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Informacje prawne
System ostrzezen

Uwagi pojawiajace sie w tym podreczniku stuzy¢ majg zachowaniu bezpieczenstwa ludzi i unikniecia szkod wy-
niktych z niewtasciwego uzytkowania urzadzenia. Wskazéwki te podzielono i oznaczono zaleznie od stopnia za-
grozenia w nastepujacy sposoéb:

ZAGROZENIE

oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich srodkéw bezpieczenstwa wy-
stepuje zagrozenie $miercig lub ciezkimi obrazeniami ciata.

A\ | 0STRZEZENIE

oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich srodkéw bezpieczenstwa
moze wystapi¢ zagrozenie smiercig lub ciezkimi obrazeniami ciata.

A\ |0STROZNIE

Ze znakiem ostrzegawczym oznacza, ze w przypadku nie za chowania odpowiednich
srodkow bezpieczenstwa moga wystgpi¢ lekkie obrazenia ciata.

OSTROZNIE

Bez znaku ostrzegawczego oznacza, ze w przypadku nie zachowania odpowiednich
Srodkow bezpieczenstwa moga wystgpi¢ szkody materialne.

UWAGA

Oznacza, ze w przypadku nie wziecia pod uwage odpowiednich informacji moze wy-
stgpi¢ niezamierzony stan lub sytuacja.

W przypadku gdy wystepuje kilka niebezpieczenstw o réznym stopniu narazenia, to wszystkie sg sygnalizowane
jednym ostrzezeniem odpowiadajacym najwyzszemu zagrozeniu. Ostrzezenie o mozliwosci wystgpienia obrazen
ciata z odpowiednim symbolem, obejmuje réwniez mozliwo$¢ uszkodzenia mienia.

Kwalifikacje personelu

Urzadzenia/system moga by¢ konfigurowane i uzywane wytgcznie na podstawie niniejszej dokumentacji. Do uru-
chamiania i obstugi urzadzen/systemu upowazniony jest tylko wykwalifikowany personel. Jako personel wykwali-
fikowany, w rozumieniu uwag zawartych w niniejszym opisie, rozumie sie osoby, ktére maja uprawnienia do uru-
chamiania, dozoru, uziemiania i oznaczania urzadzen, systeméw i obwoddw zgodnie ze standardami i praktyka
bezpieczenstwa.

Wiasciwe uzycie wyrobéw firmy Siemens
Prosimy o przestrzeganie nastepujacych uwag:

A OSTRZEZENIE

Wyroby firmy Siemens moga byé uzywane wytacznie w aplikacjach opisanych w katalogu i dokumentaciji
technicznej. Jezeli wykorzystuje sie produkty i podzespoty pochodzace od innych producentéw, to muszg by¢
one rekomendowane lub zatwierdzone przez firme Siemens. Dla zapewnienia bezpiecznej pracy i unikniecia
probleméw niezbedne sg odpowiednie: transport, przechowywanie, instalacja, montaz, uruchamianie, obstuga
i konserwacja. Nalezy zapewni¢ dozwolone warunki zewnetrzne. Nalezy stosowac sig do informacji podanych
w dokumentacji techniczne;j.

Znaki zastrzezone

Wszystkie nazwy identyfikowane znakiem ® sg zarejestrowanymi znakami towarowymi Siemens AG. Inne ozna-
czenia wystepujace w niniejszym podreczniku moga by znakami towarowymi, ktérych wykorzystanie dla wtasnych
celoéw przez osoby trzecie moze naruszy prawa wiascicieli.

Zrzeczenie si¢ odpowiedzialnosci
Tres$¢ niniejszej publikacji sprawdzona zostata pod katem zgodnosci opisanego sprzetu i oprogramowania ze sta-
nem faktycznym. Niemniej jednak nie mozna zatozy¢ braku jakichkolwiek nieprawidtowosci. Wyklucza sig¢ wszel-
ka odpowiedzialno$¢ i gwarancje catkowitej prawdziwosci zawartych informacji. Tre$¢ podrecznika poddana jest
okresowo uzupetnieniom i poprawkom. Wszelkie konieczne korekty wprowadza sie w kolejnych wydaniach.



Przedmowa

Przeznaczenie podrecznika

Seria S7-1200 jest rodzing programowanych sterownikéw logicznych (PLC — pro-
grammable logic controller) mogacych spetnia¢ funkcje sterujace w réznorodnych
systemach automatyki. Zwarta konstrukcja, niewielkie koszty oraz bogata lista
rozkazow czynig S7-1200 doskonatym urzadzeniem sterujagcym, mozliwym do za-
stosowania w wielu réznorodnych aplikacjach. Modele S7-1200 wraz z oprogra-
mowaniem dziatajgcym w systemie Windows zapewniajg elastycznos$¢ niezbedng
podczas rozwigzywania praktycznie dowolnych zadan automatyzacji.

Ten podrecznik zawiera informacje o instalacji i programowaniu sterownikéw PLC
S7-1200 i jest przeznaczony dla inzynieréw, programistow, instalatorow oraz elek-
trykéw, ktdérzy majg podstawowg wiedze z zakresu sterownikéow PLC.

Wymagana wiedza

Aby zapozna¢ sie z zawarto$cig tego podrecznika, konieczna jest podstawowa
wiedza z zakresu sterownikow PLC.

Zawarto$¢ dokumentacji

Omawiany podrecznik zawiera opis oprogramowania narzedziowego STEP 7 Ba-
sic V10.5 oraz rodziny sterownikéw S7-1200. Kompletny wykaz urzadzen naleza-
cych do rodziny S7-1200 opisanych w tym podreczniku znajduje sie w rozdziale
,Dane techniczne”.

Certyfikaty, oznaczenia CE, C-Tick i inne normy
Wiecej informacji jest podanych w rozdziale ,Dane techniczne”.

Wsparcie techniczne
Uzupetnieniem dokumentacji sg bogate zasoby informacji w Internecie

http://www.siemens..pl/simatic

W razie koniecznosci uzyskania pomocy w odpowiedzi na pytania techniczne,
informacji o szkoleniach lub w celu ztozenia zamdwienia na produkty S7, pro-
simy o kontakt z lokalnym biurem handlowym firmy Siemens. Poniewaz lokalny
przedstawiciel handlowy jest przeszkolony technicznie, a ponadto zna Panstwa
profil, procesy i przemyst, jak réwniez produkty, ktére Panstwo uzywacie, wiec
jest w stanie udzieli¢ szybko i efektywnie odpowiedzi w sprawie dowolnych pro-
bleméw, ktére moga sie pojawic.
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Charakterystyka ogodlna 1

1.1

Wiadomosci wstepne o sterowniku PLC S7-1200

Seria programowanych sterownikéw logicznych (PLC) S7-1200 zapewnia ela-
stycznosc¢ i skuteczno$¢ sterowania rozmaitymi urzadzeniami w ramach wykony-
wania zadan automatyki. Zwarta konstrukcja, niewielkie koszty oraz bogata lista
rozkazow czynig S7-1200 doskonatym narzedziem sterujgcym, odpowiednim do
réznorodnych aplikaciji.
CPU (jednostka centralna) sktada sie z modutu procesora, zintegrowanego zasi-
lacza, obwoddw wejsciowych oraz obwodow wyjsciowych umieszczonych w zwar-
tej, plastikowej obudowie, co tacznie tworzy bardzo wydajny sterownik PLC. CPU
zawiera logike niezbedng do monitorowania i sterowania urzgdzeniami stano-
wigcymi elementy aplikacji. CPU monitoruje wejscia i steruje wyjsciami zgodnie
z oprogramowaniem przygotowanym przez uzytkownika, ktdre moze zawierac
logike boolowska, zliczanie, operacje czasowe, ztozone operacje arytmetyczne
i komunikacje z innymi inteligentnymi urzadzeniami.
Kilka funkcji zabezpieczajgcych pomaga chroni¢ dostep zaréwno do CPU, jak
i programu sterujgcego:
e Kazda CPU jest chroniona hastem umozliwiajacym konfigurowanie dostepu do
funkcji CPU.
e Za pomocg ochrony typu ,know-how protection” mozna ukry¢ kod w ramach
okreslonego bloku. Por. rozdziat ,Koncepcja programowania” w celu poznania
szczegotow.

CPU jest wyposazana w port PROFINET umozliwiajgcy komunikacje poprzez
sie¢ PROFINET. Dostepne sg rowniez moduty komunikacyjne pozwalajace na
tacznos¢ poprzez interfejsy RS485 lub RS232.

@

Diody LED statusu wbudowanych portéw 1/0
Diody LED statusu operacyjnego CPU
Ztacze PROFINET

Slot karty pamieciowej (pod klapka)
Rozpinane ztacza na kable

® ® 0 0 0



Charakterystyka ogolna

1.1 Wiadomosci wstepne o sterowniku PLC S7-1200

Ro6zne modele CPU zapewniajg réznorodne cechy i mozliwosci pozwalajac two-
rzy¢ wydajne rozwigzania w rozmaitych aplikacjach. Szczegdtowe informacje
0 poszczegodlnych modelach CPU sg podane w rozdziale ,Dane techniczne”.

Cecha CPU 1211C ‘ CPU 1212C CPU 1214C

Wymiary (mm) 90 x 100 x 75 110 x 100 x 75

Pamie¢ uzytkownika

* Pamie¢ robocza + 25KB + 50KB

* Pamie¢ tadowania + 1MB « 2MB

*  Pamie¢ nieulotna + 2KB « 2KB

Lokalne porty I/0

«  Cyfrowe * 6 wejdc/d wyjscia |+ 8 wejsc/B wyjS¢ |+ 14 wejsc/10 wyjsc

* Analogowe * 2 wejscia * 2 wejscia * 2 wejscia

Rozmiar obrazu procesu 1024 bajtéw (wejscia) i 1024 bajtéw (wyjscia)

Moduly rozszerzen Brak \ 2 \ 8

Ptytki sygnatowe 1

Moduty komunikacyjne 3 (dotaczane po lewej stronie)

Szybkie liczniki 3 4 6

» Jednofazowe + 3dla100 kHz + 3dla100 kHz * 3dla100 kHz

» Kwadraturowe + 3dla80kHz 1 dla 30 kHz 3 dla 30 kHz
+ 3dla80kHz + 3dla80kHz

1 dla 20 kHz 3 dla 20 kHz
Wyjscia impulsowe 2
Karta pamieci Karta pamieci SIMATIC (opcja)

Czas retencji zegara czasu
rzeczywistego

10 dni typowo / 6 dni minimalnie przy 40 stopniach

PROFINET 1 port komunikacyjny Ethernet

Szybkos¢ wykonywania
operacji arytmetycznych

18 pslinstrukcja

Szybkos$¢ wykonywania
operacji boolowskich

0,1 ps/instrukcja

Rodzina sterownikéw S7-1200 zawiera wiele typéw modutdw rozszerzen i ptytek
sygnatowych stuzgcych do rozszerzania mozliwosci CPU. Mozliwe jest réwniez
instalowanie modutéw komunikacyjnych obstugujacych inne protokoty komunika-
cyjne. Szczegodtowe informacje o poszczegolnych modutach podano w rozdziale
,Dane techniczne”.

Modut Tylko wejscie Tylko wyjscie Wejscie i wyjscie
Modut 8 xwyjscie DC |8 xwejscie DC / 8 xwyjscie DC
rozszerzen 8xwejécie DC |8 xwyjscie 8 xwejscie DC / 8 x wyjscie
(SM) przekaznikowe | przekaznikowe
Cyfrowy P - -
16 xwyjscie DC |16 xwejscie DC / 16 x wyjscie DC
16 xwejscie DC |16 x wyjscie 16 xwejscie DC / 16 x wyjscie
przekaznikowe | przekaznikowe
Analogowy 4 x wejscie 2 xwyjscie 4 x wejscie analogowe / 2 x wyjscie
analogowe analogowe analogowe
Ptytka Cyfrowa - 2 xwejscie DC / 2 xwyjscie DC
sygnatowa Anal 1xwyjécie
(SB) nalogowa - analogowe B
Modut komunikacyjny (CM)
+ RS485
+ RS232

10
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1.2 Ptytki sygnatowe

1.2 Plytki sygnatowe

Ptytki sygnatowe (SB) pozwalajg dodawa¢ do CPU porty 1/0. Mozna dotgczy¢
jedng SB z cyfrowymi lub analogowymi portami 1/0. SB jest dotaczana od strony
frontowej CPU.

e SB z 4 cyfrowymi portami 1/0 (2 xwejscie DC i 2 xwyjscie DC)

e SB z 1 wyjsciem analogowym

® Diody LED statusu SB
@ Rozpinane ztacza na kable

1.3 Moduly rozszerzen

Moduty rozszerzen (SM) stuzg do zwiekszania funkcjonalnosci CPU. Sg dotacza-
ne z prawej strony CPU.

@® Diody LED statusu portdow 1/0O modutu rozszerzen
® Gniazdo magistrali

® Rozpinane zigcza na kable

1
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1.4 Moduty komunikacyjne

1.4

1.5

12

Modutly komunikacyjne

W celu zwiekszenia funkcjonalnosci systemu rodzina sterownikéw S7-1200 za-
wiera moduty komunikacyjne (CM). Sg dostepne dwa typy modutéw komunika-
cyjnych: RS232 i RS485.

e CPU obstuguje do 3 modutow komunikacyjnych

e Kazdy modut komunikacyjny jest dotaczany z lewej strony CPU (lub z lewej
strony innego CM, ktory jest juz dotagczony do CPU)

@ Diody LED statusu modutu komunikacyjnego
@ Ztacze komunikacyjne

Oprogramowanie Totally Integrated Automation (TIA) Portal

Jest to przyjazne dla uzytkownika srodowisko stuzgce do projektowania, edyto-
wania i monitorowania logiki niezbednej do sterowania aplikacja.

TIA Portal dostarcza narzedzi do zarzadzania i konfigurowania wszystkich urza-
dzen w systemie, takich jak sterowniki PLC i urzgdzenia HMI. Elementem sktado-
wym TIA Portal jest STEP 7 Basic oferujacy, w celu zapewnienia wygody i wydaj-
nosci projektowania oprogramowania sterujgcego, obstuge dwoch jezykéw pro-
gramowania (LAD i FBD). TIA Portal zawiera réwniez narzedzia do podtgczania
i konfigurowania urzadzen HMI.

W celu utatwienia znalezienia potrzebnej informacji, TIA Portal wyposazono
w rozbudowany system informacyjny online. TIA Portal umozliwia dwa sposoby
prezentacji projektu: zorientowang na strukture projektu (widok Projektu — Project
view) oraz prezentacje zorientowang na zadania (widok Portalu — Portal view).

W celu zainstalowania oprogramowania TIA Portal nalezy wtozy¢ ptyte CD do
napedu CD-ROM komputera. Kreator instalacji wystartuje automatycznie i popro-
wadzi uzytkownika przez caty proces instalacji. W celu uzyskania szczegoétowych
informacji dotyczacych instalacji oprogramowania TIA Portal, nalezy sie zapoznac¢
z zawartos$cig pliku readme.

UWAGA

W celu zainstalowania oprogramowania TIA Portal na komputerze z systemem
operacyjnym Windows 2000, Windows XP lub Windows Vista uzytkownik musi
mie¢ uprawnienia administratora.
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1.5 Oprogramowanie Totally Integrated Automation (TIA) Portal

1.5.1 Roézne sposoby prezentacji projektu

W celu zwiekszenia wygody obstugi TIA Portal oferuje dwa sposoby prezentac;ji
narzedzi: zestaw portali zorientowany na funkcjonalno$¢ narzedzi (widok Portalu)
lub — zorientowang na strukture projektu — wizualizacje jego elementéw skfado-
wych (widok Projektu). Uzytkownik sam wybiera, ktéra wizualizacja pozwala mu
pracowaé bardziej wydajnie. Jedno klikniecie pozwala przetgczaé miedzy wido-
kiem Portalu i widokiem Projektu.

Widok Portalu przedstawia
funkcjonalny obraz zadan
projektu i organizuje funkcje
narzedzi zgodnie z zadaniami
jakie majg by¢ wykonane, ta-
kimi jak tworzenie konfiguraciji
podzespotdéw sprzetowych

i sieci.

Uzytkownik moze tatwo decy-
dowac jak postepowac i jakie
zadania wybierac.

Widok Projektu umozliwia

dostep do wszystkich ele- e -y PO nEae TR
mentéw projektu. Majac te [ A e ey [ Do e
elementy zebrane w jednym s - e T e
miejscu, uzytkownik ma tatwy || Eoeee
dostep do kazdego fragmen- |
tu swojego projektu. Projekt
obejmuje wszystkie elementy,
ktére zostaty stworzone lub
ukonczone.

i

e g

el
-

L I T L
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1.5 Oprogramowanie Totally Integrated Automation (TIA) Portal

1.5.2 Pomoc na zyczenie

Szybkie znajdowanie odpowiedzi na pojawiajace sie pytania

W celu utatwienia szybkiego i wydajnego rozwigzywania kfopotéw, TIA Portal wy-
posazono w inteligentng, kontekstowg pomoc:

e Pole wejsciowe jest skojarzone z rozwijanym oknem, ktére ma poméc przy
wprowadzeniu wiasciwej informaciji (poprawne zakresy i typy danych) dla tego
pola. Na przyktad, jesli uzytkownik wprowadzi btedng wartos¢, to zostanie wy-
Swietlone pole tekstowe podpowiadajgce zakres poprawnych wartosci.

e Niektore podpowiedzi interfejsu (dotyczace na przyktad instrukcji), w celu do-
starczenia dodatkowych informacji, pojawiajg sie kaskadowo. Pewne podpo-
wiedzi kaskadowe podajg linki do okreslonych tematéow systemu informacyj-
nego online (online help).

Ponadto TIA Portal zawiera obszerny system informacyjny w petni opisujacy funk-

cjonalnos¢ narzedzi SIMATIC.

Rozwijane pola pomocy i podpowiedzi kaskadowe

Pola wejsciowe réznych okien dialogowych i kart za-
dan sg wyposazone w mechanizm reakcji w formie
okna tekstowego, ktore rozwija sie i informuje uzyt-
kownika o wymaganym zakresie lub typie danych.

Elementy interfejsu programowego dostarczajg w Cnline status
wskazowek wyjasniajacych funkcjonalnos¢ ele- et i
mentu. Niektére elementy, takie jak ikony ,Open” status of the

lub ,Save” nie wymagaja dodatkowych komenta- a;_swafec hardware
rzy. Jednakze, pewne elementy sg wyposazone 2 J;:erm T
w mechanizm wyswietlajgcy dodatkowy opis tego I e
elementu. Te dodatkowe informacje pojawiajq sie display usiag
kaskadowo w oknie danej podpowiedzi. (Czarny symbols

tréjkat obok podpowiedzi oznacza, ze sg dostepne
dodatkowe informacije.)

Wskazéwka jest wyswietlana w oknie wiszgcym nad elementem interfejsu pro-
gramowego. W celu wyswietlenia dodatkowej informacji trzeba umiesci¢ kursor
nad polem podpowiedzi. Niektére kaskadowe podpowiedzi zawierajq linki to od-
powiednich tematéw systemu informacyjnego. Klikniecie na link powoduje wy-
Swietlenie danego tematu.

System pomocy technicznej (information system)

14

TIA Portal ma wbudowany system pomocy online, w ktérym mozna znalez¢ opisy
zainstalowanych produktow systemu SIMATIC TIA. System informacyjny zawiera
réwniez informacje referencyjne i przyktady. W celu uruchomienia systemu infor-
macyjnego nalezy wykona¢ nastepujace czynnosci:
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1.5 Oprogramowanie Totally Integrated Automation (TIA) Portal

e Z widoku Portalu — wybra¢ portal Start i klikng¢ komende ,Help”.

e Z widoku Projektu — z menu Help wybra¢ komende ,Show help”.

e Z kaskadowo rozwijanego okna podpowiedzi — klikng¢ link powodujacy wy-
Swietlenie dodatkowych informacji na dany temat.

System pomocy otwiera sie w oknie, ktére nie zastania obszaréw roboczych.

W celu wyswietlenia spisu tresci i wytaczenia dokowania okna pomocy trzeba

nacisng¢ przycisk ,Show/hide contents”. Mozna woéwczas zmienié¢ rozmiar okna.

Zaktadki ,Contents” lub ,Index” stuzg do przeszukiwania systemu informacyjnego

wedtug tematéw lub stéw kluczowych.

Okno pomocy (domysinie) Okno pomocy z wyswietlonym spisem tresci

UWAGA

Jezeli okno TIA Portal ma maksymalny rozmiar, to klikniecie na przycisk ,Show/
hide contents” nie wytaczy dokowania okna pomocy. W celu wylgczenia do-
kowania okna pomocy trzeba nacisng¢ przycisk ,Restore down” w oknie TIA
Portal. Mozna wowczas przesuwac i zmienia¢ rozmiar okna pomocy.

15
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1.6 Panele operatorskie

Drukowanie tematow z systemu informacyjnego

W celu dokonania wydruku z sytemu informacyjnego nalezy klikng¢ przycisk
LPrint” w oknie pomocy.

Okno dialogowe ,Print” pozwala wybra¢ temat, ktéry ma zostaé wydrukowany.
Trzeba sie upewni¢, ze temat jest wyswietlany na panelu. Mozna woéwczas wy-
bra¢ do wydrukowania dowolny inny temat. Klikniecie przycisku ,Print” powoduje
przestanie wybranych tematéw do drukarki.

16
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1.6 Panele operatorskie

The basics of projects
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1.6 Panele operatorskie
W miare jak systemy wizualizacji stajq sie standardowym elementem wielu maszyn
i urzadzen, SIMATIC HMI Basic Panels oferujg urzadzenia z ekranami dotykowymi,
ktére umozliwiajg podstawowg obstuge operatorskg i monitorowanie zadan.

Cecha KTP1000 Basic color TP1500 Basic color

Ekran TFT, 256 kolorow TFT, 256 kolorow

¢ Rozmiar - 104 « 150

* Rozdzielczos¢ *  640x480 1024 x 768

Elementy sterujace Ekran dotykowy + 8 klawiszy dotykowych | Ekran dotykowy

Stopien zabezpieczenia 1P65 1P65

Interfejs PROFINET PROFINET

Funkcjonalnos¢

*  Tagi 256 256

«  Ekrany procesow - 50 - 50

e Alarmy 200 - 200

*  Krzywe trendéw - 25 - 25

Wymiary [mm]

* Frontobudowy (WxHxD) |« 335x275x61 + 400x310x60

*  Wyciecie montazowe (W x H)

310 x 248

» 367 x289

17



Instalacja 2

Urzadzenia z serii S7-1200 zostaty zaprojektowane tak, by byly tatwe do insta-
lacji. Mozna je instalowa¢ na panelu montazowym lub na standardowej szynie
montazowej i mogq by¢ utozone poziomo lub pionowo. Mate wymiary S7-1200
pozwalajg efektywnie wykorzystywaé dostepne miejsce.

A\ | OSTRZEZENIE

Sterowniki PLC rodziny SIMATIC S7-1200 sg sterownikami kompaktowymi. Wy-
maga sie by byly instalowane w obudowach, szafkach lub sterowniach elek-
trycznych. Dostep do tych obuddéw, szafek i sterowni elektrycznych powinien
mie¢ wytacznie upowazniony personel.

Nieprzestrzeganie podczas instalacji podanych wymagan moze smier¢, powaz-
ne obrazenia ciata i/lub uszkodzenie mienia.

Podczas instalacji sterownikow PLC S7-1200 zawsze nalezy przestrzega¢ po-
danych wymagan.

Separacja urzadzen S7-1200 od zrédet ciepta, wysokiego napiecia oraz zaklté-
cen elektrycznych

Generalng zasadg jest, aby zawsze rozdziela¢ urzadzenia generujace wysokie
napiecia i zaktdcenia od cyfrowych urzgdzen niskonapigciowych, takich jak np.
sterowniki S7-1200.

Podczas projektowania zabudowy S7-1200 na panelu, nalezy uwzgledni¢ ele-
menty wytwarzajace ciepto i umiesci¢ urzadzenia elektroniczne w obszarach
chtodzonych szafy montazowej. Unikanie podwyzszonej temperatury przedtuza
czas pracy wszystkich urzadzen elektronicznych.

Nalezy rowniez rozwazy¢ prowadzenie okablowania urzadzen na panelu. Trzeba
unika¢ prowadzenia niskonapieciowych przewodéw sygnatowych i kabli przesytu
danych obok kabli zasilajacych i wysokoenergetycznych, a takze generujacych
zaktdcenia impulsowe.

Zapewnienie wlasciwej przestrzeni dla chlodzenia i okablowania

Urzadzenia S7-1200 sg zaprojektowane w taki sposob, ze wystarczajgce jest
naturalne chtodzenie konwekcyjne. Nalezy jedynie zapewni¢ wolng przestrzen
wynoszacg co najmniej 25 mm nad i pod sterownikiem. Trzeba takze zapewni¢
wolng przestrzen montazowg o gtebokosci co najmniej 25 mm.

A\ OSTROZNIE

Przy montazu pionowym, maksymalna dopuszczalna temperatura otoczenia jest
mniejsza o 10°C. Nalezy tak montowac system S7-1200 by CPU znajdowata sie
na samym dole zestawu.

Podczas planowania zabudowy systemu S7-1200, nalezy zapewni¢ wystarczajaca
przestrzen dla wykonania okablowania oraz poprowadzenia kabli przesytu danych.

18
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¥
A
25 mm
@®  Widok z boku ®  Montaz pionowy
® Montaz poziomy @  Niezbedny odstep

Bilans mocy

19

Wszystkie sterowniki S7-1200 majg wewnetrzny zasilacz, ktéry zasila CPU, mo-
duly rozszerzen, ptytke sygnatowg i moduty komunikacyjne oraz inne urzadzenia
uzytkownika wymagajace zasilania napieciem 24 VDC.

W rozdziale ,Dane techniczne” podano informacje o wydajnosci pradowej we-
wnetrznego zasilacza CPU dla napiecia 5 VDC oraz mocy pobieranej przez mo-
duty rozszerzen, ptytke sygnatowa i moduty komunikacyjne z napiecia 5 VDC.
W czesci ,Obliczanie bilansu mocy” podano sposéb w jaki mozna obliczy¢ moc
(lub prad) dostepna na wyjsciu CPU przy konkretnej konfiguracji systemu.

CPU zapewnia napiecie 24 VDC do zasilania czujnikdw, cewek przekaznikow
w modutach rozszerzen lub innych urzadzen. W rozdziale ,Dane techniczne” po-
dano informacje na temat wydajnosci zasilaczy wewnetrznych 24 VDC poszcze-
golnych CPU rodziny S7-1200.

Jezeli w systemie ze sterownikiem S7-1200 zastosowano dodatkowy, zewnetrzny
zasilacz 24 VDC, to nalezy sie upewni¢, czy nie jest potgczony réwnolegle z we-
wnetrznym zasilaczem czujnikow CPU. Zaleca sie, by w celu zwiekszenia odpor-
nosci na zaktdcenia, potaczy¢ ze sobg zaciski wspdlne (M) réznych zasilaczy.
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A\ | OSTRZEZENIE

Potaczenie réwnolegte zewnetrznego zasilacza 24 VDC z wewnetrznym zasi-
laczem 24 VDC sterownika moze doprowadzi¢ do konfliktu miedzy tymi zasi-
laczami, poniewaz kazdy zasilacz bedzie usitowat stabilizowa¢ swoje wtasne
napiecie wyjsciowe.

Potaczenie takie wplynie niekorzystnie na zywotnosc¢ pracy zasilaczy lub doprowa-
dzi do natychmiastowego uszkodzenia jednego z nich, co moze spowodowac nie-
przewidywalne zachowanie PLC w uktadzie. Nieprzewidywalne zachowanie PLC
grozi $miercig lub powaznym zranieniem personelu i/lub zniszczeniem mienia.
Zasilac z wewnetrzny S7-1200 i dowolny zasilacz zewnetrzny powinny zasila¢
réozne obwody systemu.

Niektére fragmenty systemu S7-1200 zasilane napieciem 24 VDC sg ze sobg
potaczone poprzez wspolne taczenie wielu wyprowadzen M. Na przyktad, naste-
pujace ukfady sg ze sobg potaczone, gdy w karcie katalogowej sg oznaczone
jako ,nieizolowane”: zasilacz wewnetrzny CPU 24 VDC, wejscie zasilajace uzwo-
jenie przekaznika SM lub zasilacz nieizolowanych wej$¢ analogowych. Wszystkie
nieizolowane zaciski M muszg by¢ potaczone do tego samego zewnetrznego po-
tencjatu odniesienia.

A OSTRZEZENIE

Potaczenie nieizolowanych wyprowadzen M do réznych potencjatéw odniesienia
spowoduje nieplanowany przeptyw pradoéw mogacy doprowadzi¢ do uszkodzenia
lub nieprzewidywalnego zachowania PLC i podtaczonych do niego urzadzen.
Nie zastosowanie sie do podanych tu zalecen moze spowodowaé uszkodze-
nia i nieprzewidywalne dziatanie, ktére grozi Smiercig lub powaznym zranieniem
personelu i/lub zniszczeniem mienia.

Koniecznie nalezy sie upewnic, ze nieizolowane zaciski M systemu S7-1200 sg
podtgczone do tego samego potencjatu odniesienia.

20
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

Wymiary montazowe

—

Ll

|

L— 75

Urzadzenia S7-1200

Szerokosc¢ A

Szerokosc¢ B

CPU: CPU 1211C i CPU 1212C 90 mm 45 mm
CPU 1214C 110 mm 55 mm
Moduty rozszerzen: 8 i 16 punktow DC i przekaznikowych 45 mm 22,5 mm
(81, 161, 8Q, 16Q, 81/8Q) 2 i 4 punkty
analogowe (4Al, 4Al/4AQ, 2AQ)
161/16Q przekaznikowe (161/16Q) 70 mm 35 mm
Moduty komunikacyjne: | CM 1241 RS232 i CM 1241 RS485 30 mm 15 mm

Moduty CPU,

SM i CM sg dostosowane do montazu na szynie DIN do montazu

nasciennego. W celu montazu na szynie nalezy wykorzysta¢ zaczepy montazowe
znajdujace sie na module. Te zaczepy mozna takze zatrzasng¢ w pozycjach roz-
sunietych, co pozwala bezposrednio zmocowa¢ modut za pomocg $rub na Scia-
nie, drzwiach szafy sterujgcej lub ptycie montazowej. Wewnetrzny wymiar otworu
dla zaczepu DIN modutu wynosi 4,3 mm.

Nad i pod modutem nalezy pozostawi¢ wolng przestrzen o szerokosci co najmniej
25 mm dla umozliwienia swobodnego przeptywu powietrza chtodzacego.

Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

21

Sterownik S7-1200 moze byc¢ tatwo montowany na standardowej szynie DIN lub
bezposrednio na ptycie montazowej. W celu montazu na szynie nalezy wykorzy-
sta¢ zaczepy montazowe znajdujace sie na module. Te zaczepy mozna takze za-
trzasng¢ w pozycjach rozsunietych, co pozwala bezposrednio zmocowa¢ modut
za pomocg $rub na ptycie montazowej.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

® Instalacja na szynie DIN ® Instalacja na ptycie czotowej

@ Zaczep montazowy szyny DIN ® Zaczep montazowy w pozycji roztozo-
w pozycji zablokowanej nej do montazu na plycie czotowej

Przed instalacjg lub usunieciem jaki egokolwiek urzadzenia elektrycznego nalezy
sie upewni¢, ze jego zrédito zasilania jest wytaczone. Jak réwniez, ze zasilanie
jakichkolwiek urzadzen z nim wspotpracujacych takze jest wytaczone.

A\ | OSTRZEZENIE

Préba instalowania lub demontazu S7-1200 lub wspotpracujacych urzadzen
z zatgczonym napieciem zasilania moze doprowadzi¢ do porazenia elektrycz-
nego lub niewtasciwego zadziatania urzgdzenia.

Nie wytgczenie zasilania S7-1200 i wspdtpracujacych urzadzen podczas proce-
dury instalacji lub deinstalacji moze spowodowa¢ $mier¢ lub powazne zranienie
personelu i/lub zniszczenie mienia.

Nalezy zawsze stosowaé odpowiednie procedury bezpiecznej pracy oraz spraw-
dzi¢, czy napiecie zasilania S7-1200 i wspotpracujacych urzadzen jest wytaczone
przed instalacjg lub demontazem CPU lub jakiegokolwiek modutu rozszerzen.

Zawsze nalezy sie upewni¢ czy do instalacji lub wymiany urzadzenia S7-1200
jest uzywany wtasciwy modut lub kompatybilne urzadzenie.

A\ | OSTRZEZENIE

Niewtasciwe zainstalowanie dowolnego modutu S7-1200 moze spowodowaé
nieprzewidywalne dziatanie programu w S7-1200.

Wymiana urzadzenia rodziny S7-1200 na niewlasciwy model lub niewtasciwie
przeprowadzona procedura wymiany (btedna orientacja lub kolejno$¢ modutéw)
moze spowodowac, poprzez nieprzewidywalne dziatanie sprzetu, $mierc lub po-
wazne zranienie personelu i/lub zniszczenie mienia

Nalezy zawsze wymienia¢ urzadzenia systemu S7-1200 na taki sam model oraz
zapewni¢ wiasciwg orientacje i potozenia w uktadzie.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

2.1.1. Instalacja i deinstalacja CPU

Instalacja
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CPU mozna instalowa¢ na ptycie montazowej lub szynie DIN.

UWAGA

Do CPU nalezy dotaczy¢ moduty komunikacyjne i instalowaé catos¢ jako je-
den zespot. Moduly rozszerzen nalezy instalowac oddzielnie po zamontowaniu
CPU.

W celu zamontowania CPU na panelu nalezy wykona¢ nastepujace kroki:

1. Wyznaczy¢, wywierci¢ i nagwintowac otwory montazowe w (M4 lub USA stan-
dard No 8) zgodnie z podanymi wymiarami.

2. Rozciagna¢ zaczepy montazowe z modutu. Upewni¢ sie, ze zaczepy monta-
zowe szyny DIN gorne i dolne sg na wysunietych pozycjach.

3. Przymocowaé¢ modut do panelu stosujac sruby umieszczone z zaczepach.

UWAGA

Jezeli system jest narazony na silne wibracje lub jest montowany pionowo, to
instalacja S7-1200 na panelu montazowym zapewni lepszym poziom zabez-
pieczenia.

W celu instalacji CPU na szynie DIN nalezy wykonac¢ nastepujace kroki:

1. Zainstalowac¢ szyne DIN. Szyny nalezy mocowac¢ do ptyty montazowej co 75 mm.

2. Zawiesi¢ CPU na goérnej krawedzi szyny DIN.

3. Wyciagna¢ z dolnej czesci CPU zaczep montazowy szyny DIN tak, by CPU
pasowat do szyny.

4. Obréci¢ CPU do dotu i umiejscowi¢ na szynie.

5. Wepchnaé¢ zaczepy tak, by CPU zostat zatrzasniety na szynie.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

Deinstalacja

W celu przygotowania CPU do deinstalacji, nalezy wytaczy¢ zasilanie CPU, a tak-
ze odtaczy¢ ztacza 1/0, przewody i kable. CPU wraz z przytaczonymi modutami
komunikacyjnymi demontuje sie jako jedng cato$¢. Wszystkie moduty rozszerzen
powinny pozostaé zainstalowane.

Jezeli do CPU jest przytaczony modut rozszerzen, to nalezy cofna¢ zlacze magistrali:

1. Umiesci¢ wkretak za jezyczkiem znajdujacym sie na gorze modutu rozsze-
rzen.

2. Przycisna¢ jezyczek do dotu by rozpiaé¢ ztacze w CPU.

3. Przesungc¢ jezyczek w prawo do samego konca.

Demontaz CPU:

1. Wyciagna¢ zaczep mocujacy szyny DIN tak by odtaczy¢ CPU od szyny.

2. Obréci¢c CPU w gore, jednoczesnie odsuwajac od szyny i wyja¢ CPU z systemu.

2.1.2 Instalacja i deinstalacja modutu rozszerzen

Instalacja
Modut SM instaluje sie po zamontowaniu CPU.

Usuna¢ pokrywe ztacza po prawej stronie CPU.

1. Wiozy¢ wkretak do szczeliny powyzej pokrywy.

2. tagodnie podwazy¢ pokrywe na zewnatrz, od strony gérnej krawedzi i wyjaé
pokrywe. Zachowac¢ pokrywe do ponownego uzycia.

Umiesci¢ SM obok CPU.

1. Zawiesi¢ SM na gornej krawedzi szyny DIN.

2. Wyciggna¢ dolny zaczep montazowy szyny
DIN tak, by SM pasowat do szyny.

3. Obrdci¢ SM do dotu i umiejscowi¢ na szynie

obok CPU, a nastepnie wepchnaé zaczepy
tak, by SM zostat zatrzasniety na szynie.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

Wysuwanie ztgcza magistrali.

1. Umiesci¢ wkretak obok jezyczka na gorze
SM.

2. Przesung¢ jezyczek w lewo do samego
konca, by wysuna¢ ztagcze magistrali do
CPU.

Wysuniecie ztgcza magistrali taczy SM zaréw-

no mechaniczne, jak i elektrycznie.

Deinstalacja
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Mozliwa jest deinstalacja dowolnego SM bez usuwania CPU lub innych SM.
W celu przygotowania SM do deinstalacji, nalezy wytaczy¢ zasilanie CPU, a tak-
ze odtgczy¢ od SM ztacza 1/O, przewody i kable.

Nalezy cofna¢ ztgcze magistrali.

1.

2.
3.

Nalezy cofna¢ ztgcze magistrali.
1.

Umiesci¢ wkretak za jezyczkiem znajdujgcym sie na gorze modutu rozsze-
rzen.

Przycisng¢ jezyczek do dotu by rozpig¢ ztgcze w CPU.

Przesunac jezyczek w prawo do samego konca.

Umiesci¢ wkretak za jezycz-
kiem znajdujgcym sie na gorze
modutu rozszerzen.
Przycisna¢ jezyczek do dotu
by rozpig¢ ztacze w CPU.

Przesungc jezyczek w prawo
do samego konca.

Jezeli z prawej strony znajduje sie inny SM, to te procedure nalezy zastosowac
réwniez do niego.
Usuwanie SM

1.

Wyciagna¢ zaczep mocujacy szyny DIN tak
by odtaczy¢ SM od szyny.

Obréci¢c SM w gore, jednoczesnie odsuwajac
od szyny. Wyja¢ SM z systemu.

Jezeli jest to konieczne, to w celu uniknigcia
zanieczyszczenia, nalezy zastoni¢ ztacze
magistrali CPU.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

2.1.3 Instalacja i deinstalacja modutu komunikacyjnego

Instalacja

CM nalezy dotgczy¢é do CPU i catos¢ instalowa¢ do szyny DIN lub panelu jako
jeden zespdt.

Usung¢ ostone magistrali znajdujgca sie po lewej stronie CPU:

1.

Wiozy¢ wkretak do
szczeliny powyzej pokry-
wy magistrali.

tagodnie podwazy¢ po-
krywe na zewnatrz, od
strony gornej krawedzi.

Wyja¢ pokrywe. Zachowaé¢ pokrywe do ponownego uzycia.

Potaczy¢é moduty:
1.

Ustawic¢ naprzeciw

siebie wtyk i gniazdo
magistrali oraz scen-
trowac kotki prowadzag- ‘
ce z otworami w CPU.

Docisng¢ moduty do
siebie, az kotki za-
trzasng sie w swoich
otworach.

Instalacja modutdw na szynie DIN lub na panelu.

1.

W celu wykonania montazu na szynie DIN nalezy sie upewnié, czy — w zesta-
wie CPU z dotaczonymi CM — gorny zaczep szyny DIN znajduje sie w pozycji
zatrzasnietej (wewnetrznej), a dolne zaczepy szyny DIN sg wysuniete catko-
wicie na zewnatrz.

Zainstalowa¢ CPU z doftaczonymi CM zgodnie z opisem przedstawionym
w rozdziale ,Instalacja i deinstalacja CPU”.

Po zainstalowaniu urzadzen na szynie DIN, w celu ich zablokowania nalezy
przesung¢ dolne zaczepy CPU i CM w pozycje zatrzasniete.

W celu wykonania montazu na panelu nalezy sie upewni¢, ze zaczepy szyny DIN
sg maksymalnie wysuniete.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

Deinstalacja

CPU wraz z dotgczonym CM nalezy deinstalowa¢ z szyny DIN lub panelu jako
jeden zespdt.

Przygotowanie do deinstalaciji
1. Wylaczy¢ zasilanie CPU.

2. Odiaczy¢ od CPU i CM wszystkie ztgcza
I/O, przewody i kable.

3. W przypadku instalacji na szynie DIN
wyciggna¢ zaczepy mocujace szyny DIN
CPU i CM na zewnatrz.

4. Odigczy¢ CPU i CM od szyny lub panelu.

Odtaczy¢ CM.

1. Pewnie chwyci¢ CPU i CM.

2. Odciggnac¢ je od siebie.

Do rozdzielania modutéw nie nalezy uzywaé
zadnych narzedzi, poniewaz mozna je
uszkodzi¢.

2.1.4 Instalacja i deinstalacja ptytki sygnatowej

Instalacja

CPU nalezy przygotowa¢ do instalacji SB poprzez odtaczenie zasilania i zdjecie
ostony chronigcej ztacza.

W celu zainstalowania SB nalezy

wykonac¢ nastepujace kroki:

1. Umiescic¢ wkretak w szczelinie
na goérze CPU, z tylnej strony
ostony.

2. tagodnie podwazy¢ pokrywe
do gory i zdja¢ ja z CPU.

3. Od gory wsung¢ SB na jej
pozycje montazowq.

4. Pewnie docisng¢ SB, az do
zatrzasniecia na pozyciji.

5. Zamontowac¢ ostony ztgczy.
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2.1 Instalacja i deinstalacja modutéw S7-1200

Deinstalacja

CPU nalezy przygotowaé¢ do deinstalacji SB poprzez odigczenie zasilania i zdje-
cie ostony chronigcej ztacza.

W celi deinstalacji SB nalezy
wykonac¢ nastepujace kroki:
1. Umiesci¢ wkretak
w szczelinie na gorze SB.
2. kagodnie podwazy¢ SB
do gory, by odtgczy¢ ja
od CPU.
3. Wyjac¢ SB prosto do gory
Z jej pozycji montazowej
w gornej czesci CPU.
4. Zatozy¢ ostone SB.

5. Zatozy¢ ostone zigczy
w CPU.

2.1.5 Odtaczanie i reinstalacja zlgcza listwy zaciskowej S7-1200

W celu utatwienia wykonania okablowania, moduty CPU, SB i SM sg wyposazone
w odtgczalne ztacza. W celu przygotowania systemu do odigczenia ztgcza listwy
zaciskowej nalezy:

e (Odtaczy¢ zasilanie od CPU.

e Otworzy¢ pokrywe powyzej ztacza.

W celu odtgczenia ztgcza nalezy wykonac nastgpujace kroki:

1. Obejrze¢ szczyt ztgcza
i zlokalizowac¢ szczeline dla
koncowki wkretaka.

2. W szczelinie umiesci¢ kon-
céwke wkretaka.

3. kagodnie podwazy¢ gorng
czes¢ ztgcza w kierunku od
CPU. Zigcze zostanie uwol-
nione z trzaskiem.

4. Chwycic¢ ztacze i wyjac je
z CPU.
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2.2 Wskazowki dotyczgce okablowania

W celu zainstalowania ztagcza nalezy wykonac¢ naste-

pujace kroki:

1. Przygotowac system do podtgczenia ztgcza listwy
zaciskowej poprzez odtgczenie zasilania od CPU
i otwarcie pokrywy listwy zaciskowe;.

2. Wycentrowa¢ ztacze zgodnie z koncowkami
w CPU.

3. Wycentrowa¢ krawedz ztgcza od strony przewodow
wewnatrz obwodu podstawy ztgcza.

4. Obracajgc ziacze, pewnie je wcisna¢, az zatrzasnie
sie na swojej pozyciji.

Nalezy sprawdzi¢, czy ztacze jest poprawnie ulokowa-
ne i zatrzasniete.

2.2 Wskazéwki dotyczace okablowania

Wiasciwe uziemienie oraz okablowanie wszystkich elektrycznych urzadzen jest
bardzo waznym warunkiem uzyskania optymalnych warunkow pracy systemu S7-
-1200 i zapewnienia dodatkowej jego ochrony przed zaktéceniami elektrycznymi.
Por. schemat okablowania systemu S7-1200 w rozdziale ,Dane techniczne”.

Informacje wstepne
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Przed rozpoczeciem podtgczania uziemienia lub okablowania do jakiegokolwiek
urzadzenia elektrycznego nalezy sie upewnic, ze jego zrédto zasilania oraz zasi-
lanie wszystkich urzadzen z nim wspotpracujacych jest wytaczone.

Podczas wykonywania okablowania systemu S7-1200 nalezy postepowac wedtug
wszelkich obowigzujgcych zasad, regut i standardow zwigzanych z wykonywa-
niem prac elektrycznych. Wszystkie urzgdzenia muszg by¢ instalowane i obstugi-
wane zgodnie ze stosownymi przepisami krajowymi i lokalnymi. Aby uzyskac in-
formacje na temat standardéw, ktére obowigzujg dla konkretnej instalacji, nalezy
skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem autoryzowanego serwisu danego
urzadzenia.

A\ | OSTRZEZENIE

Przeprowadzanie instalacji lub okablowania systemu S7-1200 lub wspdtpracuja-
cych z nim urzadzen z zatagczonym napigciem zasilania moze doprowadzi¢ do po-
razenia elektrycznego lub nieprzewidywalnego dziatania sprzetu. Nie wytgczenie
zasilania S7-1200 i wspotpracujacych urzadzen podczas procedury instalacji lub
deinstalacji moze spowodowac $mier¢ lub powazne uszkodzenie ciata personelu
ilub zniszczenie mienia lub nieprzewidywalne dziatanie sprzetu.

Nalezy zawsze stosowa¢ odpowiednie procedury bezpiecznej pracy oraz upew-
ni¢ sie, ze napiecie zasilania S7-1200 i wspotpracujacych urzadzen jest wy-
faczone przed instalacjg lub demontazem jakiegokolwiek modutu S7-1200 lub
urzgdzenia wspotpracujgcego.
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2.2 Wskazoéwki dotyczgce okablowania

Podczas projektowania uziemienia i okablowania systemu S7-1200 nalezy za-
wsze mie¢ na uwadze bezpieczenstwo. Elektroniczne systemy sterowania, takie
jak S7-1200 mogq ulec uszkodzeniu i spowodowacé nieprzewidywalne dziatanie
urzgdzen, ktérymi steruja, lub ktére monitorujg. Z tego powodu, w celu unikniecia
mozliwych zranien personelu lub uszkodzen mienia, nalezy zastosowa¢ dodatko-
we srodki bezpieczenstwa, niezalezne od S7-1200.

A\ | OSTRZEZENIE

Urzadzenia sterujgce moga ulec uszkodzeniu stwarzajgc niebezpieczng sytu-
acje, ktéra moze doprowadzi¢ do nieprzewidywalnego dziatania sprzetu. Takie
nieprzewidywalne dziatanie moze spowodowac $mierc lub powazne uszkodze-
nie ciata personelu i/lub zniszczenie mienia.

Nalezy zawsze stosowa¢ wytgczniki awaryjne, urzadzenia elektromechaniczne
lub inne redundantne zabezpieczenia niezalezne od S7-1200.

Wskazowki dotyczace izolacji

Zasilacz oraz obwody wej/wyj S7-1200 sg zaprojektowane tak, by zapewni¢ bez-
pieczng separacje miedzy napieciem sieciowym i uktadami niskonapieciowymi,
co jest potwierdzone odpowiednimi certyfikatami. Zgodnie z réznymi normami,
to zabezpieczenie polega na stosowaniu podwdjnej lub wzmocnionej izolacji
albo izolacji podstawowej wraz z uzupetniajaca. Elementy, kidre taczg te dwie
izolowane czesci systemu, takie jak optoizolatory, kondensatory, transformatory
i przekazniki majg rowniez odpowiednie certyfikaty potwierdzajace bezpieczen-
stwo. Fragmenty systemu, kidre spetniajg te wymagania sg oznaczone w opisie
S7-1200 jako cechujace sie napieciem izolacji rownym 1500 VAC lub wigkszym.
Ta specyfikacja wynika z rutynowych testéw fabrycznych (2Ue + 1000 V) lub réw-
nowaznych, zgodnie z zatwierdzonymi metodami pomiaru. Wytrzymato$c¢ izolaciji
S7-1200 zostata poddana prébom typu do 4242 VDC.

Wyjscia zasilaczy czujnikow, uktady komunikacyjne i wewnetrzne uktady logiczne
S7-1200 zawierajace wbudowane zasilacze sieciowe sg wykonywane jako SELV
(safety extra-low voltage) zgodnie z normg EN 61131-2. Jezeli zacisk M zasi-
lacza czujnikéw lub dowolne inne nieizolowane potaczenie M do S7-1200 jest
uziemione, to uktady te nabywaja status PELV (protective extra-low voltage). Inne
potaczenia M do S7-1200, dla ktorych niskiego napiecia odniesieniem moze by¢
potencjat ziemi, sa w niektérych kartach katalogowych oznaczane jako nieizolo-
wane od logiki. Przyktadami sg zacisk M analogowych uktadow wej/wyj i zacisk
M zasilania cewki przekaznika.

W celu utrzymania charakteru SELV/PELV niskonapieciowych obwodéw S7-1200,
zewnetrzne potaczenia do portdw komunikacyjnych, obwoddéw analogowych
i wszystkich zasilaczy 24 VDC i obwoddw wej/wyj muszg by¢ zasilane z certyfi-
kowanych zrédet spetniajgcych wymagania SELV, PELV, Class 2 (klasa 2), Limi-
ted Voltage (ograniczone napiecie) lub Limited Power (ograniczona moc) réznych
norm.
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2.2 Wskazowki dotyczgce okablowania

A\ |OSTRZEZENIE

Uzycie do zasilania obwodow niskonapieciowych z sieci, zasilacza nieizolowa-
nego lub zasilacza z pojedynczg izolacjg moze spowodowac wystgpienie nie-
bezpiecznych napie¢ w obwodach, ktére sg uwazane za bezpieczne dla dotyku,
takich jak uktady komunikacyjne i obwody niskonapieciowe czujnikow.

Nieoczekiwane wystgpienie wysokich napie¢ moze spowodowac porazenie
elektryczne prowadzgce do $mierci lub powaznych obrazen personelu i/lub
zniszczenia mienia.

Wysokie napiecie moze by¢ stosowane w przetwornicach mocy wytacznie wte-
dy, kiedy sa to certyfikowane zrodta bezpieczne w dotyku z obwodami o ogra-
niczonych napieciach.

Wskazéwki dotyczace uziemienia S7-1200

Najlepszym sposobem uziemienia realizowanego systemu jest zapewnienie, by
wszystkie zaciski masy i uziemienia S7-1200 oraz wspotpracujacych z nim urzg-
dzen byly uziemione w jednym punkcie. Ten pojedynczy punkt powinien by¢ na-
stepnie potgczony bezposrednio do uziomu catego systemu.

Wszystkie potaczenia uziemiajace powinny by¢ tak krétkie, jak to jest tylko mozliwe,
a zastosowane przewody powinny mie¢ duzy przekroj, taki jak 2 mm? (14 AWG).
W trakcie planowania uziemien nalezy kierowac sie zasadami bezpiecznego uzie-
miania i zadba¢ o wtasciwe dziatanie urzadzen zabezpieczajgcych.

Wskazéwki dotyczace okablowania S$7-1200
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Podczas planowania okablowania S7-1200 nalezy zastosowa¢ gtéwny wytgcznik
zasilania, ktory jednoczesnie odiacza napiecie zasilajgce CPU, wszystkich obwo-
dow wejsciowych i wszystkich obwodow wyjsciowych. Nalezy rowniez zastosowac
zabezpieczenie nadprgdowe, takie jak bezpiecznik topikowy lub automatyczny, kto-
re ograniczy prad awaryjny linii zasilajgcej. Warto réwniez rozwazy¢ zastosowanie
dodatkowego zabezpieczenia poprzez umieszczenie bezpiecznika topikowego lub
innego urzgdzenia ograniczajgcego prad w kazdym obwodzie wyjsciowym.

W kazdym obwodzie narazonym na powstanie udaréw od piorunéw nalezy zasto-
sowac odpowiednie urzgdzenie ttumigce udary.

Nalezy unika¢ prowadzenia wspolnymi korytkami kabli sygnatowych i komunika-
cyjnych razem z kablami zasilajgcymi AC oraz wysokoenergetycznymi kablami
przesyfajacymi szybko przetagczane napiecia DC.

Kable zawsze powinny by prowadzone parami, utworzonymi przez przewod neu-
tralny lub wspodlny oraz przewdd pod napieciem lub sygnatowy.

Nalezy stosowac jak najkrotsze potgczenia oraz zapewni¢ witasciwy przekroj
przewodu dla wymaganego pradu przewodzenia. Ztgcze jest przewidziane dla
przewoddw o przekrojach od 0,3 mm do 2 mm (14 AWG do 22 AWG). W celu
zapewnienia najlepszego zabezpieczenia przed zakidceniami, nalezy stosowac
przewody ekranowane. W typowych przypadkach, najlepsze wyniki daje uziemie-
nie ekranu od strony S7-1200.
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Podczas taczenia obwoddéw wejsciowych, ktdre sg zasilane z zewnetrznego zré-
dta napiecia, nalezy zastosowa¢ w kazdym z tych obwodéw zabezpieczenia nad-
prgdowe. Zewnetrzne zabezpieczenie nie jest konieczne w uktadach zasilanych
z wewnetrznego zasilacza czujnikdw S7-1200 napieciem 24 VDC, poniewaz to
zrédio ma juz wbudowany ogranicznik pradowy.

Wiekszo$¢ modutéw S7-1200 ma wyjmowane zigcza na okablowanie uzytkowni-
ka. By unikng¢ obluzowanych potaczen nalezy sie upewnic, czy ztacze jest pew-
nie osadzone w gniezdzie i czy przewody sg pewnie podtaczone do zlgcza. Nie
nalezy zbyt mocno dokrecac srub, gdyz moze to uszkodzi¢ ztacze. Maksymalny
moment dokrecajacy ztgcza wynosi 0,56 Nm.

W celu zapobiegniecia przeptywu niepozadanego pradu w instalacji, pewne frag-
menty S7-1200 stanowig bariery izolacyjne. Podczas planowania okablowania
systemu, nalezy wzia¢ pod uwage te bariery izolacyjne. W rozdziale ,Dane tech-
niczne” sg podane napiecia izolacji i potozenie barier izolacyjnych. Nie nalezy
polega¢ na barierach izolacyjnych z wyspecyfikowanym napieciem izolacji mniej-
szym niz 1500 VAC jako barierach bezpieczenstwa.

Wskazowki dotyczace obcigzen indukcyjnych

Wszystkie obcigzenia o charakterze indukcyjnym powinny by¢ wyposazone
w uktady ttumigce, ktére ograniczajg wzrost napiecia pojawiajacy sie w momen-
cie odtgczania sygnatu sterujacego. Obwody tlumigce chronig ukfady wyjsciowe
przez przedwczesnym uszkodzeniem na skutek przepie¢ wystepujacych w chwili
odfaczania obcigzen indukcyjnych. Ponadto uktady ttumigce ograniczajg zaktoce-
nia elektryczne generowane podczas przetaczania obcigzen indukcyjnych. Naj-
bardziej skutecznym sposobem redukcji zaktdcen elektrycznych jest wigczanie
zewnetrznych obwodow ttumigcych rownolegle do obcigzenia i umieszczanie ich
fizycznie blisko obcigzenia.

UWAGA

Skutecznos$¢ okreslonego uktadu ttumigcego zalezy od aplikacji i za kazdym
razem nalezy zweryfikowac, czy jest to odpowiedni uktad dla danego zastoso-
wania. Zawsze trzeba tez sprawdzac czy wytrzymato$é elementéw zastosowa-
nych w uktadzie ttumigcym jest odpowiednia w danej aplikacji.
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2.2 Wskazowki dotyczgce okablowania

Sterowanie statlopragdowe (DC) obcigzen indukcyjnych

Statoprgdowe wyjscia S7-1200 majg wbu-
dowane uktady ttumigce, odpowiednie

— w wiekszosci przypadkéw — do sterowa-
nia obcigzeniami indukcyjnymi. Poniewaz
przekazniki moga pracowac z obcigzeniami
statopradowymi (DC) lub zmiennoprgdowymi
(AC), wiec w tym przypadku wewnetrzne
zabezpieczenie nie jest stosowane. Na przy-
toczonym rysunku przedstawiono przyktado-
wy ukfad ttumigcy stosowany w przypadku
obcigzen DC. W wiekszosci zastosowan pod-
taczenie diody A réwnolegle do obcigzenia
indukcyjnego jest odpowiednie, ale w przy-
padku gdy aplikacja wymaga szybszych
czasow wytgczania, to rekomendowane jest
uzycie dodatkowej diody Zenera (B).

OO

©Lroerl

@

@

dioda typu 1N4001 lub
rébwnowazna

dioda Zenera 8,2 V (wyj-
Scie DC)

dioda Zenera 36 V (wyj-
Scie przekaznikowe)
wyjscie

Diode Zenera nalezy dobra¢ odpowiednio pod katem wytrzymatosci pradowe;j.

Wyijscie przekaznikowe sterujace obciazenia zmiennopradowe (AC)

Kiedy wyjscie przekaznikowe stuzy do
przefaczania obcigzen zasilanych na-
pieciem 115/230 VAC, wtedy réwnole-
gle do obcigzenia AC nalezy umiescic¢
obwdd rezystor/kondensator, tak

jak to pokazano na rysunku. W celu

ograniczenia wartosci szczytowych @ —

napiecia, mozna rowniez zastosowac
warystor tlenkowy MOV (metal oxide
varistor). Trzeba sie tylko upewni¢,

ONNO

— ——wW—
MoV

® 01pF

ze napiecie pracy MOV jest o przy- @ 100..120 Q
najmniej 20 % wieksze od nominalnej ®  wyjscie

wartosci napiecia sieciowego

Wskazéwki dotyczace sterowania lamp
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Lampy jako obcigzenia niszczg styki przekaznikow ze wzgledu na duze udary
pragdowe. W przypadku lamp z widknem wolframowym te udary przekraczajg
ustalong, nominalng wartos¢ pradu pracy od 15 do 20 razy. Do wspétpracy z lam-
pami, ktére bedg czesto przetgczane zaleca sie stosowacé przekazniki z wymien-

nymi stykami lub thumiki udarow.



Funkcjonowanie PLC 3

3.1 Wykonanie programu uzytkownika

CPU obstuguje nastepujace typy blokéw kodu, ktére umozliwiajg stworzenie wy-
dajnej struktury programu uzytkownika:

e Bloki organizacyjne (OB) definiujace strukture programu. Niektore OB majq
predefiniowane dziatanie i czynnosci poczatkowe, ale uzytkownik moze row-
niez tworzy¢ OB z czynnosciami poczatkowymi, ktére sam okresli.

e Funkcje (FC) i bloki funkcji (FB) zawierajgce kod programu odpowiadajacy za
wykonanie okreslonego zadania lub kombinacje parametréw. Kazdy FC lub
FB ma zbior parametrow wejsciowych i wyjsciowych stuzacych do wymiany
danych z blokiem wywotujacym. Ponadto FB wykorzystuje skojarzone bloki
danych (zwane blokami instance), ktore przechowujg dane wykorzystywane
w aktualnie przetwarzanym bloku FB.

e Globalne bloki danych (DB) przechowujace dane, ktére mogg by¢ uzywane
przez wszystkie bloki programu.

Bloki organizacyjne (OB)

OB sterujg wykonywaniem programu uzytkownika. Kazdy OB musi mie¢ unikalny
numer. Niektore domysine numery ponizej 200 sg zarezerwowane, inne OB mu-
szg mie¢ numer 200 lub wigkszy.

Okreslone zdarzenia w CPU uruchamiajg wykonywanie bloku organizacyjnego. OB

nie moze wywotac¢ innego OB lub by¢ wywotany z FC lub FB. Jedynie czynno$¢

poczatkowa, taka jak przerwanie diagnostyczne lub interwat czasowy moze uru-
chomi¢ wykonywanie OB. Inny blok kodu nie moze wywota¢ OB. CPU obstuguje

OB zgodnie z posiadang przez nie klasg priorytetu; OB o wyzszym priorytecie sg

wykonywane przed OB o nizszym priorytecie. Najnizsza klasa priorytetu to klasa 1

(dla cyklu programu gtéwnego), a najwyzsza klasa priorytetu to klasa 28 (nalezg do

niej przerwania diagnostyczne).

