawiera odpowiedni kod btedu. Podanie
zbocza opadajgcego na wejscie ENABLE powoduje zresetowanie VALID, ERROR i ERRORID.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

ENABLE Przesliame tancucha BOOL VALID Cigg znakow przestany BOOL
znakow

CLEAR Kasowanie wyswietlacza |BOOL ERROR Btad w FB BOOL

ROW Wiersz wySW|’et.Iacza BYTE ERRORID Kod btedu INT
Zakres wartosci =0 do 3
Kolumna wyswietlacza BYTE

COLUMN Zakres wartosci = 0 do 19

TEXT Wyswietlany tekst STRING

ERRORID |Objasnienie

0 Brak btedu

1500h Ciag znakéw nadpisuje obszar pamieci matrycy P-Box

1501h Na wejsciu ROW zostat przekroczony zakres wartosci

1502h Na wejsciu COLUMN zostat przekroczony zakres wartosci

1503h Wybrany numer taficucha znakéw nie istnieje

1506h W konfiguracji PLC opcja ,Dopuszczenie modutéw funkcyjnych ParameterBox” nie jest aktywna.
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Przyklad w ST:

(* Inicjalizacja *)

if FirstTime then
StringToPBox.ROW := 1;
StringToPBox.Column := 16;
FirstTime := False;

end if;

(* Sprawdzanie aktualnej pozycji *)

ActPos (Enable := TRUE) ;

if ActPos.Valid then
(* Wyswietlanie pozycji w panelu PBox (PBox P1003 = WysSwietlacz PLC ) *)
DintToPBox.Value := ActPos.Position;

DintToPBox.Column := 9;

DintToPBox.LENGTH := 10;

DintToPBox (Enable := True);
end if;

(* Wtaczenie lub wylaczenie urzadzenia przez DIGl *)

Power (Enable := 5 State digital input.0);
if OldState <> Power.Status then
OldState := Power.Status;

(* Czy urzadzenie jest wigczone? *)
if Power.Status then

StringToPBox (Enable := False, Text := TextOn);
else

StringToPBox (Enable := False, Text := TextOff);
end if;

StringToPBox (Enable := TRUE) ;
else
StringToPBox;

end if;
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3.3.7 FB_Capture (rejestracja szybkich zdarzen)

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X

Czas cyklu PLC wynosi 5 ms, cykl ten niekiedy jest zbyt duzy, aby zarejestrowa¢ bardzo szybkie
zdarzenia zewnetrzne. Za pomocg FB Capture mozliwa jest rejestracja okreslonych wielkosci
fizycznych na zboczach wejs¢ Fl. Monitorowanie wejs¢ odbywa sie w cyklu 1 ms. Zapisane w ten
sposob wartodci moga zostaé pdzniej odczytane przez PLC.

Podanie zbocza narastajgcego na wejscie EXECUTE powoduje odczytanie wszystkich wejs¢ i
wigczenie funkcji Capture. Za pomocg wejscia INPUT mozna wybraé monitorowane wejscie Fl. Za
pomocg EDGE mozna wybrac¢ rodzaj zbocza i zachowanie modutu.

EDGE =0 Podanie pierwszego zbocza narastajgcego powoduje zapisanie wybranej wartosci do
OUTPUT1 i ustawienie DONE1 na warto$¢ 1. Podanie nastepnego zbocza narastajgcego
powoduje zapisanie do OUTPUT2 i ustawienie DONE2 na warto$¢ 1. Nastepnie FB
zostanie wylgczony.

EDGE =1 Zachowanie jak w przypadku EDGE = 0, z tg réznicg, ze dziatanie powoduje podanie
zbocza opadajgcego.

EDGE =2 Podanie pierwszego zbocza narastajgcego powoduje zapisanie wybranej wartosci do
OUTPUT1 i ustawienie DONE1 na warto$¢ 1. Podanie nastepnego zbocza opadajgcego
powoduje zapisanie do OUTPUT2 i ustawienie DONE2 na wartos¢ 1. Nastepnie FB
zostanie wytgczony.

EDGE =3 Zachowanie jak w przypadku EDGE = 2, z tg réznica, ze dziatanie powoduje najpierw
podanie zbocza opadajgcego, a nastepnie zbocza narastajgcego.

Jezeli wejscie CONTINUOUS zostanie ustawione na wartos¢ 1, dla EDGE jest istotne tylko ustawienie
0 i 1. FB kontynuuje dziatanie w sposob ciagly i zawsze zapisuje ostatnie zdarzenie wywotujgce do
OUTPUT1. DONE1 pozostaje aktywne od pierwszego zdarzenia. DONE2 i OUTPUT2 nie s3
stosowane.

Wyijscie BUSY pozostaje aktywne, dopdki nie wystapig oba zdarzenia Capture (DONE1 i DONE2).

Dziatanie modutu moze zosta¢ w kazdej chwili zakonczone przez podanie zbocza opadajgcego na
wejscie EXECUTE. Wszystkie wyjscia zachowujg swoje wartosci. Podanie zbocza narastajgcego na
wejscie EXECUTE powoduje najpierw skasowanie wszystkich wyj$¢, a nastepnie uruchomienie
modutu.
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
Wykonanie BOOL Wartos¢ w OUTPUT1 jest BOOL
EXECUTE DONE1 prawidtowa
Jednokrotne wykonanie |BOOL Wartos¢ w OUTPUT2 jest BOOL
CONTINUOUS lub praca ciggta DONE2 prawidtowa
INPUT SKSfth o BYTE BUSY FB oczekuje na zdarzenia Capture | BOOL
Monitorowane wejscie
0 = wejscie 1
7 = wejscie 8
SK52xE, SK53xE,
SK2xxE, SK2xx-EFDS
Monitorowane wejscie
0 = wejscie 1
3 = wejscie 4
EDGE Zbocze wywotujgce BYTE ERROR Bfad w FB BOOL
Zapisywana wielko$é BYTE Kod btedu INT
SOURCE 0 = pozycja w obrotach ERRORID
1 = czestotliwosé
rzeczywista
2 = moment
OUTPUT1 Wartos¢ dla 1. zdarzenia Capture [ DINT
OUTPUT2 Wartos$¢ dla 2. zdarzenia Capture [ DINT
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1900h Zakres wartosci INPUT zostat przekroczony
1901h Zakres wartosci EDGE zostat przekroczony
1902h Zakres wartosci SOURCE zostat przekroczony
1903h Wiecej niz dwie instancje sg aktywne
Przyktad w ST:

Power (ENABLE := TRUE) ;
IF Power.STATUS THEN

Move (EXECUTE := TRUE, POSITION := Pos, VELOCITY := 16#2000);

(* Capture FB oczekuje sygnatu High na DIGl. W przypadku detekcji sygnaitu FB zapisuje aktualna

Za pomoca wtasciwosci ,OUTPUT1” mozna sprawdzi¢ wartoscé.
:= TRUE, INPUT := 0);

*)

pozycje.
Capture (EXECUTE

IF Capture.DONE1l THEN
Pos := Capture.OUTPUT1;
Move (EXECUTE := FALSE);
END IF;
END_IF;

&

Informacja

W programie PLC moze istnie¢ kilka instancji tego FB. Ale tylko dwie instancje mogg by¢ aktywne w tym samym

czasie!
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3.3.8 FB_DinCounter

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostegpnosé X ab V2.3 ab V3.1 ab V2.1 X ab V1.1

FB stuzy do zliczania impulséw przez wejscia cyfrowe. Sg zliczane wszystkie zbocza (Low — High i
High — Low). Minimalna szerokos$¢ impulsu wynosi 250 ps.

FB jest aktywowany za pomocg ENABLE. Podanie zbocza narastajgcego powoduje przejecie PV, UD,
DIN i MODE oraz skasowanie wszystkich wyjsé.

UD definiuje kierunek zliczania

» 0 = wieksze liczby
* 1 =mniejsze liczby

Do PV mozna wprowadzi¢ warto$¢ licznika. Ma to rézny efekt w zaleznosci od ustawienia wejscia
MODE.

MODE

*+ 0 = przepetnienie, licznik dziata jak licznik ciagty. Przepetnienie moze wystgpi¢ w kierunku
dodatnim i ujemnym. Podczas uruchamiania funkcji zostanie ustawione CV = PV. W tym ftrybie
BUSY zawsze wynosi 1, a Q zawsze wynosi 0.

* 1 =Dbez przepetnienia

— Zliczanie przyrostowe: CV uruchamia sie przy ustawieniu 0, BUSY = 1, i dziata do CV=>PV.
Nastepnie BUSY przyjmuje wartos¢ 0, a Q wartos¢ 1. Proces zliczania zatrzymuje sie.

— Zliczanie zmniejszajgce: CV uruchamia sie przy PV i dziata do CV<=0. W tym czasie BUSY =1
i przyjmuje wartos¢ 0 po osiggnieciu konca licznika. Q przyjmuje warto$¢ 1.

— Ponowne uruchomienie licznika odbywa sie przez podanie nowego zbocza na wejscie ENABLE

DIN definiuje wejscie pomiarowe. Liczba wej$¢ zalezy od FU (do 4 sztuk).
« Wejscie1 =0
« Wejscie2 =1
« Wejscie3d =2
« Wejscied =3
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Aktywacja BOOL Q Zliczanie zakonczone BOOL
uD Kierunek zliczania BOOL BUSY Licznik dziata BOOL
0 = wieksze liczby
1 = mniejsze liczby
PV Wartos¢ licznika INT ERROR Bfad w FB BOOL
MODE Tryb BYTE ERRORID Kod btedu INT
DIN Wejscie pomiarowe BYTE cV Wartos¢ licznika INT
CF Czestotliwos¢ zliczania INT
(rozdzielczos¢ 0,1)
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
0x1E00 Wejscie cyfrowe jest juz uzywane przez inny licznik
0x1E01 Wejscie cyfrowe nie istnieje
0x1E02 Przekroczony zakres wartosci MODE
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3.3.9 FB_FunctionCurve

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X

Modut funkcyjny zapewnia sterowanie charakterystykg. Do bloku funkcyjnego mozna przestaé
zdefiniowane punkty, za pomocg ktérych emuluje funkcje. Wyjscie zachowuje sie zgodnie z zapisang
charakterystykg. Miedzy poszczegdlnymi punktami jest przeprowadzana interpolacja liniowa. Punkty
interpolacji sg definiowane za pomocg wartosci X i Y. Wartosci X sg zawsze typu INT, a wartosci Y
mogg by¢ typu INT lub DINT w zaleznosci od wielkosci najwiekszego wezta interpolacji. Typ DINT
zajmuje wiecej miejsca w pamieci. Wezly interpolacji sg wprowadzane w oknie zmiennych w kolumnie
~NVartosé Init”. Jezeli na wejsciu ENABLE zostata wykryta wartos¢ TRUE, na podstawie wartosci
wejsciowej INVALUE jest obliczana odpowiednia wartos¢ wyjsciowa OUTVALUE. VALID = TRUE
sygnalizuje, ze wartos¢ wyjsciowa OUTVALUE jest prawidiowa. Dopoki VALID = FALSE, wyjscie
OUTVALUE ma wartosc¢ 0. Jezeli wartos¢ wejsciowa INVALUE wykracza poza gorny lub dolny koniec
charakterystyki, na wyjsciu pozostaje pierwsza lub ostatnia warto$¢ wyjsciowa charakterystyki, dopoki
INVALUE nie powrdci do obszaru charakterystyki. W przypadku wyjscia poza gérny lub dolny obszar
charakterystyki odpowiednie wyjscie MINLIMIT lub MAXLIMIT zostanie ustawione na wartos¢ TRUE.
ERROR przyjmuje warto$¢ TRUE, gdy wartosci odcietych (wartosci X) charakterystyki nie zwigkszajg
sie lub nie jest zainicjowana tabela. Odpowiedni btgd jest wyprowadzany przez ERRORID, a wartos¢
wyjsciowa przyjmuje wartos¢ 0. Btad jest resetowany, gdy ENABLE = FALSE.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ

ENABLE Wykonanie BOOL VALID Wartos¢ wyjsciowa jest prawidtowa | BOOL

INVALUE Wartos¢ wejsciowa (x) INT ERROR Bfad w FB BOOL
ERRORID Kod btedu INT
MAXLIMIT Osiggnieto maksymalny limit BOOL
MINLIMIT Osiggnieto minimalny limit BOOL
OUTVALUE Wartos¢ wyjsciowa (y) DINT

ERRORID Objasnienie

0 Brak btedu

1400h Wartosci odcietych (wartosci X) charakterystyki nie zawsze wzrastajg

1401h Brak inicjalizacji charakterystyki
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3.3.10 FB_PIDT1

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

P-I-DT1 to swobodnie parametryzowalny dyskretny regulator. Jezeli poszczegdlne cztony P, | lub DT1
nie sg potrzebne, odpowiedni parametr przyjmuje wartos¢ 0. Czion T1 wspoipracuje wytgcznie z
cztonem D. Dlatego nie mozna parametryzowac¢ regulatora PT1. Ze wzgledu na wewnetrzne
ograniczenie pamieci parametry regulacji sg ograniczone do nastepujgcych zakresow:

Dopuszczalny zakres wartosci parametrow regulacji

Parametr Zakres wartosci Skalowanie Wynikowy zakres
wartosci

P (Kp) 0 - 32767 1/100 0,00 - 32,767

I (Ki) 0 - 10240 1/100 0,00 - 10,240

D (Kd) 0 - 32767 1/1000 0,000 - 3,2767

T1 (ms) 0 - 32767 1/1000 0,000 - 3,2767

Maks. -32768 — 32767

Min. -32768 — 32767

Jezeli wejscie ENABLE jest ustawione na warto$¢ TRUE, regulator rozpoczyna obliczanie. Parametry
regulacji sg przejmowane tylko po podaniu zbocza narastajgcego na wejscie ENABLE. Gdy ENABLE
ma warto§¢ TRUE, zmiana parametrow regulacji nie powoduje zadnych skutkow. Jezeli ENABLE
zostanie ustawione na wartos¢ FALSE, na wyjsciu zostaje zachowana ostatnia warto$¢.

Bit wyjsciowy VALID jest ustawiony, dopoki wartos¢ wyjsciowa Q utrzymuje sie w granicach Min. i
Maks, a wejscie ENABLE ma warto$¢ TRUE.

Gdy wystgpi bigd, zostanie ustawiony ERROR. Bit VALID przyjmuje wtedy wartos¢ FALSE, a
przyczyne btedu przedstawia ERRORID (patrz ponizsza tabela).