OB sterujg nastepujacymi operacjami:

e OB cyklu programu sg wykonywane cykliczne jesli CPU jest w trybie RUN.
Gtéwny blok kodu jest cyklicznym OB. To w nim umieszcza sie instrukcje, kto-
re sterujg programem uzytkownika i stad wywotuje sie dodatkowe bloki uzyt-
kownika. Dopuszcza sie uzycie wielu cyklicznych OB. Domysinym jest OB 1.
Pozostate muszg nosi¢ nazwy OB 200 lub wyzsze.

e OB startowy (rozruchowy) jest wykonywany jednorazowo wtedy, kiedy stan
CPU zmienia sie ze STOP na RUN, wliczajgc w to wigczenie zasilania w try-
bie RUN i nakazane rozkazem przejscie STOP — RUN. Po zakonczeniu wy-
konania startowego OB, jest uruchamiany gtéwny OB ,cyklu programu”. Do-
puszcza sie uzycie wielu startowych OB. Domysinym jest OB 100. Pozostate
muszg nosi¢ nazwy OB 200 lub wyzsze.

e OB opdznienia jest wykonywany w okreslonym interwale czasowym po skon-
figurowaniu zdarzenia instrukcjg rozpoczecia przerwania (SRT_DINT). Czas
opoznienia jest przekazany jako parametr wejsciowy instrukcji rozszerzonej
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3.1 Wykonanie programu uzytkownika

SRT_DINT. OB opodznienia przerywa wykonywanie normalnego programu cy-
klicznego wtedy, kiedy uptynie ustalony czas op6znienia. Mozna skonfiguro-
wac do czterech zdarzen opoznionych dla dowolnej chwili, przy czym dozwo-
lony jest jeden OB dla kazdego skonfigurowanego zdarzenia opdznionego.
Nazwa OB musi by¢ OB 200 lub wieksza.

e OB cyklicznego przerwania jest wykonywany w okreslonym przedziale czasu.
OB cyklicznego przerwania przerywa wykonywanie normalnego programu cy-
klicznego w okreslonych przez uzytkownika przedziatach czasu, na przyktad
co 2 sekundy. Mozna skonfigurowa¢ do czterech zdarzen cyklicznego prze-
rwania, przy czym dozwolony jest jeden OB dla kazdego skonfigurowanego
zdarzenia cyklicznego przerwania. Nazwa OB musi by¢ OB 200 lub wieksza.

e OB przerwania sprzetowego jest wykonywany wtedy, kiedy wystgpi istotne zda-
rzenie, wiaczajac w to zbocza opadajace lub narastajace na wbudowanych wej-
Sciach cyfrowych i zdarzenia HSC (dotyczace szybkiego licznika). OB przerwania
sprzetowego przerywa wykonywanie normalnego programu cyklicznego w odpo-
wiedzi na sygnat o zdarzeniu sprzetowym. Uzytkownik definiuje w konfiguracji
sprzetowej jakie to sg zdarzenia. Dozwolony jest jeden OB dla kazdego skonfi-
gurowanego zdarzenia sprzetowego. Nazwa OB musi by¢ OB 200 lub wieksza.

e OB przerwania btedu czasowego jest wykonywany wtedy, kiedy zostanie wy-
kryty btad czasowy. OB przerwania btedu czasowego przerywa wykonywanie
normalnego programu cyklicznego jes$li zostanie przekroczony maksymalny
czas cyklu. Maksymalny czas cyklu jest zdefiniowany we wiasciwosciach PLC.
OB 80 jest jedynym numerem OB obstugujacym zdarzenie btedu czasowego.
Uzytkownik moze okresli¢ jaka akcja jest podejmowana w razie, gdy OB 80
nie istnieje: btad jest ignorowany lub wykonywany jest STOP.

e OB przerwania btedu diagnostycznego jest wykonywany wtedy, kiedy zostaje
wykryty i zgtoszony btad diagnostyczny. OB przerwania btedu diagnostycznego
przerywa wykonywanie normalnego programu cyklicznego wtedy, kiedy modut
zdolny do wykonywania diagnostyki rozpoznaje btad (o ile wystawienie sygna-
tu przerwania w odpowiedzi na btad diagnostyczny zostato w tym module od-
blokowane). OB 82 jest jedynym numerem OB obstugujacym zdarzenie btedu
diagnostycznego. Jesli w programie nie ma OB diagnostycznego, to uzytkownik
moze tak skonfigurowa¢ CPU, Zze biad bedzie ignorowany albo zostanie wyko-
nany STOP.

Wykonywanie programu uzytkownika
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Wykonywanie programu uzytkownika rozpoczyna sie od jednego lub wiecej opcjo-
nalnych rozruchowych blokéw organizacyjnych (OB), ktére sg wykonywane jedno-
krotnie po wejsciu CPU w tryb RUN, a po nich wykonywany jest cyklicznie jeden lub
wiecej OB cyklu programu. OB moze byc¢ réwniez skojarzony z przerwaniem wywo-
tanym albo standardowym zdarzeniem albo wykrytym btedem i jest wykonywany za
kazdym razem kiedy wystapi odpowiednie standardowe zdarzenie lub btad.



Funkcjonowanie PLC

3.1 Wykonanie programu uzytkownika

Funkcja (FC) lub blok funkcji (FB) jest blokiem kodu programu, ktéry moze byc¢

wywotany z OB albo innej FC lub FB, przy czym gtebokos¢ zagniezdzenia takich

wywotan wynosi:

e 16 z cyklu programu lub OB startowego.

e 4 z OB przerwania opdznienia, przerwania cyklicznego, przerwania sprzeto-
wego, przerwania btedu czasu lub przerwania btedu diagnostycznego.

FC nie sg skojarzone z jakim$ szczegolnym blokiem danych (DB), podczas gdy

FB sa bezposrednio zwigzane z DB i wykorzystujg ten DB do przekazywania pa-

rametréw i przechowywania tymczasowych wartosci i wynikow.

Rozmiar programu uzytkownika, danych i konfiguracji jest ograniczony wielkosciag,
dostepnej pamieci tadowania CPU. Liczba obstugiwanych blokéw nie jest ograni-
czona; jedynym ograniczeniem jest wielko$¢ pamieci.

Kazdy cykl obejmuje zapisywanie stanu wyj$¢, odczytywanie stanu wejs¢, wyko-
nanie instrukcji programu uzytkownika oraz wykonanie obstugi systemu lub prze-
twarzania w tle. Taki cykl jest nazywany cyklem programu.

Ptytka sygnatowa, moduly rozszerzeh i moduty komunikacyjne sg wykrywane
i rejestrowane tylko w trakcie wigczenia zasilania. Wktadanie i wyjmowanie ptytki
sygnatowej, modutéw rozszerzen i modutdéw komunikacyjnych pod napieciem nie
jest obstugiwane. Jedynym wyjatkiem jest karta pamieci SIMATIC Memory Card,
ktéra moze by¢ wktadana i wyjmowana wtedy, kiedy CPU jest zasilana.

W warunkach standardowych, wszystkie punkty I/O analogowe i cyfrowe sg uak-
tualniane synchronicznie z cyklem programu wykorzystujacym obszar pamieci we-
wnetrznej zwany obrazem procesu. Obraz procesu zawiera chwilowy stan fizyczny
wejsé i wyjsc (fizyczne punkty 1/O CPU, plytki sygnatowej i modutdéw rozszerzen).
CPU wykonuje nastepujace zadania:

e Tuz przed wykonaniem programu uzytkownika CPU odczytuje stan fizycznych
wejs¢ i zapamietuje te wartosci wejsciowe w obszarze wejsciowym pamieci
obrazu procesu. Dzieki temu uzyskuje sie pewnosé, ze te dane pozostajg sta-
te w trakcie wykonywania instrukcji uzytkownika.

e CPU wykonuje zadania okre$lone instrukcjami uzytkownika i — nie zmieniajac
stanu fizycznych wyjs¢ — uaktualnia wartosci wyjsciowe w obszarze wyjscio-
wym pamieci obrazu procesu.

e Po wykonaniu programu uzytkownika, CPU przepisuje stany wyj$¢ z obszaru
wyjsciowego pamieci obrazu procesu do fizycznych wyjsc.

Ten proces zapewnia zachowanie spoéjnosci logiki poprzez wykonywanie w da-
nym cyklu instrukcji uzytkownika i zapobiega zmianom (,migotaniu”) stanu fizycz-
nych punktéw wyjsciowych, w wyniku mogacych wystepowac wielokrotnie w cyklu
zmianom w obszarze wyjsciowym pamieci obrazu procesu.
Uzytkownik moze zmieni¢ standardowe dziatanie modutu, wytaczajac to automa-
tyczne uaktualnianie stanu punktéw wyjsciowych. Mozna réwniez bezposrednio
odczytywac i zapisywac cyfrowe i analogowe stany I/O modutéw podczas wy-
konywania instrukcji. Bezposredni odczyt stanu fizycznych wej$¢ nie uaktualnia
obszaru wejsciowego pamieci obrazu procesu. Bezposredni zapis stanu do fi-
zycznych wyj$¢ uaktualnia zaréwno obszar wyjsciowy pamieci obrazu procesu,
jak i stan fizycznych punktéw wyjsciowych.
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3.1 Wykonanie programu uzytkownika

Konfiguracja parametrow startowych

Startup

Konfigurowanie sposobu dziatania CPU w trakcie startu po podtgczeniu zasilania
jest dokonywane za pomocg atrybutéw CPU.

Nalezy wybra¢, czy

CPU rozpoczyna

. prace w trybie STOP,
Fower-up meds: Warm restan - Jperating modsjr RUN lub w poprzed-
Mo restart (stay in STOP mode)

Warrn e seart - AUM nim trybie (przed wy-
Warm restart - Ooerating mode before POWER OFF %apzeniem zasilania).

Przed wejsciem w tryb RUN, CPU wykonuje goracy restart. W trakcie gorgce-
go restartu kasowane sg do wartosci domysinych wszystkie pamieci, ktére nie
sg trwate, ale zachowywane sg biezgce wartosci przechowywane w pamieciach
trwatych.

3.1.1 Tryby pracy CPU
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CPU moze pracowac¢ w jednym z trzech trybéw: w trybie STOP, w trybie STAR-

TUP i w trybie RUN. Diody statusu znajdujgce sie na ptycie czotowej CPU wska-

zujq jaki jest aktualny tryb pracy.

e W trybie STOP CPU nie wykonuje programu i uzytkownik moze wczyta¢ projekt.

e W trybie STARTUP wykonywany jest jednokrotnie startowy OB (jesli istnieje).
W fazie startowej trybu RUN nie sg obstugiwane przerwania.

e W trybie RUN regularnie jest powtarzany cykl programu. Mogq sie pojawiaé
przerwania i sg przetwarzane w dowolnym miejscu cyklu programu.

W trybie RUN nie mozna wczytywac projektu.

Przechodzenie do trypu RUN CPU wykonuje metoda goracego restartu. Goracy
restart nie obejmuje kasowania pamieci, ale pamie¢ moze zosta¢ skasowana od-
powiednim rozkazem umieszczonym w programie. Kasowanie pamieci czysci catg
pamiec robocza, obszary pamieci trwatej i nietrwatej oraz kopiuje zawarto$¢ pa-
mieci fadowania do pamieci roboczej. Kasowanie pamieci nie czysci zawartosci
bufora diagnostycznego lub na state zapisanej wartosci adresu IP. Podczas gora-
cego restartu inicjalizowane sg wszystkie nietrwate elementy systemu oraz dane
uzytkownika.

Za pomocg oprogramowania mozna wyspecyfikowaé tryb wigczania zasilania
CPU wraz z metoda restartu. Ta pozycja konfiguracji jest dostepna w menu ,Star-
tup” dla CPU pod nagtéwkiem ,Device Configuration”. Po wigczeniu zasilania
CPU wykonuje sekwencje testow diagnostycznych i inicjalizuje system. Nastep-
nie wchodzi w odpowiedni tryb wigczania zasilania. Wykrycie pewnych bftedéw
uniemozliwia CPU wejscie w tryb RUN. CPU moze pracowaé w nastepujacych
trybach wtaczania zasilania.

e W trybie STOP.
e Przejscia do trybu RUN po wykonaniu gorgcego restartu.
e Przejscia do poprzedniego trybu pracy po wykonaniu gorgcego restartu.
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Startup

3.1 Wykonanie programu uzytkownika

Faweer-up mode:  ‘Warrm restart - Oparating rradile

Mo re start (stay in STOF mode)
‘Warr resear - AUN

Warmn restarm - Operating mode before POWER OFF

Uzytkownik moze zmieni¢ biezacy tryb pracy wykonujac komendy ,STOP” lub ,RUN”
za pomocg dostepnych narzedzi online oprogramowania. Mozna réwniez wykonac
z programu uzytkownika instrukcje STP, ktéra ustawia tryb STOP pracy CPU. Pozwa-
la to zatrzymac¢ wykonywanie programu uzytkownika zgodnie z jego logika.

W trybie STOP, CPU @ obstuguje zadania komunikac;ji @ @
(jesli wystepuja) i @ wykonuje autodiagnostyke.

W trybie STOP, CPU nie wykonuje programu uzyt-
kownika i nie odbywa sie automatyczne uaktualnianie
obrazu procesu.

Uzytkownik moze wczyta¢ swoj projekt tylko wtedy,

ki

edy CPU jest w trybie STOP.

W trybie RUN, CPU wykonuje zadania przedstawione
na ponizszym rysunku.

e

STARTUP

A czysSci obszar pamieci |

B

inicjalizuje wyjscia z ostatnimi
warto$ciami lub zastepczymi
wartosciami

wykonuje startowe OB
kopiuje stan fizycznych wejs¢
do pamieci |

Zapisuje zdarzenia przerwan
do kolejki oczekujacej na wy-
konanie w trybie RUN

uaktywnia zapis zawarto$ci
pamieci Q do fizycznych wyjs¢

RUN

@ zapisuje zawarto$¢ pamieci Q do
wyjs¢ fizycznych

@ kopiuje stan fizycznych wejs¢ do
pamieci |

® wykonuje cykliczne OB

@ obstuguje zadania komunikacji
i wykonuje autodiagnostyke

® obstuguje przerwania w dowolnej
czesci cyklu programu
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3.1 Wykonanie programu uzytkownika

Praca w trybie STARTUP

Zawsze jak tryb pracy zmienia sie ze STOP na RUN, CPU kasuje obszar wej-
$ciowy obrazu procesu, inicjalizuje obszar wyjsciowy obrazu procesu i wykonuje
startowe OB. (Dlatego tez, dowolna operacja odczytu obszaru wej$ciowego ob-
razu procesu wykonana instrukcjami zawartymi w startowym OB da w wyniku
same zera, a nie rzeczywiste stany na wejsciach fizycznych.) W celu odczytania
w trybie STARTUP biezacych stanéw wejs¢ fizycznych nalezy wykonaé odczyt
bezposredni. Startowe OB i dowolne powigzane FC i FB sg wykonywane w na-
stepnej kolejnosci. Jezeli istnieje wiecej niz jeden startowy OB, to wszystkie sg
wykonywane zgodnie ze swoimi numerami, przy czym jako pierwszy jest wykony-
wany OB z najnizszym numerem.

W trybie STARTUP CPU wykonuje rowniez nastepujace zadania:

e Przerwania sg ustawiane w kolejce, ale w fazie rozruchowej nie sg wykonywane.

e W fazie rozruchowej nie jest monitorowany czas cyklu.

e Podczas startu moga by¢ wykonywane zmiany konfiguracji modutéw HSC
(szybki licznik), PWM (modulator szerokosci impulséw) i PtP (komunikacji
punkt-punkt).

e Moduty HSC, PWM i komunikacji PtP moga pracowac¢ tylko w trybie RUN.

Po zakonczeniu startowych OB, CPU przechodzi w tryb RUN i wykonuje zadania

sterowania w ciggtym cyklu programu.

Wykonywanie cyklu programu w trybie RUN
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W kazdym cyklu programu CPU zapisuje wyjscia, odczytuje wejscia, uaktualnia
moduty komunikacyjne, wykonuje zadania na wiasne potrzeby i odpowiada na
przerwania wynikajace z warunkow ustalonych przez uzytkownika.

Te dziatania (z wylgczeniem zdarzen ustalonych przez uzytkownika) sg wykony-
wane regularnie i w porzadku sekwencyjnym. Te zdarzenia uzytkownika, ktore sg
odblokowane, sg obstugiwane zgodnie ze swoimi priorytetami w takiej kolejnosci,
w jakiej sie pojawiaja.

System gwarantuje wykonanie kompletnego cyklu programu w czasie nazywa-
nym maksymalnym czasem cyklu; w przeciwnym wypadku generowane jest zda-
rzenie btedu czasowego.

Kazdy cykl programu rozpoczyna sie od pobrania z obrazu procesu biezgcych
wartosci wyj$¢ cyfrowych i analogowych i zapisaniu ich do fizycznych wyjs¢ CPU,
SB i SM skonfigurowanych tak, by byty synchronicznie uaktualniane (konfiguracja
domysina).

Jesli CPU, SB lub SM zostaty wytaczone z automatycznego uaktualniania 1/O,
to do ich wyj$¢ nie sg kopiowane wartosci z obrazu procesu. Wyjscia selektyw-
nie wykluczone z uaktualniania /O sg dostepne podczas wykonywania programu
uzytkownika za pomoca bezposredniego adresowania i wowczas mozna zmieni¢
ich stan fizyczny. Kiedy dostep do wyjscia fizycznego odbywa sie za pomocg in-
strukgiji, to uaktualniane sg zaréwno obszar wyjsciowy obrazu procesu, jak i stan
wyijscia fizycznego.



Funkcjonowanie PLC

3.1 Wykonanie programu uzytkownika

W dalszym ciggu cyklu programu odczytywane sg biezgce wartosci wejs¢ cyfro-
wych i analogowych z CPU, SB i SM skonfigurowanych tak, by byly synchronicz-
nie uaktualniane (konfiguracja domysina).

Jesli CPU, SB lub SM zostaly wytgczone z automatycznego uaktualniania, to sta-
ny ich wej$¢ nie sg kopiowane do obrazu procesu. Wejscia selektywnie wyklu-
czone z uaktualniania I/O sg dostepne za pomoca bezposredniego adresowania
i wowczas mozna odczytac¢ ich stan fizyczny. Kiedy dostep do wejscia fizycznego
odbywa sie za pomocg instrukgji, to stan tego wejscia mozna odczyta¢, ale wej-
$ciowy obszar obrazu procesu nie jest uaktualniany.

Po odczytaniu stanu wejs¢, jest wykonywany program uzytkownika poczgwszy
od pierwszej instrukcji po ostatnia. Wykonywane sg wiec wszystkie OB cyklu pro-
gramu wraz z powigzanymi z nimi FC i FB. OB cyklu programu sg wykonywane
w kolejnosci posiadanych numerdw, przy czym jako pierwszy jest wykonywany
OB z najnizszym numerem.

W kroku cyklu programu przeznaczonym na prowadzenie komunikacji sq prze-
twarzane odebrane wiadomosci. Przygotowane odpowiedzi sg odktadane na bok,
i oczekujg na przestanie do odbiorcy w odpowiednim czasie.

Testy autodiagnostyki obejmujg okresowe sprawdzanie pamieci oprogramowania
sprzetowego i uzytkownika, jak rowniez sprawdzanie stanu modutéw I/O.

Przerwania mogg wystepowac¢ w dowolnej czesci cyklu programu i sa generowa-
ne zdarzeniami. Kiedy zachodzi zdarzenie, CPU przerywa cykl programu i wy-
wotuje OB przygotowany do obstugi tego zdarzenia. Kiedy OB zakonczy obstuge
zdarzenia, wtedy CPU podejmuje wykonywanie programu uzytkownika od miej-
sca, w ktérym zostat przerwany.

3.1.2 Priorytety i kolejkowanie obstugi zdarzen

Praca CPU jest sterowana zdarzeniami. Jedynym niezbednym zdarzeniem jest
cykl programu. Wszystkie inne zdarzenia mogag by¢ odblokowane jesli zajdzie
taka potrzeba.

Niektére zdarzenia, takie jak zdarzenia cykliczne, sg odblokowywane podczas
konfiguracji. Inne zdarzenia sg odblokowywane w trakcie pracy systemu. Zda-
rzenie, jesli jest odblokowane, zostaje skojarzone z pewnym OB (zdarzenia cyklu
programu i zdarzenia rozruchowe mogg by¢ skojarzone z wieloma OB). Wysta-
pienie zdarzenia prowadzi do wykonania procedury obstugi tego zdarzenia, z kto-
rg jest skojarzony OB wraz ze wszystkimi wywotywanymi z tego OB funkcjami.
Do okreslenia porzadku wykonywania procedur obstugi zdarzen stosuje sie prio-
rytety, grupy priorytetow i kolejki.

Kolejkowanie i priorytety wykonania obstugi zdarzen

Liczba pochodzacych z jednego zrodta zdarzen oczekujacych (w kolejce) na ob-
stuge jest ograniczona przez stosowanie réznych kolejek dla zdarzen réznego
typu. Po osiggnieciu limitu oczekujacych zdarzen okreslonego typu, kolejne zda-
rzenia sg tracone. Wiecej informacji na temat przepetnienia kolejek jest dostep-
nych w kolejnym punkcie ,Zdarzenia btedéw czasu”.
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Kazde zdarzenie CPU ma przyznany priorytet, a priorytety zdarzen sg zaklasyfiko-
wane do grup priorytetéw. Ponizsza tablica zawiera podsumowanie, przedstawiaja-
ce dla obstugiwanych zdarzen gteboko$¢ kolejek, grupy priorytetéw i priorytety.

UWAGA
Uzytkownik nie moze zmienic¢ przypisanego priorytetu lub grupy priorytetu jak
réwniez gtebokosci kolejki.

Ogodlnie, zdarzenia sg obstugiwane zgodnie z ich priorytetem (najpierw najwyzszy
priorytet). Zdarzenia majace ten sam priorytet sg obstugiwane zgodnie z zasadg
Lpierwszy sie pojawit, pierwszy jest obstuzony”.

Typ lle Wazne Glebokos¢ Grupa Priorytet
zdarzenia numery OB kolejki priorytetu
(OB)
Cykl programu | 1 zdarzenie cykl programu 1 (domysiny) 1 1 1
Dozwolonych wiele OB 200 lub wigkszy
Rozruch 1 zdarzenie rozruch’ 100 (domysiny) 1 1
Dozwolonych wiele OB 200 lub wigkszy
Czas 4 zdarzenia czas opdznienia 200 lub wigkszy 8 2 3
opdznienia 1 OB na zdarzenie
Cykliczne 4 zdarzenia cykliczne 200 lub wigkszy 8 4
1 OB na zdarzenie
Zbocza 16 zdarzen zbocze narastajace | 200 lub wigkszy 32 5
16 zdarzen zbocze opadajace
1 OB na zdarzenie
HSC 6 zdarzen CV = PV 200 lub wigkszy 16 6
6 zdarzen zmiana kierunku
6 zdarzen zewnetrzne kasowania
1 OB na zdarzenie
Biad 1 zdarzenie (tylko OB 82) Tylko 82 8 9
diagnostyki
Btad czasu 1 zdarzenie btad czasu Tylko 80 8 3 26
1 zdarzenie MaxCycle (tylko OB 80)
1 2xMaxCycle 27
' Specjalne przypadki dla zdarzenia rozruch
*  Zdarzenie rozruchowe i zdarzenie cyklu programu nigdy nie wystepujg w tym samym czasie, poniewaz
zdarzenie rozruch konczy sie zanim rozpoczyna sie zdarzenie cykl programu (jest to kontrolowane przez
system operacyjny).
»  Zdarzenie rozruch moze by¢ przerwane wytacznie przez zdarzenie btad diagnostyki (skojarzone z OB 82).
Wszystkie inne zdarzenia sg ustawiane w kolejke do pozniejszej obstugi po zakonczeniu rozruchu.
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Wykonywanie rozpoczetego OB nie moze by¢ przerwane przez wystgpienie zda-
rzenia nalezgcego do grupy o tym samym lub nizszym priorytecie. Takie zdarze-
nia sg kolejkowane do pézniejszej obstugi, co tym samym umozliwia zakonczenie
wykonywania biezgcego OB.

Jednakze, zdarzenie nalezace do grupy o wyzszym priorytecie moze przerwac wy-
konywanie biezacego OB, i w takim przypadku CPU zaczyna obstuge tego zda-
rzenia o wyzszym priorytecie. Po zakonczeniu obstugi zdarzenia o wyzszym prio-
rytecie CPU wykonuje OB obstugujace inne zdarzenia z kolejki, nalezace do tej
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grupy o wyzszym priorytecie. Jezeli nie ma takich oczekujacych zdarzen w grupie
0 wyzszym priorytecie, to CPU powraca do grupy o nizszym priorytecie i podejmuje
dalsze wykonywanie wczesniejszego OB od miejsca, w ktdérym zostat przerwany.

Opodznienie przerwania
Opédznienie przerwania (czas od momentu, gdy CPU zostato powiadomione o zda-
rzeniu do chwili wykonania pierwszej instrukcji OB obstugujacego to zdarzenie)
wynosi 175 ps lub mniej, pod warunkiem, ze OB cyklu programu jest w trakcie
pojawienia sie tego przerwania jedynym aktywnym programem obstugi zdarzenia.

Zdarzenia bledu czasu

Spetnienie jednego z kilku roznych warunkéw okreslajacych btedy czasu generuje
w efekcie zdarzenie btedu czasu. Moga wystapi¢ nastepujace btedy czasu:

e Przekroczenie maksymalnego czasu cyklu.

e Nie moze wystartowa¢ wywotany OB.

e Wystgpienie przepetnienia kolejki.

Warunek przekroczenia maksymalnego czasu cyklu wystepuje wtedy, kiedy cykl nie
zostaje zakonczony w wyspecyfikowanym maksymalnym czasie cyklu programu.
Por. czes$¢ tego podrecznika ,Monitorowanie czasu cyklu” w celu uzyskania wiecej
informacji zwigzanych z maksymalnym czasem cyklu, sposobem konfigurowania
maksymalnego czasu cyklu programu i sposobem kasowania timera cyklu.

Warunek braku mozliwosci uruchomienia wywotywanego OB wystepuje wtedy,
kiedy OB jest wywotywany przerwaniem cyklicznym lub przerwaniem opo6znienia
czasu, ale ten wywotywany OB jest juz uruchomiony.

Warunek przepetnienia kolejki wystepuje wtedy, kiedy przerwania pojawiajg sie
szybciej niz mogg by¢ obstugiwane. Liczba oczekujgcych (w kolejce) zdarzen
jest ograniczona przez zastosowanie réznych kolejek dla zdarzeh kazdego typu.
Kiedy jakie$ zdarzenie wystapi, gdy jego kolejka jest petna, to generowane jest
zdarzenie btedu czasu.

Wszystkie zdarzenia btedu czasu uruchamiajg OB 80 (jesli istnieje). Jesli OB 80
nie istnieje, to CPU ignoruje ten biad. Jesli w tym samym cyklu programu wy-
stapi warunek przekroczenia dwdch maksymalnych czaséw cyklu bez kasowania
timera cyklu, to CPU przechodzi do trybu STOP niezaleznie od tego, czy OB 80
istnieje. Por. cze$¢ tego podrecznika ,Monitorowanie czasu cyklu”.

OB 80 zawiera informacje rozruchowe pomagajace uzytkownikowi okresli¢, ktére
zdarzenie i OB wygenerowato btad czasu. Wewnatrz OB 80 mozna wstawi¢ pro-
gram badajacy te wartosci rozruchowe i podejmujgcy odpowiednig akcje. OB 80
pozwala na obstuge nastepujacych lokalizacji rozruchowych:

Wejscie Typ danych Opis

fault_id BYTE 16#01 — przekroczony maksymalny czas cyklu
16#02 — nie mozna uruchomi¢ wywotywanego OB
16#07 i 16#09 — wystapito przepetnienie kolejki

csg_OBnr OB_ANY Numer OB wykonywanego podczas wystapienia btedu
csg_prio UINT Priorytet OB powodujacego btad
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W nowo utworzonym projekcie nie ma OB 80 obstugujacego przerwanie btedu
czasu. Jesli jest to konieczne OB 80 mozna dodaé do projektu poprzez podwdjne
klikniecie ,Add new block” w menu drzewa ,Program blocks”, a nastepnie wybra-
nie ,Organization block”, i na koniec ,Time error interrupt”.

Zdarzenia btedow diagnostyki

Niektére urzgdzenia sg w stanie wykrywac i raportowac o btedach diagnostycz-
nych. Spetnienie jednego z kilku réznych warunkéw okreslajacych btedy diagno-
styki generuje w efekcie zdarzenie btedu diagnostyki. Moga wystapi¢ nastepujace
btedy diagnostyki:

Brak zasilania

Przepetnienie

Niedomiar

Przerwa

Zwarcie

Wszystkie zdarzenia btedu diagnostyki uruchamiajg OB 82 (jesli istnieje). Jesli
OB 82 nie istnieje, to CPU ignoruje ten btad.

OB 82 zawiera informacje rozruchowe pomagajace uzytkownikowi okresli¢ btad
i urzadzenie, ktére zgtasza ten btad. Wewnatrz OB 82 mozna wstawi¢ program
badajacy te wartosci rozruchowe i podejmujacy odpowiednig akcje. OB 82 po-
zwala na obstuge nastepujgcych lokalizacji rozruchowych:

Wejscie Typ danych Opis

IO_state WORD Stan 1/O urzadzenia

laddr HW_ANY Urzadzenie, ktére zgtosito btad

channel UINT Numer kanatu (liczony od 0)

multi_error BOOL TRUE jesli wystapit wiecej niz jeden biad

W nowo utworzonym projekcie nie ma OB 82 obstugujacego przerwanie btedu
diagnostyki. Jesli jest to konieczne OB 82 mozna doda¢ do projektu poprzez po-
dwajne klikniecie ,,Add new block” w menu drzewa ,Program blocks”, a nastepnie
wybranie ,Organization block”, i na koniec ,Diagnostic error interrupt”.

Monitorowanie czasu cyklu
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Czas cyklu jest to czas jaki system operacyjny CPU potrzebuje do wykonania
petnego cyklu programu w trybie RUN. CPU oferuje dwie metody monitorowania
czasu cyklu:

e Maksymalny czas cyklu programu

e Ustalony minimalny czas cyklu programu

Monitorowanie cyklu programu rozpoczyna sie po zakohczeniu fazy rozruchowe;.
Konfiguracje tej cechy wykonuje sie w menu CPU ,Device Configuration” wybie-
rajac pozycje ,Cycle time”.

CPU zawsze monitoruje cykl programu i reaguje jezeli zostaje przekroczony mak-
symalny czas cyklu programu. Jezeli cykl programu trwa dtuzej niz wynosi skon-
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figurowana warto$¢ maksymalna okreslajacq czas trwania cyklu programu, to jest
generowany btad i jego obstuga jest wykonywana jednym z dwdch sposobow:

e Jesli nie ma OB 80 obstugujacego przerwanie btedu czasu, to CPU przecho-
dzi w tryb STOP.

e Jesli jest OB 80 obstugujacy przerwanie btedu czasu, to CPU wykonuje OB 80.

Dostepna jest instrukcja RE_TRIGR (ponownie rozpocznij monitorowanie czasu

cyklu), ktéra kasuje timer mierzgcy czas cyklu. Jednakze ta instrukcja funkcjonuje

tylko w OB cyklu programu; instrukcja RE_TRIGR jest ignorowana jesli jest wy-

wotana z OB 80.

Jezeli maksymalny czas cyklu programu jest przekroczony dwukrotnie w ramach
tego samego cyklu programu i miedzy tymi dwoma zdarzeniami nie zostanie za-
stosowana instrukcja RE_TRIGR, to CPU natychmiast przechodzi w tryb STOP.

Powtarzane wykonywanie instrukcji RE_TRIGR moze potencjalnie stworzy¢ nie-
skonczong petle lub doprowadzi¢ do bardzo dtugiego czasu trwania cyklu progra-
mu. W celu zabezpieczenia CPU przed zapetleniem w cyklu programu, co 100 ms
jest alokowana komunikacyjna szczelina czasowa. Czas trwania tej szczeliny jest
okreslony procentowo podczas konfiguracji parametru ,Communication load”
w menu ,CPU Device configuration”. Daje to mozliwo$¢ odzyskania kontroli nad
CPU i jesli jest to konieczne wymuszenia przejscia do trybu STOP.

Zwykle cykl programu jest wykonywany tak szybko, jak tylko moze by¢ wykonany
i nastepny cykl programu rozpoczyna sie jak tylko biezacy zostanie zakonczony.
W zaleznos$ci od programu uzytkownika i zadan komunikacyjnych czas cyklu pro-
gramu moze sie zmienia¢ od jednego cyklu programu do nastepnego. W celu wy-
eliminowania tych zmian, CPU obstuguje opcjonalny cykl programu z ustalonym
minimalnym czasem trwania (zwany réwniez ustalonym cyklem programu). Kiedy
ta cecha opcjonalna jest aktywna i ustalony minimalny czas cyklu programu jest
wyrazony w ms, to CPU konczy kazdy cykl programu z zachowaniem tego czasu
minimalnego i tolerancjg +1 ms.

W przypadku, gdy CPU zakonczy normalny cykl programu w czasie krétszym niz
wyspecyfikowany minimalny czas cyklu, to w tym dodatkowym czasie cyklu pro-
gramu CPU wykonuje diagnostyke i/lub obstuguje zadania komunikacyjne. W ten
sposéb CPU zawsze poswieca tyle samo na wykonanie jednego cyklu programu.
W przypadku, gdy CPU nie ukonczy cyklu programu w wyspecyfikowanym mini-
malnym czasie cyklu, to jest on konczony w zwykty sposob (facznie z komunika-
cjg) i CPU nie wywotuje zadnej reakcji systemu w wyniku przekroczenia minimal-
nego czasu programu.

W ponizszej tablicy przedstawiono zakresy i wartosci domysine dla funkcji moni-
torowania czasu cyklu.

Czas cyklu Zakres [ms] Wartos¢ domysina
Maksymalny czas cyklu programu 1-6000 150 ms

Ustalony minimalny czas cyklu 1 — maksymalny czas nieaktywny
programu cyklu programu
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e Maksymalny czas cyklu programu jest zawsze uaktywniony i uzytkownik musi
wybraé warto$¢ tego czasu z dozwolonego zakresu 1...6000 ms. Wartoscig
domys$ing jest 150 ms.

e Ustalony minimalny czas cyklu programu jest opcjonalny i domysinie nieak-
tywny. Jesli jest uzywany, to nalezy wybrac jego warto$¢ z przedziatu od 1 ms
do ustalonej wartosci maksymalnego czasu cyklu programu.

Konfiguracja czasu cyklu i obcigzenia komunikacyjnego.
Uzytkownik moze skonfigurowac¢ nizej podane parametry jako wlasciwosci CPU:

e Czas cyklu. Mozna wprowadzi¢ maksymalng wartos$¢ czasu cyklu programu. Moz-
na takze wprowadzi¢ wartos¢ ustalonego minimalnego czasu cyklu programu.

Cyicle time

Hasrmum scan cycle tme [ns]. 6000
Enable & fooad minimurm sean cycle time for 081

Faxed wysiF e e SCcarm |_'-\:-:|.|: TirFFE !ll.l! :_',l:l:-:l'l:l_'.!

e Obcigzenie komunikacyjne. Mozna okresli¢ jaki procent czasu cyklu programu
bedzie przeznaczony na zadania komunikacyjne.

Communication load

Maximurm portion of scan for seracing communications (in %) 20

Wiecej informacji na temat cyklu programu jest podanych w czesci Monitorowanie
czasu cyklu.

3.1.3 Pamie¢ CPU

Zarzadzanie pamiecia
CPU dzieli pamie¢ na nastepujace obszary stuzace do przechowywania progra-
mu uzytkownika, danych i konfiguracji:

e Pamiec¢ tadowania jest pamiecig nieulotng, w ktérej przechowywane sa pro-
gram uzytkownika, dane i konfiguracja. Kiedy projekt jest wczytany do CPU,
to najpierw trafia do obszaru pamieci fadowania. Ten obszar jest ulokowany
albo na karcie pamieci (jesli jest) albo w CPU. Ten nieulotny obszar pamieci
jest zachowany w przypadku utraty zasilania. Karta pamieci udostepnia wiek-
szg przestrzen adresowaq niz pamie¢ wbudowana w CPU.

e Pamiec¢ robocza RAM jest pamiecig ulotng, stuzaca do przechowywania pew-
nych elementéw projektu uzytkownika podczas wykonywania programu. W celu
poprawy wydajnosci systemu, CPU kopiuje pewne elementy projektu z pamieci
tadowania do pamieci roboczej. Zawarto$¢ tej pamieci jest tracona przy odia-
czaniu zasilania i CPU odtwarza jg po ponownym wigczeniu zasilania.
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e Pamiec trwata jest pamiecig nieulotng przechowujgcg ograniczong liczbe war-
tosci z pamieci roboczej. Pamie¢ trwata jest stosowana do przechowywania
wartosci z wybranych miejsc pamieci uzytkownika na wypadek utraty zasila-
nia. CPU jest celowo zaprojektowana w taki sposdb, by w przypadku utraty
zasilania miata dostatecznie duzo czasu na przepisanie do pamieci trwatej
ograniczonej liczby wybranych wartoéci. Po przywrdceniu zasilania te zacho-
wane wartosci sg odtwarzane do oryginalnych pozycji.

W celu sprawdzenia aktualnego uzycia pamieci w biezacym projekcie, uzytkownik

moze klikng¢ prawym klawiszem myszy na wybrany PLC z drzewa lub na jeden

Z jego blokéw i wybra¢ ,Resources”. W celu sprawdzenia aktualnego uzycia pa-

mieci w biezacym PLC, uzytkownik moze podwajnie klikng¢ na ,Online and dia-

gnostics” w drzewie, rozwing¢ ,Diagnostics” i wybra¢ ,Memory”.

Pamie¢ trwata

CPU jest zdolna do trwatego przechowania 2048 bajtéw danych. Uzytkownik moze
decydowac, ktére dane z pamieci roboczej, na przykiad dane DB lub pamieci bitowej
(M), majg byc¢ trwale przechowywane w przypadku kazdorazowego zaniku zasilania.

Kiedy zanika zasilanie, dane z pamieci roboczej przeznaczone do zachowania sg
kopiowane do bloku 2048 kolejnych bajtow. Nastepnie jest obliczana suma kon-
trolna i dane przeznaczone do zachowania, po ktérych nastepuje suma kontrolna,
sq zapisywane do pamieci nieulotnej. Ani suma kontrolna, ani zadna z innych
wartosci wymaganych do trwatego zapamietania przez system operacyjny CPU
nie zajmujg zadnego z 2048 bajtéw przewidzianych dla uzytkownika.

Po przywrdceniu zasilania system odtwarza zapamietane dane i zapisuje je do
oryginalnych pozycji pamieci roboczej, przywracajgc stan sprzed utraty zasilania.

Kazda préba wyboru wiecej niz 2048 bajtdéw danych do trwatego zapisania jest
odrzucana.

Bufor diagnostyczny

CPU obstuguje bufor diagnostyczny, ktory zawiera wpisy o wszystkich zdarzeniach
diagnostycznych. Kazdy wpis sktada sie z daty i czasu wystgpienia zdarzenia, kategorii
zdarzenia i opisu zdarzenia. Wpisy sg wyswietlane w porzadku chronologicznym, przy
czym najbardziej aktualne zdarzenie jest wyswietlane na samym szczycie. W przy-
padku nieprzerwanego zasilania CPU w tym rejestrze jest dostepnych do 50 ostatnich
zdarzen. Kiedy rejestr sie zapetni, wtedy nowe zdarzenie zastepuje najstarszy wpis
rejestru. Przy utracie zasilania zachowywanych jest dziesige¢ ostatnich wpiséw.

W buforze diagnostycznym sa rejestrowane nastepujace typy zdarzen:
e Kazde zdarzenie systemu diagnostycznego; na przyktad btedy CPU i btedy
modutu.

e Kazda zmiana stanu CPU (kazde wiaczenie zasilania, kazde przejscie do try-
bu STOP, kazde przejscie do trybu RUN).

e Kazda zmiana skonfigurowanego obiektu, z wyjatkiem zmian dokonanych
przez CPU i program uzytkownika.

W celu uzyskania dostepu do bufora diagnostycznego, uzytkownik musi by¢ online.

Wodwczas nalezy odszukac rejestr zdarzen zgodnie ze $ciezka ,,Online & diagnostics
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/ Diagnostics / Diagnostics buffer”. Wiecej informacji dotyczacych rozwigzywania pro-
bleméw i usuwania btedéw z programu zawiera rozdziat ,Online i diagnostyka”.

Zegar czasu rzeczywistego

CPU obstuguje zegar czasu rzeczywistego. Super-kondensator dostarcza do zegara
energie tak, by mégt on dziata¢ rowniez wtedy, kiedy od CPU jest odtgczone zasila-
nie. Super-kondensator jest tadowany w czasie, gdy CPU jest zasilana. Jezeli CPU
byta zasilana bez przerwy przez okres co najmniej 24 godzin, to super-kondensator
ma zgromadzony wystarczajaco duzy tadunek, by zasila¢ zegar przez 10 dni.

Zegar godzinowy mozna konfigurowa¢ we wiasciwosciach ,Clock” CPU. Uzyt-
kownik moze wigczy¢ tryb czasu letniego i wyspecyfikowaé czas poczatkowy
i kohcowy obowigzywania czasu letniego. W celu nastawienia zegara godzinowe-
go, uzytkownik musi by¢ online i mie¢ otwarty widok ,,Online & diagnostics” CPU.
Zegar nastawia sie za pomocg funkcji ,Set time of day”.

Pamie¢ systemu i zegara
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Bajty ,pamieci systemu” i ,pamieci zegara” uaktywnia sie we wilasciwosciach

CPU. Program uzytkownika ma dostep do pojedynczych bitéw tych funkgciji.

e Uzytkownik moze przeznaczyc¢ jeden bajt pamieci M na pamie¢ systemu. Bajt pa-
mieci systemu zawiera cztery bity, do ktérych ma dostep program uzytkownika:
— Bit ,Always off” jest zawsze ustawiony na 0.

— Bit ,Always on” jest zawsze ustawiony na 1.

— Bit ,Diagnostic event changed” (,Diag changed”) jest ustawiony na 1 przez
jeden cykl programu po tym, jak CPU zarejestruje zdarzenie diagnostyczne.

— Bit ,First scan” jest ustawiony na 1 przez czas trwania pierwszego cyklu
programu po zakonczeniu rozruchowego OB. (Po wykonaniu pierwszego
cyklu programu bit ,first scan” jest ustawiany na 0.)

e Uzytkownik moze przeznaczyc¢ jeden bajt pamieci M na pamie¢ zegara. Kazdy bit
bajtu skonfigurowanego jako pamie¢ zegara generuje cigg impulséw prostokat-
nych. Jest dostepnych osiem czestotliwosci fali prostokatnej generowanej przez
bajt pamieci zegara; od 0,5 Hz (wolno) do 10 Hz (szybko). Uzytkownik moze
wykorzystywac te bity jako bity sterujgce, zwltaszcza z instrukcjami dotyczacymi
zboczy, w celu cyklicznego wyzwalania akcji w programie uzytkownika.

CPU inicjalizuje te bajty na poczatku cyklu programu.

A\ | OSTROZNIE

Nadpisanie bitow pamigci systemu lub pamieci zegara moze uszkodzi¢ dane
w tych funkcjach i spowodowac, ze program uzytkownika bedzie dziata¢ niepra-
widlowo, co z kolei moze doprowadzi¢ do zniszczenia sprzetu i obrazen ciata
personelu.

Poniewaz zaréwno pamie¢ zegara, jak i pamie¢ systemu nie sg zarezerwowa-
nymi obszarami pamieci M, wiec instrukcje i komunikaty moga wpisywa¢ dane
do tych miejsc i zniszczy¢ istniejace tam dane. Aby zapewni¢ poprawne dzia-
fanie tych funkcji, nalezy unika¢ zapisywania danych do tych miejsc i zawsze
instalowa¢ wytgcznik bezpieczenstwa procesu lub maszyny.
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Pamig¢ systemu konfigu- System memaory bits
ruje jeden bajt, wigczajac
(tj. ustawiajac wartosc 1)
jego bity w nastepujacych
przypadkach:

« Enable the use ol system memonybyte
Locaon of systerm flags bye (MBx): 1

e First scan: Wigczony Diegnostic graph changed: W11

dla pierwszego cyklu
programu po rozruchu. Absrenys O (o)
e Diagnostic graph
changed
o Always 1 (wysoko):
zawsze jest wigczony
e Always 0 (nisko):
zawsze jest wytgczony

Adacays 11 .g.l.: M1.2

Pamie¢ zegara ma tak skonfi- Clock memory bits
gurowany baijt, Zze pojedyncze
bity na przemian wigczajg sie
i wytaczajg z ustalona czestotli-
woscig.

+ Enable the use of clock memory byte
Locaton of clock memarybyte (MEx): O
0 Mz clock: MO0

5 Hz clock

Kazdy znacznik zegara generuje
fale prostokatng na odpowied-
niej pozycji pamieci M. Te bity £ Hz elack

moga by¢ wykorzystane jako 1,55 Hz cloch: MOA
bity sterujace, zwtaszcza z in- 1 Hzclock: MO
strukcjami dotyczacymi zboczy, 0635 He clock:  MO.B
w celu cyklicznego wyzwalania
akcji w kodzie uzytkownika.

25 Hzelock: M0.2

Konfiguracja wartosci wyjsciowych podczas przejscia z RUN do STOP

Uzytkownik moze kontrolowaé zachowanie wyjs¢ po zmianie trybu z RUN na
STOP. Dla kazdego wyjscia CPU, SB lub SM mozna okresli¢ czy jego stan ma
zosta¢ zachowany bez zmian, czy zastgpiony inng wartoscia.

e \Wpisanie na wyjscie nowej wartosci (domysinie): dla kazdego wyjscia (kanatu)
CPU, SB lub SM, uzytkownik wprowadza wartos¢, ktéra zastgpi biezacy stan.
Wartoscig domysing zastepujaca biezacy stan jest OFF (wytaczony) dla wyj-
Scia cyfrowego i 0 dla wyjscia analogowego.

e Zachowanie bez zmiany ostatniego stanu wyjsé: Wyjscia zachowujg swoje
biezace wartosci z chwili zmiany trybu z RUN na STOP.

Konfiguracji sposobu zachowania wyj$¢ dokonuje sie w ,Device Configuration”.

W celu skonfigurowania wyjscia dowolnego urzadzenia nalezy wybrac to urzadze-

nie, a nastepnie zaktadke ,Properties”. Po zmianie trybu CPU z RUN na STOP,

CPU zachowuje obraz procesu i zgodnie z konfiguracjg zapisuje odpowiednie

wartosci wyjs¢ cyfrowych i analogowych.
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3.1.4 Ochrona hastem CPU S7-1200

49

CPU zapewnia 3-poziomowsg ochro-  pygtection

ne przed niepowotanym dostepem

do pewnych funkcji. Uzytkownik pod-

czas konfigurowania poziomu bez-

pieczenstwa i hasta CPU, ogranicza Write protection

funkcje i obszary pamieci, do ktérych * Readbwite protection

mozna mie¢ dostep bez podania ha-

sta. Podczas wpisywania hasta nie = Fassword for readfwrite access

jest rozrozniana wielkos¢ liter. Password:
Canfirm password:

No protecrion

Na kazdym poziomie zabezpieczenia mozna ustali¢ funkcje, ktére sg dostepne
bez podania hasta. Warunkami domysinymi jest brak ograniczen i zabezpieczenia
hastem dostepu do CPU. By wprowadzi¢ zabezpieczenia nalezy skonfigurowac
wiasnosci CPU i zdefiniowa¢ hasto.

Wprowadzenie hasta przez sie¢ nie zagraza ochronie CPU hastem. W danej chwili tyl-
ko jeden uzytkownik moze mie¢ nieograniczony dostep do CPU chronionej hastem.

Komunikacja PLC-PLC (za pomocg instrukcji komunikacyjnych w bloku kodu) nie jest
ograniczona przez poziom zabezpieczenia CPU. Nie jest réwniez ograniczona funkcjo-
nalnos¢ HMI. Wprowadzenie poprawnego hasta daje dostep do wszystkich funkciji.

Poziom bezpieczenstwa Ograniczenia dostepu

Brak zabezpieczenia Bez podania hasta dozwolony jest peten dostep

Zabezpieczenie przez zapisem | Bez podania hasta dozwolony jest odczyt CPU, dostep
do HMI oraz komunikacja PCL-PCL.

Hasto jest wymagane dla modyfikacji (zapisu do) CPU
i zmiany trybu pracy CPU (RUN/STOP).

Zabezpieczenie przed Bez podania hasta dozwolony jest dostep do HMI oraz
zapisem/odczytem petna komunikacja PCL-PCL.

Hasto jest wymagane dla odczytu danych z CPU,
modyfikacji (zapisu do) CPU i zmiany trybu pracy CPU
(RUN/STOP).

Majac hasto dostepu uzytkownik moze bez zadnych ograniczen wykorzystywac
instrukcje sterowania procesem, monitorowania i komunikacji. Niektore funkcje,
takie jak ,Set time of day/date” nie powinny by¢ blokowane hastem. Na przyktad,
w celu zmodyfikowania tagow w CPU, ktéry jest chroniony przed odczytem/zapi-
sem, uzytkownik musi wprowadzi¢ hasto, poniewaz te funkcje wykonujg zapis.
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3.2 Przechowywanie danych, obszary pamigeci i adresowanie

Przechowywanie danych, obszary pamieci i adresowanie

CPU dysponuje kilkoma sposobami przechowywania danych podczas wykonywa-
nia programu uzytkownika:

Lokalizacje pamieci: CPU dzieli pamie¢ na rézne specjalizowane obszary
— wejscia (1), wyjscia (Q), pamieci bitowej (M), blokéw danych (DB) i pamieci
lokalnej lub chwilowej (L). Program uzytkownika ma dostep (dla odczytu i za-
pisu) do danych przechowywanych w tych obszarach.
Bloki danych (DB): DB moga by¢ wykorzystywane w programie uzytkownika
do przechowywania danych. Dane przechowywane w DB nie sg wymazywa-
ne, gdy blok danych zostaje zamkniety, lub gdy blok kodu skojarzony z tym
blokiem danych zostanie zakonczony. Sg dwie kategorie DB:
— Globalne DB: przechowujg dane, ktére mogg by¢ wykorzystywane przez
inne wszystkie inne bloki.
— Blok danych instance DB: przechowujg dane dla okreslonych FB i ich
struktura jest zgodna z parametrami uzywanymi przez FB.
Pamie¢ chwilowa: za kazdym razem gdy wywotywany jest blok kodu, system
operacyjny CPU alokuje chwilowg (lokalng) pamiec¢ (L), ktora jest wykorzysty-
wana podczas wykonywania tego bloku. Po zakonczeniu wykonywania tego
bloku kodu, CPU realokuje pamie¢ lokalng na potrzeby innych blokéw.
Odwotania, takie jak as 10.3 i Q1.7 realizujg dostep do obrazu procesu. W celu
dostepu do fizycznego wejscia lub wyjscia do odwotania nalezy doda¢ ,:P” (na
przyktad: 10.3:P, Q1.7:P, lub ,Stop:P”).

Rézne obszary pamieci majg swoje unikalne adresy. Program uzytkownika wy-
korzystuje te adresy w celu uzyskania dostepu do informacji przechowywanych
w tych miejscach pamieci.

Obszar pamieci Opis Wymuszony | Trwaly
| Skopiowany na poczatku cyklu Tak Nie
obraz procesu programu stan wej$¢ fizycznych

— wejscie

I_:P Bezposredni odczyt wejsciowych Nie Nie
(fizyczne wejscie) punktéw fizycznych CPU, SB, SM

Q Stan skopiowany na poczatku cyklu Tak Nie
obraz procesu programu do wyj$c¢ fizycznych

— wyjscie

Q_:P Bezposredni zapis do wyjsciowych Nie Nie
(fizyczne wyjscie) punktéw fizycznych CPU, SB, SM

M Pamigc¢ sterujaca i danych Nie Tak
pamie¢ bitowa

L Chwilowe dane dla bloku, lokalne dla Nie Nie
pamiec chwilowa tego bloku

DB Pamig¢ danych, jak réowniez Nie Tak
blok danych parametrow dla FB
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Aby uzyskac dostep do pojedynczego bitu w obszarze pamieci nalezy podac jego
adres, ktory sktada sie z identyfikatora obszaru pamieci, adresu bajtu i numeru bitu.
Przyktad dostepu do bitu (zwanego réwniez adresowaniem byte.bit) jest pokazany
ponizej. W tym przyktadzie po identyfikatorze obszaru pamieci i adresie bajtu (I =
= wejscie i 3 = bajt 3) podany jest, oddzielony kropka (,.”), adres bitu (bit 4).

M3 .4 ®
ONORORO) 76 5 4 3 2 10

0

1

2

® X .

4

5
® Identyfikator obszaru pamieci ®  Potozenie bitu w bajcie (bit 4 z 8)
@ Adres bajtu: bajt 3 (trzeci bajt) ® Bajty obszaru pamieci
® Kropka rozdzielajagca adres ® Bity wybranego bajtu

bajtu od numeru bitu

Uzytkownik moze uzyska¢ dostep do danych zawartych w wiekszosci obszaréw pa-
mieci (I, Q, M, DB i L) jako bajtéw, stéw lub podwdjnych stéw stosujgc format ,adreso-
wania bajtowego”. W celu uzyskania dostepu do bajtu, stowa lub podwdjnego stowa
w pamieci, nalezy poda¢ adres w podobny sposéb, jaki stosuje sie do adresowania
bitéw. Ten adres zawiera identyfikator obszaru, oznaczenie rozmiaru danych i adres
bajtu poczatkowego bajtu, stowa lub podwdjnego stowa. Rozmiar oznacza sie jako
bajt (B), stowo (W) lub podwdjne stowo (DW) (przyktadowo: IBO, MW20, QDS).

W celu uzyskania bezposredniego dostepu do fizycznych wejs¢ lub fizycznych wyjse,
do adresu lub fagu nalezy dotaczy¢ ,:P” (na przykiad: 10.3:P, Q1.7:P lub ,Stop:P”).

Dostep do danych w obszarach pamieci CPU
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Portal TIA umozliwia programowanie symboliczne. Typowo, w tagach PLC, bloku
danych lub blokach OB, FC lub FB sg tworzone tagi. Te tagi zawierajg nazwe, typ
danych, przesuniecie i komentarz. Ponadto w bloku danych mozna wyspecyfikowacé
warto$¢ poczatkowa. Te tagi mozna wykorzystywacé podczas programowania, poda-
jac nazwe tagu jako parametr instrukcji. Opcjonalnie, jako parametr mozna réwniez
poda¢ argument bezwzgledny (pamieé, obszar, rozmiar i przesuniecie). W przykia-
dach podanych w kolejnych czesciach przedstawiono w jaki sposdb podawac argu-
ment bezwzgledny. Na poczatku argumentu bezwzglednego, program edytora auto-
matycznie dostawia znak %. W programie edytora mozna przetgczaé aktualny widok
na jeden z trzech: symboliczny, bezwzgledny i symboliczny lub bezwzgledny.

| (obszar wejsciowy obrazu procesu): CPU prébkuje stan punktéw wejsciowych
peryferii (fizycznych) tuz przed wykonaniem cyklicznego OB w kazdym cyklu pro-
gramu. Uzytkownik ma dostep do bitéw, bajtéw, stéw i podwdjnych stéw naleza-
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cych do obszaru wej$ciowego obrazu procesu. Dopuszczalny jest zaréwno zapis
jak i odczyt danych, ale zwykle dane z obszaru wej$ciowego obrazu procesu sg
tylko odczytywane.

bit I[adres bajtu].[adres bitu] 10.1
baijt, stowo lub podwdjne stowo | I[rozmiar][adres startowego bajtu] 1B4, IW5 lub ID12

Dotaczajac do adresu ,:P” mozna bezposrednio odczytywac cyfrowe i analogowe
wejscia CPU, SB lub SM. Réznica w dostepie przy wykorzystaniu adresowania
|_:P zamiast | polega na tym, ze dane sg pobierane bezposrednio z odczytywa-
nych punktéw, a nie z obszaru wejsciowego obrazu procesu. Poniewaz dane sg
odczytywane bezposrednio ze swojego zrodia, a nie z kopii utworzonej podczas
ostatniego uaktualniania obszaru wejsciowego obrazu procesu, wiec dostep po-
przez |_:P jest nazywany ,bezposrednim odczytem”.

Poniewaz stan fizycznych punktéw wejsciowych jest ustawiany bezposrednio
z urzadzenh zainstalowanych na obiekcie i potgczonych z tymi punktami, wiec za-
pis do tych punktow jest zabroniony. Inaczej méwigc dostep poprzez |_:P moze
by¢ tylko odczytem, w przeciwienstwie do dostepu poprzez |, ktéry obejmuje za-
réwno odczyt, jak i zapis.

Dostep poprzez |_:P jest réwniez ograniczony do takiej liczby wejs¢, kitdra jest ob-
stugiwana przez pojedynczg CPU, SB lub SM zaokraglonej w gére do najblizszego
petnego bajtu. Na przyktad, jezeli wejscia 2 DI / 2 DQ SB sa tak skonfigurowane, ze
ich adresowanie rozpoczyna sie od 14.0, to te punkty wejsciowe sg dostepne jako
14.0:P i 14.1:P lub jako IB4:P. Dostep do 14.2:P + |14.7:P nie jest odrzucany, ale nie ma
zadnego sensu poniewaz te punkty nie sg uzywane. Dostep do IW4:P i ID4:P jest
zabroniony poniewaz jest przekroczony bajt przesuniecia powigzany z tym SB.

Dostep poprzez I_:P nie wptywa na wartosci pamietane w obszarze wejsciowym
obrazu procesu.

bit I[adres bajtu].[adres bitu]:P 10.1:P
bajt, stowo lub podwdjne stowo | I[rozmiar][adres startowego bajtu]:P | IB4:P, IW5:P lub ID12:P

Q (obszar wyjsciowy obrazu procesu): CPU kopiuje warto$ci pamietane w ob-
szarze wyjsciowym obrazu procesu do fizycznych punktéw wyjsciowych. Uzyt-
kownik ma dostep do bitow, bajtéw, stéw i podwdjnych stéw nalezgcych do ob-
szaru wyjsciowego obrazu procesu. Dla obszaru wyj$ciowego obrazu procesu
dopuszczalny jest zaréwno zapis jak i odczyt danych.

bit Q[adres bajtu].[adres bitu] Q1.1
bajt, stowo lub podwdjne stowo | Q[rozmiar][adres startowego bajtu] | QB5, QW10, QD40

Dotaczajac do adresu ,:P” mozna bezposrednio zapisywa¢ dane do cyfrowych
i analogowych wyjs¢ CPU, SB lub SM. Roéznica w dostepie przy wykorzystaniu
adresowania Q_:P zamiast Q polega na tym, ze dane, oprocz wpisania do ob-
szaru wyjsciowego obrazu procesu sg réwniez przesytane bezposrednio do ad-
resowanych punktéw (sg zapisywane do dwéch miejsc). Poniewaz dane sa prze-
sytane bezposrednio do punktéw docelowych, ktore nie muszg czekac na kolejne
uaktualnienie obszaru wyj$ciowego obrazu procesu, wiec dostep poprzez Q_:P
jest nazywany ,bezposrednim zapisem”.
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Poniewaz wyjsciowe punkty fizyczne bezposrednio sterujg urzadzeniami zainsta-
lowanymi na obiekcie, ktore sg do tych punktow podtaczone, wiec odczyt tych
punktow jest zabroniony. Inaczej méwigc dostep poprzez Q_:P moze by¢ tylko
zapisem, w przeciwienstwie do dostepu poprzez Q, ktéry obejmuje zaréwno od-
czyt, jak i zapis.

Dostep poprzez |I_:P jest rowniez ograniczony do takiej liczby wyjs¢, ktéra jest
obstugiwana przez pojedynczg CPU, SB lub SM zaokraglonej w goére do najbliz-
szego petnego bajtu. Na przyktad, jezeli wyjscia 2 DI / 2 DQ SB sg tak skonfigu-
rowane, ze ich adresowanie rozpoczyna sie od Q4.0, to te punkty wyjSciowe sg
dostepne jako Q4.0:P i Q4.1:P lub jako QB4:P. Dostep do Q4.2:P + Q4.7:P nie
jest odrzucany, ale nie ma zadnego sensu poniewaz te punkty nie sg uzywane.
Dostep do QW4:P i QD4:P jest zabroniony poniewaz jest przekroczony baijt prze-
suniecia powigzany z tym SB.

Dostep poprzez Q_:P wptywa zaréwno na stan wyjsc¢ fizycznych, jak i na wartosci
pamietane w obszarze wyjsciowym obrazu procesu.

bit Q[adres bajtu].[adres bitu]:P Q1.1:P
bajt, stowo lub podwdjne stowo | Q[rozmiar][adres startowego bajtu]:P | QB5:P, QW10:P lub QD40:P

M (obszar pamieci bitowej): Obszaru pamieci bitowej M uzywa sie do sterowa-
nia zarowno przekaznikow, jak i danych do przechowywania posredniego statusu
operacji lub innych informaciji sterujacych. Uzytkownik ma dostep do bitéw, baj-
tow, stow i podwadjnych stéw nalezgcych do obszaru pamieci bitowej. Dla pamieci
M dopuszczalny jest zaréwno zapis jak i odczyt danych.

bit M[adres baijtu].[adres bitu] M26.7
bajt, stowo lub podwdjne stowo | M[rozmiar][adres startowego bajtu] | MB20, MW30, MD50

Temp (pamieé chwilowa): CPU zapewnia pamig¢ chwilowg (lokalng) dla kazdej

z trzech grup priorytetéw OB: 16 kB dla rozruchu i cyklu programu, wtgczajac w to

FB i FC; 4 kB dla zdarzen przerwan standardowych, wigczajac w to FB i FC i 4

kB dla zdarzenh przerwan btedow, wigczajac w to FB i FC.