Jezeli bit RESET zostanie ustawiony na wartos¢ TRUE, zawarto$¢ czionu catkujgcego i
rézniczkujgcego zostanie ustawiona na wartos¢ 0. Jezeli wejscie ENABLE jest ustawione na warto$¢
FALSE, wyjscie OUTPUT rowniez zostanie ustawione na wartos¢ 0. Jezeli wejscie ENABLE jest
ustawione na warto$¢ TRUE, na wyjscie OUTPUT oddziatywuje wylgcznie czton P.

Jezeli wartos¢ wyjsciowa OUTPUT wykracza poza maksymalne lub minimalne wartosci wyjsciowe,
zostanie ustawiony odpowiedni bit MAXLIMIT lub MINLIMIT, a bit VALID zostanie ustawiony na
wartos¢ FALSE.

(il Informacja

Jezeli caty program nie moze zosta¢ wykonany w jednym cyklu PLC, regulator oblicza warto$¢ wyjsciowg po raz
drugi z dotychczasowymi wartosciami prébkowania. Pozwala to osiggna¢ statg czestotliwosé probkowania. Z tego
wzgledu konieczne jest, aby polecenie CAL byto wykonywane dla regulatora PIDT1 w kazdym cyklu PLC i tylko
na koncu programu PLC!
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Ke Max Limit
Yp | —
TN
Min Limit
Ki Max Limit - ¥p
i N i Output
Setpoint Ax / i - i
o~ %, +
- Min Limit-¥p 4+
Value
Ka, T Max Limit — Ypi
Min Limit - Ypi
VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
ENABLE Wykonanie BOOL VALID Wartos¢ wyjsciowa jest prawidtowa [ BOOL
RESET Re's,et.owanle wartosci BOOL ERROR Btad w FB BOOL
wyjsciowych
p Czion P (Kp) INT ERRORID Kod btedu INT
I Czion | (Ki) INT MAXLIMIT Osiggnieto maksymalny limit BOOL
D Czion D (Kd) INT MINLIMIT Osiggnieto minimalny limit BOOL
T1 Czion T1 wms INT OUTPUT Wartos¢ wyjsciowa INT
MAX Ma'lfsyl/malna wartosé INT
wyjsciowa
MIN er?[rn.alna wartos¢ INT
wyjéciowa
SETPOINT Wartos¢ zadana INT
VALUE Wartos¢ rzeczywista INT
ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
1600h Czion P wykracza poza zakres wartosci
1601h Czion | wykracza poza zakres wartosci
1602h Czion D wykracza poza zakres warto$ci
1603h Czton T1 wykracza poza zakres wartosci
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3.3.11 FB_ResetPostion

SK 5xxP SK 54xE :E :zzz SK 2xxE | SK 2xxE-FDS :E ::gz :E :;):E:ig:
Dostepnos¢ X ab V2.3 ab V3.1 ab V2.1 X ab V1.2
Podanie zbocza na wejscie EXECUTE powoduje ustawienie aktualnej pozycji na wartos¢

wprowadzong w Position. W enkoderach absolutnych aktualng pozycje mozna zresetowac tylko do
wartosci 0. Wartos¢ znajdujgca sie w Position nie jest uzywana.

VAR_INPUT VAR_OUTPUT

Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
EXECUTE Wykonanie BOOL

Position Pozycja DINT
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3.3.12 FB_Weigh
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE e SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X od V2.3 od V3.1 od V2.1 X od V1.2

Modut ten stuzy do okreslania sredniego momentu obrotowego podczas ruchu ze statg predkoscig
obrotowg. Na podstawie tej wartosci mozna np. okresli¢ wielkosci fizyczne takie jak przemieszczany

ciezar.

Podanie zbocza narastajgcego na wejscie EXECUTE powoduje uruchomienie FB. Za pomocg zbocza
sg przejmowane wszystkie wejscia na FB. FU porusza sie z predkoscig obrotowg ustawiong w
SPEED. Po uptywie czasu ustawionego w STARTTIME rozpoczyna sie pomiar. Czas pomiaru jest
zdefiniowany w MEASURETIME. Po uptywie czasu pomiaru FU zatrzymuje sie. Gdy wejscie
REVERSE = 1, proces pomiaru uruchamia si¢ ponownie, ale z odwrécong predkoscig obrotowg. W
przeciwnym wypadku pomiar zostanie zakohczony, wyjscie DONE przyjmuje warto$¢ 1, a VALUE
zawiera wynik pomiaru.

Dopoki trwa proces pomiaru, BUSY jest aktywne.

Skalowanie wyniku pomiaru VALUE wynosi 1 = 0,01% znamionowego momentu obrotowego silnika.

Wywotanie innego Motion FB zatrzymuje funkcje pomiaru, a wyjscie ABORT przyjmuje wartos¢ 1.

Wszystkie wyjscia FB sg resetowane przez podane zbocza narastajgcego na wejscie EXECUTE.
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VAR_INPUT VAR_OUTPUT
Wejscie Objasnienie Typ Wyjscie Objasnienie Typ
EXECUTE Wykonanie BOOL DONE Pomiar zakonczony BOOL
REVERSE Zmiana kierunku obrotu BOOL BUSY Pomiar trwa BOOL
STARTTIME r())(f:]sia(:l? \l:;psoczecia INT ABORT Pomiar przerwany BOOL
MEASURETIME Czas pomiaru w ms INT ERROR Btad w FB BOOL
SPEED Fzr:c()irlx:'ﬁzr;(\)lvrgi:arud\;v % INT ERRORID Kod btedu INT

maksymalne;j

czestotliwosci, 16#4000

odpowiada 100%)

VALUE Wyniki pomiaru INT

ERRORID Objasnienie
0 Brak btedu
0x1000 FU nie jest wigczona
0x1101 Czestotliwos¢ zadana nie jest sparametryzowana jako warto$é zadana (P553)
0x1C00 Zakres warto$ci STARTTIME zostat przekroczony
0x1C01 Zakres warto$ci MEASURETIME zostat przekroczony
0x1C02 Wzajemna tolerancja wartosci pomiarowych, jest wieksza niz 1/8
Przyklad w ST:

(* Aktywowal urzadzenie *)

Power (Enable

:= TRUE) ;
(* Czy urzadzenie jest aktywowane? *)

if Power.Status then

(* Okres$li¢ czas startu 2000 ms *)

Weigh.STARTTIME := 2000;

(* Okres$li¢ czas pomiaru 1000 ms *)
Weigh.MEASURETIME :

1000;

(* Okres$li¢ predkos$é na 25% maksymalnej predkosci *)

Weigh.SPEED
end_if;

Weigh (EXECUTE

(* Czy wazenie zostato zakohczone? *)

1= 16#1000;

:= Power.Status);

if Weigh.done then
Value := Weigh.Value;
end if;

(il Informacja

W programie PLC jest dopuszczalna tylko jedna instancja tego FB!
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3.4 Operatory

3.4.1 Operatory arytmetyczne

(il Informacja

Niektore z ponizszych operatoréw mogg zawiera¢ dodatkowe polecenia. Muszg byé one umieszczone w
nawiasach za operatorem. Za nawiasem otwierajagcym musi znajdowa¢ sie spacja. Nawias zamykajgcy nalezy

umiesci¢ w osobnej linii programu.

LD Var1
ADD( Var2
SUB Var3
)
3.411 ABS
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X
Tworzy z Akku wartos¢ absolutng.
Przyktad w AWL.:
LD -10 (* Zaduje wartos¢ -10 *)
ABS (* Akku = 10 *)
ST Valuel (* Zapisuje wartos¢ 10 w Valuel *)
Przyklad w ST:
Valuel := ABS(-10); (* Wynik wynosi 10 ¥*)
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3.4.1.2 ADD i ADD(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X

Dodaje zmienne i state wraz z odpowiednim znakiem. Pierwsza dodawana warto$¢ znajduje sie w
Akku, a druga jest tadowana za pomocg polecenia ADD lub znajduje sie w nawiasie. Do polecenia
ADD mozna dotgczyé wiele zmiennych lub statych. W operacji dodawania z nawiasami Akku dodaje
sie do wyniku wyrazenia w nawiasie. Mozliwych jest do 6 pozioméw nawiasow. Dodawane warto$ci

muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:

LD 10
ADD 204
ST Value
LD 170
ADD Varl,
ST Value
LD Varl
ADD (
SUB Var3
)

ST Value

Var?2

Var?2

(* Varl + (

Przyktad w ST:

Ergebnis
Ergebnis

10 + 30;
10 + Varl + Var2;

Var2 - Var3

(* Dodanie dwbdch statych *)

) *)

(* Wynik wynosi 40 *)

(* Dodanie jednej statej i 2 zmiennych. *)
(* 170dec + Varl + Var2 *)
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3.41.3 DIViDIV(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X X X

Dzieli Akku przez operand. W przypadku dzielenia przez zero do Akku jest wprowadzany maksymalny
mozliwy wynik, np. przy dzieleniu przez wartosci INT jest to warto§¢ Ox7FFF lub gdy dzielnik jest
ujemny, jest to wartos¢ 0x8000. W operacji dzielenia z nawiasami Akku dzieli sie przez wynik
wyrazenia w nawiasie. Mozliwych jest do 6 poziomow nawiasoéw. Dzielone wartosci muszg naleze¢ do

tego samego typu zmiennych.

Przyklad w AWL:
LD 10
DIV 3 (* Dzielenie dwdch statych *)
ST ivValue (* Wynik wynosi 9 *)
LD 170 (* Dzielenie jedne]j statej i 2 zmiennych. *)
DIV Varl, Var2 (* (170dec : Varl) : Var2 ¥*)
ST Value
LD Varl (* Dzielenie Varl przez wyrazenie w nawiasach *)
DIV ( Var2
SUB Var3
) (* Varl : ( Var2 - Var3 ) *)
ST Value
Przyklad w ST:
Ergebnis := 30 / 10; (* Wynik wynosi 3 *)
Ergebnis := 30 / Varl / Var2;
3414 LIMIT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS
XX *= | sk 52xE XX XX SK 190E |SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X

Polecenie ogranicza wartos¢ znajdujgcg sie w Akku do przestanych warto$ci min. i maks. Wartosci. W
przypadku przekroczenia wartosci maksymalnej do Akku zostanie wprowadzona warto$¢ maks., a gdy
wartos¢ jest mniejsza od minimalnej zostanie wprowadzona warto$¢ min. Jezeli wartos¢ znajduje sie
miedzy wartosciami granicznymi, wtedy nie zmienia sie.

Przyktad w AWL.:

1D 10
LIMIT 20,

ST ivalue

3

(* Zapisuje wartos¢ 20 w Valuel *)

Przyklad w ST:

Ergebnis :

Limit (10,

20,

30) ;

(* Baduje wartosé¢ 10 do Akku *)
0 (* Warto$¢ jest pordwnywana z wartosciami granicznymi 20 i 30.
(* Wartos¢ w Akku jest mniejsza,

Akku zostanie nadpisane przez 20%*)

(* Wynik wynosi 20 *)

*)
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3415 MAX
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X X X

Polecenie okresla maksymalng warto$¢ dwéch zmiennych lub statych. W tym celu aktualna zawartos¢
Akku jest poréwnywana z wartoscig przestang w poleceniu MAX. Po wykonaniu polecenia wieksza z
dwdch wartosci znajduje sie w Akku. Obie warto$ci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:

LD 100 (* Zatadowa¢ 100 do Akku *)
MAX 200 (* Pordwnac¢ z wartoscia 200 *)
ST ivalue (* Zapisac¢ 200 do Value2 (poniewaz jest to wieksza wartosé) *)

Przyklad w ST:
Ergebnis := Max (100, 200); (* Wynik wynosi 200 *)
3.41.6 MIN
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosé¢ X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X X X

Polecenie okresla minimalng wartos¢ dwoch zmiennych lub statych. W tym celu aktualna zawartos¢
Akku jest poréwnywana z wartoscig przestang w poleceniu MIN. Po wykonaniu polecenia mniejsza z
dwdch wartosci znajduje sie w Akku. Obie warto$ci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:

LD 100 (* Zatadowa¢ 100 do Akku *)
MIN 200 (* Pordwnac¢ z wartoscia 200 *)
ST Value2 (* Zapisa¢ 100 w Value2 (poniewaz jest to mniejsza wartosé) *)

Przyklad w ST:

Ergebnis := Min (100, 200); (* Zapisa¢ 100 w Value2 (poniewaz jest to mniejsza wartosé) *)
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3.41.7 MOD i MOD(

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X X X

Akku dzieli sie przez jedng lub wigcej zmiennych lub statych, reszta z dzielenia jako wynik znajduje sie
w Akku. W operacji modulo z nawiasami Akku dzieli sie przez wynik wyrazenia w nawiasie i z tego
tworzy sie modulo. Mozliwych jest do 6 poziomoéw nawiaséw.

Przyktad w AWL:

LD 25 (* Zatadowad dzielna *)

MOD 20 (* Dzielenie 25/20 a modulo = 5 *)

ST Varl (* Zapisanie wyniku 5 w Varl ¥*)

LD 25 (* Zatadowad dzielna *)

MOD( Varl (* Wynik = 25/ (Varl + 10) a modulo do Akku *)
ADD 10

)

ST Var3 (* Zapisanie wyniku 10 w Var3 *)

Przyklad w ST:

Ergebnis
Ergebnis

25 MOD 20; (* Zapisanie wyniku 5 w Varl *)
25 MOD (Varl + 10); (* Wynik = 25/ (Varl + 10) a modulo do Akku ¥*)

3.41.8 MUL i MUL(

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL [BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X

Mnozenie Akku przez jedng lub wiecej zmiennych lub statych. W operacji mnozenia z nawiasami Akku
mnozy sie przez wynik wyrazenia w nawiasie. Mozliwych jest do 6 poziomdéw nawiaséw. Obie wartosci
muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:

LD 25 (* Zatadowa¢ mnoznik *)

MUL Varl, Var2 (* 25 * Varl * Var2 *)

ST Var2 (* Zapisanie wyniku *)

LD 25 (* Zatadowa¢ mnoznik *)

MUL( Varl (* Wynik = 25* (Varl + Var2) *)

ADD Var?2

ST Var3 (* Zapisanie wyniku jako zmiennej Var3 *)

)

Przyktad w ST:

Ergebnis
Ergebnis

25 * Varl * Var2;
25 * (Varl + Var2);
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3419 MUX
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X

Za pomocg indeksu, ktory znajduje sie przed poleceniem w Akku, mozna wybraé rézne state lub
zmienne. Dostep do pierwszej wartosci jest mozliwy za pomocg indeksu 0. Wybrana wartos¢ zostanie
zatadowana do Akku. Liczba wartosci jest ograniczona tylko przez pamie¢ programowa.