Pamig¢ Temp jest podobna do pamieci M z jednym zasadniczym wyjatkiem: pa-

mie¢ M ma charakter globalny, a pamie¢ Temp jest pamiecig lokalna:

e Pamie¢ M: Dowolny OB, FC lub FB ma dostep do danych w pamieci M, co
oznacza, ze dane sg dostepne globalnie dla wszystkich elementéw programu
uzytkownika.

e Pamie¢ Temp: Dostep do danych w pamieci Temp majg tylko te OB, FC lub
FB, ktore stworzyly lub zadeklarowaty lokalizacje pamieci Temp. Lokaliza-
cje pamieci Temp pozostajg lokalne i nie sg wspétdzielone przez rézne bloki
kodu, nawet jesli jeden blok kodu wywotuje inny blok kodu. Na przykfad: jesli
OB wywotuje FC, to FC nie ma dostepu do pamieci chwilowej nalezacej do
wywotujgcego OB.

CPU alokuje pamie¢ chwilowg wtedy, kiedy jest ona potrzebna. CPU alokuje pa-

mie¢ chwilowg dla bloku kodu w chwili, gdy blok kodu jest uruchamiany (dla OB)

lub jest wywotywany (dla FC lub FB). Alokacja pamieci chwilowej dla bloku kodu
moze dotyczy¢ tej samej lokalizacji pamieci Temp, ktéra byta poprzednio uzywa-
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na przez inne OB, FC lub FB. CPU nie inicjalizuje pamieci chwilowej w momencie
alokacji i w zwigzku z tym mogq sie w niej znajdowac jakie$ wartosci.

Dostep do pamieci chwilowej jest mozliwy wytgcznie za pomoca adresowania
symbolicznego.

DB (blok danych): Pamie¢ DB stosuje sie do pamietania roznych typéw da-
nych, wigczajac w to posredni status operacji lub inne parametry sterujace dla
FB i struktury danych wymagane przez wiele instrukgji, takich jak timery i liczniki.
Uzytkownik moze okresli¢, czy blok danych bedzie umozliwiat odczyt/zapis, czy
tez bedzie tylko do odczytu. Uzytkownik ma dostep do bitéw, bajtow, stow i po-
dwadjnych stow nalezacych do pamieci bloku danych. Dla blokéw danych typu
czytaj/zapisz dopuszczalny jest zaréwno zapis jak i odczyt danych. Dla blokow
danych typu czytaj dozwolony jest tylko odczyt danych.

bit DB[numer bloku danych]. DB1.DBX2.3
DBX[adres bajtu].[adres bitu]

bajt, stowo lub podwdjne stowo | DB[numer bloku danych].DB DB1.DBB4, DB10.DBW2,
[rozmiar][ adres startowego bajtu] | DB20.DBD8

Adresowanie /0 w CPU i modutéw I/O

Kiedy na ekranie konfiguracyjnym sg
dodawane CPU i moduty /O, to automa-
tycznie sg alokowane adresy | oraz Q.

e Wejsciom CPU odpowiadajg bity
adresowane od 10.0 do 10.7 i od 1.0
do 11.5 (tacznie 14 punktéw).

e Wyjsciom CPU odpowiadajg bity
adresowane od Q0.0 do Q0.7 i od
Q1.0 do Q1.1 (tacznie 10 punktéw).

e \Wejsciom analogowym CPU odpowia-

daja stowa o adresach IW64 i IW66 (2 301 x 12,1 13 B0_B1L AOLsgnalbowd
punkty analogowe, facznie 4 baijty). :“1 L1 mstg
HEC_ 3 118 g speed oounters (K
e Wejscia DI16 sg adresowane od 18.0 HEC_A L9 High sped counkars (H
HEE.S 120 High spead counters (H
do 19.7. HEC_E 12 High spid counters (H
PLI::_E 132 Fulbe gererator (PO,
e Al4/AO02 — wejscia to IW112, el ol L
IW114, IW116, IW118, a wyjscia to T . e

QW112 i QW114

e DI8 /D08 — zakres wejs¢ jest od 116.0
do 117.7, a wyj$¢ od Q16.0 do Q17.7.

Na rysunku przedstawiono przyktadowy
CPU 1214C z dwoma SM.
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Uzytkownik moze zmieni¢ domysine adresowanie wybierajac na ekranie konfigu-
racyjnym pole adresu i wpisujac tam nowe liczby. Wejsciom i wyj$ciom cyfrowym
przypisuje sie petne bajty, niezaleznie od tego, czy modut ma wszystkie punkty,
czy nie. Wejscia i wyjscia analogowe tworzg grupy po dwa punkty (4 bajty). W po-
danym przyktadzie, uzytkownik moze zmieni¢ adres DI16 z 8..9 na 2..3. Program
asystuje uzytkownikowi i zmienia zakres adresow, ktére majg niewtasciwy rozmiar
lub wchodzag w konflikt z innymi adresami.

Typy danych

Stosuje sie rézne typy danych, ktére cechujg sie z jednej strony rozmiarem,
a z drugiej sposobem interpretacji danych. Kazdy parametr instrukcji jest dang co
najmniej jednego typu, a niektére parametry moga przyjmowac jeden z kilku typéw
danych. Jezeli kursor zostanie przytrzymany nad polem parametru instrukgcji, to
zostanie wyswietlona informacja jaki typ danych moze przyjmowac ten parametr.

Parametr formalny jest identyfikatorem powigzanym z instrukcjg, oznaczajacym
potozenie danej wykorzystywanej przez instrukcje (przyktad: parametr wejsciowy
IN1 instrukcji ADD). Parametr faktyczny jest miejscem w pamieci lub statg za-
wierajaca dang wykorzystywang przez instrukcje (przyktad: %MD400 ,Number_
of_Widgets”). Typ danej parametru faktycznego podawanego przez uzytkownika
musi odpowiada¢ dozwolonemu typowi parametru formalnego danej instrukgciji.

Podajac parametr faktyczny uzytkownik musi wyspecyfikowaé albo tag albo bez-
wzgledny adres pamieci. Tagi wigzg nazwy symboliczne (nazwy tagéw) z typem
danych, obszarem pamieci, przesunieciem pamieci oraz komentarzem i mogg by¢
tworzone albo w edytorze tagéw PLC, albo edytorze interfejsu bloku (OB, FC, FB
lub DB). Jezeli zostanie wprowadzony adres bezwzgledny nie skojarzony z zad-
nym tagiem, to trzeba zastosowa¢ odpowiedni rozmiar pasujacy do dozwolonego
typu danych, a domysiny fag zostanie utworzony w trakcie wprowadzania.

Mozna réwniez wprowadzi¢ statg, ktéra bedzie uzywana jako wiele parametrow wej-
Sciowych. Ponizsza tablica prezentuje dozwolone, elementarne typy danych wraz
z przyktadami wprowadzania statych. Wszystkie, z wyjatkiem String s dostepne
w edytorze tagow PLC i edytorach interfejsow blokéw. String jest dostepny tylko edyto-
rach interfejséow blokéw. W ponizszej tablicy zdefiniowano elementarne typy danych.

Typ Rozmiar | Zakres Przyktady wprowadzania
danej | (w bitach) statych

Bool 1 0do1 TRUE, FALSE, 0, 1

Byte 8 16#00 do 16#FF 16#12, 16#AB

Word | 16 16#0000 do 16#FFFF 16#ABCD, 1640001
DWord | 32 16#00000000 do 16#FFFFFFFF 16#02468ACE

Char |8 16#00 do 164#FF AL @

Sint 8 -128 do 127 123,-123

Int 16 -32,768 do 32,767 123, -123

Dint 32 -2147483648 do 2147483647 123,-123
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Typ Rozmiar | Zakres Przyktady wprowadzania
danej | (w bitach) statych
usint |8 0do 255 123
Uint 16 0 do 65,535 123
UDInt | 32 0 do 4,294,967,295 123
Real 32 +/-1,18 x 10 -38 do +/-3,40 x 10 38 123456, -3,4, -1,2E+12, 3,4E-3
Time 32 T#-24d_20h_31m_23s_648ms do T#5m_30s
T#24d_20h_31m_23s_647ms 5#-2d
pamietanych jako
-2147483648 ms do +2147483647 ms T#1d_2h_15m_30x_45ms
String | zmienny 0 do 254 znakéw po jednym bajcie ABC’

Mimo, Ze nie jest dostepny jako osobny typ danych, nastepujacy format nume-
ryczny BCD jest akceptowany przez instrukcje konwersiji.

Format | Rozmiar (w bitach) | Zakres Przyktady wprowadzania
statych

Bool 16 -999 do 999 123, -123

Byte 32 -9999999 do 9999999 | 1234567, -1234567

Format liczb rzeczywistych

Liczby rzeczywiste (lub zmiennoprzecinkowe) sa zgodnie z norma ANSI/IEEE
754-1985 reprezentowane przez 32 bity, jako liczby pojedynczej precyzji. Dla
CPU liczby rzeczywiste majg posta¢ stébw o podwojnej dtugosci. Liczby zmien-
noprzecinkowe o pojedynczej precyzji sg dokladne do 6 cyfr znaczacych. W celu
zachowania precyzji, wpisujgc liczbe zmiennoprzecinkowg o pojedynczej precyzji,
uzytkownik moze wprowadzi¢ maksymalnie 6 cyfr znaczacych.

Obliczenia, w ktérych wystepujg ciagi liczb o matych i duzych wartosciach, mogg
dawac¢ niedoktadne wyniki. Jest tak, jesli liczby réznig sie o 10 do potegi x, gdzie
x > 6. Na przyktad: 100000000 + 1 = 100000000.

Format danych fancuchowych (String)

CPU obstuguje typ danych tancuchowych STRING pamietajac ciag znakow, z kto-
rych kazdy ma dtugos$¢ jednego bajtu. Dane typu STRING zawierajg takze cat-
kowitg liczbe znakow (1. liczbe znakéw w fancuchu) oraz biezaca liczbe znakow.
Dane typu STRING majg dtugos$¢ do 256 bajtow, ktdra obejmuje catkowitg liczbe
znakow (1 bajt), biezacq liczbe znakoéw (1 bajt) i do 254 znakoéw, przy czym kazdy
znak jest pamietany w jednym bajcie.

Uzytkownik moze stosowac tancuchy literatéw (statych) jako parametry instrukciji
typu IN, postugujac sie pojedynczymi znakami cudzystowu. Na przyktad, ,ABC’
jest trojznakowym fancuchem, ktéry mozna wykorzystac jako parametr wejsciowy
IN instrukcji S_CONV. Mozna réwniez tworzy¢ zmienne tancuchowe wybierajac
typ danych ,String” w edytorze interfejsu blokow OB, FC, FB i DB. Nie mozna na-
tomiast tworzy¢ tancucha w edytorze tagéw PLC. Maksymalny rozmiar fancucha
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w bajtach mozna wyspecyfikowaé w momencie deklaracji tancucha, na przyktad:
,MyString[10]” okresla, ze maksymalny rozmiar MyString wynosi 10 bajtow. Jesli
w deklaracji fancucha nie wystgpi nawias z maksymalng dtugosciag fancucha, to

przyjmuje sie, ze wynosi ona 254.

Catkowita Biezaca Znak 1 Znak 2 Znak 3 Znak 10
liczba liczba
znakow znakow
10 3 ,C’ (16#43) A (16#41) T’ (16#54) -
Bajt 0 Baijt 1 Bajt 2 Bajt 3 Bajt 4 Bajt 11

Uzytkownik moze utworzy¢ tablice zawierajaca wiele elementéw typu elementar-

nego. Tablice mogg by¢ tworzone w edytorze interfejsu blokéw OB, FC, FB i DB.

Nie mozna natomiast tworzy¢ tablicy w edytorze tagow PLC.

W celu utworzenia tablicy w edytorze interfejsu bloku, nalezy wybra¢ typ danych:

JArray [lo .. hi] of type”, a potem okresli¢ ,l0”, ,hi”, i ,type” w nastepujacy sposob:

e |o — poczatkowy (najnizszy) indeks danych tablicy.

e hi — koncowy (najwyzszy) indeks danych w tablicy.

e type — jeden z elementarnych typow danych, jak na przyktad BOOL, SINT,
UDINT.

Indeksy mogg przyjmowac¢ wartosci ujemne. Tablice mozna nazwa¢ w kolumnie

.Name” edytora interfejsu blokéw. Ponizej przedstawiono przyktady tablic, ktére

mozna tworzy¢ w edytorze interfejsu blokow:

Nazwa Typ danych Komentarz

My_Bits Array [1 .. 10] of BOOL Ta tablica zawiera 10 danych typu
BOOL

My_Data Array [-5 .. 5] of SINT Ta tablica zawiera 11 danych typu
SINT, tacznie z indeksem 0

Odwotanie do elementow tablicy w programie uzytkownika realizuje si¢ zgodnie
z nastepujac skfadnia;

e Array_namel[i], gdzie i oznacza wtasciwy indeks.

Przyktadami ilustrujgcymi sposdb w jakim takie odwotanie moze sie pojawié¢
w edytorze programu jako parametr wejsciowy sa:

e #My Bits[3] — odwotanie do trzeciego bitu tablicy ,My_Bits”

e #My Data[-2] — odwotanie do czwartego SINT tablicy ,My_Data”

Symbol # jest dostawiany automatycznie przez edytor programu.
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3.4 Zapis i odczyt pamieci

3.4.1 Sposob zapisywania i odczytywania danych w S7-1200

§7-1200 ma kilka cech, ktore zapewniajg, ze program uzytkownika oraz dane sg
wiasciwie przechowywane:

Mozna uzy¢ opcjonalnej karty pamieci jako karty
Program lub karty Transfer. Musi to by¢ preformato-
wana karta z firmy Siemens:

Pamie¢ tadowania jest nieulotng pamiecig stuzacq do przechowywania progra-
mu uzytkownika, danych i konfiguracji. CPU trwale przechowuje zawarto$¢ pa-
mieci fadowania. Rozmiar pamieci tadowania jest okreslony przez wewnetrzng
pamie¢ tadowania (ILM — internal load memory) lub zewnetrzng pamie¢ tadowa-
nia (ELM — external load memory). Wielko$¢ ILM zalezy od modelu CPU, nato-
miast rozmiar ELM jest okreslony pojemnoscig karty pamieci. Wiecej informacji
na temat konkretnego modelu CPU zawiera rozdziat Dane techniczne.

Trwata pamie¢ danych jest skonfigurowang przez uzytkownika pamiecia, ktéra
przechowuje dane (ktére pozostajg niezmienione) niezaleznie od stanu zasi-
lania. CPU umozliwia przechowywanie w sposoéb trwaty danych o pojemnosci
do 2048 bajtéw. Uzytkownik moze okresla¢, ktére dane (DB i/lub z pamieci M)
majg by¢ zachowane w przypadku zaniku zasilania.

Pamie¢ robocza jest pamiecig nieulotng stuzaca do przechowywania progra-
mu uzytkownika, bloku danych, dowolnych warto$ci wymuszonych, zawartosci
pamieci nietrwatej M i wybranych wartosci zapisanych przez program uzyt-
kownika. Wielko$¢ pamieci roboczej zalezy od modelu CPU.

Karta Program: Karta pamieci petni funkcje pa-
mieci CPU; wszystkie funkcje CPU sg sterowane
przez karte. Karta musi pozostawac¢ zainstalowa-
na w CPU.

Karta Transfer: karta pamieci stuzy do przenie-

sienia zapamietanego projektu z karty do CPU,;
nastepnie karta musi by¢ usunieta. W ten spo-

s6b mozna przenies¢ projekt do wielu CPU bez
koniecznosci uzycia STEP 7 Basic.

W celu zainstalowania karty, nalezy otworzy¢ gérna pokrywe CPU i wiozy¢ karte
w gniazdo. Gniazdo zatrzaskowe typu push-push utatwia wkfadanie i wyjmowanie
karty. Karta ma wciecie uniemozliwiajgce odwrotng instalacje.

A\ | OSTRZEZENIE

Jezeli karta (skonfigurowana jako Program lub jako Transfer) zostanie zainstalowana
do pracujacej CPU, to CPU przejdzie w tryb STOP. Urzadzenia sterujace mogg ulec
uszkodzeniu stwarzajac niebezpieczng sytuacije, ktéra moze doprowadzi¢ do nie-
przewidywalnego dziatania sprzetu. Takie nieprzewidywalne dziatanie moze spowo-
dowac¢ smier¢ lub powazne uszkodzenie ciata personelu i/lub zniszczenie mienia.
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3.4.2 Zastosowanie karty pamieciowej jako nosnika programoéow

Karta pamieci zastosowana jako nosnik programow dziata tak,
jak pamie¢ CPU. Kiedy karta zostanie usunieta z CPU, wtedy
CPU traci catg zawartos¢ pamieci projektu.

Nalezy sprawdzi¢, czy karta nie jest zabezpieczona przed zapi-
sem. Przetgcznik zabezpieczajacy musi by¢ w potozeniu prze-
ciwnym do pozyciji ,Lock”, tak jak to pokazano na rysunku po
prawej stronie.

Przed skopiowaniem dowolnego elementu programu na sformato-
wang karte pamieci, nalezy wymazac z karty pamieci poprzednio
zapisane elementy programu (z wyjatkiem plikow uzytkownika).

OSTROZNIE
Wytadowania elektrostatyczne moga zniszczy¢ karte pamieci lub CPU.

Podczas manipulowania karta pamieci nalezy zapewni¢ odpowiednie uziemie-
nie poprzez stosowanie mat przewodzacych i/lub noszenie opasek uziemiaja-
cych na nadgarstki. Karta pamieci powinna by¢ przechowywana w przewodzg-
cym pojemniku.

W celu utworzenia karty ,Program”, za pomocg CPU, nalezy wykona¢ nastepu-
jace kroki:
1. Do czytnika kart pamieci wiozy¢ czystg karte pamieci.
2. W urzadzeniu programujacym STEP 7 Basic, w ,Project tree” dokonac¢ naste-
pujacego wyboru menu:
— (klikng¢ prawym klawiszem myszy) ,SIMATIC Card Reader”
— ,Properties”
— W menu ,Card Type” wybra¢ ,Program”
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Wytaczy¢ zasilanie CPU.

Wiozy¢ karte pamieci do CPU.

Wiaczy¢ zasilanie CPU.

Zatadowa¢ do CPU projekt z urzadzenia STEP 7 Basic.

ook w

Portal TIA taduje na karte pamieci projekt, ktory zawiera program uzytkownika,
konfiguracje sprzetowg i wszystkie wymuszone wartosci. Karta pamieci musi po-
zosta¢ w CPU.

OSTROZNIE

Jezeli do CPU zostanie zainstalowana pusta karta pamigeciowa, to CPU przej-
dzie do STOP. Ponadto wytaczenie i wtaczenie zasilania CPU spowoduje, ze
projekt aktualnie rezydujacy w CPU zostanie przeniesiony do karty pamieci (te-
raz jest to domysinie karta ,Program”). Cata pamiec projektu jest teraz zatado-
wana na karte ,Program”. Jezeli teraz karta zostanie usunieta z CPU, to CPU
utraci catg zawartos¢ pamieci projektu.

Jezeli do CPU zostanie zainstalowana pusta karta pamieciowa, to CPU przej-
dzie w tryp STOP. CPU nie moze zosta¢ przestawiona w tryb RUN dopoty,
dopodki karta pamieci nie zostanie usunieta.

3.4.3 Zastosowanie karty pamieciowej jako nosnika danych transfe-
rowych
Karta pamieci zastosowana jako karta transferowa, stuzy do kopiowania (i uaktu-
alniania) projektu uzytkownika do wielu CPU.

Jezeli ktorys z blokéw lub ktéras z wymuszonych wartosci zapisanych w pamieci
karty rézni sie od blokéw lub wymuszonych wartosci w CPU, to wszystkie bloki
z karty pamieci sg kopiowane do CPU.
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e Jezeli z karty pamieci zostat przestany blok kodu, to blok kodu w pamieci
statej zostaje zastgpiony.

e Jezeli z karty pamieci zostat przestany blok danych, to blok danych w pamieci
stalej zostaje zastgpiony, a cata pamie¢ M jest kasowana.

e Jezeli z karty pamieci zostat przestany blok systemowy, to blok systemowy
i wartosci wymuszone w pamieci statej zostajg zastgpione, a cata pamie¢
trwata jest kasowana.

Tworzenie karty transferowej za pomoca czytnika kart
W celu utworzenia karty transferowej, za pomoca czytnika kart, nalezy wykonac
nastepujace kroki:
1. Do czytnika kart pamigci wtozy¢ czysta karte pamieci.
2. W urzadzeniu programujgcym STEP 7 Basic, w ,Project tree” dokona¢ naste-
pujacego wyboru menu:
— (klikng¢ prawym klawiszem myszy) PLC
— ,Properties”
- Startup”
— W menu ,Power-up mode” wybra¢ ,Warm restart — RUN”
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3. Zapisac projekt.
4. W urzadzeniu programujacym STEP 7 Basic, w ,Project tree” dokonac¢ naste-
pujacego wyboru menu:
— (klikng¢ prawym klawiszem myszy) SIMATIC Card Reader
— ,Properties”
— W menu ,Card Type” wybra¢ ,Transfer”
5. Z projektu offline w ,Project tree” przeciagna¢ ,,Program Block” do czytnika kart.
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Tworzenie karty transferowej w za pomocga CPU i czytnika kart

W celu utworzenia karty Transfer, za pomoca CPU i czytnika kart, nalezy wyko-
nac¢ nastepujace kroki:
1. Do czytnika kart pamigci wiozy¢ czystg karte pamieci.
2. W urzadzeniu programujgcym STEP 7 Basic, w ,Project tree” dokonaé¢ naste-
pujacego wyboru menu:
(klikng¢ prawym klawiszem myszy) PLC
LProperties”
- Startup”
— W menu ,Power-up mode” wybrac¢ ,Warm restart — RUN”
3. Zapisac projekt.
4. Woczyta¢ projekt do CPU.

UWAGA

Wczytanie projektu do CPU zawsze tworzy karte pamieci typu ,Program”.
W celu utworzenia karty pamieci transferowej”, nalezy uzy¢é CPU wraz z czyt-
nikiem Kart.

5. Wiozy¢ nowo utworzong karte pamieci transferowej do czytnika kart.
6. W urzadzeniu programujacym STEP 7 Basic, w ,Project tree” dokona¢ naste-
pujacego wyboru menu:
— (klikng¢ prawym klawiszem myszy) SIMATIC Card Reader
.Properties”
— W menu ,Card Type” wybra¢ ,Transfer”

Weczytanie projektu do CPU z wykorzystaniem karty pamieciowej skonfiguro-
wanej jako karta transferowa

W celu wczytania projektu do CPU za pomocq karty transferowej, nalezy wyko-
na¢ nastepujace kroki:

1. Wylaczy¢ zasilanie CPU.

2. Wiozy¢ karte pamieci do CPU.

3. Wiaczy¢ zasilanie CPU.

4. Projekt zostaje przestany z karty pamieci do CPU.

CPU jest teraz w trybie MAINTENANCE (miga zo6tta dioda LED).

Usung¢ karte pamieci z CPU.

Wiaczy¢ zasilanie CPU.

CPU przechodzi w tryb RUN.

Caly projekt, tj. program uzytkownika, konfiguracja sprzetowa i wymuszone war-
tosci zostaty wezytane do CPU.

o o

UWAGA

Karta pamieci musi zosta¢ wyjeta zanim bedzie mozna ponownie przestawi¢
CPU w tryb RUN.
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Konfiguracji sterownika PLC dokonuje sie dodajac CPU i dodatkowe moduty do
projektu.

©

@ ® @ 0

W celu dokonania konfiguracji urza-
dzenia, nalezy doda¢ urzgdzenie do
projektu.

SICMIRE

Modut komunikacyjny (CM): do 3 modutdw, instalowane na pozycjach 101,
102 i 103.

CPU: na pozyciji 1.

Port ethernetowy CPU.

Ptytka sygnatowa (SB): maksymalnie1 sztuka, instalowana w CPU.

Modut rozszerzen (SM) dla cyfrowych lub analogowych I/O: do 8 modutdw,
instalowane na pozycjach 2...9 (CPU 1214C obstuguje 8 SM, CPU 1212C
obstuguje 2 SM, CPU 1211C nie obstuguje SM).

W widoku portalu nalezy wybrac
.Devices & Networks” i klikng¢
»Add device”.

W widoku projektu nalezy, pod I Kl
nazwa projektu, podwojnie klik-

'!_"I.'I-'.‘J.J..a.ﬁ'-";'.'.':.;:
. L Devices
na¢ ,Add new device”.

iQQ

ke

= 7 Project]
B Add new device

63



Konfiguracja systemu

4.1 Dotgczanie CPU

4.1

64

Dotaczanie CPU

W celu dokonania konfiguracji urzadzenia, nalezy doda¢ CPU do projektu. Wy-
branie CPU w oknie dialogowym ,Add a new device” powoduje utworzenie wirtu-

alnej listwy montazowej i CPU.
Okno dialogowe ,Add
a new device” —
-
| ———

Okno ,Device view”
konfiguracji sprzeto-
wej.

& noo

=
|| E——

Wybér CPU w oknie 10

& Wetworkview @) Device view
= O Bt

LDevice view” powo-

General
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UWAGA

CPU nie ma wstepnie ustawionego adresu IP. Uzytkownik musi w trakcie kon-
figuracji CPU recznie wpisac adres IP urzgdzenia. Jezeli CPU jest potagczona
z routerem sieciowym, to nalezy réwniez wpisa¢ adres IP routera.
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4.2 Konfiguracja CPU
W celu skonfigurowania parametréw operacyjnych CPU, nalezy w oknie ,Device
view” (niebieski obrys wokét catej CPU) wybra¢ CPU, a nastepnie zaktadke ,Pro-
perties” (wtasciwosci) okna inspekcyjnego.
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Edycja wtasciwosci CPU pozwala skonfigurowac nastepujace parametry:

e PROFINET interface: Ustawienie adresu IP CPU i synchronizacji czasu.

e DI, DO i Al: Konfiguracja lokalnych (wbudowanych do CPU) cyfrowych i ana-
logowych 1/0.

e High-speed counters: Uaktywnianie i konfiguracja szybkich licznikéw (HSC).

e Pulse generators: Uaktywnianie i konfiguracja generatoréw impulsowych wy-
korzystywanych w operacjach wymagajacych ciggu impulséw (PTO) i modu-
lacji szeroko$ci impulsow (PWM).

e Startup: Ustalanie sposobu dziatania CPU po przejsciu ze stanu wytgczenia
do stanu wigczenia, na przyktad po starcie z trybu STOP lub przejsciu do
trybu RUN po goragcym starcie.

e Clock: Ustawianie czasu, strefy czasowej i czasu letniego.

e Protection: Ustawianie zabezpieczenia przed odczytem/zapisem oraz hasta
dostepu do CPU.

e System and clock memory: Uaktywnianie bajtu stuzacego funkcjom zwigza-
nym z ,pamiecig systemu” (bit ,pierwszy cykl programu”, bit ,zawsze wtgczo-
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ny” i bit ,zawsze wytaczony”) oraz uaktywnianie bajtu stuzacego funkcjom
zwigzanym z ,pamiecig zegara” (w ktorym kazdy bit przetagcza sie na zmiane
z okres$long czestotliwoscia).

e Cycle time: Okreslanie maksymalnego czasu cyklu lub ustalonego minimalne-
go czasu cyklu.

e Communications load: Przypisywanie procentowej czesci czasu cyklu zada-
niom komunikacyjnym.

Dodawanie modutéw do systemu

W celu dotgczenia modutdéw do CPU nalezy sie postuzy¢ katalogiem sprzetu (har-
dware catalog). Sa trzy typy modutéw:

e Moduty rozszerzen (SM) pozwalajg zwiekszy¢ liczbe cyfrowych lub analogo-
wych punktéw I/O. Sg dotaczane z prawej strony CPU.

e Ptytki sygnatowe (SB) pozwalajg dodawa¢ do CPU porty I/0. SB jest dotacza-
na od strony frontowej CPU.

e Moduty komunikacyjne (CM) pozwalajg doda¢ do CPU port komunikacyjny
(RS232 lub RS485). S dotaczane z lewej strony CPU.

W celu dodania modutu do konfiguracji sprzetowej nalezy wybra¢ modut z ,Hardware

catalog” i albo go podwdjnie klikng¢, albo przeciagnaé na podswietlong pozycje.
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4.4

Konfiguracja modutéw

W celu skonfigurowania parametrow operacyjnych modutéw, nalezy w oknie ,De-
vice view” wybra¢ modut, a nastepnie zaktadke ,Properties” (wtasciwosci) okna
inspekcyjnego.

Konfiguracja modutu rozszerzen

Edycja wtasciwosci modutu pozwala skonfigurowac nastepujace parametry:

Digital inputs: Uaktywnianie funkcji re-
jestracji impulséw przez indywidualne
wejscia (po zarejestrowaniu impulsu
wejscie pozostaje w stanie witgczonym
— on), az do kolejnego od$wiezania
obszaru wejsciowego obrazu procesu.
Digital outputs: Uaktywnianie funkcii
zachowania lub podstawienia wartosci
wyjsciowej indywidualnego wyjscia,
przy zmianie trybu z RUN na STOP.
Analog inputs: Konfigurowanie para-
metrow indywidualnych wejsc, takich
jak rodzaj pomiaru (napiecie czy prad),
zakres i wygtadzanie, a takze uak-
tywnianie diagnostyki przekroczenia
zakresu od gory i od dotu.

Analog outputs: Konfigurowanie para-
metrow indywidualnych wyjsc¢, takich
jak rodzaj wyjscia (napiecie czy prad),
a takze uaktywnianie diagnostyki,
takiej jak badanie zwarcia (przy wyj-
$ciu napieciowym) lub przekroczenia
zakresu (wiecej niz +32511 lub mnigj
niz -32512)

;W'y Info | | Dlagnostics

Taeneral
v Genersl
- R
Chanei
hanssi
Chaneetl

Chansely 4

Chanmais
Thenee
Ehanseit
Charmat?

O aiddenai st

Diigital inguts
input Filters
WD 640 -

AT Bad =

Geneal
* Genensl
-
+ I

B wibdeui et

vakage

Low 4 oycie

10/ diagnostic addresses: Konfigurowanie adresu poczatkowego wejs¢

i wyjs¢ modutu.

in
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Konfiguracja plytki sygnatowej
Edycja wtasciwosci pozwala skonfigurowa¢ nastepujace parametry:

e Digital inputs: Konfigurowanie indywid T Fropertien |7y Info |y Diagnostics
. . . Laenpral
puts: Uaktywnianie funkcji zachowa- asver e
nia lub podstawienia wartosci wyj- . ol

Sciowej indywidualnego wyjscia, przy
zmianie trybu z RUN na STOP.

e Digital outputs: Uaktywnianie funk-
¢ji zachowania lub podstawienia Enabie s sdpn et
wartosci wyjsciowej indywidualnego == vl I
wyjscia, przy zmianie trybu z RUN na

J Channaid,

STOP.

e Analog outputs: Konfigurowanie : T Froperties 7 infa | ] Disgnostics
parametréw indywidualnych wyjsc, e PR
takich jak rodzaj wyjécia (napiecie czy s _——

prad), a takze uaktywnianie diagno- : = Pasy. oy
styki, takiej jak badanie zwarcia (przy ' e
wyjéciu napieciowym) oraz funkcji ' ST
zachowania lub podstawienia warto$ci

wyjéciowej indywidualnego wyjscia, = o la

przy zmianie trybu z RUN na STOP.

waitme

e |0/ diagnostic addresses: Konfiguro-
wanie adresu poczatkowego wejs¢
i wyjs¢ modutu.

Konfiguracja modutu komunikacyjnego
Edycja wiasciwosci pozwala skonfigurowa¢ nastepujace parametry:

e Port configuration: Konfigurowanie [ 5 Fropeities 7 Infu | ) Diagnasiicy

parametrow komunikacyjnych, b ganer
takich jak szybkos$¢ transmisiji,

Pt e

parzystosé, bity danych, bity stopu, = :
sterowanie przeptywem, znaki o :

XON i XOFF i czas oczekiwania. ¥

e Transmit message configuration:
Uaktywnianie i konfigurowanie P o la - ;
opcji zwigzanych z nadawaniem.

e Receive message configuration:
Uaktywnianie i konfigurowanie
parametrow poczatku wiadomosci
i konca wiadomosci.

Te wszystkie parametry konfiguracyjne moga by¢ zmieniane przez program uzyt-
kownika.
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4.5 Stworzenie potaczenia sieciowego
W celu stworzenia potgczenia sieciowego miedzy urzgdzeniami nalezacymi do
projektu, nalezy z okna ,Device configuration” wybra¢ ,Network view”. Po utwo-
rzeniu potaczenia sieciowego nalezy, wykorzystujgc zaktadke ,Properties” okna
inspekcyjnego, skonfigurowaé parametry sieci.
Czynnos¢ Rezultat
Wybrac¢ ,Network view”, Project! » Devices & Natworks
w celu wyswietlenia & Netwoikview | Device viaw
urzadzen, ktére majg byC | [ sl L] tosnemions ¥ % H:on -
potaczone. =
i L
b TP O e
2
— 8
Wybl’aé port jednego Piofect] > Dirvices & Motwoiks
urzadzenia i przeciggna¢ i Metwork hew - |Bf Dovien siew |
potaczenie do portu [ biebmria| L] cosnecrizne S NPT B
drugiego urzgdzenia. =
w =
(=t E e TP D P
__-_-_-_'_‘——-—ﬂ'.
LA
— =
Zwolni¢ przycisk myszy Project] » Devices & Netwuiks
aby utworzy¢ potaczenie. & Natworkview | Device view
R;{E—iﬂﬂ L tosneenens B OEHs -
= L
R TR T O i
[
P f
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4.6 Konfiguracja statego adresu IP

Konfiguracja interfejsu PROFINET

Po skonfigurowaniu CPU mozna skonfigurowa¢ parametry interfejsu PROFINET.
Aby to zrobi¢ nalezy wybra¢ port PROFINET, klikajac zielony prostokat PRO-
FINET znajdujacy sie symbolu CPU. Zaktadka ,Properties” okna inspekcyjnego

wyswietli port PROFINET.
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0) port PROFINET

Konfiguracja adresu IP

70

Ethernet (MAC) address: Kazde urzadzenie znajdujgce sie w sieci PROFINET
ma nadany przez producenta adres MAC (Media Access Control) pozwalajacy je
identyfikowac. Adres MAC sktada sie z szesciu grup po dwie cyfry heksadecymalne
kazda, oddzielonych tgcznikami (-) lub dwukropkami (:), podawanych w kolejnosci
w jakiej sg nadawane (na przyktad 01-23-45-67-89-ab lub 01:23:45:67:89:ab).
Kazde urzadzenie, podtaczone do tej samej sieci PROFINET, musi mie¢ unikalny
adres MAC. Jezeli dwa urzadzenia tej samej sieci PROFINET majg taki sam ad-
res MAC, to wystapig ktopoty podczas komunikaciji.

IP address: Kazde urzgdzenie musi rowniez mie¢ adres protokotu internetowego
(IP). Dzieki temu adresowi urzadzenia mogaq przesyta¢ dane w bardziej rozbudo-
wanej sieci.

Kazdy adres IP jest podzielony na 8-bitowe segmenty oddzielone kropkami (.)
i wyrazane w formacie dziesietnym (na przyktad 211.154.184.16). Pierwszg cze-
Scig adresu IP jest Network ID (ktory identyfikuje sie¢ w jakiej znajduje sie dane
urzadzenia). Drugg czescig adresu IP jest Host ID (unikalny dla kazdego urza-
dzenia w danej sieci). Adres IP 192.168.x.y jest standardowo rozpoznawany jako
sie¢ prywatna, ktéra nie jest dostepna w standardowym Internecie.

Subnet mask: Podsie¢ (subnet) tworza logicznie pogrupowane urzadzenia pod-
taczone do sieci. Wezty podsieci sg zwykle zlokalizowane blisko siebie (fizycznie)
w sieci lokalnej (LAN). Maska (mask), zwana rowniez maskg podsieci lub maskg
sieci, okresla granice IP podsieci.

Maska podsieci 255.255.255.0 jest zwykle odpowiednia dla matych sieci lokal-
nych. Oznacza, ze wszystkie adresy IP danej sieci sg identyfikowane przez ostatni
oktet (pole 8-bitowe). Przyktadem tego moze by¢ maska podsieci 255.255.255.0
i adresy IP od 192.168.2.0 do 192.168.2.255 przypisane urzgdzeniom matej lo-
kalnej sieci.

Jedyne potaczenie pomiedzy réznymi podsieciami mozliwe jest poprzez router.
Jezeli wykorzystuje sie podsieci, to musi by¢ uzyty IP router.

IP router: Routery sg tgczami pomiedzy sieciami lokalnymi LAN. Dzieki route-
rowi, komputer znajdujacy sie w sieci LAN moze wysyta¢ wiadomosci do innych
sieci, ktére same mogq sie sktadac z sieci LAN. Jezeli odbiorca danych nie znaj-
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duje sie w tej samej sieci LAN, to router przesyta te dane do innej sieci lub grupy
sieci, w ktorej moga zosta¢ przekazane odbiorcy.

Podczas odbierania i wysytania pakietéw danych routery postugujg sie adresami IP.

IP addresses properties: i ] @ Popenties |23 WnTe) [ Dlagnaniies
W oknie Properties nalezy PR |t

wybra¢ pole konfiguracji it

[Ethemet address”. Portal TIA | | e

wys$wietla okno dialogowe B Adfaee nlod
konfiguracji adresu Ether- e T T

net, ktére pozwala powigza¢ o B

program zawierajacy projekt ! e BT

z adresem |P tego CPU, ktére
otrzyma ten projekt.

UWAGA

CPU nie ma wstepnie ustawionego adresu IP. Uzytkownik musi w trakcie kon-
figuracji CPU recznie wpisa¢ adres IP urzadzenia. Jezeli CPU jest potaczona
z routerem sieciowym, to nalezy réwniez wpisa¢ adres IP routera. Wszystkie
adresy IP sg konfigurowane po wczytaniu projektu.

Wiecej informacji jest podanych w czesci ,Przypisywanie adreséw IP urzadze-
niom programujacym i sieciowym”

W podanej ponizej tablicy zdefiniowano parametry adresu IP:

Parametr

Opis

Podsie¢

Nazwa podsieci, do ktérej jest poditaczone urzadzenie. W celu utworzenia
nowej podsieci nalezy klikng¢ przycisk ,Add new subnet’. Domyslnie jest
,Not connected” (nie podtgczona).

Mozliwe sg dwa typy potaczenia:

e DomysIne ,Not connected” realizuje potaczenie lokalne.

e Podsiec¢ jest wymagana jezeli sie¢ uzytkownika sktada sie z dwéch lub
wigkszej liczby urzadzen.

Protokét IP

Adres IP Adres IP przypisany CPU

Maska podsieci Przypisana maska podsieci

Uzycie routera IP Klikng¢ pole wyboru by zaznaczy¢ uzycie routera IP

Adres routera Adres IP przypisany routerowi (jesli jest uzyty)
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5.1

Wytyczne dla projektowania programu

Podczas projektowania systemu PLC, uzytkownicy mogg wybiera¢ sposrod wielu
metod i kryteriéw. Ponizej podane ogdlne wytyczne majg zastosowanie do wielu
projektéw. Oczywiscie kazdy projektant musi realizowa¢ dyrektywy i procedury
obowigzujace w jego firmie, a takze stosowac¢ zaakceptowane praktyki wynika-
jace z wtasnego doswiadczenia i wiedzy oraz specyficzne dla miejsca realizacji

projektu.

Rekomendowane
dziatania

Zadania

Podziat procesu
ub maszyny
na segmenty

Uzytkownik powinien podzieli¢ proces lub maszyne na mniejsze

i w miare niezalezne od siebie segmenty. Te segmenty okreslajgq
granice miedzy sterownikami i wptywajg na specyfikacje funkcjonal-
nego opisu oraz rozdzielanie zasobow.

Stworzenie
specyfikacji
funkcjonalnej

Uzytkownik powinien przygotowac opis dziatania kazdego segmen-
tu procesu lub maszyny, takiego jak punkty /O, funkcjonalny opis
dziatania, opis stanéw jakie musza by osiagniete przed zezwole-
niem na zadziatanie kazdego urzgdzenia wykonawczego (takiego
jak solenoid, silnik lub naped), opis interfejsu operatora i kazdego
interfejsu z pozostatymi segmentami procesu lub maszyny.

Projekt
systeméw
bezpieczenstwa

Uzytkownik powinien zidentyfikowaé wszystkie urzadzenia wy-
magajace specjalnego okablowania dla celéw bezpieczenstwa.
Trzeba pamigtac¢ o tym, ze awaria moze wystgpi¢ w takim stanie
urzadzenia, ktory zagraza bezpieczenstwu, moze nieoczekiwanie
uruchomi¢ maszyne lub zmieni¢ jej sposob dziatania. Wszedzie
tam, gdzie niespodziewana lub nieprawidtowa praca maszyny moze
doprowadzi¢ do zranienia ludzi lub zniszczenia mienia, nalezy
rozwazy¢ zastosowanie elektromechanicznych, nadrzednych urza-
dzen zabezpieczajacych (dziatajacych niezaleznie od PLC) w celu
wyeliminowania zagrozen. Projektowany system bezpieczenstwa
powinien realizowac¢ nastepujgce zadania:

e |dentyfikowac¢ kazde niewtasciwe lub nieoczekiwane dziatanie
urzadzen wykonawczych, ktére moze spowodowac zagrozenie.

e |dentyfikowac warunki, w ktérych dziatanie urzadzen nie stwa-
rza zagrozenia oraz okresla¢ sposob wykrywania tych warun-
kow niezaleznie od PLC.

e |dentyfikowac jaki jest wptyw PLC na proces podczas wigczenia
i wytaczania zasilania oraz jak i kiedy sg wykrywane btedy. Te
informacje powinny by¢ wykorzystane jedynie podczas projek-
towania normalnego dziatania systemu i spodziewanych wyda-
rzen niestandardowych. Nie nalezy polega¢ na scenariuszach
,najlepszego przypadku”, bo zmniejszajg one bezpieczenstwo
dziatania systemu.

e Umozliwia¢ reczne lub elektromechaniczne, nadrzedne i nieza-
lezne od PLC, zablokowanie dziatania stwarzajacego niebez-
pieczenstwo.

e Uzyskiwac¢ z obwoddéw niezaleznych od PLC, odpowiednig in-
formacje o stanie procesu, tak by program i interfejsy uzytkow-
nika miaty dostep do niezbednych danych.

e |dentyfikowac wszystkie inne czynniki wptywajace na bezpie-
czenstwo procesu w celu wyeliminowania zagrozen.

72




Koncepcja programowania

5.1 Wytyczne dla projektowania programu

Rekomendowane | Zadania

dziatania

Specyfikacja W oparciu 0 wymagania specyfikacji funkcjonalnej, nalezy utworzy¢

stanowiska nastepujace plany stanowisk operatorskich:

operatora e Plan przegladowy, na ktérym jest zaznaczone potozenie
wszystkich PLC w stosunku do procesu lub maszyny.

e Plan przedstawiajgcy rozmieszczenie na stanowisku operatora
urzadzen stuzgcych do obstugi, takich jak wyswietlacze, prze-
taczniki i lampki.

e Schematy elektryczne z uwzglednieniem punktéw I/O PLC oraz
modutéw rozszerzen.

Stworzenie W oparciu o wymagania specyfikacji funkcjonalnej, nalezy utworzy¢

schematu nastepujace plany konfiguracji urzadzen sterujacych:

konfiguracji e Plan przegladowy, na ktérym jest zaznaczone potozenie
wszystkich PLC w stosunku do procesu lub maszyny.

e Plan przedstawiajgcy rozmieszczenie kazdego PLC wraz z mo-
dutami /O, z uwzglednieniem wszystkich szafek i innego wypo-
sazenia.

e Schemat elektryczny obejmujacy kazdy PLC wraz z modutami
1/0, zawierajgcy modele urzadzen, adresy komunikacyjne i ad-
resy /0.

Stworzenie Nalezy utworzy¢ liste nazw symbolicznych dla adreséw bezwzgled-
listy nazw nych. Lista powinna obejmowac nie tylko fizyczne sygnaty 1/O, ale
symbolicznych réwniez inne elementy (takie jak nazwy tagéw) wykorzystywane

w programie uzytkownika.

5.1.1 Struktura programu uzytkownika
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Podczas tworzenia programu uzytkownika dla wykonywania zadan automatyki,
instrukcje programu sg umieszczane w blokach kodu:

e Blok organizacyjny (OB) reaguje na specyficzne zdarzenia w CPU i moze prze-

rwa¢ wykonywanie programu uzytkownika. Domysiny blok organizacyjny (OB 1)
cyklicznego wykonywania programu uzytkownika stanowi podstawowa strukture
programu uzytkownika i jest jedynym, niezbednym blokiem kodu wymaganym
przez program uzytkownika. Jezeli uzytkownik umiesci w programie inne OB, to
te OB przerywajg prace OB 1. Te inne OB spetniajg specyficzne funkcje, takie
jak zadania rozruchowe, obstuge przerwan i btedéw lub wykonywanie okreslo-
nego kodu w zadanych odstepach czasu.

e Blok funkcyjny (FB) jest podprogramem wykonywanym wtedy, kiedy jest wywo-

tany z innego bloku kodu (OB, FB lub FC). Blok wywotujacy przekazuje do FB
parametry oraz identyfikuje okreslony blok danych (DB) przechowujgcy dane
niezbedne przy tym wywotaniu lub dla tego FB. Zmiana bloku danych instance
DB pozwala temu samemu FB sterowaé dziataniem grupy urzadzen. Na przy-
klad, jeden FB moze sterowac¢ kilkoma pompami lub zaworami z wykorzysta-
niem réznych blokéw danych instance DB zawierajacych specyficzne parame-
try operacyjne dla kazdej pompy lub zaworu.

e Funkcja (FC) jest podprogramem wykonywanym wtedy, kiedy jest wywotany

z innego bloku kodu (OB, FB lub FC). FC nie ma skojarzonego ze sobg bloku
danych instance DB. Parametry do FC przekazuje blok wywotujacy. Wartos¢
wyjsciowa zwracana przez FC musi zosta¢ zapisana pod okreslony adres pa-
mieci lub do globalnego DB.
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Wybér typu struktury programu uzytkownika
W oparciu o wymagania aplikacji uzytkownik podczas tworzenia swojego progra-
mu moze wybrac¢ dla niego albo strukture liniowa, albo modularna.

Program liniowy wykonuje wszystkie instrukcje zadania automatyzaciji po kolei
— jedng po drugiej. Zwykle, program liniowy umieszcza wszystkie instrukcje
w OB przeznaczonym do cyklicznego wykonywania (OB 1).

Program modutowy wywotuje okreslone bloki kodu do wykonania specyficz-
nych zadan. W celu stworzenia struktury modularnej, uzytkownik musi po-
dzieli¢ ztozone zadania automatyzacji na mniejsze podzadania odpowiadaja-
ce funkcjom technologicznym procesu. Kazdy blok kodu zapewnia segment
programu dla wykonania podzadania. Uzytkownik okresla strukture programu
poprzez wywotywanie jednego bloku kodu z innego bloku.

Struktura liniowa: Struktura modularna:

+«—— «—

OB 1 81— o

. FC 1

Poprzez stworzenie ogdlinego bloku kodu, ktéry moze byé wykorzystywany w pro-
gramie uzytkownika mozna uprosci¢ projektowanie i implementacje programu
uzytkownika. Korzystanie z ogdélnego bloku kodu ma wiele zalet:

Do wykonywani standardowych zadan, takich jak sterowanie pompami lub sil-
nikami mozna stworzy¢ bloki kodu wielokrotnego uzytku. Te ogdlne bloki kodu
mozna przechowywac w bibliotece z mozliwoscig wykorzystania w réznych
aplikacjach lub rozwigzaniach.

Jezeli program uzytkownika ma strukture modularng zgodng z zadaniami
funkcjonalnymi, to realizacja programu uzytkownika jest tatwiejsza do zrozu-
mienia i zarzadzania. Sktadniki modularne nie tylko pomagajg standaryzowaé
konstrukcje programu, ale réwniez sprawiajg, ze wprowadzanie uaktualnien
i modyfikacji kodu programu jest tatwiejsze i szybsze.

Tworzenie sktadnikdw modularnych upraszcza debugowanie programu. Jezeli
caly program ma strukture ztozong ze zbioru modutéw programowych, to funk-
cjonalnos¢ kazdego bloku kodu mozna testowaé zaraz po jego opracowaniu.
Tworzenie sktadnikbw modutowych powigzanych z okreslonymi funkcjami
technologicznymi upraszcza i przyspiesza wdrazanie catej aplikacji.

5.1.2 Tworzenie blokowej struktury programu
Poprzez utworzenie FB i FC stuzacych do wykonywania ogélnych zadan, uzyt-
kownik stwarza modularne bloki kodu. Jezeli inne bloki kodu mogg wywotywac
te moduty przewidziane do wielokrotnego uzycia, to charakter programu staje sie
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strukturalny. Bloki wywotujace przekazujg do blokéw wywotywanych parametry
zwigzane z okreslonymi urzadzeniami.

A Blok wywotujacy ®
B Blok wywolywany OB, FB, FC OB, FB, FC
® Wykonywanie programu ® l ©
® Operacja wywotujgca inny blok
® Wykonywanie programu
@ Zakonczenie bloku (powrét do @
bloku wywotujacego) \ Il
/\/\/i =

Kiedy blok kodu wywota inny blok kodu, wtedy CPU wykonuje program zawarty
w bloku wywotanym. Po zakonczeniu wykonania programu bloku wywotanego,
CPU powraca do wykonywania programu bloku wywotujacego.

Wykonywanie programu jest kontynuowane od instrukcji nastepujacej po tej in-
strukcji, przy wykonywaniu ktérej nastgpito wywotanie bloku.

W celu uzyskania ©O) % ® %
bardziej modularnej iy > >
struktury programu, OB 1 FB1 [ ] FC1
wywotania blokéw <
moga by¢ zagniez- |
dzone. - -
@ Start cyklu FB2 [] FB1 ] FC 21
@ gtebokos¢ za- o5 - EE - 1
gniezdzenia
N ) FC1 DB 1
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Tworzenie blokéw kodu do wielokrotnego wykorzystania

FB, FC i globalnego DB,

W celu utworzenia OB, | Add newhlock _____________________________________________x
Finema
nalezy w ,Project nawi-

gator” wybra¢ okno dia- Lo B H
Mumbar =

logowe ,,Add new block” i e

” bigxen
z menu ,Program blocks”. [ Qs
Po utworzeniu bloku ‘. ::w-.- =

a ;. Funiiusd ae code Mo of subnmlne s wethsul dedaated menming

kodu, nalezy wybrac jezyk i

programowania dla tego
bloku. Dla DB nie wybiera =
sie jezyka programowania
poniewaz ten blok prze-

chowuije tylko dane. '

B bl
ooy e

| ¥ Furthar information

| o A narn and span o Cancl

5.1.2.1 Blok organizacyjny

Bloki organizacyjne wprowadzajg w programie strukture. Stuzg jako interfejs mie-
dzy systemem operacyjnym i programem uzytkownika. OB sg sterowane zdarze-
niami. Zdarzenie, takie jak przerwanie diagnostyczne lub interwalu czasowego,
powoduje, ze CPU wykonuje OB. Niektére OB majg predefiniowane zdarzenia
startowe i dziatanie.

Cykliczny OB zawiera gtéwny program. Uzytkownik moze wigczy¢ wiecej niz je-
den cykliczny OB w swoj program uzytkownika. W trybie RUN, cykliczne OB dzia-
taja z najnizszym priorytetem i mogg by¢ przerwane przez wszystkie inne typy
programow. (Rozruchowy OB nie przerywa dziatania cyklicznego OB, poniewaz
CPU wykonuje rozruchowy OB przed wejsciem do trybu RUN.)

Po zakonczeniu wykonywania cyklicznego OB, CPU natychmiast zaczyna po-
nownie wykonywa¢ cykliczny OB. To dziatanie cykliczne jest normalnym sposo-
bem pracy programowanych sterownikow logicznych. W wielu aplikacjach caty
program uzytkownika jest zlokalizowany w jednym cyklicznym OB.

Uzytkownik moze utworzy¢ inne OB przewidziane do wykonywania specyficznych
zadan, takich jak zadania rozruchowe, obstuga przerwan i btedéw lub wykonywa-
nie okreslonego kodu programu w statych odstepach czasu. Te OB przerywajg
dziatanie OB cyklu programu.
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W celu utworzenia nowe- | ]

go OB w programie uzyt- tine.

kownika nalezy skorzysta¢ =

z okna dialogowego ,,Add e R o = .
new block”. Cupeniastn el

W zaleznosci od przypi- ) _ ;
sanych priorytetow jeden ’.  tiymbalie scoass anly

OB moze przerwac dzia- Pencace Dwsciptie:

tanie innego OB. Obstuga L ey e e
przerwania jest zawsze - e Ao AN
sterowana zdarzeniami. e

Jesli zajdzie takie zdarze- £

nie, to CPU przerywa cykl U

programu uzytkownika AL

i wywotuje OB skonfigu- g -

& Furthas infoimation
rowany do obstugi tego

zdarzenia. Po zakonczeniu
dziatania przez OB obstu-
gujacy przerwanie, CPU
podejmuje wykonywanie
programu uzytkownika od
miejsca, w ktérym wystapi-
to przerwanie.

|-¢Mh-ﬁm-lpm [ Camcnl

CPU okresla kolejnos¢
obstugi przerwan na pod-
stawie priorytetéw przypi-
sanych kazdemu OB.

Kazde zdarzenie ma swoj priorytet obstugi. Kilka zdarzeh wywotujgcych przerwa-
nia moze by¢ potgczonych w klase priorytetu. Wiecej informacji na ten temat jest
podanych w rozdziale Koncepcja PLC, w cze$ci opisujacej wykonywanie progra-
mu uzytkownika.

Tworzenie dodatkowego OB w istniejacej klasie OB
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Uzytkownik moze utworzy¢ wiele OB do wykorzystania w swoim programie, na-
wet w klasach cyklicznej i rozruchowej. W celu utworzenia nowego OB nalezy
skorzysta¢ z okna dialogowego ,Add new block”. Nalezy poda¢ nazwe OB oraz
nada¢ mu numer OB wiekszy od 200.

Jesli do programu uzytkownika zostanie utworzonych wiele cyklicznych OB, to
CPU wykonuje wszystkie cykliczne OB w kolejnosci zgodnej z ich numerami, po-
czawszy od gtéwnego OB cyklu (domysinie; OB 1). Na przyktad, po zakonczeniu
pierwszego cyklicznego OB (OB 1), CPU wykonuje drugi cykliczny OB (np. OB
2 lub OB 200).
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Konfiguracja dziatania OB

UZytkOWnlk moze zmodyfi— of Properties % Infe |y Dlagnostics | %
kowaé¢ parametry operacyjne  Genenl
3 General |
dla OB. Na przyktad, moze e E—
skonfigurowaé parametr e
} Lommpadatizn Bame  Has
czasowy opéznionego OB Frcteton e aletrmratt] O, s
lub cyklicznego OB. Ty b
L) fsmbar |
ivesg e Frogres oyche
Lungenge LAl -

5.1.2.2 Funkcje (FC)

Funkcja jest to szybko uruchamiany blok kodu, ktory zazwyczaj wykonuje okre-
Slone dziatania na zbiorze wartosci wejsciowych. FC przechowuje wyniki operaciji
w komorkach pamigci.

FC stosuje sie do wykonywania nastepujacych zadan:

e Standardowych i powtarzalnych dziatan, jak na przyktad obliczen arytmetycz-
nych.

e Funkcji technologicznych, takich jak indywidualne sterowanie za pomocg dzia-
tan logicznych.

FC moze by¢ wywotywana wielokrotnie w réoznych miejscach programu. Ta moz-

liwos¢ wielokrotnego uzycia FC upraszcza programowanie czesto wystepujacych

zadan.

Przeciwnie niz blok funkcji (FB), FC nie jest skojarzona z zadnym blokiem danych
instance (DB). Dla danych tymczasowych wystepujacych podczas przeprowadza-
nia obliczen, FC wykorzystuje lokalny stos danych. Dane tymczasowe nie sg za-
pamietywane. W celu zapamietania danych nalezy przypisa¢ wartosci wyjsciowej
miejsce w pamieci, na przyktad w pamieci M lub w globalnym DB.

5.1.2.3 Blok funkcji (FB)

Blok funkcji (FB) jest blokiem kodu, ktérego wywotanie moze byé programowane
za pomocg parametrow bloku. FB ma zmienng pamiec¢ zlokalizowang w bloku
danych (DB) lub instancji DB. Instancja DB zapewnia blok pamieci skojarzonej
z ,wywotaniem” FB i przechowuje dane po zakonhczeniu dziatania FB. Mozna
skojarzy¢ rozne bloki danych instans DB z réznymi wywotaniami FB. Bloki DB
pozwalajg na uzycie tego samego FB do sterowania wielu urzgdzen. CPU wyko-
nuje program zawarty w FB i zapamietuje parametry bloku oraz statyczne dane
lokalne w danej instancji DB. Gdy wykonanie FB jest zakonczone, wtedy CPU
powraca do bloku kodu, z ktérego FB zostat wywotany. Instancja DB zachowuje
wartosci wpisane podczas tego wykonania FB.

Bloki kodu do wielokrotnego wykorzystania z przypisana pamiecia

FB sg zwykle uzywane do sterowania dziataniem zadan lub urzadzen, ktére nie
konczg swojej pracy w jednym cyklu programu. W celu przechowywania parame-
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trow operacyjnych w taki sposéb, by byty szybko dostepne w kolejnych cyklach
programu, kazda FB w programie uzytkownika ma jeden lub wiecej instancji DB.
Kiedy FB jest wywotywana, wtedy rowniez jest otwierany DB przechowujacy pa-
rametry bloku i statyczne dane lokalne dla danego wywotania lub instancji FB.
Instancja DB pamieta te wartosci po zakonczeniu dziatania FB.

Projektujac FB do wykonywania ogélnych zadan sterowania, uzytkownik moze
wykorzysta¢ ten FB z wieloma urzgdzeniami wybierajac rézne instancje DB do
réznych wywotan FB.

FB przechowuje w instancji DB parametry wejsciowe (IN), wyjsciowe (OUT) oraz
wejsciowo/wyjsciowe (IN_OUT).

Przypisywanie wartosci poczatkowych

Jezeli parametry wejsciowe, wyjsciowe lub wejsciowo/wyjsciowe bloku funkcji
(FB) nie majq przypisanych wartosci, to sa wykorzystywane wartosci pamietane
w instancji bloku danych (DB). W niektérych przypadkach to uzytkownik musi
ustali¢ te parametry.

Uzytkownik moze nada¢ wartosci poczatkowe parametrom interfejsu FB. Te warto-
$ci zostang przeniesione do skojarzonej instancji DB. Jesli parametrom nie zostang
nadane wartosci, to bedg wykorzystane warto$ci pamietane w instancji DB.

Wykorzystanie pojedynczego FB z wieloma instancjami DB

Na ponizszym rysunku przedstawiono jeden OB, ktéry trzykrotnie wywotuje jeden
FB, za kazdym razem z innym blokiem danych. Ta struktura pozwala wykorzystaé
jeden ogdiny FB do sterowania kilku podobnych urzadzen, takich jak silniki, poprzez
przypisanie mu w kazdym wywotaniu réznych instancji bloku danych dla réznych
urzadzen. Kazda instancja DB przechowuje dane (jak szybko$¢, czas rozpedzania
i catkowity czas pracy) dla indywidualnego urzadzenia. W podanym przykfadzie FB
22 steruje trzema oddzielnymi urzgdzeniami, przy czym DB 201 pamieta dane dla
pierwszego, DB 202 dla drugiego, a DB 203 dla trzeciego urzadzenia.

DB 201

OB1

FB 22

FB 22, DB 201

FB 22, DB 202

FB 22, DB 203
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5.1.2.4 Blok danych (DB)

Bloki danych (DB) sa umieszczane w programie uzytkownika po to, by przecho-
wywaty dane dla blokéw kodu. Wszystkie bloki kodu w programie uzytkownika
maja dostep do globalnego DB, ale poszczegdlne instancje DB przechowujg
dane dla okreslonych blokéw funkgji (FB).

Program uzytkownika moze przechowywaé¢ dane w specjalizowanych obszarach
pamieci CPU, przeznaczonych dla wejscia (1), wyjscia (Q) i pamigci bitowej (M).
Ponadto uzytkownik moze wykorzystywac bloki danych (DB) dla uzyskania szyb-
kiego dostepu do danych przechowywanych w samym programie. Uzytkownik
moze nada¢ DB status ,tylko do odczytu”.

Dane pamietane w DB nie sg usuwane po zamknieciu bloku danych lub po za-
konczeniu wykonywania korzystajacego z nich bloku kodu. Sg dwa typy DB:

e Globalny DB przechowuje dane dla blokéw kodu programu uzytkownika. Do-
step do danych zawartych w globalnym DB ma dowolny OB, FB i FC.

e |Instancje DB przechowujg dane dla okreslonych FB. Struktura danych w in-
stancji DB odzwierciedla parametry (wejsciowe, wyjsciowe i wejsciowo/wyj-
Sciowe) oraz dane statyczne FB. (Pamie¢ Temp FB nie jest przechowywana
w instancji DB.)

UWAGA

Mimo, ze instancja DB przechowuje dane dla konkretnego FB, to dostep do tych danych
ma dowolny blok kodu.

5.1.3 Wybor jezyka programowania
Uzytkownik ma mozliwo$¢ wyboru jezyka programowania i korzystania albo z LAD
(ladder logic) albo FBD (Function Block Diagram).

Jezyk programowania LAD

LAD jest graficznym jezykiem programowania. Reprezentacja jest oparta na
schematach obwodow.

“Stait* “Stat” “On* Elementy obwodu, ta-
— | v i} kie jak styki normalnie
O zwarte lub normalnie
et rozwarte i cewki, sg ze
sobg fgczone w celu

utworzenia sieci.