Przyktad w AWL.:

LD 1 (* Wybra¢ zadany element *)
MUX 10,20,30,40,Valuel (* Polecenie MUX z 4 statymi i jedna zmienna *)

ST Value (* Zapisanie wyniku = 20 *)
Przyklad w ST:
Ergebnis := Mux (1, 10, 20, 30, 40, Valuel) (* Zapisanie wyniku = 20 *)

3.41.10 SUB i SUB(

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosé¢ X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X X X

Odejmuje od Akku jedng lub wiecej zmiennych lub statych. W operacji odejmowania z nawiasami
odejmuje od Akku wynik wyrazenia w nawiasie. Mozliwych jest do 6 pozioméw nawiasow.
Odejmowane wartosci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:

LD 10

SUB Varl (* Wynik = 10 - Varl *)

ST Ergebnis

LD 20

SUB Varl, Var2, 30 (* Wynik = 20 - Varl - Varl2 - 30 ¥*)
ST Ergebnis

LD 20

SUB( 6 (* Odja¢ od 20 zawartos$¢ nawiasoéw *)
AND 2

) (* Wynik = 20 - (6 AND 2) *)

ST Ergebnis (* Wynik = 18 ¥*)

Przyklad w ST:

Ergebnis := 10 - Valuel;
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3.4.2 Zaawansowane operatory matematyczne

&

Informacja

Wymienione tutaj operatory wymagajg bardzo intensywnych obliczen. Moze to prowadzi¢ do znacznie diuzszego
czasu wykonywania programu PLC.

3.421 COS, ACOS, SIN, ASIN, TAN, ATAN
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X
BOOL [BYTE | INT | DINT
Typ danych X

Obliczanie odpowiedniej funkcji matematycznej. Obliczana warto$é wyrazona w minutach katowych

musi by¢ dostepna w Akku. Skalowanie odpowiada 1 = 1000.

Przeliczenie: Kat w radianach = (kat w  stopniach Pl 180)*1000
np. kat 90° zostanie przeliczony w nastepujgcy sposéb a 90° * 3.14 / 180) *1000 = 1571
AE ( ] 1000 AE ( i ] 1000 AE ( AE :I 1000
= =in . = rCos . = tan .
1000 1000 1000
Przyktad w AWL.:
LD 1234
SIN
ST Ergebnis (* Wynik = 943 *)
Przyklad w ST:
Ergebnis := COS(1234); (* Wynik = 330 ¥*)
Ergebnis := ACOS(330); (* Wynik = 1234 ¥*)
Ergebnis := SIN(1234); (* Wynik = 943 *)
Ergebnis := ASIN(943); (* Wynik = 1231 ¥*)
Ergebnis := TAN(999); (* Wynik = 1553 *)
Ergebnis := ATAN(1553); (* Wynik = 998 ¥*)
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3422 EXP
SK 53xE SK180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X
BOOL |[BYTE | INT | DINT
Typ danych X

Tworzy z Akku funkcje wyktadniczg o podstawie réwnej liczbie Eulera (2,718). Mozna poda¢ 3 miejsca
po przecinku, tzn. 1,002 musi by¢ wprowadzone jako 1002.

|?£1|
AE = g+1o00/ - 1000

Przyktad w AWL.:
LD 1000
EXP
ST Ergebnis (* Wynik = 2718 *)
Przyktad w ST:
Ergebnis := EXP(1000); (* Wynik = 2718 ¥*)
3423 LN
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X
BOOL [BYTE | INT | DINT
Typ danych X

Logarytm o podstawie réwnej e (2,718). Mozna poda¢ 3 miejsca po przecinku, tzn. 1,000 musi by¢

wprowadzone jako 1000.

AE
AE =1In ( J - 1000

1000

Przyktad w AWL.:

LD 1234
LN
ST Ergebnis

Przyktad w ST:

Ergebnis := LN (1234); (* Wynik = 210 *)
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3424 LOG
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X

Tworzy z Akku logarytm o podstawie réwnej 10. Mozna podaé 3 miejsca po przecinku, tzn. 1,000 musi

by¢ wprowadzone jako 1000.

AE
AE = logy, (m] - 1000

Przyktad w AWL:
LD 1234
LOG
ST Ergebnis (* Wynik = 91 ¥*)
Przyktad w ST:
Ergebnis := LOG(1234); (* Wynik = 91 *)
3.4.25 SQRT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosé X X X X X
BOOL [BYTE | INT | DINT
Typ danych X

Tworzy z Akku pierwiastek kwadratowy. Mozna podaé¢ 3 miejsca po przecinku, tzn. 1,000 musi by¢

wprowadzone jako 1000.

—

AE |'( i ] 1000
-,/ \1000

Przyktad w AWL.:

LD 1234
SQRT
ST Ergebnis

(* Wynik = 1110 *)

Przyklad w ST:

Ergebnis := SQRT(1234); (* Wynik = 1110 *)
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3.4.3 Operatory bitowe

3.4.3.1 AND i AND(

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS

SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS

Dostepnosé X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT

Typ danych X X X X

Operacja bitowa | miedzy AE/Akku i jedng lub dwiema zmiennymi lub statymi. Operacja bitowa I(...)
miedzy AE/Akku i AE/Akku, ktére zostato wczesniej utworzone w nawiasach. Mozliwych jest do 6
poziomdéw nawiasow. Wszystkie wartosci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:

LD 170
AND 204 (* Operacja AND miedzy 2 statymi *)
(* Akku = 136 (patrz przykiad w tabeli) *)

LD 170 (* Operacja miedzy jedna stata i 2 zmiennymi.*)

AND Varl, Var2 (* Akku = 170dec AND Varl AND Var2 *)
LD Varl
AND ( Var2 (* AE/Akku = Varl AND ( Var2 OR Var3 ) *)
OR Var3
)

Przyklad w ST:
Ergebnis := 170 AND 204; (* Wynik = 136dec *)

Var2 |Varl |[Wynik

0 0 0

0 1 0

1 0 0

1 1 1

Przyktad: 170dec (1010 1010bin) AND 204dec (1100 1100bin) = (1000 1000bin) 136dec
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3.4.3.2 ANDN i ANDN(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X X X X

Operacja bitowa | miedzy AE/Akku i zanegowanym operandem. Operacja bitowa | (...) miedzy
AE/Akku i zanegowanym wynikiem w nawiasach. Mozliwych jest do 6 poziomdw nawiaséw. t.gczone
warto$ci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL:

LD 2#0000 1111
ANDN 2#0011 1010

LD 170
ANDN Varl, Var2 (* Akku
LD Varl
ANDN ( Var2 (* AE/Akku
OR Var3
)

Var2 |Varl |[Wynik

0 0 1

0 1 1

1 0 1

1 1 0

Przyktad: 170dec (1010 1010bin) AND 204dec (1100 1100bin) = (1000 1000bin) 136dec

(* Operacja ANDN miedzy 2 statymi *)
(* Akku = 2#1111 0101 *)

(* Operacja miedzy Jjednag statg i 2 zmiennymi.

170d ANDN Varl ANDN Var2 *)

Varl ANDN (

Var2 OR Var3 ) *)

*)
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3433 NOT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

BOOL [BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X X

Negacja bitowa Akku.

Przyktad w AWL.:
LD BYTE#10 (* Zatadowa¢ do AKKU wartos$¢ 10dec w formacie Byte *)
NOT (* Warto$¢ jest sprowadzana na poziom bitowy (0000 1010), *)

(* Negacja bitowa (1111 0101) i ponowna konwersja do *)
(* wartosci dziesietnej, wynik = 245dec *)
ST Var3 (* Zapisanie wyniku jako zmiennej Var3 *)

Przyktad w ST:

Ergebnis := not BYTE#10; (* Wynik = 245dec *)
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3.43.4 ORiOR(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X X X X

Operacja bitowa LUB miedzy AE/Akku i jedng lub dwiema zmiennymi lub statymi. Operacja bitowa
LUB(...) miedzy AE/Akku i AE/Akku, ktore zostato wczesniej utworzone w nawiasach. Mozliwych jest
do 6 poziomdéw nawiasow. Wszystkie wartosci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Var2 AND Var3

= 238 *)

Przyktad w AWL.:
LD 170
OR 204 (* Operacja OR miedzy 2 statymi *)
LD 170
OR Varl, Var2
LD Varl
OR ( Var2 (* AE/Akku = Varl OR (
AND Var3
)
Przyktad w ST:
Ergebnis := 170 or 204; (* Wynik
Var2 |Varl |[Wynik
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1

)

(* Operacja miedzy jedna stata i 2 zmiennymi.
(* Akku = 170d OR VarlOR Var2 *)

*)

*)
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3.4.3.5 ORNiORN(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X X

Operacja bitowa LUB miedzy AE/Akku i zanegowanym operandem. Operacja bitowa LUB (...) miedzy
AE/Akku i zanegowanym wynikiem w nawiasach. Mozliwych jest do 6 pozioméw nawiasow. t.aczone
wartosci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:
LD 2#0000 1111

ORN 240011 1010
(* Akku = 241100 0000 *)

(* Operacja ORN miedzy 2 statymi *)

LD 170 (* Operacja miedzy jedna stata i 2 zmiennymi.
ORN Varl, Var2 (* Akku = 170d ORN Varl ORN Var2 *)
LD Varl
ORN ( Var2 (* AE/Akku = Varl ORN ( Var2 OR Var3 ) ¥*)
OR Var3
)
Przyktad w ST:
Ergebnis := 2#0000_1111 ORN 2#0011_1010; (* Wynik = 2#1100_0000 *)
Var2 |Varl |[Wynik
0 0 1
0 1 0
1 0 0
1 1 0
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3.43.6 ROL
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [ BYTE | INT
Typ danych X X

Obrét bitowy Akku w lewo. Zawartos¢ Akku zostanie przesunieta w lewo n razy, przy czym lewy bit

zostanie ponownie wprowadzony po prawej stronie.

Przyktad w AWL.:

LD 175
ROL 2

(* Laduje wartos¢ 1010 _1111%)
(* Zawartos$¢ Akku jest obracana 2 razy w lewo *)
ST Valuel (* Zapisuje warto$¢ 1011 1110 *)

Przyktad w ST:
Ergebnis := ROL(BYTE#175, 2); (* Wynik 2#1011 1110 *)
Ergebnis := ROL (INT#175, 2); (* Wynik = 16#CO02B *)
3.43.7 ROR
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL [BYTE | INT
Typ danych X X

Obrot bitowy Akku w prawo. Zawartosé Akku zostanie przesunieta w prawo n razy, przy czym prawy
bit zostanie ponownie wprowadzony po lewej stronie.

Przyktad w AWL.:

LD 175
ROR 2

Przyklad w ST:

Ergebnis :=

ROR (BYTE#175,

2);

(* haduje wartos¢ 1010 1111%)
(* Zawartos$¢ Akku jest obracana 2 razy w prawo *)
ST Valuel (* Zapisuje wartos¢ 1110 1011 *)

(* Wynik

2#1110 1011 *)

BU 0550 pl-1919

105




Funkcjonalno$¢ PLC — Dodatkowa instrukcja dla urzadzen NORDAC DRIVESYSTEMS
3438 SiR
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X

Ustawianie i resetowanie zmiennej boolowskiej, gdy poprzedni wynik operacji (AE) miat wartosé
TRUE.

Przyktad w AWL.:
LD TRUE (* Laduje do AE warto$é TRUE *)
S Varl (* VARL jest ustawiane na wartos$¢ TRUE *)
R Varl (* VARL jest ustawiane na wartos$¢ FALSE *)
Przyklad w ST:
Ergebnis := TRUE;
Ergebnis := FALSE;
3.43.9 SHL
SK 53xE SK180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X X X

Przesuniecie bitowe Akku w lewo Zawartos¢ Akku zostanie przesunieta w lewo n razy, wypchniete bity
zostang utracone.

Przyktad w AWL.:
LD 175 (* haduje wartos¢ 1010 1111%)
SHL 2 (* Zawartos$c¢ Akku jest przesuwana 2 razy w lewo *)

ST Valuel (* Zapisuje wartos¢ 1011 1100 ab *)

Przyklad w ST:
Ergebnis := SHL(BYTE#175, 2); (* Wynik = 2#1011 1100 *)
Ergebnis := SHL (INT#175, 2); (* Wynik = 16#2BC *)
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3.4.3.10 SHR
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

BOOL |BYTE | INT | DINT

Typ danych X X X

Przesuniecie bitowe Akku w prawo Zawarto$é Akku zostanie przesunieta w prawo n razy, wypchniete
bity zostang utracone.

Przyktad w AWL.:
LD 175 (* Laduje wartos¢ 1010 _1111%)
SHR 2 (* Zawartos$¢ Akku jest przesuwana 2 razy w prawo *)

ST Valuel (* Zapisuje wartos¢ 0010 1011 ab *)

Przyktad w ST:

Ergebnis :

SHR(BYTE#175, 2); (* Wynik = 2#0010_1011 *)
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3.4.3.11 XOR i XOR(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X

Operacja bitowa ,LUB wykluczajgce” miedzy AE/Akku i jedng lub dwiema zmiennymi lub statymi.
Pierwsza wartos¢ znajduje sie w AE/Akku, a druga jest tadowana za pomocg polecenia lub znajduje
sie w nawiasie. taczone warto$ci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.
Przyktad w AWL.:

LD 240000 1111
XOR 240011 _1010

(* Operacja XOR miedzy 2 statymi *)

(* Akku = 2#0011 0101 *)
LD 170 (* Operacja miedzy jedna stata i 2 zmiennymi. *)
XOR Varl, Var2 (* Akku = 170d XOR Varl XOR Var2 *)
LD Varl
XOR ( Var2 (* AE/Akku = Varl XOR ( Var2 OR Var3 ) ¥*)
OR Var3
)
Przyktad w ST:
Ergebnis := 2#0000 1111 XOR 2#0011 1010; (* Wynik = 2#0011 0101 *)
Var2 |Varl |[Wynik
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0
108
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3.4.3.12 XORN i XORN(
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK SxxP SK 52xE SK2xxE-FDS | o\ 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X
BOOL
Typ danych X

Operacja bitowa LUB wykluczajgce miedzy AE/Akku i zanegowanym operandem. Operacja bitowa
LUB wykluczajgce (...) miedzy AE/Akku i zanegowanym wynikiem w nawiasach. Mozliwych jest do 6

poziomow nawiaséw. Laczone wartosci muszg naleze¢ do tego samego typu zmiennych.

Przyktad w AWL.:
LD 2#0000 1111

XORN 2#00T1 1010

LD 170
XORN Varl, Var2
LD Varl
XORN ( Var2
OR Var3
)
Przyktad w ST:
Ergebnis
Var2 |Varl |[Wynik
0 0 1
0 1 0
1 0 0
1 1 1

* Operacja XORN miedzy 2 statymi *)
2#1100_1010 *)

Varl XORN

:= 240000 1111 XORN 240011 1010;

Var2 OR Var3

Operacja miedzy jedna stata i 2 zmiennymi. *)
170d XORN Varl XORN Var2 *)

) *)

241100 1010 *)
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3.4.4 Operatory tadowania i zapisu
3441 LD
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X X
taduje statg lub zmienng do AE lub Akku.
Przyktad w AWL.:
LD 10 (* taduje 10 jako BYTE *)
LD -1000 (* Taduje -1000 jako INT *)
LD Valuel (* faduje zmienna Valuel ¥*)
3.44.2 LDN
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP | SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT

Typ danych X

taduje zanegowang zmienng boolowskg do AE.

Przyktad w AWL.:
LDN Valuel (* Valuel TRUE a AE = FALSE *)
ST Value2 (* Zapisanie do Value2 = FALSE *)
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3443 ST
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X X X X

Zapisuje zawartos¢ AE/Akku do zmiennej. Zapisywana zmienna musi by¢ zgodna z wczes$niej

zatadowanym i przetwarzanym typem danych.

Przyktad w AWL.:

LD 100

(* Laduje wartos¢ 1010 1111 *)

ST Valuel (* Zawartos$¢ Akku 100 jest zapisywana w Valuel *)
3.444 STN
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X

Zapisuje zawartos¢ AE do zmiennej i neguje jg. Zapisywana zmienna musi by¢ zgodna z wczesniej

zatadowanym i przetwarzanym typem danych.

Przyktad w AWL.:

LD Valuel

STN Value?2

(* Valuel = TRUE a AE = TRUE *)

(* Zapisanie do Value2 = FALSE *)
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3.4.5 Operatory poréwnywania

3451 EQ

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS

SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS

Dostepnosé X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT

Typ danych X X X

Poréwnuje zawartos¢ Akku ze zmienng lub statg. Jezeli wartosci sg rowne, AE zostanie ustawione na

wartos¢ TRUE.

Przyktad w AWL.:

LD Valuel (* Value = 5 *)

EQ 10 (* AE = Czy 5 jest rowne 10 2 *)

JMPC NextStep (* AE = FALSE a program nie wykonuje skoku *)
ADD 1

NextStep:

ST Valuel

Przyklad w ST:

(* Czy Value = 10 ¥*)
if Value = 10 then

Value2 := 5;
end if;
3452 GE
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

BOOL |BYTE | INT | DINT

Typ danych X X X

Poréwnuje zawartos¢ Akku ze zmienng lub statg. Jezeli warto§¢ w Akku jest wieksza lub réwna

zmiennej lub statej, AE zostanie ustawione na warto§¢ TRUE.

Przyktad w AWL.:

LD Valuel (* Valuel = 5 *)

GE 10 (* Czy 5 jest wieksze lub rdéwne 1072 *)

JMPC NextStep (* AE = FALSE a program nie wykonuje skoku *)
ADD 1

NextStep:
ST Valuel

Przyklad w ST:

(* Czy 5 jest wieksze lub rdéwne 10?7 *)
if Value >= 10 then

Value := Value - 1
end if;
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3453 GT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X X X

Poréwnuje zawarto$¢ Akku ze zmienng lub statg. Jezeli warto$¢ w Akku jest wieksza od zmiennej lub

statej, AE zostanie ustawione na wartos¢ TRUE.

Przyktad w AWL.:
LD Valuel (* Valuel = 12 *)

GT 8 (* Czy 12 jest wieksze od 8?7 *)
JMPC NextStep (* AE = TRUE - program wykonuje skok *)

ADD 1
NextStep:
ST Valuel

Przyktad w ST:

(* Czy 12 jest wieksze od 8?2 *)
if Value > 8 then

Value := 0;
end if;
3454 LE
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X
BOOL [BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X

Poréwnuje zawartos¢ Akku ze zmienng lub statg. Jezeli warto§¢ w Akku jest mniejsza lub réwna

zmiennej lub statej, AE zostanie ustawione na wartos¢ TRUE.

Przyktad w AWL.:

LD Valuel (* Valuel = 5 *)
LE 10
JMPC NextStep:

ST Valuel

Przyktad w ST:

(* Czy Value jest mniejsze lub rdéwne 10?%*)

if Value <= 10 then
Value := 11;
end_if;

(* Czy 5 jest mniejsze lub réwne 1072 *)
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3455 LT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE | INT | DINT
Typ danych X X X

Poréwnuje zawarto$é Akku ze zmienng lub statg. Jezeli warto$¢ w Akku jest mniejsza od zmiennej lub

statej, AE zostanie ustawione na warto$¢ TRUE.

Przyktad w AWL.:

LD Valuel (* Valuel = 12 *)

LT 8 (* Czy 12 jest mniejsze od 8 2 *)
JMPC NextStep
ADD 1
NextStep:

ST Valuel

Przyktad w ST:

(* Czy Value jest mniejsze od 0?7 *)
if Value < 0 then

(* AE = FALSE a program nie wykonuje skoku *)

Value := 0;
end if;
3.456 NE
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS

SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS

Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE | INT | DINT

Typ danych X X X

Poréwnuje zawartos¢ Akku ze zmienng lub statg. Jezeli wartos¢ w Akku jest nieréwna zmiennej lub

statej, AE zostanie ustawione na wartos¢ TRUE.

Przyktad w AWL.:

LD Valuel (* Valuel = 5 *)

NE 10 (*Czy 5 Jjest nierdwne 10 ?%*)
JMPC NextStep
ADD 1
NextStep:

ST Valuel

Przyktad w ST:

if Value <> 5 then
Value := 5;
end if;

(* AE = TRUE a program wykonuje skok *)
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3.5 Wartosci procesowe

Wszystkie analogowe i cyfrowe wejscia i wyjscia lub wartos¢ zadana i rzeczywista magistrali moga
by¢ odczytywane i przetwarzane przez PLC lub ustawiane przez PLC (dla warto$ci wyjsciowych).
Dostep do poszczegdinych warto$ci odbywa sie za posrednictwem wymienionych nizej wartosci
procesowych. Dla wszystkich wartosci wyjsciowych nalezy zaprogramowa¢ wyjscie (np. wyjscia
cyfrowe lub wartos¢ zadang PLC) w taki sposob, aby PLC byt zrédtem zdarzenia. Wszystkie dane
procesowe sg wczytywane przez PLC z urzadzenia na poczgtku kazdego nowego cyklu i zapisywane
do urzadzenia dopiero na koncu programu PLC! Ponizsze tabele przedstawiajg wszystkie wartosci, do
ktérych funkcja PLC ma bezposredni dostep. Dostep do wszystkich innych warto$ci procesowych jest
konieczny za posrednictwem blokéw funkcyjnych MC_ReadParameter lub MC_WriteParameter.

3.5.1 Wejscia i wyjscia

Sg tutaj zebrane wszystkie wartosci procesowe, kidre opisujg interfejs WE/WY urzadzenia.

Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep [Urzadzenie
_0_Set_digital_output | Ustawianie wyj$¢ Bit 0: Mfr1 UINT [RW SK 5xxP
cyfrowych Bit 1: Mfr2
Bit 2: DOUT 1
Bit 3: DOUT 2

Bit 4: DOUT 1 CU5-MLT
Bit 5: DOUT 2 CU5-MLT
Bit 6: DOUT 3 CU5-MLT
Bit 7: DOUT 4 CU5-MLT
Bit 8: Fun. cyfr. AOUT
Bit 9: Wolny

Bit 10: BuslO Bit0

Bit 11: BuslO Bit1

Bit 12: BuslO Bit2

Bit 13: BuslO Bit3

Bit 14: BuslO Bit4

Bit 15: BuslO Bit5

_0_Set_digital_output | Ustawianie wyjs¢ Bit 0: Mfr1 UINT |R/W SK 54xE
cyfrowych Bit 1: Mfr2
Bit 2: DOUT1
Bit 3: DOUT2

Bit 4: Fun. cyfr. AOUT
Bit 5: DOUT3 (Din7)

Bit 6: Stowo stanu Bit 10
Bit 7: Stowo stanu Bit 13
Bit 8: BuslO Bit0

Bit 9: BuslO Bit1

Bit 10: BuslO Bit2

Bit 11: BuslO Bit3

Bit 12: BuslO Bit4

Bit 13: BuslO Bit5

Bit 14: BuslO Bit6

Bit 15: BuslO Bit7

_0_Set_digital_output | Ustawianie wyjs¢ Bit 0: Mfr1 UINT |R/W SK 52xE
cyfrowych Bit 1: Mfr2 SK 53xE
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

Bit 2: DOUT1

Bit 3: DOUT2

Bit 4: Fun. cyfr. AOUT
Bit 5: Wolny

Bit 6: Stowo stanu Bit 10
Bit 7: Stowo stanu Bit 13
Bit 8: BuslO Bit0

Bit 9: BuslO Bit1

Bit 10: BuslO Bit2

Bit 11: BuslO Bit3

Bit 12: BuslO Bit4

Bit 13: BuslO Bit5

Bit 14: BuslO Bit6

Bit 15: BuslO Bit7

_0_Set_digital_output

Ustawianie wyjsé
cyfrowych

Bit 0: DOUT1

Bit 1: BuslO Bit0

Bit 2: BuslO Bit1

Bit 3: BuslO Bit2

Bit 4: BuslO Bit3

Bit 5: BuslO Bit4

Bit 6: BuslO Bit5

Bit 7: BuslO Bit6

Bit 8: BuslO Bit7

Bit 9: Bus PZD Bit 10
Bit 10: Bus PZD Bit 13
Bit 11: DOUT2

UINT

R/W

SK 2xxE
SK 2xxE-FDS

_0_Set_digital_output

Ustawianie wyjsé
cyfrowych

Bit 0: DOUT1

Bit 1: DOUT2

Bit 2: BuslO Bit0

Bit 3: BuslO Bit1

Bit 4: BuslO Bit2

Bit 5: BuslO Bit3

Bit 6: BuslO Bit4

Bit 7: BuslO Bit5

Bit 8: BuslO Bit6

Bit 9: BuslO Bit7

Bit 10: Bus PZD Bit 10
Bit 11: Bus PZD Bit 13

UINT

R/W

SK 180E
SK 190E

_0_Set_digital_output

Ustawianie wyjsé
cyfrowych

Bit 0: DOUT1

Bit 1: DOUT2

Bit 2: DOUT_BRAKE
Bit 3: DOUT_BUSH1
Bit 4: DOUT_BUS2

UINT

R/W

SK 155E-FDS
SK 175E-FDS

_1_Set_analog_output

Ustawianie wyjscia
analogowego FI

10,0V =100

BYTE

R/W

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE

_2_Set_external_
analog_out1

Ustawianie wyjscia
analogowego 1. IOE

10,0V =100

BYTE

R/W

SK 5xxP
SK 54xE
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep [Urzadzenie
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_3_Set_external_ Ustawianie wyjscia 10,0V =100 BYTE |R/W SK 5xxP
analog_out2 analogowego 2. IOE SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_4_State_digital_output | Stan wyjs¢ cyfrowych Bit 0: Mfr1 INT R SK 5xxP
Bit 1: Mfr2
Bit 2: DOUT 1
Bit 3: DOUT 2
Bit 4: DOUT 1 CU5-MLT
Bit 5: DOUT 2 CU5-MLT
Bit 6: DOUT 3 CU5-MLT
Bit 7: DOUT 4 CU5-MLT
Bit 8: Fun. cyfr. AOUT
Bit 9: Wolny
Bit 10: DOUT1 IOE1
Bit 11: DOUT2 IOE1
Bit 12: DOUT1 IOE2
Bit 13: DOUT2 IOE2
Bit 14: Wolny
Bit 15: Wolny
_4 State_digital_output | Stan wyj$¢ cyfrowych Bit 0: Mfr1 INT R SK 54xE
Bit 1: Mfr2
Bit 2: DOUT1
Bit 3: DOUT2
Bit 4: Fun. cyfr. AOUT
Bit 5: DOUT3 (Din7)
Bit 6: Stowo stanu Bit 8
Bit 7: Stowo stanu Bit 9
Bit 8: BuslO Bit0
Bit 9: BuslO Bit1
Bit 10: BuslO Bit2
Bit 11: BuslO Bit3
Bit 12: BuslO Bit4
Bit 13: BuslO Bit5
Bit 14: BuslO Bit6
Bit 15: BuslO Bit7
_4_State_digital_output | Stan wyjs¢ cyfrowych P711 BYTE |R SK 52xE
SK 53xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_4 State_digital_output | Stan wyj$¢ cyfrowych Bit 0: DOUT1 BYTE |R SK 155E-FDS
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

Bit 1: DOUT2

Bit 2: DOUT_BRAKE
Bit 3: DOUT_BUS1
Bit 4: DOUT_BUS2

SK 175E-FDS

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1

Bit 1: DIN2

Bit 2: DIN3

Bit 3: DIN4

Bit 4: DIN5

Bit 5: DING

Bit 6: DIN1 CU5-MLT
Bit 7: DIN2 CU5-MLT
Bit 8: DIN3 CU5-MLT
Bit 9: DIN4 CU5-MLT
Bit 10: Wolny

Bit 11: Wolny

Bit 12: Funkcja cyfrowa
AIN1

Bit 8: Funkcja cyfrowa
AIN2

INT

SK 5xxP

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1

Bit 1: DIN2

Bit 2: DIN3

Bit 3: DIN4

Bit 4: DIN5

Bit 5: DING

Bit 6: DIN7

Bit 7: Funkcja cyfrowa
AIN1

Bit 8: Funkcja cyfrowa
AIN2

INT

SK 54xE

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1
Bit 1: DIN2
Bit 2: DIN3
Bit 3: DIN4
Bit 4: DINS
Bit 5: DING
Bit 6: DIN7