W celu zaprojektowania logiki dla ztozonych operacji, na schemacie mozna
umieszczac gatezie dla utworzenia logiki obwodow réwnolegtych. Gatezie réwno-
legte sg na poczatku rozwarte lub bezposrednio tgczone do zasilania. Od strony
koncowej gatezi wystepuja potaczenia zakanczajace.

LAD umozliwia stosowanie instrukcji dla réznych funkcji, takich jak arytmetyczne,
czasowe, zliczajace oraz zwigzane z ruchem.
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Podczas tworzenia sieci LAD, nalezy kierowac sie nastepujgcymi zasadami:

e Kazda sie¢ LAD musi konczy¢ sie cewka lub instrukcjg ramkowa. Nie nalezy
zakanczaé sieci instrukcjami poréwnania lub wykrywania zboczy (dodatnich
lub ujemnych).

e Nie wolno tworzy¢ gatezi, w ktérej moze nastapi¢ przeptyw mocy w odwrot-
nym kierunku.

A B C D 4
| | | | | | | (
! 11 ! [ \)
E F
| x |
[ [
-
H G
|| II

[
e Nie wolno tworzy¢ gatezi, ktéra mogtaby spowodowac zwarcie.

A B C 4

I
-/

Jezyk programowania FBD (Function Block Diagram)

Podobnie jak LAD, rowniez FBD jest graficznym jezykiem programowania. Repre-
zentacja logiki jest w nim oparta na graficznych symbolach logicznych stosowa-
nych w algebrze Boole’a.

Dziatania arytmetyczne i inne

2 |
ztozone funkcje mogag by¢ " — L
reprezentowane bezposrednio O — —_ “On"*
razem z symbolami logicznymi. .
Sl 0 —_ =

W celu stworzenia logiki ztozo-
nych operacji wystarczy pota-
czy¢ symbole logiczne réwnole-
glymi gateziami.

Znaczenie EN i ENO dla instrukcji ramkowych

Zaréwno w LDA, jak i w FBD, dla niektérych instrukcji ramkowych stosuje sie parametr
Joower flow” — ,zasilanie” (EN i ENO). Niektdre instrukcje (arytmetyczne i dotyczace
ruchu) wykorzystujg parametry EN i ENO. Te parametry sg zwigzane z podawaniem
zasilania i okreslajg czy instrukcja jest wykonywana podczas cyklu programu.

e EN (Enable In) jest wejsciem boolowskim dla ramek W LAD i FBD. Jezeli in-
strukcja ramkowa ma by¢ wykonana, to na jej wejsciu musi wystapic zasilanie
(EN =1).
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ENO (Enable Out) jest wyjsciem boolowskim dla ramek w LAD i FBD. Jezeli wej-
Scie EN bloku LAD jest bezposrednio potaczone do szyny zasilania z lewej stro-
ny, to wtedy instrukcja ramkowa zawsze bedzie wykonana. Jezeli na wejsciu EN
bloku jest zasilanie i funkcje bloku sg wykonane bez btedéw, to ENO przekazuje
zasilanie (ENO = 1) do nastepnego elementu. Jezeli zostanie wykryty btad pod-
czas wykonywania instrukcji z bloku, to przekazanie zasilania jest zatrzymywane
(ENO = 0) na tej ramce z instrukcjami, w ktérej zostat wygenerowany biad.

Edytor programu Wejscia/wyjscia | Argumenty Typ danych

LAD EN, ENO Power flow BOOL

FBD EN I, I:P, Q, M, DB, Temp, Power flow |BOOL
ENO Power flow BOOL

5.2 Zabezpieczenie przed kopiowaniem

Mozliwo$¢ zabezpieczenia wiedzy przed skopiowaniem pozwala uzytkownikowi
ograniczy¢ nieautoryzowany dostep do jednego lub wielu blokéw kodu (OB, FB
lub FC) lub blokéw danych (DB) w swoim programie. W celu ograniczenia doste-
pu do bloku kodu uzytkownik ustala hasto.

Jesli blok zostat zabezpieczony przed niepowotanym dostepem, to zawartos¢ blo-
ku mozna odczyta¢ tylko po podaniu hasta. W celu zabezpieczenia bloku przed
kopiowaniem nalezy wybra¢ komende ,Know how protection” z menu ,Edit”. Na-
stepnie wprowadza sie hasto umozliwiajgce dostep do bloku.

Jesli blok zostat zabez- UEdiE] View  Intert  Onli

pieczony przed niepo- Open objed
wotanym dostepem, to [ % cu
zawartos¢ bloku mozna 18 Copy Cirl+
odczytac tylko po poda- | 0 Paste tr
niu hasta. | ¥ Delete Del

W celu zabezpieczenia

Ranarms F2

bloku przed kopiowaniem |

nalezy wybra¢ komende | Find and replace Cirl+F
»,Know how protection” | Tl Cormpils Cul+B
z menu ,Edit”. Nastepnie bort camapil
wprowadza sie hasto

umozliwiajgce dostep do
bloku.

Enow-how protechon  *

Enable know-how protecton

| '8 Properties Alt+Enter

Ochrona hastem zabezpiecza przed nieautoryzowanym odczytem lub modyfiko-
waniem bloku kodu. Bez podania hasta mozna odczyta¢ wytacznie nastepujace
informacje dotyczace bloku kodu:

Nazwe bloku, komentarz i wtasciwosci bloku.
Parametry przenoszone ((IN, OUT, IN_OUT, Return).
Strukture wywotujaca program.

Globalne tagi w odsytaczach (bez informacji gdzie sg uzywane); tagi lokalne
sq ukryte.
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Wczytywanie elementéw programu uzytkownika

5.3

83

Uzytkownik moze wczyta¢ elementy swojego projektu z urzadzenia programuja-
cego [mk1]do CPU. Po wczytaniu projektu CPU przechowuje program uzytkowni-
ka (OB, FC, FB i DB) w pamieci state;.

Uzytkownik moze wczytac | -

swoj projekt z urzadzenia pro- e Bt s -
gramujgcego do CPU z naste-

pujacych lokalizaciji:

e Z drzewa programu”: i L
poprzez klikniecie prawym
. AR AR U e ]
klawiszem myszy elemen- | — v 1o -
tu programu, a nastepnie N T 7 N T (N C—

wybor ,Download” z menu
kontekstowego.

e Z menu ,online”: poprzez
klikniecie pozycji ,Downlo-
ad to device”.

e Z menu narzedziowego:
poprzez klikniecie ikony
,Download to device”.

Ty

E
L=
I
s

Debugowanie i testowanie programu

Do monitorowania i modyfikowania wartosci wykonywanego witasnie przez CPU
programu uzytkownika stosuje sie tablice monitorujace (watch tables). Uzytkow-
nik moze w swoim projekcie stworzy¢ i zapisa¢ tablice monitorujgce, dostarcza-
jace danych dla wielu srodowisk testowych. Mozna dzieki temu odtwarzac testy
podczas odbioru systemu lub w celach serwisowych albo podczas przegladéw.

Tablica monitorujgca pozwala monitorowac i interaktywnie wspoétdziata¢c z CPU
w czasie, kiedy wykonuje on program uzytkownika. Mozna wys$wietla¢ i zmienia¢
wartosci nie tylko tagéw blokéw kodu i danych, ale réwniez obszaréw pamieci
CPU, wigczajac w to wejscia i wyjscia (1 i Q), peryferyjne wejscia i wyjscia (I:P i Q:
P), pamie¢ bitowa i bloki danych (DB).

Postugujac sie tablica monitorujacg mozna uaktywnia¢ wyjscia peryferyjne (Q:P)
CPU w trybie STOP. Na przyktad, podczas testowania okablowania CPU, mozna
przypisywac wyjsciom okreslone wartosci.

Tablica monitorujgca pozwala rowniez wymuszac lub ustawia¢ okreslone wartosci
tagéw. Wartosci wymuszone sg przypisywane raz na cykl programu. Moga byc¢
zmieniane podczas wykonywania programu, ale w przypadku wyjs¢ (Q) wartosci
wymuszone sg zapisywane na koncu cyklu programu. Wiecej informacji na temat
wymuszania znajduje sie w rozdziale ,Narzedzia online i diagnostyczne”, w cze-
$ci dotyczacej wymuszaniu wartosci w CPU.



Instrukcje programowania 6

6.1

Podstawowe instrukcje

6.1.1 Logika bitowa

Styki LAD

Styki mozna tgczy¢ z innymi stykami i tworzy¢ w ten sposéb wiasng logike kombi-
nacyjng. Jezeli wyspecyfikowany przez uzytkownika bit wejsciowy uzywa identy-
fikatora pamieci | (wejscie) lub Q (wyjscie), to wartos¢ bitu jest czytana z rejestru
obrazu procesu. Sygnaly fizyczne stykéw sga w systemie sterowania procesem
potaczone przewodami do wyprowadzen | w PLC. System PLC skanuje okablo-
wane sygnaty wejsciowe i w sposob cigglty uaktualnia odpowiednie stany rejestru
wejsciowego obrazu procesu.

Uzytkownik moze spowodowac bezposredni odczyt wejscia fizycznego komenda,
..P” wystepujaca zaraz po adresie | (na przyktad: ,%I3.4:P”). Odczyt bezposred-
ni polega na tym, ze wartosci bitow danych sa czytane bezposrednio z wejscia
fizycznego, a nie z obrazu procesu. Odczyt bezposredni nie uaktualnia obrazu
procesu.

N N
— ——

Normalnie rozwarte  Normalnie zwarte

Parametr Typ danych Opis
IN BOOL Przypisany bit

e Styki normalnie rozwarte (normally open) sa zwarte (ON) wtedy, kiedy wartosé
przypisanego bitu jest réwna 1.

e Styki normalnie zwarte (normally closed) sa zwarte (ON) wtedy, kiedy warto$¢
przypisanego bitu jest réwna 0.

e Styki potaczone szeregowo tworzg obwdd logiczny AND.
e Styki potgczone rownolegle tworzg obwdd logiczny OR.

Bloki FBD: AND, OR i XOR

W jezyku programowania FBD, sieci LAD sg transformowane w sieci logiczne
funktoréw logicznych AND (&), OR (>=1) i XOR (x), w ktérych uzytkownik moze
wyspecyfikowaé wartosci bitdow wejsciowych i wyjsciowych blokéw. Moze réwniez
wykona¢ potaczenia z innymi blokami logicznymi, co pozwala utworzy¢ witasng
logike kombinacyjna. W celu zwiekszenia liczby wej$¢, po umieszczeniu blokéw
w sieci, z menu narzedziowego ,Favourites” lub drzewa z instrukcjami mozna
przeciagna¢ narzedzie ,Insert binary input” i upusci¢ je po stronie wejsciowej blo-
kéw. Mozna réwniez klikng¢ prawym klawiszem myszy na ztgcze wejsciowe bloku
wybraé ,Insert inputs”.
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Wejscia i wyjécie bloku mozna potaczy¢ z innym blokiem logicznym lub poda¢ na
niepodtgczone wejscie adres bitu lub symboliczng nazwe bitu. Kiedy wykonywana
jest instrukcja przypisana blokowi, wtedy na jego wejscia sg podawane biezace
stany logiczne bitoéw i jesli wynik dziatania jest prawdziwy, to na wyjsciu pojawia
sie stan TRUE (prawda).

"M — MM — "IN —
MIN2" — = MINZ"— = N2 e

Funkcja logiczna AND Funkcja logiczna OR Funkcja logiczna XOR

Parametr Typ danych Opis
IN BOOL Przypisany bit

e Aby stan wyjscia bloku AND byt TRUE, wszystkie wejscia muszg by¢ w stanie
TRUE.

e Aby stan wyjscia bloku OR byt TRUE, dowolne wejscie musi by¢ w stanie
TRUE.

e Aby stan wyjscia bloku XOR byt TRUE, nieparzysta liczba wejs¢ musi byc¢
w stanie TRUE.

Inwerter logiczny NOT

W jezyku programowania FBD z menu narzedziowego ,Favourites” lub drzewa
z instrukcjami mozna przeciagna¢ narzedzie ,Negate binary input” i upuscic¢ je po
stronie wejsciowej bloku, aby umiesci¢ logiczny inwerter.

—~NOT |- 4 4

— — -_— o

LAD: inwerter stykowy = FBD: ramka AND z jed- FBD: ramka AND z za-
NOT nym wejsciem zanego- negowanymi wejsciem
wanym i wyjéciem

Inwerter stykowy NOT jezyka LAD neguje wejsciowy stan logiczny zasilania.
e Jezeli na wejsciu styku NOT nie ma zasilania, to na wyjsciu zasilanie wystepuije.
o Jezeli na wejsciu styku NOT jest zasilanie, to na wyjsciu zasilanie nie wystepuje.

Cewka wyjsciowa w LAD

Instrukcja wyjsciowa sterowania cewka ustala warto$¢ bitu wyjsciowego. Jezeli
wyspecyfikowany przez uzytkownika bit wyjsciowy ma identyfikator pamieci Q, to
CPU wiacza lub wytacza ten bit w rejestrze obrazu procesu tak, by byt zgodny
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ze stanem zasilania. Wyjsciowe sygnaty sterujgce urzgdzeniami wykonawczy-
mi sg podtgczone do zaciskow Q sterownika S7-1200. W trybie RUN, system
CPU w sposdb ciggly skanuje sygnaty wejsciowe, przetwarza te sygnaty zgodnie
z logikg programu i w rezultacie ustala nowe warto$ci stanoéw wyjsciowych w re-
jestrze wyjsciowym obrazu procesu. Po zakonhczeniu kazdego cyklu programu,
CPU przesyta te nowe wartosci standéw wyjsciowych zapamietane w rejestrze ob-
razu procesu do okablowanych zaciskéw wyjsciowych.

Uzytkownik moze spowodowac¢ bezposredni zapis stanu do wyjscia fizycznego
komenda ,:P” wystepujaca zaraz po adresie Q (na przykiad: ,%Q3.4:P”). Zapis
bezposredni polega na tym, ze wartosci bitdbw danych sg zapisywane do obszaru
wyjsciowego obrazu procesu i jednoczesnie bezposrednio do wyjscia fizycznego.

"ouT
—

Cewka wyjsciowa

"auT
—/—

Cewka wyjsciowa z negacjg

Parametr

Typ danych

Opis

ouT

BOOL

Przypisany bit

e Jezeli cewka wyjsciowa jest zasilana, to wartos¢ bitu wyjsciowego jest ustala-
nana 1.

e Jezeli cewka wyjSciowa nie jest zasilana, to warto$¢ bitu wyjsciowego jest
ustalana na O.

e Jezeli zanegowana cewka wyjsciowa jest zasilana, to warto$¢ bitu wyjsciowe-
go jest ustalana na 0.

e Jezeli zanegowana cewka wyjsciowa nie jest zasilana, to wartos¢ bitu wyjscio-
wego jest ustalana na 1.

Blok wyjsciowy w FBD
W jezyku FBD, w miejsce cewek LAD stosuje sie wyjsciowe bloki sterujace (=i /=),
w ktérych uzytkownik specyfikuje adres bitu wyjsciowego. Wejscia i wyjscia bloku
moga byc¢ taczone z innymi blokami logicznymi lub mozna podawac adresy bitow.

“ouT” ouT” ouT"
= = | [ =
- - - - - o
Wyjsciowy blok sterujacy Negujacy blok wyjsciowy Blok sterujacy

z zanegowanym wyjsciem

Parametr Typ danych Opis

ouT BOOL

Przypisany bit
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e Jezeli w wyjsciowym bloku sterujgcym stan wejscia wynosi 1, to wartosc¢ bitu
OUT jest ustalana na 1.

e Jezeli w wyjsciowym bloku sterujgcym stan wejscia wynosi 0, to wartos¢ bitu
OUT jest ustalana na 0.

e Jezeli w negujacym bloku wyjsciowym stan wejscia wynosi 1, to wartos¢ bitu
OUT jest ustalana na 0.

e Jezeli w negujacym bloku wyjsciowym stan wejscia wynosi 0, to wartos¢ bitu
OUT jest ustalana na 1.

6.1.1.1 Instrukcje ustawiania i kasowania

S i R: Ustawianie (set) i kasowanie (reset) jednego bitu
e Kiedy S (Set) jest aktywowany, wtedy warto$¢ danej pod adresem OUT jest
ustawiana na 1. Kiedy S nie jest aktywowany, wtedy OUT nie ulega zmianie.
o Kiedy R (Reset) jest aktywowany, wtedy wartos¢ danej pod adresem OUT jest
ustawiana na 0. Kiedy R nie jest aktywowany, wtedy OUT nie ulega zmianie.
e Te instrukcje mozna umieszcza¢ w dowolnym miejscu sieci.

LAD: ustawianie LAD: kasowanie FBD: ustawianie FBD: kasowanie

S R S R
IIDLITII "ULIT” “DUT" lnDL;.rn
5 [ R L
—{S}— —R}— W= - WU I

Parametr Typ danych | Opis

IN (lub potaczenie z bramka/ | BOOL Miejsce pamietania bitu monitorowane
stykiem logicznym)

ouT BOOL Miejsce pamietania bitu ustawiane lub

kasowane

SET_BF i RESET_BF: Ustawianie i kasowanie pola bitowego

LAD: SET_BF LAD: RESET_BF FBD: SET_BF FBD: RESET_BF

"guT" "DUT" T “ouT*
["SET_BF | | RESET_BF |
—{SET_BF{ —{RESET_BF )| —EN EN
0o 1 "n®—{N " =N
n gl J

Parametr Typ danych Opis
n Constant Liczba bitéw do zapisania
ouT BOOL Adres poczatkowy pola bitowego

e Kiedy SET_BF jest aktywowany, wtedy wartos¢ 1 jest przypisywana ,n” bitom
poczgwszy od adresu OUT. Kiedy SET_BF nie jest aktywowany, wtedy OUT
nie ulega zmianie.
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e RESET_BF przypisuje warto$¢ 0 ,n” bitom poczawszy od adresu OUT. Kiedy
RESET_BF nie jest aktywowany, wtedy OUT nie ulega zmianie.
e Te instrukcje muszg zajmowac skrajne prawe pozycje w gatezi.

RS i SR: Przerzutniki z dominujagcym wejsciem ustawiajacym i z dominuja-
cym wejsciem kasujacym

LAD/FBD: RS LAD/FBD: SR
"ouT" ouT"
HS 5R

=R =5
Parametr Typ danych Opis
S, $1 BOOL Wejscie ustawiajace; 1 oznacza wejscie dominujace
R, R1 BOOL Wejscie kasujace; 1 oznacza wejscie dominujgce
ouT BOOL Bit przypisany do wyjscia ,OUT”
Q BOOL Powtarza stan bitu ,OUT”

e RS jest przerzutnikiem z dominujgcym wejsciem ustawiajacym, w ktérym nad-
rzedng role spetnia sygnat ustawiajgcy. Jezeli oba sygnaty ustawiajacy (S1)
i kasujacy (R) przyjmuja wartos¢ TRUE, to pod adres wyjsciowy OUT zastanie
wpisana wartos¢ 1.

e SR jest przerzutnikiem z dominujgcym wejsciem kasujacym, w ktérym nad-
rzedng role spetnia sygnat kasujacy. Jezeli oba sygnaty ustawiajacy (S1) i ka-
sujacy (R) przyjmujg wartos¢ TRUE, to pod adres wyjsciowy OUT zastanie
wpisana wartos¢ 0.

e Parametr OUT okresla adres bitu, ktéry jest ustawiany lub kasowany. Opcjo-
nalny sygnat wyjsciowy Q odtwarza stan bitu spod adresu OUT.

Instrukcja

RS

SR

S1
0

-~ O -~ O A

0
1
1
S R1
0
0
1
1

- O = O

bit ,,OUT”
stan poprzedni
0

1

1

stan poprzedni
0
1
0
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6.1.1.2 Instrukcje dotyczace zboczy dodatnich i ujemnych

Detekcja przejscia dodatniego i ujemnego

Styk P: LAD Styk N: LAD Ramka P: FBD Ramka N: FBD

YT R "IN "IN

—P— —INp g \ N
"M_BIT" "M_BIT" ~

"M_BIT" “M_BIT"

Cewka P: LAD Cewka N: LAD Ramka P=: FBD Ramka N=: FBD

"ouT" "oyt "out "ouT
"M_BIT" "M_BIT" = - -
"M_BIT" "M_BIT"

P_TRIG: LAD/FBD N_TRIG: LAD/FBD

P_TRIG N_TRIG
— CLK = ~CLK -
"M_BIT" "M BIT"
Parametr | Typ danych | Opis
M_BIT BOOL Bit w pamigci, ktéry pamieta poprzedni stan wejscia
IN BOOL Bit wejsciowy, ktérego zmiana (zbocze) ma by¢ wykryta
ouT BOOL Bit wyjsciowy sygnalizujacy wykrycie zbocza
CLK BOOL Zasilanie lub bit wejsciowy, ktérego zmiana (zbocze) ma by¢
wykryta
Q BOOL Wyjscie sygnalizujgce wykrycie zbocza
Styk P Stan tego styku ma warto§¢ TRUE wtedy, kiedy jest wykryta do-
LAD datnia zmiana (wylaczony > wiaczony) przypisanego bitu wejscio-
wego ,IN”. Stan logiczny styku wraz z wej$ciowym stanem zasilania
okreslajg tacznie wyjsciowy stan zasilania. Styk P mozna umiesci¢
w dowolnym miejscu sieci z wyjgtkiem konca gatezi.
Styk N Stan tego styku ma warto$¢ TRUE wtedy, kiedy jest wykryta ujemna
LAD zmiana (wlgczony » wylaczony) przypisanego bitu wejsciowego ,IN”.
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Stan logiczny styku wraz z wejsciowym stanem zasilania okreslajg
tacznie wyjsciowy stan zasilania. Styk N mozna umiesci¢ w dowol-
nym miejscu sieci z wyjatkiem konca gatezi.
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Ramka P
FBD

Ramka N
FBD

Cewka P
LAD

Cewka N
LAD

Ramka P=
FBD

Ramka N=
FBD

P_TRIG
LAD/FBD

N_TRIG
LAD/FBD

6.1 Podstawowe instrukcje

Wyjsciowy stan bloku ma wartos¢ TRUE wtedy, kiedy jest wykryta
dodatnia zmiana (wytaczony > wtgczony) przypisanego bitu wejscio-
wego. Ramke P mozna umiesci¢ wylgcznie na poczatku gatezi.
Wyjsciowy stan bloku ma wartos¢ TRUE wtedy, kiedy jest wykryta
ujemna zmiana (wtgczony > wytaczony) przypisanego bitu wejscio-
wego. Ramke N mozna umiesci¢ wytacznie na poczatku gatezi.
Przypisany bit ,OUT” przyjmuje wartos¢ TRUE wtedy, kiedy jest
wykryta dodatnia zmiana (wytaczone » witgczone) zasilania cewki.
W przypadku cewki stan zasilania na wyjsciu zawsze jest taki sam
jak stan zasilania na wejsciu. Cewke P mozna umiesci¢ w dowol-
nym miejscu sieci.

Przypisany bit ,OUT” przyjmuje wartos¢ TRUE wtedy, kiedy jest
wykryta ujemna zmiana (wtgczone > wylaczone) zasilania cewki.
W przypadku cewki stan zasilania na wyjsciu zawsze jest taki sam
jak stan zasilania na wejsciu. Cewke N mozna umiesci¢ w dowol-
nym miejscu sieci.

Przypisany bit ,OUT” przyjmuje wartos¢ TRUE wtedy, kiedy jest wy-
kryta dodatnia zmiana (wytaczony » wigczony) stanu wejsciowego
bloku lub przypisanego bitu wejsciowego jesli ramka jest umiesz-
czona na poczatku gatezi. Logiczny stan wejsciowy zawsze prze-
chodzi bez zmian przez ramke i pojawia sie na wyjsciu jako stan
wyjscia. Ramke P= mozna umiesci¢ w dowolnym miejscu gatezi.
Przypisany bit ,OUT” przyjmuje warto§¢ TRUE wtedy, kiedy jest
wykryta ujemna zmiana (wtgczony > wytaczony) stanu wejsciowego
bloku lub przypisanego bitu wejsciowego jesli ramka jest umieszczo-
na na poczatku gatezi. Logiczny stan wejsciowy zawsze przechodzi
bez zmian przez ramke i pojawia sie na wyjsciu jako stan wyjscia.
Ramke N= mozna umiesci¢ w dowolnym miejscu gatezi.

Stan zasilania lub stan logiczny na wyjsciu Q przyjmuje wartosé
TRUE wtedy, kiedy jest wykryta dodatnia zmiana (wytaczony > wig-
czony) stanu wejsciowego CLK (FBD) lub zasilania na wejsciu CLK
(LAD). W przypadku LAD, instrukcja P_TRIG nie moze by¢ umiesz-
czona na poczatku lub koncu sieci. W przypadku FBD, instrukcja
P_TRIG moze sie znajdowa¢ w dowolnym miejscu z wyjatkiem kon-
ca gatezi.

Stan zasilania lub stan logiczny na wyjsciu Q przyjmuje warto$¢
TRUE wtedy, kiedy jest wykryta ujemna zmiana (wlgczony > wyta-
czony) stanu wejsciowego CLK (FBD) lub zasilania na wejsciu CLK
(LAD). W przypadku LAD, instrukcja N_TRIG nie moze by¢ umiesz-
czona na poczatku lub koncu sieci. W przypadku FBD, instrukcja
N_TRIG moze sie znajdowa¢ w dowolnym miejscu z wyjatkiem kon-
ca gatezi.
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Wszystkie instrukcje dotyczace zboczy wykorzystujg bit pamieci (M_BIT) do pa-
mietania poprzedniego stanu monitorowanego sygnatu wejsciowego. Zbocze jest
wykrywane poprzez porownanie stanu wejscia ze stanem bitu w pamieci. Jezeli
te stany wskazuja, ze nastgpita interesujaca nas zmiana na wejsciu, to jest sy-
gnalizowane wykrycie zbocza poprzez wpisanie na wyjscie stanu TRUE. W prze-
ciwnym wypadku stanem wyjsciowym jest FALSE.

UWAGA

Instrukcje dotyczace zboczy sprawdzajg stan wejscia oraz wartos¢ bitu w pamie-
ci za kazdym razem gdy sa wykonywane, wigczajac w to pierwsze wykonanie.
W zwigzku z tym uzytkownik musi wzig¢ pod uwage w trakcie pisania programu
stan poczatkowy sygnatu na wejsciu i bitu w pamieci i zdecydowac czy wykry-
wac, czy unika¢ wykrywania zbocza podczas pierwszego cyklu programu.
Poniewaz bit w pamieci musi by¢ zachowany bez zmian od jednego wykonania
instrukcji do nastepnego, wiec dla kazdej instrukcji wykrywania zboczy nalezy
przewidzie¢ unikalny bit, a takze nie korzysta¢ z tego bitu w zadnym innym
miejscu programu. Nalezy takze unika¢ pamieci chwilowej oraz pamieci, ktéra
moze zosta¢ zmieniona przez inne funkcje systemu, takie jak uaktualnianie I/O.
Do przechowywania M_BIT nalezy korzystac tylko z pamieci M, globalnego DB
lub pamieci statyczne;.

6.1.2 Uktady czasowe — timery
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Instrukcje zwigzane z uktadami czasowymi sg wykorzystywane do generowania

programowanych opoznien:

e TP: Uklad czasowy Pulse timer generuje impuls o ustalonym czasie trwania.

e TON: Uktad czasowy ON-delay timer ustawia stan swojego wyjscia Q na ON
(wlaczony) po uptywie zadanego czasu opdznienia.

e TOF: Uktad czasowy OFF-delay timer kasuje stan swojego wyjscia Q na OFF
(wylaczony) po uptywie zadanego czasu opdznienia.

e TONR: Ukiad czasowy ON-delay Retentive timer ustawia stan swojego wyj-
$cia na ON (wilgczony) po uptywie zadanego czasu opodznienia. Uptywajacy
czas jest naliczany przez wiele okreséw, az do chwili gdy zliczany uptyw cza-
su zostanie wyzerowany za pomocg wejscia R.

e RT: Kasowanie uktadu czasowego poprzez wyzerowanie danych timera
w okreslonej instancji bloku danych ukfadu czasowego.

Kazdy ukfad czasowy wykorzystuje do pamietania danych timera strukture prze-

chowywang w bloku danych timera. Blok danych jest przypisywany timerowi przez

uzytkownika wtedy, kiedy instrukcja timera jest umieszczona w edytorze.

Kiedy instrukcja dotyczaca timera zostaje umieszczona w bloku funkcji, to moz-
na wybra¢ opcje zwielokrotnienia instancji bloku danych, nazwy struktur timeréw
moga by¢ rézne z oddzielnymi strukturami danych, ale dane timera sg zawarte
w jednym bloku danych i nie wymagane sg oddzielne bloki danych dla kazdego
timera. W ten sposéb redukuje sie czas przetwarzania i pamie¢ niezbedng do
obstugi timeréw. Nie wystepuje zadna interakcja pomiedzy strukturami danych
timerow we wspotdzielonych wielokrotnych instancjach blokéw danych.



Instrukcje programowania

6.1 Podstawowe instrukcje

UWAGA

Mimo ze jest to nietypowe, uzytkownik moze przypisa¢ te samag nazwe jed-
nokrotnego instancji struktury timera do wielokrotnych instrukcji dotyczacych
uktadu czasowego, umozliwiajac w ten sposéb wspoétdzielenie struktury danych
pomiedzy wiele instrukcji timera. Podczas pisania programu nalezy jednak
wzigé pod uwage mozliwe interakcje powstate w wyniku takiego wspétdzielenia
struktury.

LAD
“Tiener name" Timery TP, TON, TOF majg takie same parametry wejsciowe
' P i wyjsciowe.
Teme

= IN 0 =

{PT ET|

L — Timer TONR ma dodatkowo wejsciowy parametr kasujacy R.
TPN" Uzytkownik moze nada¢ wiasng nazwe , Timer Name” blokowi

JN ak danych timera, ktéra opisuje jaka funkcje petni timer w procesie.
=R ET|

IPT
»Timer name” Instrukcja RT kasuje dane wybranego timera.
- RT ]-—

Parametr Typ danych | Opis

IN BOOL Wejscie uaktywniajace timer

R BOOL Zerowanie licznika uptywajacego czasu TONR

PT TIME Wejscie nastawionego czasu

Q BOOL Wyjscie timera

ET TIME Wyjscie licznika uptywajgcego czasu

Blok danych timera | DB Wyznaczenie timera kasowanego instrukcjg RT

Parametr IN uruchamia i zatrzymuje timery:

e Zmiana stanu parametru IN z 0 na 1 uruchamia timery TP, TON i TONR.
e Zmiana stanu parametru IN z 1 na 0 uruchamia timer TOF.
Efekty zmiany stanu parametréw PT i IN:

o TP:

— Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
— Zmiana IN nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.

e TON:

— Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
— Zmiana IN na FALSE podczas pracy timera, kasuje i zatrzymuje timer.
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e TOF:
— Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera.
— Zmiana IN na TRUE podczas pracy timera, kasuje i zatrzymuje timer.
e TONR:
— Zmiana PT nie ma zadnego efektu podczas pracy timera, ale daje efekt
w czasie gdy timer wznawia prace.