INT

SK 52xE
SK 53xE

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1

Bit 1: DIN2

Bit 2: DIN3

Bit 3: DIN4

Bit 4: Wolny

Bit 5: Termistor PTC
Bit 6: Wolny

Bit 7: Wolny

Bit 8: DIN1 IOE 1
Bit 9: DIN2 IOE 1
Bit 10: DIN3 IOE 1
Bit 11: DIN4 I0OE 1

INT

SK 2xxE
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

Bit 12: DIN1 IOE 2
Bit 13: DIN2 IOE 2
Bit 14: DIN3 IOE 2
Bit 15: DIN4 IOE 2

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1

Bit 1: DIN2

Bit 2: DIN3

Bit 3: AIN1

Bit 4: AIN2

Bit 5: Termistor PTC
Bit 6: Wolny

Bit 7: Wolny

Bit 8: DIN1 IOE 1
Bit 9: DIN2 IOE 1
Bit 10: DIN3 IOE 1
Bit 11: DIN4 IOE 1
Bit 12: DIN1 IOE 2
Bit 13: DIN2 IOE 2
Bit 14: DIN3 IOE 2
Bit 15: DIN4 IOE 2

INT

SK 180E
SK 190E

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1

Bit 1: DIN2

Bit 2: DIN3

Bit 3: TF (termistor PTC)
Bit 4: DIN-BUS1 (ASil1)
Bit 5: DIN-BUS2 (ASil2)
Bit 6: DIN-BUSS3 (ASil3)
Bit 7: DIN-BUS4 (ASil4)
Bit 8: BDDI1 (ASIO3)
Bit 9: BDDI2 (ASIO4)
Bit 10: STO

INT

SK 155E-FDS
SK 175E-FDS

_5_State_Digital_input

Stan wejs¢ cyfrowych

Bit 0: DIN1

Bit 1: DIN2

Bit 2: DIN3

Bit 3: DIN4

Bit 4: DIN5

Bit 5: DING6/AIN1
Bit 6: DIN7/AIN2
Bit 7: Termistor PTC
Bit 8: DIN1 IOE 1
Bit 9: DIN2 IOE 1
Bit 10: DIN3 IOE 1
Bit 11: DIN4 IOE 1
Bit 12: DIN1 IOE 2
Bit 13: DIN2 IOE 2
Bit 14: DIN3 IOE 2
Bit 15: DIN4 IOE 2

INT

SK 2xxE-FDS

_6_Delay_digital_inputs

Stan wejs¢ cyfrowych
zgodnie z P475

Bit 0: DIN1
Bit 1: DIN2

INT

SK 5xxP
SK 54xE
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep [Urzadzenie
Bit 2: DIN3
Bit 3: DIN4
Bit 4: DIN5
Bit 5: DING
Bit 6: DIN7
Bit 7: Funkcja cyfrowa
AIN1
Bit 8: Funkcja cyfrowa
AIN2
_6_Delay_digital_inputs | Stan wejs¢ cyfrowych Bit 0: DIN1 INT R SK 52xE
zgodnie z P475 Bit 1: DIN2 SK 53xE
Bit 2: DIN3
Bit 3: DIN4
Bit 4: DINS
Bit 5: DING
Bit 6: DIN7
_6_Delay_digital_inputs | Stan wej$¢ cyfrowych Bit 0: DIN1 INT R SK 2xxE
zgodnie z P475 Bit 1: DIN2 SK 180E
Bit 2: DIN3 SK 190E
Bit 3: AIN1
Bit 4: AIN2
Bit 5: Termistor PTC
Bit 6: Wolny
Bit 7: Wolny
Bit 8: DIN1 IOE 1
Bit 9: DIN2 IOE 1
Bit 10: DIN3 IOE 1
Bit 11: DIN4 IOE 1
Bit 12: DIN1 IOE 2
Bit 13: DIN2 IOE 2
Bit 14: DIN3 IOE 2
Bit 15: DIN4 IOE 2
_6_Delay_digital_inputs | Stan wej$¢ cyfrowych Bit 0: DIN1 INT R SK 2xxE-FDS
zgodnie z P475 Bit 1: DIN2
Bit 2: DIN3
Bit 3: DIN4
Bit 4: DINS
Bit 5: DIN6/AIN1
Bit 6: DIN7/AIN2
Bit 7: Termistor PTC
Bit 8: DIN1 IOE 1
Bit 9: DIN2 IOE 1
Bit 10: DIN3 IOE 1
Bit 11: DIN4 I0OE 1
Bit 12: DIN1 IOE 2
Bit 13: DIN2 IOE 2
Bit 14: DIN3 IOE 2
Bit 15: DIN4 IOE 2
_7_Analog_input1 Wartos¢ wejscia 10,00V = 1000 INT R Wszystkie
analogowego 1 (AIN1)
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

_8_Analog_input2

Wartos¢ wejscia
analogowego 2 (AIN2)

10,00V = 1000

INT

Wszystkie

_9 Analog_input3

Wartos$¢ funkciji
analogowej DIN2

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 155E-FDS
SK 175E-FDS

_10_Analog_input4

Wartos¢ funkciji
analogowej DIN3

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 155E-FDS
SK 175E-FDS

_11_External_analog_
input1

Wartos¢ wejscia
analogowego 1 (1.I0E)

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_12_External_analog__
input2

Wartos¢ wejscia
analogowego 2 (1.I0E)

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_13_External_analog_
input3

Wartos¢ wejscia
analogowego 1 (2.I0E)

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_14_External_analog__
input4

Wartos¢ wejscia
analogowego 2 (2.I0E)

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_15_State_analog_
output

Stan wyjscia
analogowego

10,0V =100

BYTE

SK 5xxP
SK 54xE

_16_State_ext_analog_
out1

Stan wyjscia
analogowego (1. IOE)

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_17_State_ext_analog_
out2

Stan wyjscia
analogowego (2. IOE)

10,00V = 1000

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 180E
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep [Urzadzenie
SK 190E
_18 Dip_switch_state | Stan przetgcznikéw DIP | Bit 0: DIP1 INT R SK 155E-FDS
Bit 1: DIP2 SK 175E-FDS
Bit 2: DIP3
Bit 3: DIP4
Bit 4: DIP_I1
Bit 5: DIP_I2
Bit 6: DIP_I3
Bit 7: DIP_l4
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3.56.2 Wartosci zadane i rzeczywiste PLC

Wymienione tutaj wartosci procesowe stanowig interfejs miedzy PLC i urzadzeniem. Funkcja wartosci
zadanych PLC jest okreslona w (P553).

(il Informacja

Wartos¢ procesowa PLC_control_word nadpisuje blok funkcyjny MC_Power. Wartosci zadane PLC nadpisujg
bloki funkcyjne MC_Move.... i MC_Home.

Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

_20_PLC_control_word

PLC stowo sterujgce

Odpowiada profilowi
uss

INT

R/W

Wszystkie

21 PLC_set vall

PLC warto$¢ zadana 1

100% = 4000h

INT

RW

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

22 PLC_set val2

PLC wartos¢ zadana 2

100% = 4000h

INT

R/W

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

23 PLC_set val3

PLC warto$¢ zadana 3

100% = 4000h

INT

RW

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

24 PLC_set val4

PLC warto$¢ zadana 4

100% = 4000h

INT

RW

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS

25 PLC_set val5

PLC warto$¢ zadana 5

100% = 4000h

INT

RW

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS

_26_PLC_additional_co

PLC dodatkowe stowo

Odpowiada profilowi

INT

R/W

SK 5xxP
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep |Urzadzenie

ntrol_word1

sterujgce 1

usS

SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_27_PLC_additional_co
ntrol_word2

PLC dodatkowe stowo
sterujace 2

Odpowiada profilowi
uUss

INT

R/W SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E

SK 190E

28 PLC_status_word

PLC stowo stanu

Odpowiada profilowi
uss

INT

R/W SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E

SK 190E

29 PLC_act vall

PLC wartos¢ rzeczywista
1

100% = 4000h

INT

R/W SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E

SK 190E

_30_PLC_act val2

PLC wartos¢ rzeczywista
2

100% = 4000h

INT

R/W SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E

SK 190E

_31_PLC_act val3

PLC wartos$¢ rzeczywista
3

100% = 4000h

INT

R/W SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E

SK 190E

_32_PLC_act_val4

PLC wartos¢ rzeczywista
4

100% = 4000h

INT

R/W SK 5xxP

SK 54xE

124

BU 0550 pl-1919




DRIVESYSTEMS 3 PLC
Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
_33_PLC_act_val5 PLC wartos¢ rzeczywista | 100% = 4000h INT R/W SK 5xxP
5 SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
_34 PLC_Busmaster_ |Stowo sterujgce funkcji | Odpowiada profilowi INT R/W SK 5xxP
Control_word wiodgcej (funkcja modutu |USS SK 54xE
nadrzednego magistrali) SK 53xE
przez PLC SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_35 PLC_32Bit_set_val|32bit PLC wartos¢ _ LONG |RW SK 5xxP
1 zadana SK 54xE
- P553[1] = Low Part SK 53xE
wartosci 32bit SK 52xE
- P553[2] = High Part SK 2xxE
warto$ci 32bit SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_36_PLC_32Bit_act_val|32bit PLC wartos$¢ _ LONG |R/W SK 5xxP
1 rzeczywista SK 54xE
- PLC wartos$é SK 53xE
rzeczywista 1 = Low Part SK 52xE
wartosci 32bit SK 2xxE
-PLCwartosé SK 2xxE-FDS
rzeczywista 2 = High SK 180E
Part wartosci 32bit
SK 190E
_37_PLC_status_bits |Wirtualne wyjscia stanu |Bit 0: PLC-DOUT1 INT R/W SK 155E-FDS
PLC Bit 1: PLC-DOUT2 SK 175E-FDS
_38_PLC_control_bits |Wirtualne wyjscia Bit 0: PLC-DIN1 INT R/W SK 155E-FDS
sterujgce PLC Bit 1: PLC-DIN2 SK 175E-FDS
Bit 2: PLC-DIN3
Bit 3: PLC-DIN4
Bit 4: PLC-DIN5
Bit 5: PLC-DIN6
Bit 6: PLC-DIN7
Bit 7: PLC-DIN8
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3.5.3 Wartosci zadane i rzeczywiste magistrali

Wartosci procesowe odzwierciedlajg wszystkie wartosci zadane i rzeczywiste, ktdre sg przesytane do
urzadzenia za posrednictwem réznych systemow magistralowych.

Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
_40_Inverter_status FI stowo stanu Odpowiada profilowi INT R Wszystkie
uUss
_41_Inverter_act_vall |FIl warto$¢ rzeczywista 1 100% = 4000h INT R Wszystkie
_42_Inverter_act_val2 |Fl warto$¢ rzeczywista 2 |100% = 4000h INT R Wszystkie
_43_Inverter_act_val3 |Fl warto$¢ rzeczywista 3 |100% = 4000h INT R Wszystkie
_44_Inverter_act_val4 |Fl warto$¢ rzeczywista4 |100% = 4000h INT R SK 5xxP
SK 54xE
_45_Inverter_act_val5 |Fl warto$¢ rzeczywista5 |100% = 4000h INT R SK 5xxP
SK 54xE
_46_Inverter_lead_val1 |Funkcja Broadcast Master |100% = 4000h INT R SK 5xxP
Wartos¢ wiodaca 1 SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_47_Inverter_lead_val2 |Funkcja Broadcast Master |100% = 4000h INT R SK 5xxP
Wartos$¢ wiodgca 2 SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_48_Inverter_lead_val3 |Funkcja Broadcast Master |100% = 4000h INT R SK 5xxP
Wartos$¢ wiodgca 3 SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_49_Inverter_lead_val4 |Funkcja Broadcast Master |100% = 4000h INT R SK 5xxP
Wartos¢ wiodaca 4 SK 54xE
_50_Inverter_lead_val5 |Funkcja Broadcast Master |100% = 4000h INT R SK 5xxP
Warto$¢ wiodgca 5 SK 54xE
_51_Inverter_control_w | Wynikowe stowo sterujgce |Odpowiada profilowi INT R SK 5xxP
ord magistrali USS SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_52 Inverter_set_vall

Wynikowa gtéwna wartosc¢
zadana 1 magistrali

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_53_Inverter_set_val2

Wynikowa gtéwna wartosc¢
zadana 2 magistrali

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_54_Inverter_set_val3

Wynikowa gtéwna wartosc¢
zadana 3 magistrali

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_55 Inverter_set_val4

Wynikowa gtéwna wartosc
zadana 4 magistrali

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE

_56_Inverter_set_val5

Wynikowa gtéwna wartosc¢
zadana 5 magistrali

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE

_57_Broadcast_set_val
1

Broadcast Slave:
Pomocnicza wartos¢
zadana 1

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_58_Broadcast_set_val
2

Broadcast Slave:
Pomocnicza warto$¢
zadana 2

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E

_59 Broadcast_set_val

Broadcast Slave:

100% = 4000h

INT

SK 5xxP
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
3 Pomocnicza wartos¢ SK 54xE
zadana 3 SK 563xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E
_60_Broadcast_set_val |Broadcast Slave: 100% = 4000h INT R SK 5xxP
4 Pomocnicza wartos¢ SK 54xE
zadana 4
_61_Broadcast_set_val |Broadcast Slave: 100% = 4000h INT R SK 5xxP
5 Pomocnicza wartos¢ SK 54xE
zadana 5
_62_Inverter_32Bit_set |32bit wynikowa gtéwna - Low Part w P546[1] |LONG |R SK 5xxP
_vall wartos¢ zadana 1 - High Part w P546[2] SK 54xE
magistral SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E
_63_Inverter_32Bit_act |FI 32bit wartos¢ - Low Part w P543[1] [LONG |[R SK 5xxP
_val1 rzeczywista 1 - High Part w P543[2] SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E
_64_Inverter_32Bit_lea |32bit warto$¢ wiodgca 1 - Low Part w P502[1] |LONG |R SK 5xxP
d_val1 - High Part w P502[2] SK 54xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E
_65_Broadcast_32Bit_s | 32bit Broadcast Slave - Low Part w P543[1] |LONG |R SK 5xxP
et_vall pomocnicza wartosé - High Part w P543[2] SK 54xE
zadana 1 SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E
_66_BuslO_input_bits |Przychodzace dane Bus -Bit0—7=Bus /O In [INT R SK 5xxP
110 Bit0-7 SK 54xE
- Bit 8 = Znacznik 1 SK 53xE
- Bit 9 = Znacznik 2 SK 52xE
- Bit 10 = Bit8 ze stowa SK 2xxE
stslrtu!]a‘ICfg;t;nagls:rall SK 2xxE-FDS
-stelru' c; olmzei:tzllia SK180E
yacege mag SK 190E
_67_BuslO_output_bits |Wychodzgce dane Bus I/O |Bit0 = Bus / AS-i Dig INT R SK 5xxP
Out1 SK 54xE
Bit1 = Bus / AS-i Dig
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

Out2

Bit2 = Bus / AS-i Dig
Out3

Bit3 = Bus / AS-i Dig
Out4

Bit4 = Bus / 1.I0E Dig
Out1

Bit5 = Bus / 1.I0E Dig
Out2

Bit6 = Bus / 2.I0E Dig
Out1

Bit7 = Bus / 2.I0E Dig
Out2

Bit8 = Bit 10 Bus stowo
stanu

Bit9 = Bit 11 Bus stowo
stanu

_67_BuslO_output_bits

Wychodzgce dane Bus 1/O

Bit0 = Bus / AS-i Dig
Out1

Bit1 = Bus / AS-i Dig
Out2

Bit2 = Bus / AS-i Dig
Out3

Bit3 = Bus / AS-i Dig
Out4

Bit4 = AS-i aktuator 1
Bit5 = AS-i aktuator 2
Bit6 = Znacznik 1

Bit7 = Znacznik 2

Bit8 = Bit 10 Bus stowo
stanu

Bit9 = Bit 11 Bus stowo
stanu

INT

SK 53xE
SK 52xE

_67_BuslO_output_bits

Wychodzgce dane Bus I/O

Bit0 = Bus / AS-i Dig
Out1

Bit1 = Bus / AS-i Dig
Out2

Bit2 = Bus / AS-i Dig
Out3

Bit3 = Bus / AS-i Dig
Out4

Bit4 = Bus / IOE Dig
Out1

Bit5 = Bus / IOE Dig
Out2

Bit6 = Bus / 2nd IOE
Dig Out1

Bit7 = Bus / 2nd IOE
Dig Out2

Bit8 = Bit 10 Bus stowo
stanu

Bit9 = Bit 11 Bus stowo
stanu

INT

SK 2xxE
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
_67_BuslO_output_bits |Wychodzgce dane Bus I/O |Bit0 = Bus / AS-i Dig INT R SK 2xxE-FDS

Out1

Bit1 = Bus / AS-i Dig
Out2

Bit2 = Bus / AS-i Dig
Out3

Bit3 = Bus / AS-i Dig
Out4

Bit4 = Bus / AS-i Dig
Outb

Bit5 = Bus / AS-i Dig
Out6

Bit6 = Bus / 2nd IOE
Dig Out1

Bit7 = Bus / 2nd IOE
Dig Out2

Bit8 = Bit 10 Bus stowo

stanu

Bit9 = Bit 11 Bus stowo

stanu
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3.5.4 ControlBox i ParameterBox

Za pomocg wymienionych wartosci procesowych mozna uzyskac¢ dostep do paneli obstugi. Umozliwia
to realizacje prostych aplikacji HMI.

m Informacja

Aby ,key states” byty wyswietlane w sterowniku PLC, panele ControlBox i ParameterBox muszg
znajdowacé sie w trybie wyswietlania PLC. W przeciwnym wypadku zostanie wyswietlona tylko

wartosc¢ ,0”.
Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
_70_Set_controlbox_ | Warto$¢ wyswietlana dla |Wartos¢ wyswietlana= |DINT |R/W Wszystkie
show_val panelu ControlBox bit 29 — bit 0

Pozycja przecinka = bit

31 — bit 30
_71_Controlbox_key | Stan klawiatury panelu Bit 0: ON BYTE |R Wszystkie
state ControlBox Bit 1: OFF

Bit 2: DIR

Bit 3: UP

Bit 4: DOWN

Bit 5: Enter
_72_Parameterbox_ Stan klawiatury panelu Bit 0: ON BYTE |[R Wszystkie
key_state ParameterBox Bit 1: OFF

Bit 2: DIR

Bit 3: UP

Bit 4: DOWN

Bit 5: Enter

Bit 6: Right

Bit 7: Left
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3.5.5 Parametry informacyjne
Sg tutaj wymienione najwazniejsze wartosci rzeczywiste urzgdzenia.
Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
_80_Current_fault Aktualny numer usterki  |Btgd 10.0= 100 BYTE |R Wszystkie
_81_Current_warning |Aktualne ostrzezenie Ostrzezenie 10.0 =100 |BYTE |R Wszystkie
_82_Current_reason_FI | Aktualna przyczyna Problem 10.0 = 100 BYTE |R Wszystkie
_blocked stanu Blokada wigczenia
_83_Input_voltage Aktualne napiecie 100 V =100 INT R Wszystkie
zasilajgce
_84 Current_frequenz |Aktualna czestotliwos¢ |10Hz = 100 INT Wszystkie
_85 Current_set_point_ | Aktualna czestotliwos¢ |10Hz = 100 INT SK 5xxP
frequency1 zadana ze zrédia SK 54xE
wartosci zadanych SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_86_Current_set_point_ | Aktualna czestotliwos¢ |10Hz = 100 INT R SK 5xxP
frequency2 zadana przetwornicy SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_87_Current_set_point_ | Aktualna czestotliwo$¢ |10Hz = 100 INT R SK 5xxP
frequency3 zadana za rampa SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_88 Current_Speed Aktualna obliczona 100 obr/min = 100 INT R Wszystkie
predkos¢ obrotowa
_89_Actual_current Aktualny prad wyjsciowy |10.0A =100 INT Wszystkie
_90_Actual_torque_curr | Aktualny prgd momentu |10.0A =100 INT Wszystkie
ent
_91_Current_voltage Aktualne napiecie 100V =100 INT R Wszystkie
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
92 Dc_link_voltage Aktualne napiecie 100V =100 INT R S SK 5xxP
obwodu posredniego K 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_93 Actual_field_curre |Aktualny prad pola 10.0A =100 INT R Wszystkie
nt
_94 Voltage_d Aktualna sktadowa 100V =100 INT R Wszystkie
napiecia
osd
_95 Voltage_q Aktualna sktadowa 100V =100 INT R Wszystkie
napiecia
0sq
_96_Current_cos_phi | Aktualny cos(fi) 0.80 =80 BYTE |R Wszystkie
_97_Torque Aktualny moment 100% = 100 INT SK 5xxP
obrotowy SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
_98_Field Aktualne pole 100% = 100 BYTE |R SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E
99 Apparent_power |Aktualna moc pozorna 1,00kW =100 INT R Wszystkie
_100_Mechanical_pow |Aktualna moc 1,00kW = 100 INT Wszystkie
er mechaniczna
_101_Speed_encoder |Aktualna zmierzona 100 obr/min =100 INT R SK 5xxP
predkos¢ obrotowa SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
_102_Usage_rate_moto | Aktualne obcigzenie 100% = 100 INT R Wszystkie
r silnika (wartos¢
chwilowa)
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Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

_103_Usage_rate_moto
r_12t

Aktualne obcigzenie
silnika 12t

100% = 100

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_104_Usage_rate_brak
e_resistor

Aktualne obcigzenie
rezystora hamowania

100% = 100

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_105_Head_sink_temp

Aktualna temperatura
radiatora

100°C =100

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_106_Inside_temp

Aktualna temperatura
wnetrza

100°C =100

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_107_Motor_temp

Aktualna temperatura
silnika

100°C =100

INT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 2xxE-FDS
SK 180E
SK 190E

_108_Actual_net_frequ
ency

Aktualna czestotliwosé
sieciowa

10Hz = 100

INT

SK 155E-FDS
SK 175E-FDS

_109_Mains_phase_se
quence

Aktualna kolejnos¢ faz
sieci

0=CW, 1=CCW

BYTE

SK 155E-FDS
SK 175E-FDS

_141_Pos_Sensor_Inc

Pozycja enkodera
przyrostowego

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E

134

BU 0550 pl-1919




DRIVESYSTEMS

3PLC

Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

_142_Pos_Sensor_Abs

Pozycja enkodera
absolutnego

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E

_143_Pos_Sensor_Uni

Pozycja enkodera
uniwersalnego

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE

144 Pos_Sensor_HTL

Pozycja enkodera HTL

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE

_145_Actual_pos

Pozycja rzeczywista

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E

_146_Actual_ref_pos

Aktualna pozycja zadana

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E

_147_Actual_pos_diff

Réznica pozycji miedzy
wartoscig zadang i
rzeczywistg

0,001 obrotu

DINT

SK 5xxP
SK 54xE
SK 53xE
SK 52xE
SK 2xxE
SK 180E
SK 190E
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3.5.6 Bledy PLC

Btedy urzgdzenia E23.0 do E24.7 mozna ustawi¢ z programu PLC za pomoca User Error Flags.

Nazwa

Funkcja

Normowanie

Typ

Dostep

Urzadzenie

_110_ErrorFlags

Generuje biad
uzytkownika w
urzadzeniu

Bit 0: E 23.0
Bit 1: E 23.1
Bit2: E23.2
Bit 3: E 23.3
Bit4: E23.4
Bit 5: E 23.5
Bit 6: E 23.6
Bit 7: E23.7

BYTE

R/W

Wszystkie

_111_ErrorFlags_ext

Generuje bfad
uzytkownika w
urzadzeniu

Bit 0: E 24.0
Bit 1: E 24.1
Bit2: E24.2
Bit 3: E24.3
Bit4: E24.4
Bit 5: E 24.5
Bit 6: E 24.6
Bit7: E24.7

BYTE

R/W

Wszystkie
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3.5.7 Parametry PLC

Te grupy danych procesowych mozna wykorzysta¢ do bezposredniego dostepu do parametréw PLC

P355, P356 i P360.

Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie

_115_PLC_P355_1 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-01]

_116_PLC_P355 2 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-02]

_117_PLC_P355_3 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-03]

_118 PLC_P355 4 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-04]

_119_PLC_P355_5 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-05]

_120_PLC_P355_6 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-06]

_121_PLC_P355 7 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-07]

_122_PLC_P355_8 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-08]

123 PLC_P355 9 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-09]

_124_PLC_P355_10 PLC INT parametr P355 |- INT R Wszystkie
[-10]

_125_PLC_P356_1 PLC LONG parametr - DINT |R Wszystkie
P356 [-01]

126 _PLC_P356_2 PLC LONG parametr - DINT |R Wszystkie
P356 [-02]

_127_PLC_P356_3 PLC LONG parametr - DINT |R Wszystkie
P356 [-03]

128 PLC_P356_4 PLC LONG parametr - DINT |R Wszystkie
P356 [-04]

_129_PLC_P356_5 PLC LONG parametr - DINT |R Wszystkie
P356 [-05]

_130_PLC_P360_1 PLC parametr - DINT |RW Wszystkie
wyswietlania P360[-01]

_131_PLC_P360_2 PLC parametr - DINT |RW Wszystkie
wys$wietlania P360[-02]

_132_PLC_P360_3 PLC parametr - DINT |R/W Wszystkie
wyswietlania P360[-03]

_133_PLC_P360_4 PLC parametr - DINT |RW Wszystkie
wyswietlania P360[-04]

_134_PLC_P360_5 PLC parametr - DINT |R/W Wszystkie
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Nazwa Funkcja Normowanie Typ Dostep |Urzadzenie
wyswietlania P360[-05]

_135_PLC_Scope_Int_ |PLC Scope warto$¢ - INT R/W Wszystkie

1 wyswietlana 1

_136_PLC_Scope_Int_ |PLC Scope wartos¢ - INT R/W Wszystkie

2 wyswietlana 2

_137_PLC_Scope_Int_ |PLC Scope warto$¢ - INT R/W Wszystkie

3 wys$wietlana 3

138 PLC_Scope_Int_ |PLC Scope wartos¢ - INT R/W Wszystkie

4 wyswietlana 4

_139_PLC_Scope_Bool |PLC Scope wartos¢ - INT R/W Wszystkie

1 wy$wietlana 5

_140_PLC_Scope_Bool |PLC Scope warto$¢ - INT R/W Wszystkie

2 wyswietlana 6
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3.6 Jezyki

3.6.1 Lista instrukcji (AWL /IL)

3.6.1.1 Informacje ogdine

Typy danych

PLC obstuguje nizej podane typy danych.

Nazwa Wymagane miejsce | Zakres wartosci
W pamieci

BOOL 1 bit 0do 1

BYTE 1 bajt 0do 255

INT 2 bajty -32768 do 32767

DINT 4 bajty -2.147.483.648 do

2.147.483.647
LABEL_ADDRESS |2 bajty Znacznik skoku

Literaty

W celu wigkszej przejrzystosci mozna wprowadzac state wszystkich typow danych w réznych

formatach wyswietlania. Ponizsza tabela zawiera przeglad wszystkich mozliwych wariantow.
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Literat Przyktad Liczba wyswietlana dziesietnie
Bool FALSE 0
TRUE 1
BOOL#0 0
BOOL#1 1
Binarny (podstawa 2) 2#01011111 95
2#0011_0011 51
BYTE#2#00001111 15
BYTE#2#0001_1111 31
Osemkowy (podstawa 8) | 8#0571 377
8#05_71 377
BYTE#8#10 8
BYTE#8#111 73
BYTE#8#1_11 73
Szesnastkowy (podstawa | 16#FFFF -1
16) 16#0001_FFFF 131071
INT#16#1000 4096
DINT#16#0010_2030 1056816
Catkowity (podstawa 10) |10 10
-10 -10
10_000 10000
INT#12 12
DINT#-100000 -100000

Czas TIME#10s50ms 10,050 sekund
T#5s500ms 5,5 sekundy
TIME#5.2s 5,2 sekundy
TIME#5D10H15M 5dni+10godzin+15minut
T#1D2H30M20S 1dzien+2godziny+30minut+20sekund
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Komentarze

Aby zapewni¢ czytelnos¢ programu PLC, zaleca sie umiesci¢ wyjasnienia w poszczegdlnych
segmentach programu. Komentarze sg oznaczone w programie uzytkowym znakami ,(*” na poczatku
komentarza i ,*)” na koncu komentarza zgodnie z ponizszymi przyktadami.

(* Komentarz dotyczacy bloku programu *)
LD 100 (* Komentarz za poleceniem *)
ADD 20

Znacznik skoku

Za pomocg operatorow JMP, JMPC i JMPCN mozna pomingé cate czesci programu. Adresem
docelowym jest znacznik skoku. Moze zawiera¢ wszystkie litery, cyfry od 0 do 9 i podkreslenia, z
wyjatkiem umlautéw i znaku ,R”, inne znaki nie sg dopuszczalne. Na koncu znacznika skoku znajduje
sie dwukropek. Moze wystepowa¢ samodzielnie. W tym samym wierszu za znacznikiem skoku moze
réwniez znajdowac sie inne polecenie.

Mozliwe warianty mogg wyglada¢ w nastepujgcy sposob:
Przyktad:

Sprungmarke:
LD 20

Das Ist eine Sprungmarke:
ADD 10

MainLoop: LD 1000

Innym wariantem jest przestanie znacznika skoku jako zmiennej. Zmienna musi by¢ zdefiniowana w
tabeli zmiennych jako typ LABLE_ADDRESS, aby do zmiennej mozna bylo zatadowac¢ znaczniki
skoku. Mozna to wykorzysta¢ do tatwego tworzenia maszyn standw, patrz nizej.

Przyktad:

LD FirstTime
JMPC AfterFirstTime
(* Na poczatku nalezy zainicjowac¢ adres etykiety. *)
LD Address_1

ST Address_Var
LD TRUE

ST FirstTime
AfterFirstTime:
JMP Address_Var
Address_1:

LD Address_2

ST Address_Var
JMP Ende
Address_2:

LD Address_3

ST Address_Var
JMP Ende
Address_3:

LD Address_1

ST Address_Var
Ende:
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Wywotania funkcji

Edytor obstuguje jeden sposdb wywotan funkcji. W ponizszych wariantach funkcja CTD jest
wywotywana przez instancje | CTD. Wyniki sg zapisywane w zmiennych. Znaczenie uzywanych
funkcji objasniono w dalszej czesci instrukciji.

Przyktad:

LD 10000

ST I _CTD.PV
LD LoadNewVar
ST I _CTD.LD
LD TRUE

ST I _CTD.CD
CAL I_CTD

LD I CTD.Q
ST ResultVar
LD I CTD.CV

ST CurrentCountVar

Dostep do bitéw zmiennych

Aby uzyska¢ dostep do jednego bitu zmiennej lub zmiennej procesowej, mozliwa jest uproszczona

notacja.

Polecenie Znaczenie

LD Var1.0 taduje bit 0 zmiennej Var1 do AE

ST Var1.7 Zapisuje AE w bicie 7 zmiennej Var1
EQ Var1.4 Poréwnuje AE z bitem 4 zmiennej Var1
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3.6.2 Tekst strukturalny (ST)

Tekst strukturalny skiada sie z szeregu instrukcji, ktéore mozna wykonywa¢ warunkowo
(IF.THEN..ELSE) lub w petlach (WHILE..DO), jak w jezykach wysokiego poziomu.

Przyktad:

IF value < 7 THEN
WHILE value < 8 DO
value := value + 1;
END WHILE;
END IF;

3.6.2.1 Informacje ogoine

Typy danych w ST
PLC obstuguje nizej podane typy danych.

Nazwa Wymagane miejsce w |Zakres wartosci
pamieci
BOOL 1 bit 0do1
BYTE 1 bajt 0 do 255
INT 2 baijty -32768 do 32767
DINT 4 baijty -2 147 483 648 do
2 147 483 647

[i] Informacja

W przypadku liczb celowe jest podanie typu danych, aby utworzy¢ efektywny program PLC, np.:
Varint := INT#-32768, VarDINT := DINT#-2147483648.

Operator przypisania

Po lewej stronie przypisania znajduje sie operand (zmienna, adres), do ktdérego zostanie przypisana

wartos¢ wyrazenia po prawej stronie za pomocg operatora przypisania ,,; =".

Przyktad:

Varl := Var2 * 10;

Po wykonaniu operacji w Var1 znajdzie sie dziesieciokrotno$¢ Var2.
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Wywotanie blokéw funkcyjnych w ST

Wywotanie bloku funkcyjnego w ST odbywa sie przez zapisanie nazwy instancji bloku funkcyjnego, a
nastepnie przypisanie zadanych wartosci parametréw w nawiasach. W ponizszym przykfadzie odbywa
sie wywotanie timera z przypisaniem dla jego parametréw IN i PT. Nastepnie zmienna wynikowa Q
zostanie przypisana do zmiennej A.

Dostep do zmiennej wynikowej jest mozliwy, podobnie jak w AWL, za pomocg nazwy bloku
funkcyjnego, punktu i nazwy zmiennej.

Przyktad:

Timer (IN := TRUE, PT := 300);

A := Timer.Q;

Analiza wyrazen

Analiza wyrazenia odbywa sie przez wykonywanie operatorow zgodnie z okreslonymi regutami
wigzania. Najpierw wykonywany jest operator o najwiekszej sile wigzania, nastepnie operator o
nastepnej w kolejnosci sile wigzania itd., az zostang wykonane wszystkie operatory. Operatory o takiej
samej sile wigzania sg wykonywane od lewej do prawe;j.

Ponizej znajduje sie tabela operatorow ST w kolejnosci ich sity wigzania:

Operacja

Symbol

Sita wigzania

Nawiasy

(Wyrazenie)

Najsilniejsze wigzanie

Wywotanie funkgciji

Nazwa funkcji
(lista parametrow)

Negacja dopetnienia NOT

Mnozenie *

Dzielenie /

Modulo MOD

AND AND

Dodawanie +

Odejmowanie -

OR OR

XOR XOR

Poréwnanie <> <=>= Najstabsze wigzanie
Réwnosé =

Nieréwnos¢ <>
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3.6.2.2 Instrukcje

Return

Za pomocg instrukcji RETURN mozna przeskoczy¢ na koniec programu, np. w zaleznosci od
warunku.

IF

Za pomocg instrukcji IF mozna sprawdzi¢ warunek i wykonaé instrukcje w zaleznosci od tego
warunku.

Sktadnia:

IF <Boolscher_ Ausdruckl> THEN
<IF_Anweisungen>

ELSIF <Boolscher Ausdruck2> THEN
<ELSIF Anweisungenl>

ELSIF <Boolscher Ausdruck n> THEN
<ELSIF_ Anweisungen n-1>

ELSE
<ELSE_Anweisungen>}

END IF;

Czes¢ w nawiasach klamrowych {} jest opcjonalna.

Jezeli <Wyrazenie_boolowskie1> przyjmie warto§¢ TRUE, sg wykonywane tylko <Instrukcje IF> i
zadne inne instrukcje. W przeciwnym wypadku wyrazenia boolowskie sg analizowane kolejno,
rozpoczynajgc od <Wyrazenia_boolowskiego2>, dopdki jedno z wyrazeh nie przyjmie wartosci TRUE.
Nastepnie sg analizowane tylko instrukcje nastepujgce po wyrazeniu boolowskim i przed nastepnym
ELSE lub ELSIF. Gdy zadne z wyrazeh boolowskich nie przyjmie wartosci TRUE, sg analizowane
wytgcznie <Instrukcje ELSE>.

Przyktad:
IF temp < 17 THEN
Booll := TRUE;
ELSE
Bool2 := FALSE;
END IF;
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CASE

Za pomocg instrukcji CASE mozna potaczy¢ kilka instrukcji warunkowych o tej samej zmiennej
warunkowej w jeden konstrukt.

Sktadnia:

CASE <Varl> OF

<Wert 1>: <Anweisung 1>

<Wert 2>: <Anweisung 2>

<Wert3, Wert4, Wert5: <Anweisung 3>
<Wert6 .. WertlO : <Anweisung 4>

<Wert n>: <Anweisung n>

ELSE <ELSE-Anweisung>
END CASE;

Instrukcja CASE jest wykonywana zgodnie z nastepujgcym schematem:

* Gdy zmienna w <Var1> ma wartos¢ <Wartos¢ i>, jest wykonywana instrukcja <Instrukcja i>.

+ Jezeli <Var 1> nie ma zadnej z podanych wartosci, jest wykonywana <Instrukcja ELSE>.

» Jezeli ta sama instrukcja ma byé wykonana dla kilku warto$ci zmiennych, mozna zapisa¢ kolejno te
wartosci oddzielone przecinkami jako warunek wspdlnej instrukciji.

» Jezeli ta sama instrukcja ma by¢ wykonana dla jednego zakresu wartosci zmiennych, mozna
zapisac kolejno wartosé poczatkowg i koncowag oddzielone dwukropkiem jako warunek wspdlnej

instrukcji.
Przyktad:
CASE INT1 OF
1, 5:
BOOL1 := TRUE;
BOOL3 := FALSE;
2:
BOOL2 := FALSE;
BOOL3 := TRUE;
10..20:
BOOL1l := TRUE;
BOOL3:= TRUE;
ELSE
BOOL1 := NOT BOOL1;
BOOL2 := BOOL1l OR BOOLZ2;
END_CASE;
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Petla FOR

Za pomocg petli FOR mozna zaprogramowaé powtarzajgce sie operacije.

Sktadnia:

FOR <INT Var> := <INIT WERT> TO <END WERT> {BY <Schrittgrofe>} DO
<Anweisungen>
END_ FOR;

Czes¢ w nawiasach klamrowych {} jest opcjonalna. <Instrukcje> sg wykonywane dopoty, dopoki
licznik <INT_Var> nie bedzie wiekszy od <WARTOSCI_END>. Warunek ten zostanie sprawdzony
przed wykonaniem <Instrukcji>, aby <Instrukcje> nigdy nie byty wykonywane, gdy <WARTOSC_INIT>
jest wieksza od <WARTOSCI_END>. Gdy <Instrukcje> zostaty wykonane, <INT_Var> zostanie
zwiekszone o <Wielkos¢ kroku>. Wielkos¢ kroku moze by¢ dowolng wartoscig catkowitg. Jezeli nie
jest zadana, zostanie ustawiona wartos¢ 1. Petla musi sie zakonczy¢, poniewaz <INT_Var> bedzie sie
tylko zwiekszaé.

Przyktad:
FOR Zaehler :=1 TO 5 BY 1 DO
Varl := Varl * 2;
END FOR;

Petla REPEAT

Petla REPEAT rézni sie od petli WHILE tym, Zze warunek przerwania jest sprawdzany dopiero po
wykonaniu petli. W rezultacie petla zostanie wykonana co najmniej raz, niezaleznie od warunkdéw
przerwania.

Sktadnia:

REPEAT

<Anweisungen>
UNTIL <Boolescher Ausdruck>
END_REPEAT;

<Instrukcje> sg wykonywane do momentu, az <Wyrazenie boolowskie> przyjmie wartos¢ TRUE. Gdy
<Wyrazenie boolowskie> przyjmie wartos¢ TRUE juz podczas pierwszej analizy, <Instrukcje> zostang
wykonane doktadnie jeden raz. Gdy <Wyrazenie boolowskie> nigdy nie przyjmie wartosci TRUE,
<Instrukcje> bedg powtarzane bez korica, co spowoduje btagd czasu wykonywania.

(] Informacja

Programista musi sam zadba¢, aby nie powstata nieskonczona petla, zmieniajac warunek w instrukcji petli, np.
ustawiajac licznik odliczajgcy do gory lub w dét.

Przyktad:

REPEAT
Varl := Varl * 2;
Zaehler := Zaehler - 1;
UNTIL
Zaehler = 0
END_ REPEAT
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Petla WHILE

Petli WHILE mozna uzywac¢ podobnie jak petli FOR, z tg réznicg, ze warunkiem przerwania moze byé
dowolne wyrazenie boolowskie. Oznacza to, ze jest okreslony warunek, ktéry powoduje wykonanie
petli, o ile jest spetniony.

Sktadnia:

WHILE <Boolescher Ausdruck> DO
<Anweisungen>
END WHILE;

<Instrukcje> sg wykonywane do momentu, az <Wyrazenie boolowskie> przyjmie wartos¢ FALSE. Gdy
<Wyrazenie boolowskie> przyjmie warto§¢ FALSE juz podczas pierwszego wykonania, <Instrukcje>
zostang wykonane dokfadnie jeden raz. Gdy <Wyrazenie boolowskie> nigdy nie przyjmie wartosci
FALSE, <Instrukcje> beda powtarzane bez konca, co spowoduje btgd czasu wykonywania.

(il Informacja

Programista musi sam zadbac, aby nie powstata nieskonczona petla, zmieniajac warunek w instrukcji petli, np.
ustawiajgc licznik odliczajgcy do gory lub w dét.

Przyktad:

WHILE Zaehler >0 DO
Varl := Varl * 2;
Zaehler := Zaehler - 1;
END WHILE

Exit

Jezeli instrukcja EXIT wystepuje w petli FOR, WHILE lub REPEAT, zostanie zakonczona najbardziej
wewnetrzna petla, niezaleznie od warunku przerwania.
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3.7 Skoki

3.7.1 JMP

Dostepnosc¢ X X X X X X X

Bezwarunkowy skok do znacznika skoku.

Przyktad w AWL.:
JMP NextStep (* Bezwarunkowy skok do NextStep *)
ADD 1
NextStep:
ST Valuel
3.7.2 JMPC
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X

Warunkowy skok (Jump Conditional) do znacznika skoku. Gdy AE = TRUE, instrukcja JMPC
przeskakuje do podanego znacznika skoku.

Przyktad w AWL.:
LD 10
JMPC NextStep (* AE = TRUE a program wykonuje skok *)
ADD 1
NextStep:
ST Valuel
3.7.3 JMPCN
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosé X X X X X X X

Warunkowy skok (Jump Conditional) do znacznika skoku. JMPCN wykonuje skok, gdy rejestr AE =
FALSE. W przeciwnym wypadku program wykona nastepng instrukcje.

Przyktad w AWL.:

LD 10
JMPCN NextStep (* AE = TRUE a program nie wykonuje skoku *)
ADD 1

NextStep:
ST Valuel
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3.8 Konwersja typow

3.8.1 BOOL_TO_BYTE

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X

Dokonuje konwersiji typu danych AE z BOOL na BYTE. Jezeli AE jest rowne FALSE, Akku zostanie
przekonwertowane na 0. Jezeli AE jest rowne TRUE, Akku zostanie przekonwertowane na 1.

Przyktad w AWL:

LD TRUE
BOOL TO BYTE (* AE = 1 *)

Przyklad w ST:

Ergebnis := BOOL TO BYTE(TRUE); (* Wynik = 1 *)

3.8.2 BYTE_TO_BOOL

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X

Dokonuje konwersji typu danych z BYTE na BOOL. Dopéki BYTE nie jest rowny zero, wynikiem
konwersji jest zawsze TRUE.

Przyktad w AWL.:

LD 10
BYTE TO BOOL (* AE = TRUE *)

Przyktad w ST:

Ergebnis := BYTE TO BOOL (10); (* Wynik = TRUE *)
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3.8.3 BYTE_TO_INT

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosé X X X X X X X

BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X

Dokonuje konwersji typu danych z BYTE na INT. BYTE zostanie skopiowany do czesci Low wartosci
INT, a czes¢ High wartosci INT zostanie ustawiona na wartos¢ 0.

Przyktad w AWL.:

LD 10
BYTE TO INT (* Akku = 10 *)

Przyklad w ST:

Ergebnis := BYTE TO INT(10); (* Wynik = 10 *)

3.8.4 DINT_TO_INT

SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-EDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT
Typ danych X

Dokonuje konwersji typu danych z DINT na INT. Cze$¢ High wartosci DINT nie zostanie przejeta.

Przyktad w AWL.:

LD 200000
DINT TO INT (* Akku = 3392 *)

LD DINT# -5000
DINT TO INT (* Akku = -5000 *)

LD DINT# -50010

DINT TO_ INT (* Akku = 15526 *)

Przyklad w ST:
Ergebnis := DINT TO INT(200000); (* Wynik = 3392 *)
Ergebnis := DINT TO INT(-5000); (* Wynik = -5000 ¥*)
Ergebnis := DINT _TO INT(-50010); (* Wynik = 15526 ¥*)
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3.8.5 INT_TO BYTE
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS
SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS
Dostepnosc¢ X X X X X X X
BOOL |BYTE| INT | DINT
Typ danych X

Dokonuje konwersiji typu danych z INT na BYTE. Czes¢ High wartosci INT nie zostanie przejeta. Znaki
liczby zostang utracone, poniewaz typ BYTE nie posiada znaku.

Przyktad w AWL.:
LD 1645008

INT TO BYTE (* Akku

8 *)

Przyktad w ST:
Ergebnis := INT_TO BYTE (16#5008); (* Wynik = 8 *)
3.8.6 INT_TO DINT
SK 53xE SK 180E | SK 155E-FDS

SK 5xxP SK 54xE SK 52xE SK 2xxE | SK 2xxE-FDS SK 190E | SK 175E-FDS

Dostepnosé X X X X X X X
BOOL [BYTE| INT | DINT

Typ danych X

Dokonuje konwersji typu danych z INT na DINT. INT zostanie skopiowany do czesci Low wartosci
DINT, a czes$¢ High wartosci DINT zostanie ustawiona na wartos¢ 0.

Przyktad w AWL:

LD 10

INT TO DINT

(* Akku = 10 *)

Przyklad w ST:

Ergebnis :

INT TO DINT(10);

(* Wynik

10 *)
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3.9 Komunikaty o usterkach PLC

Usterki powodujg wytgczenie urzadzenia, aby zapobiec jego uszkodzeniu. W przypadku pojawienia
sie komunikatéw o usterkach PLC praca PLC zostanie zatrzymana, a PLC przechodzi w stan ,PLC-
Error”. W przypadku innych komunikatéw o usterkach PLC nadal dziata. Po potwierdzeniu btedu PLC
uruchamia sie automatycznie.

W przypadku pojawienia si¢ btedu PLC User Fault 23.X PLC nadal dziata!

Wyswietlony kod na| Usterka
panelu SimpleBox | opjs tekstowy na panelu
ParameterBox F"rzyczyna
Grupa (Szczegély Srodek zaradczy
w P700[-
01]/ P701
E022 22.0 Brak programu PLC gtg zostat uruchomiony, ale FU nie zawiera programu
- Zatadowa¢ program PLC do urzgdzenia
221 Wadliwy program PLC Kontrola sumy kontrolnej za pomocg programu PLC
spowodowata btad.
- Ponownie uruchomi¢ urzgdzenie (Power ON) i
sprobowaé ponownie
- Alternatywnie ponownie zatadowac¢ program
22.2 Nieprawidtowy adres Btad programu, postgpowac jak w przypadku btedu 22.1
skoku
22.3 Przepetienie stosu P.(?dczas 'wyklonywar?la pl)rogramu zostato otwartych wiecej
niz 6 poziomoéw nawiasow.
- Sprawdzi¢ program pod kgtem btedéw czasu
wykonywania
22.4 Przekroczono maks. czas Podiny maks. czas cyklu programu PLC zostat
cyklu PLC prze roczony. 3
- Dopasowac czas cyklu lub sprawdzi¢ program
225 Nieznany kod polecenia Nie mozba wyk'onac. k'odu polecema wystepujgcego w
programie, poniewaz jest nieznany.
- Btad programu, postepowac jak w przypadku btedu 22.1
- Wersja PLC i wersja NORD CON nie sg ze sobg zgodne
22.6 Dostep zapisu PLC Podczas pracy programu PLC zostata zmieniona tresé
programu.
229 Btad zbiorczy PLC Nie mozna dokfadnie okresli¢ przyczyny btedu.
- Postepowaé jak w przypadku btedu 22.1
E023
23.0 PLC User Fault 1 Btad moze byé wywotany przez program PLC, aby
zasygnalizowaé na zewnatrz problemy w wykonaniu
23.1 PLC User Fault 2 programu PLC. Wywotanie odbywa sie przez opis
zmiennej procesowej ,ErrorFlags”.
23.2 PLC User Fault 3
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4 Parametry

Parametry urzgdzenia istotne dla funkcjonalnosci PLC sg szczegdtowo opisane w instrukcji
odpowiedniej przetwornicy czestotliwosci lub startera silnika.
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5 Zalacznik

5.1 Wskazéwki serwisowe i dotyczace uruchamiania
W przypadku probleméw, np. podczas uruchamiania, nalezy skontaktowac sie z naszym serwisem:
@ +49 4532 289-2125

Nasz serwis jest dostepny przez catg dobe (24 h / 7 dni) i moze udzieli¢ najlepszej pomocy, gdy
uzytkownik przygotuje nastepujgce informacje o urzadzeniu i jego akcesoriach:

* Oznaczenie typu
* Numer seryjny
+ Wersja oprogramowania sprzetowego

5.2 Dokumenty i oprogramowanie

Dokumenty i oprogramowanie mozna pobraé z naszej strony internetowej www.nord.com .

Dodatkowo obowiazujace i inne dokumenty

Dokumentacja Zawartos¢

BU 0155 Instrukcja startera silnika, dystrybutora polowego NORDAC LINK SK 180E / SK 190E

BU 0180 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC BASE SK 180E / SK 190E

BU 0200 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC FLEX SK 200E .. SK 235E

BU 0250 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci, dystrybutora polowego NORDAC LINK
SK 250E-FDS .. SK 280E-FDS

BU 0500 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC PRO SK 500E .. SK 535E

BU 0505 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC PRO SK 540E .. SK 545E

BU 0600 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC PRO SK 500P .. SK 550P

BU 0000 Instrukcja obstugi programu NORDCON

BU 0040 Instrukcja obstugi paneli ParameterBox firmy NORD

Oprogramowanie

Oprogramowanie | Opis

NORDCON Oprogramowanie do parametryzacji i diagnostyki
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5.3 Skroty

* AE Aktualny wynik

* AIN Wejscie analogowe

« AOUT Wyjscie analogowe

* AWL Lista instrukgcji (takze IL)

e COB-ID Communication Object Identifier

e DI/DIN Wejscie cyfrowe

« DO/DOUT Wyjscie cyfrowe

e E/AlubliO Wejscie/wyjscie

e EEPROM Pamie¢ trwata

« EMC Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna

- FB Blok funkcyjny

* FU Przetwornica czestotliwo$ci

e HSW Gtéwna warto$¢ zadana

e IL Lista instrukcji (patrz AWL)

 ISD Prad polowy (sterowanie wektorem pradu)

e LED Dioda swiecgca

 MC Motion Control

* NSW Pomocnicza wartos¢ zadana

e P Parametr zalezny od zestawu parametroéw, tzn. parametr, ktéremu w kazdym z 4
zestawow parametrow urzadzenia mozna przypisac rozne funkcje lub wartosci.

* P-BOX ParameterBox

* PDO Obiekt danych procesu

* PLC PLC (sterownik programowalny)

S Parametr systemowy, tzn. parametr, ktory jest dostepny tylko wtedy, gdy w
parametrze P003 jest wprowadzony prawidtowy kod systemowy.

« SW Wersja oprogramowania (patrz parametr P707)

« STW Stowo sterujace

e ZSW Stowo stanu
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D EXiteooe . 148
Dokumenty 2 G I 98
DOUAOWO ODOWIGZUIACE o 155 S 1=V c T 65
o FB_ FunctionCurve ..........ccccooeiiieereeennnnns 85
, =R =T10 3 i D 86
Oprogramowanie ...........cccceeeeeiccieieeeaaeeneans 155 FB ResetPostion ... 88
P FB_Capture .......oooviiiiieeeeeeee e 81
PLC e 11 B, DINCOUNO oo 83
ABS oo 91 FB. DINTTOPBOX oo 7
ACOS oo 97 T 36

F )0 92 N 28

F ) YO 92 5B ONMT o7
Analiza Wyrazef........ccoooeeeiiiiei e 144 FB_PDOCONiG.eoooooooeooeooeeooeoeoeeoeoeoeoeeoee 28
FXN o Y 100 N 31
FX N Y 100 N 23
TN o) T 101 FB. ROBATIACE oo .
ANDN oo 101 FB. STRINGTOPBOX oo 79
ASIN oo 97 e 80
ATAN oo 97 A 73
BIQAY 136 GE e 112
BIOKI TUNKCYING ... 26 <3 P 113
BOOL_TO_BYTE....vvvsvnissssssssssninsene 150 1 145
BYTE_TO_BOOL.....oovmmmmmmmmmsssrssssssssssssnn 150 INT TO BYTE oo 152
L S 151 INT_TO_DINT oo 152
CASE e 146 P 139
COMMIOIBOX <ozozososonsasasasasasasssasssasssssssssssssseen 15 IMP e 149
ControlBox i ParameterBox ..................... 131 IMPC oo 149
COS e 97 IMPCN. 149
031 T 61 Komentarze »
CTU e 62 KOMUNTKaGia CANODOM e 6
o305 T 63 N 153
DEDUGOWANIE oo 23 Konfiguracja .........ccccccvveeeeeeeiiiiiieeeeeeeees 25
DINT_TO INT oo 151 KONWEISIR (yPOW oo 150
DIV oo 93 Ladowanie, zapisywanie | drukowanie...... 17
DIV e e 93 Ko Y 110
Dostep do bitéw zmiennych................... 142 LDN oo 110
BAVIOr.cccvvveemsnncnninssnncsiinin 18 R =S 113
e T 112 UM o3
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Lista instrukcji (AWL /IL) c.eoveiiiiiiiiiieen. 139
Literaty.....oooooeeeeeeeeeeee 139
LN e 98
LOG ... ittt 99
LT e 114
MAX e 94
MC_ MoveAbsolute...........ccoeecvvveeeeeeeeeinns 47
MC_ WriteParameter_16...........ccccccoeeeee 60
MC_ WriteParameter_32..........cccccceiines 60
MC_Control........cooeecvieiiieeeeeciieeee e 41
MC_Control MS .......cccooviiiiieee e, 43
MC_HOME ... 44

SKEXXP .o 45
MC_MoveAdditive........ccccoeeeiiiiiieeeeees 49
MC_MoveRelative..........cc.cccooveciniiinieeennn, 50
MC_MoveVeloCity .......cccevveeeeiicciiiiiieeeeees 51
MC_POWEN ...ooiiiiiieiieee e 53
MC_ReadActualPos........cccccooiiiiiiieaees 55
MC_ReadParameter.............ccccccuvveveeeennnns 56
MC_ReadStatus.........ccccceeeeiiiiiiiiiieeeeeeins 57
MC_ReSEt ....oueiiiieiiiee e 58
MC_StOP - 59
MIN ..o 94
MOD ... 95
MOD (ceveee et 95
Motion Control Lib........cccccooeiiiiiiiiis 15
MUL. .o 95
IVIUL( -t e 95
MUX Lo 96
NE e 114
NOT e 102
ODbraz proCesU ........cccoeccuveeeeeeeeeieiiieeeeeenn, 13
Okno komunikatdw ..........cccccceevviiieeeiiinnn. 21
Okno wprowadzania ........ccccceeeeeeieiieeeeeennn. 20
Okno wyswietlania punktu kontrolnego i

punktu przerwania.........cccccoeeeiicieeeeaennn. 21
Operator przypisania..........ccccc.ccceeeuvnneenn. 143
Operatory .....ccoveeeee e 91
Operatory arytmetyczne...........ccccovveeeeennn. 91
Operatory bitowe...........ccoviieeeiiiiiieeeen. 100
Operatory tadowania i zapisu .................. 110

Operatory poréwnywania .............ccc.o...... 112
OR L 103
OR( ittt 103
ORNL.... e 104
ORN( et 104
= 0 V1= o 13
ParameterBoX .........cccccovvveeeiiiiieeiiiieeeee 15
Parametry .......ccoccoiiiiien 137
Parametry informacyjne .............cccoeeeee. 132
Petla FOR.......coooiiiiiieec e 147
Petla REPEAT ..o 147
Petla WHILE ..........ccccoiiiieieeeeeen 148
Pojedynczy KroK .........cooviieeiiiiiieciiiieeees 24
Przeglad wizualizacji .........ccccccovvveiinnnenen, 75
Przestanie programu do urzgdzenia ......... 22

Przetwarzanie danych przez akumulator.. 14

Przetwarzanie wartos$ci zadane................ 14
Punkty obserwacyjne ..........ccccoeeeiiiinnennn. 23
Punkty przerwania...................ccccee e, 23
R 106
R TRIG ..ot 65
Reduktor elektroniczny z funkcjg latajgcej

PHY e 15, 35
Regulator procesu..........cceeeeivieiiiiiinenenne 16
REtUM ... 145
ROL ..t 105
ROR. ..ottt 105
RS Flip FIOP..cciiiiieeeciee e 66
S e 106
SHL oo 106
SHR e 107
SIN e 97
SKOKi....vvieeiiiee e 149
Specyfikacja .....ccccceeeeeviiiiiiiiie e, 12
SQRT oo 99
SR FIP FIOP..eiiiiiiieecee e 67
ST e 111
Standardowe bloki funkcyjne .................... 61
STN e 111
SUB ..o 96
SUB (et ciieee e eeee e ce e 96
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