— Zmiana IN na FALSE podczas pracy timera, zatrzymuje timer, ale go nie
kasuje. Zmiana IN z powrotem na TRUE powoduje, ze timer rozpoczyna
prace od zliczonej warto$ci czasu.

Wartosci TIME
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Wartosci PT (preset time — czas nastawiony) i ET (elapsed time — uptywajacy
czas) sag przechowywane w pamieci jako liczby catkowite o podwdjnej dtugosci ze
znakiem i wyrazajg czas w milisekundach. Dana TIME wykorzystuje identyfikator
T# i moze by¢é wprowadzana jako prosta jednostka czasu ,T#200ms” lub w po-
staci ztozonej , T#2s_200ms”.

Typ Rozmiar Zakres poprawnych wartosci
danych
TIME 32 bity T#-24d_20h_31m_23s_648ms do T#24d_20h_31m_23s_647ms

Przechowywany | -2,147,483,648 ms do +2,147,483,647 ms
jako

TP: przebieg czasowy Pulse

IN
Q
PT PT PT
ET
PT T
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TON: Przebieg czasowy ON-delay

IN

6.1 Podstawowe instrukcje

PT

ET
PT

L

T

TOF: Przebieg czasowy OFF-delay

IN

i

ET
PT T

PT

PT
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TONR: Przebieg czasowy ON-delay Retentive

S e N 1

PT

ET

6.1.3 Liczniki
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Instrukcje dotyczace licznikdw sg stosowane do zliczania wewnetrznych zdarzen
w programie i zewnetrznych zdarzen procesu.:

e CTU jest to licznik zliczajacy w gore.

e CTD jest to licznik zliczajacy w dét.

e CTUD jest to licznik zliczajacy w gore i w dot.

Kazdy licznik wykorzystuje do pamietania danych licznika strukture przechowy-
wang w bloku danych. Blok danych jest przypisywany funkcji timera, kiedy in-
strukcja dotyczaca licznika jest umieszczona w edytorze. Te instrukcje korzystajg
z licznikéw programowych i ich maksymalna szybkosc¢ zliczania jest ograniczona
czestoscig wykonywania OB, w ktérych sg umieszczone. W celu wykonywania
szybkich zewnetrznych operaciji zliczania por. instrukcje CTRL_HSC.

Kiedy instrukcja dotyczaca licznika zostaje umieszczona w bloku funkgji, to moz-
na wybrac¢ opcje zwielokrotnienia instancji bloku danych, nazwy struktur licznikéw
mogg by¢ rézne z oddzielnymi strukturami danych, ale dane licznika sg zawarte
w jednym bloku danych i nie wymagane sg oddzielne bloki danych dla kazdego
licznika. W ten sposob redukuje sie czas przetwarzania i pamie¢ niezbedng do
obstugi licznikéw. Nie wystepuje zadna interakcja pomiedzy strukturami danych
licznikéw we wspotdzielonych wielokrotnych instancjach blokéw danych.
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UWAGA

Mimo ze jest to nietypowe, uzytkownik moze przypisa¢ te samg nazwe jedno-
krotnej instancji struktury licznika do wielokrotnych instrukcji dotyczacych licz-
nikdw o tych samych rozmiarach, umozliwiajac w ten sposob wspoétdzielenie
struktury danych pomiedzy wiele instrukgji licznika. Podczas pisania programu
nalezy jednak wzig¢ pod uwage mozliwe interakcje powstate w wyniku takiego
wspotdzielenia struktury.

LAD/FBD

“Courts name" Z rozwijanej listy pod nazwag bloku nalezy wybra¢ typ zlicza-
[ew | nych danych.

Sint
Einl Q-
- cv
:F\-"

“Courhet name'” Uzytkownik moze nada¢ wiasng nazwe ,Counter Name” blo-
| cip kowi danych licznika, ktéra opisuje jakag funkcje petni licznik

Sint
=CD 0=
= LOAD (0
PV

"Lountes name™

—cu Qu -
o QD h
dn ovl

W procesie.

Parametr

Typ danych

Opis

CU, CD

BOOL

Zliczanie w gore lub w dot o 1

R (CTU, CTUD)

BOOL

Kasowanie liczby zliczen do zera

LOAD (CTD, CTUD)

BOOL

Sterowanie wpisywaniem ustalonej
wartosci

PV SINT, INT, DINT, USINT, Ustalona wartos$¢ zliczen
UINT, UDINT

Q, QU BOOL True jesli CV >= PV

QD BOOL True jesli CV <=0

Ccv SINT, INT, DINT, USINT, Biezaca wartos$¢ zliczen
UINT, UDINT

Zakres zliczania zalezy od wybranego typu danych. Jezeli zliczenia sg liczbami
catkowitymi bez znaku, to w dét mozna zlicza¢ do zera, a w gére az do granicy
zakresu. Jezeli zliczenia sg liczbami catkowitymi ze znakiem, to w dét mozna
zlicza¢ az do ujemnej granicy liczby catkowitej, a w gore do dodatniej granicy

liczby catkowitej.
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CTU: Jezeli warto$¢ parametru CU zmienia sie z 0 na 1, to CTU zlicza w gére
o 1. Jezeli wartos¢ parametru CV (current count value — biezaca wartos¢ zliczen)
jest wieksza lub rowna wartosci parametru PV (preset count value — ustalona
wartosc¢ zliczen), to parametr wyjsciowy licznika Q = 1.

Jezeli wartos$¢ parametru kasujacego R zmienia sie z 0 na 1, to biezaca wartos¢
Zliczen zostaje skasowana do 0.

Na ponizszym rysunku przedstawiono przebieg czasowy w przypadku licznika
CTU zliczajacego liczby catkowite bez znaku (dla PV = 3).

co LT T T
L

R

CTD: Jezeli warto$¢ parametru CD zmienia sie z 0 na 1, to CTU zlicza w dot o 1.
Jezeli warto$¢ parametru CV (current count value — biezgca wartos¢ zliczen) jest
wigksza lub réwna 0, to parametr wyjsciowy licznika Q = 1.

Jezeli warto$¢ parametru LOAD zmienia sie z 0 na 1, to warto$¢ parametru PV
(preset count value — ustalona warto$¢ zliczen) jest wpisywana do licznika jako
nowa warto$¢ CV (current count value — biezaca wartosc¢ zliczen).

Na ponizszym rysunku przedstawiono przebieg czasowy w przypadku licznika
CTD zliczajacego liczby catkowite bez znaku (dla PV = 3).

v —J LI TIri_
oo 1

3

L2

Ccv

o
N
-
o

@« 1T 1—

CTUD: CTUD zlicza o 1 w gore lub w dot przy kazdej zmianie z 0 na 1 na wej-
$ciach CU (count up — zliczanie w goére) lub CD (count down — zliczanie w dét).
Jezeli warto$¢ parametru CV (current count value — biezgca warto$¢ zliczen) jest
réwna lub wieksza od wartosci parametru PV (preset value — ustalona wartosc¢),
to parametr wyjsciowy licznika QU = 1. Jezeli warto$¢ parametru CV jest mniej-
sza lub réwna 0, to parametr wyjsciowy licznika QD = 1.
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Jezeli wartos$¢ parametru LOAD zmienia sie z 0 na 1, to warto$¢ parametru PV
(preset value — ustalona wartos¢) jest wpisywana do licznika jako nowa wartos¢ CV
(current count value — biezaca wartos¢ zliczen). Jezeli warto$¢ parametru kasujace-
go R zmienia sie z 0 na 1, to biezaca warto$¢ zliczen zostaje skasowana do 0.

Na ponizszym rysunku przedstawiono przebieg czasowy w przypadku licznika
CTUD zliczajacego liczby catkowite bez znaku (dla PV = 4).

cw — LT L1 T [

co L inn
T
LOAD E : : : E EI_IE :
RS o PR
| ' L
Ccv 0
Qu | L L
w0 1 —

6.1.3.1 Instrukcja CTRL_HSC

Instrukcja CTRL_HSC kontroluje szybkie liczniki uzywane do zliczania zdarzeh
wystepujacych czesciej niz wynosi czestos¢ wywotywania cyklu programu wy-
konywanego przez CPU. Szybkos$¢ zliczania za pomoca instrukcji CTU, CTD
i CTUD jest ograniczona przez czesto$¢ cyklu programu wykonywanego przez
CPU. Szybkie liczniki pracujg asynchronicznie wzgledem CPU i moga zlicza¢
zdarzenia wystepujace z czestotliwoscig do 100 kHz (HSC 1, 2 lub 3 oraz kon-
figurowane wejscie zliczajace CPU). Typowe zastosowanie szybkich licznikow
obejmuje zliczanie impulséw z czujnikéw mierzacych predkos$¢ obrotowa.

Kiedy instrukcja CTRL_HSC wykorzystuje do pamietania danych strukture prze-
chowywang w bloku danych. Blok danych jest przypisywany przez uzytkownika
wtedy, kiedy instrukcja CTRL_HSC jest umieszczona w edytorze.
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LAD/FBD
“Counter name’" Uzytkownik moze nada¢ wiasng nazwe ,Co-
CTRL_HSC unter Name” blokowi danych licznika, ktéra
—EN END — S . R )
T el opisuje jakg funkcje pemni licznik w procesie.
= DR STATUS
=0
= Ay
= FERIDD
NEW_DIR
HEW_CV
HEW_AY
HEW_FERIDOD
Parametr Typ Typ danych | Opis
parametru
HSC IN HW_HSC Identyfikator HSC
DIR IN BOOL 1 = zadanie nowego kierunku
CcVv IN BOOL 1 = zgdanie ustalenia nowej wartosci
zliczen
RV IN BOOL 1 = zadanie ustalenia nowej wartosci
referencyjnej
PERIOD IN BOOL 1 = zadanie ustalenia nowej wartosci
okresu
(tylko w trybie pomiaru czestotliwosci)
NEW_DIR IN INT Nowy kierunek:
1 =w przdd
-1 = wstecz
NEW_CV IN DINT Nowa warto$¢ zliczen
NEW_RV IN DINT Nowa wartos¢ referencyjna
NEW_PERIOD IN INT Nowa wartos$¢ okresu w sekundach:
0,01,0,1 lub 1
(tylko w trybie pomiaru czestotliwosci)
BUSY ouT BOOL Funkcja busy (zajety)
STATUS ouT WORD Kod warunkowy wykonania
Dziatanie

Przed uzyciem szybkich licznikbw w programie uzytkownika, nalezy je skonfi-
gurowaé na etapie definiowania projektu podczas konfiguracji urzadzenia PLC.
Podczas konfiguracji urzadzenia HSC dokonuje sie wyboru trybéw zliczania, po-
taczen /0O, przypisuje przerwania, oraz definiuje czy urzgdzenie ma pracowac
jako szybki licznik, czy jako miernik czestotliwosci impulséw. Szybki licznik moze
pracowac pod kontrolg programu lub niezaleznie od programu.

Wiele parametrow konfiguracyjnych szybkiego licznika jest ustawianych tylko
podczas konfiguracji urzadzenia sterujgcego projektem. Niektore parametry szyb-
kiego licznika sg inicjalizowane podczas konfiguracji urzadzenia sterujgcego pro-
jektem, ale mogg by¢ pdzniej modyfikowane pod kontrolg programu.
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Za pomocg parametrow instrukcji CTRL_HSC mozna kontrolowac¢ proces zlicza-
nia z programu:

Kierunek zliczania jako warto$¢ parametru NEW_DIR.

Biezace zliczenia jako wartos¢ parametru NEW_CV.

Wartos¢ referencyjna jako wartos¢ parametru NEW_RV.

Warto$¢ okresu jako wartos¢ parametru NEW_PERIOD (tylko w trybie pomia-
ru czestotliwosci).

Odpowiednie wartosci parametrow NEW_xxx sg wpisywane do licznika wtedy,
kiedy podczas wykonywania instrukcji CTRL_HSC nastepujace znaczniki boolow-
skie sg ustawione na 1. Wielokrotne zgdania (w tym samym czasie jest ustawio-
ny wiecej niz jeden znacznik) sg realizowane w trakcie pojedynczego wykonania
instrukcji CTRL_HSC.

e DIR = 1 jest zgdaniem wpisania do licznika wartosci NEW_DIR, 0 = brak
zmian.

e CV = 1 jest zadaniem wpisania do licznika wartosci NEW_CV, 0 = brak
zmian.

e RV = 1 jest zgdaniem wpisania do licznika wartosci NEW_RV, 0 = brak

zmian.
e PERIOD = 1 jest zgdaniem wpisania do licznika wartosci NEW_PERIOD, 0 =
= brak zmian.
Instrukcja CTRL_HSC jest zwykle umieszczana w OB przerwania sprzetowego,
ktory jest wykonywany wtedy, kiedy pojawia sie sprzetowe przerwanie pochodza-
ce od licznika. Na przykfad, jesli warunek CV = RV wyzwala przerwanie pocho-
dzace od licznika, to blok kodu OB przerwania sprzetowego wykonuje instrukcje
CTRL_HSC, ktéra moze zmieni¢ wartos¢ referencyjng poprzez wczytanie nowej
wartosci NEW_RV.

Biezgca warto$¢ zliczen nie jest dostepna jako parametr instrukcji CTRL_HSC.
Adres obrazu procesu pod ktoérym jest przechowywana biezgca warto$¢ zliczen
jest definiowany podczas konfiguracji sprzetowej szybkiego licznika. Uzytkownik
moze w programie zrealizowa¢ bezposredni odczyt wartosci zliczen i zwrécona
do programu liczba bedzie rowna rzeczywistej liczbie zliczen w chwili dokonywa-
nia odczytu — trzeba jednak pamietac, ze licznik kontynuuje zliczanie szybkich
zdarzen. Moze sie wiec zdarzy¢, ze faktyczna liczba zliczeh zmieni sie zanim
program zakonhczy operacje korzystajac ze starej wartosci.

Szczegoty parametrow CTRL_HSC:

e Jezeli nie nastgpi zadanie uaktualnienia wartosci parametru, to odpowiednie
wartosci wejsciowe sg ignorowane.

e Parametr DIR jest wazny tylko wtedy, kiedy kierunek zliczania jest ustalony
programowo, a nie przez wejscie sprzetowe. Sposoéb wykorzystania tego pa-
rametru okresla uzytkownik podczas konfiguracji urzadzenia HSC.

e Dla HSC S7-1200 w CPU lub na ptycie sygnatowej, parametr BUSY ma za-
wsze wartos¢ 0.
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Kody warunkowe

W przypadku wystgpienia btedu, ENO jest ustawiany na 0, a wyjscie STATUS
zawiera kod warunkowy.

Wartos¢ Opis
STATUS(W#16#...)
0 Brak btedu

80A1 Identyfikator HSC nie adresuje HSC
80B1 Niedozwolona wartos¢ w NEW_DIR
80B2 Niedozwolona warto$¢ w NEW_CV
80B3 Niedozwolona warto$¢ w NEW_RV
80B4 Niedozwolona wartos¢ w NEW_PERIOD

6.1.4 Poréwnanie

Instrukcje poréwnania stuzg do poréwnania dwoch wartosci danych tego samego
typu. Kiedy styk poréwnania LAD ma wartos¢ TRUE, wtedy ten styk jest aktywo-
wany. Kiedy wynik poréwnania FBD ma wartos¢ TRUE, wtedy na wyjsciu bloku
jest stan TRUE.

Typ relacji Wynik poréwnania ma wartos¢ TRUE jezeli:
== IN1 jest rowne IN2
<> IN1 nie jest rowne IN2
>= IN1 jest wigksze od lub réwne IN2
<= IN1 jest mniejsze od lub rowne IN2
> IN1 jest wigksze od IN2
< IN1 jest mniejsze od IN2
LAD FBD
N P Po Kliknieciu instrukcji w programie

edytora, z rozwijanego menu wybrac typ
poréwnania oraz typ danych.

== e
_| Int I_ L

nIN20 i'”z !-

Parametr | Typ danych Opis

IN1, IN2 SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, Wartosci do poréwnania
STRING, CHAR, TIME, DTL, Constant

Instrukcje IN RANGE i OUT OF RANGE
Instrukcje IN_RANGE i OUT_RANGE sa stosowane do testowania czy wartosci
wejsciowe mieszczg sie, czy nie w wyspecyfikowanym zakresie. Jesli wynik po-
réwnania ma warto$¢ TRUE, to na wyjsciu bloku pojawia sie stan TRUE.

Typ relacji Wynik poréwnania ma wartos¢ TRUE jezeli:
IN_RANGE MIN <= VAL <= MAX
OUT_RANGE VAL < MIN lub VAL > MAX
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LAD FBD
IN_RANGE T Po Kliknigciu instrukcji w progra-
m T mie edytora, z rozwijanego menu
il 1 MIN mozna wybra¢ typ danych.
{ MIN [vaL
(VAL [ A N
{MaX
[OUT_RANGE DUT_RANGE
m 55
- MIN
{ MIN VAL
| VAL MAR -
{Max -
Parametr Typ danych Opis

MIN, VAL, MAX SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT,

REAL, Constant

Wejscia komparatora

Parametry wejsciowe MIN, VAL i MAX muszg by¢ tego samego typu.

Instrukcje OK i Not OK

Instrukcje OK i NOT_OK sg stosowane do testowania czy wejsciowe dane re-
ferencyjne sg liczbami typu REAL czy nie. Kiedy styk LAD ma warto$¢ TRUE,
wtedy ten styk jest aktywowany i przepuszcza zasilanie. Kiedy wynik poréwnania
FBD ma warto$s¢ TRUE, wtedy na wyjsciu tego bloku jest stan TRUE.

Instrukcja Wynik testowania czy liczba jest typu REAL ma wartos¢ TRUE jezeli:
OK Wartos¢ wejsciowa jest liczbg typu REAL
NOT_OK Warto$¢ wejsciowa nie jest liczbg typu REAL
LAD FBD
N e
—joK— o
-
TN N
[ NOT_OK |
—NOT_OK|— =
Parametr Typ danych Opis
IN REAL Dana wejsciowa
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6.1.5 Operacje arytmetyczne
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Instrukcje dodawania, odejmowania, mnozenia i dzielenia

Ramka z instrukcjg arytmetyczng jest stosowana do programowania podstawo-
wych operacji arytmetycznych:

ADD: Dodawanie (IN1 + IN2 = OUT)

SUB: Odejmowanie (IN1 — IN2 = OUT)

MUL: Mnozenie (IN1 e IN2 = OUT)

DIV: Dzielenie (IN1/IN2 = OUT)

Operacja dzielenia liczb catkowitych powoduje obcinanie utamkowej czesci ilora-
zu tak, by wynik byt liczbg catkowita.

LAD FBD
—ADD | —apDp | Klikniecie ponizej nazwy bloku
77 m | pozwala wybrac z rozwijanego
—EN  ENOF —1EN menu typ danych.
{IN1 our | {IN1 OUT | 1P y
{IN2 _ {IN2  END [
UWAGA

Parametry podstawowych instrukcji artymetycznych IN1, IN2 i OUT muszg by¢
tego samego typu.

Parametr Typ danych Opis

IN1, IN2 SINT, INT, DINT, USINT, UINT, | Wejscia operacji artymetycznej
UDINT, REAL, Constant

ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, | Wyjscie operacji artymetycznej
UDINT, REAL

Kiedy instrukcja arytmetyczna jest uaktywniona (EN = 1), wtedy na wartosciach
wejsciowych (IN1 i IN2) jest wykonywana okreslona operacja arytmetyczna, a jej
wynik jest zapisywany pod adres pamieci okreslony w parametrze wyjsciowym
(OUT). Po pomysinym zakonczeniu operacji, instrukcja ustawia ENO = 1.

Kody warunkowe

STATUS Opis

ENO
1 Brak btedu.
0 Warto$¢ wyniku jest poza dozwolonym zakresem dla danej wybranego

typu
Dzielenie przez 0 (IN2 = 0)

REAL: jezeli jedna z wartosci wejsciowych jest NAN (not a number — nie jest
liczba) lub wynik jest INF (infinity — nieskonczony), to zwracany jest NAN
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STATUS Opis
ENO

0 ADD REAL: jezeli obie wartosci wejsciowe IN sg INF z réznymi znakami,
to operacja jest niedozwolona i zwracany jest NAN

0 SUB REAL: jezeli obie wartosci wejsciowe IN sg INF z jednakowymi
znakami, to operacja jest niedozwolona i zwracany jest NAN

0 MUL REAL: jezeli jedna wartosc¢ IN jest 0, a druga INF, to operacja jest
niedozwolona i zwracany jest NAN

0 DIV REAL: jezeli obie wartosci IN sg 0 lub INF, to operacja jest
niedozwolona i zwracany jest NAN

6.1.5.1 Instrukcja MOD

Instrukcja MOD (modulo) jest stosowana w celu wykonania operacji arytmetycz-
nej IN1 modulo IN2. Ta operacja jest okreslona rownaniem IN1 MOD IN2 = IN1
— (IN1/IN2) * IN2 = parametr OUT.

LAD FBD
ST T Klikniecie ponizej nazwy bloku
777 7| pozwala wybraé z rozwijanego
=EN ENOD = —EN menu typ danych.
1IN our {INT  ouT
|IN2 _ {IN2  END -
UWAGA

Parametry IN1, IN2 i OUT musza by¢ tego samego typu.

Parametr Typ danych Opis

IN1, IN2 INT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Wejscia operacji modulo
Constant

ouT INT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT Wyjscie operacji modulo

Kody warunkowe

STATUS ENO Opis
1 Brak btedu

0 Wartos$¢ IN2 = 0 (dzielenie przez 0), parametrowi OUT jest
nadawana warto$¢ zero

Instrukcja NEG

Instrukcja NEG (negacja) jest stosowana do zmiany arytmetycznego znaku war-
tosci parametru IN; wynik jest zapamietywany jako parametr OUT.
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LAD FBD
T NEG | [ NEG | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
m m wybra¢ z rozwijanego menu typ danych.
~EN ENOD - ~EN  OUT|
IN ouT IM END -
UWAGA

Parametry IN i OUT muszg by¢ tego samego typu.

Parametr Typ danych Opis
IN SINT, INT, DINT, REAL, Constant Wejscie operacji arytmetycznej
ouT SINT, INT, DINT, REAL Wyjscie operacji arytmetycznej

Kody warunkowe

STATUS ENO Opis
1 Brak btedu
0 Wartos¢ wyniku jest poza dozwolonym zakresem dla danej

wybranego typu. Przyktad dla SINT: NEG(-128) daje w wyniku
wartos¢ +128, ktéra przekracza maksymalny zakres dla tego typu
dane;j.

Instrukcje inkrementacji i dekrementacji

Instrukcje INC i DEC sg stosowane do:

e Inkrementacji wartosci liczby catkowitej ze znakiem lub bez znaku.
e Dekrementacji wartosci liczby catkowitej ze znakiem lub bez znaku.

LAD FBD
INE T Kliknigcie ponizej nazwy bloku po-
(eed 77 zwala wybra¢ z rozwijanego menu
=EN  ENOF —EN typ danych.
INAQUT {INJOUT ENO = yP Y
DEC DEC
m m
—EN ENO — —EN
{IN/OUT {INJOUT END -
Parametr Typ danych Opis
IN/OUT SINT, INT, DINT, Wejscie i wyjscie operacji arytmetycznej
USINT, UINT, UDINT

INC (inkrementacja): warto$¢ parametru IN/OUT + 1 = warto$¢ parametru IN/OUT
DEC (dekrementacja): wartos¢ parametru IN/OUT — 1 = warto$¢ parametru IN/OUT
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Kody warunkowe

STATUS ENO Opis
1 Brak btedu

0 Wartos$¢ wyniku jest poza dozwolonym zakresem dla danej
wybranego typu. Przyktad dla SINT: INC(127) daje w wyniku warto$¢
128, ktdéra przekracza maksymalny zakres dla tego typu dane;j.

Instrukcja obliczania wartosci bezwzglednej

Instrukcja ABS jest stosowana do wyznaczenia wartosci bezwzglednej wejsciowej
liczby catkowitej lub rzeczywistej ze znakiem IN, a wynik jest zachowywany jako
parametr OUT.

LAD FBD
ABS | ABS | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
m m | wybra¢ z rozwijanego menu typ danych.
—EM ENO ~EN  OUT|
IN ourT | {IN ENOD -
UWAGA

Parametry IN i OUT musza by¢ tego samego typu.

Parametr Typ danych Opis
IN SINT, INT, DINT, REAL Wejscie operacji arytmetycznej
ouT SINT, INT, DINT, REAL Wejscie operacji arytmetycznej

Kody warunkowe

STATUS ENO Opis
1 Brak btedu

0 Wartos¢ wyniku jest poza dozwolonym zakresem dla danej
wybranego typu. Przyktad dla SINT: ABS(-128) daje w wyniku
warto$¢ +128, ktéra przekracza maksymalny zakres dla tego typu
dane;j.

Instrukcje MIN i MAX
Instrukcje MIN (minimum) i MAX (maksimum) sg stosowane zgodnie z nastepu-
jacym opisem:
e MIN poréwnuje wartosci dwoch parametréw IN1 i IN2 i minimalng (mniejszg)
zapisuje jako wartos¢ parametru OUT.

o MAX poréwnuje wartosci dwdch parametrow IN1 i IN2 i maksymalng (wigk-
szq) zapisuje jako warto$¢ parametru OUT.
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LAD FBD
MIN ™ MIN Kliknigcie ponizej nazwy bloku pozwala
777 m wybraé¢ z rozwijanego menu typ danych.
= EN ENDO — —EN
N1 our | N1 OUT|
{IN2 {IN2  ENO|-
MAX MAX
m | ”
—EN ENO ~ —EN
{IN1 ouT | {INT  OUT |
-_IHE :1”2 ENO -
UWAGA

Parametry IN1, IN2 i OUT muszg by¢ tego samego typu.

Parametr Typ danych Opis
IN1, IN2 SINT, INT, DINT, USINT, UINT, | Wejscia operacji arytmetycznej
UDINT, REAL,Constant
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, Wejscie operacji arytmetycznej
UDINT, REAL
Kody warunkowe
STATUS Opis
ENO
1 Brak btedu
0 Tylko dla danych typu REAL:
e Dane na jednym lub obu wejsciach nie sg typu REAL (NAN)
e Wynik OUT wynosi = nieskonczonosc¢ (INF)

Instrukcja Limit
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Instrukcja Limit stuzy do sprawdzania, czy warto$¢ parametru IN zawiera sie we-
wnatrz zakresu okreslonego parametrami MIN | MAX. Jezeli warto$¢ IN wykracza

poza ten zakres, to OUT pozostaje obcieta na wartosci MIN lub MAX.

e Jezeli wartos¢ IN zawiera sie w wyspecyfikowanym zakresie, to ta wartos¢ IN

jest zapamietywana jako parametr OUT.

e Jezeli wartos¢ IN wykracza poza wyspecyfikowany zakres, to parametr OUT
przyjmuje warto$¢ parametru MIN (jezeli wartos¢ IN jest mniejsza od wartosci
MIN) lub warto$¢ parametru MAX (jezeli wartos¢ IN jest wigksza od wartosci

MAX).
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6.1 Podstawowe instrukcje

LAD FBD
UMIT LIMIT Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
m m wybraé z rozwijanego menu typ danych.
-EN EMO - =EN
{MIN  OUT| MIN
N {IN ouT |
{Max {M&X  ENO -
UWAGA

Parametry MIN, IN, MAX i OUT muszg by¢ tego samego typu.

Parametr Typ danych Opis

MIN, IN i MAX SINT, INT, DINT, USINT, UINT, Wejscia operacji arytmetycznej

UDINT, REAL, Constant

ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, Wejscie operacji arytmetycznej

UDINT, REAL

Kody warunkowe

STATUS ENO Opis

1 Brak btedu

0 REAL: jezeli jedna lub wigcej wartosci sposrod MIN, IN i MAX nie
jest liczbg (NAN), to zwracany jest NAN

0 Jezeli MIN jest wieksza od MAX, to parametrowi OUT jest
nadawana wartos$¢ IN

Instrukcje arytmetyczne zmiennoprzecinkowe

Instrukcje zmiennoprzecinkowe stosuje sie podczas programowania operacji aryt-
metycznych wykorzystujgcych dane typu REAL:

SQR: podnoszenie do kwadratu (IN> = OUT)

SQRT: pierwiastek kwadratowy (VIN = OUT)

LN: logarytm naturalny (LN(IN) = OUT)

EXP: funkcja wykfadnicza o podstawie e (e = OUT),

gdzie e = 2,71828182845904523536

SIN: sinus (sin(IN radianéw) = OUT)

COS: cosinus (cos(IN radianéw) = OUT)

TAN: tangens (tan(IN radianow) = OUT)

ASIN: arcus sinus (arcsine(IN) = OUT radiandw), gdzie sin(OUT radianéw) = IN
ACOS: arcus cosinus (arccos(IN) = OUT radianéw), gdzie cos(OUT radianéw) = IN
ATAN: arcus tangens (arctan(IN) = OUT radianéw), gdzie tan(OUT radianéw) = IN
FRAC: utamek (czes¢ utamkowa liczby zmiennoprzecinkowej IN = OUT)
EXPT: funkcja wykfadnicza o dowolnej podstawie (IN1™N2 = OUT)
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LAD FBD
SarR | —san | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala wy-
Real Read | bra¢ z rozwijanego menu typ danych. Pa-
“ﬁ':‘ E’:? g = EN ‘:‘-';' rametry IN1 i OUT funkcji EXPT sg zawsze
11N NO = . . . .
- - i ! typu REAL. Uzytkownik moze wybraé typ
danej IN2 funkcji wyktadnicze;.
EXPT | [ EexPT |
Real =772 | | Real =777 |
- EN END = —EN |
{IN1 ouT | {INT ouT |
{IN2 (N2 ENO -
Parametr Typ danych Opis
IN, IN2 REAL, Constant Wejscia
IN2 SINT, INT, DINT, USINT, UINT, Wejscie funkcji EXPT
UDINT, REAL, Constant
ouT REAL Wyjscie

Kody warunkowe

STATUS | Instrukcja |Warunek Wynik (OUT)
ENO
1 Wszystkie Brak btedu Wynik jest wazny
0 SQR Wynik poza waznym zakresem REAL +INF
IN jest +/-NAN (nie jest liczba) +NAN
SQRT IN jest ujemna -NAN
IN jest +/-INF (nieskoficzono$c¢) lub +/-NAN | +/-INF lub +/-NAN
LN IN jest 0.0, ujemna, -INF lub -NAN -NAN
IN jest +INF lub +NAN +INF lub +NAN
EXP Wynik poza waznym zakresem REAL +INF
IN jest +/-NAN +/-NAN
SIN, COS, | IN jest +/-INF lub +/-NAN +/-INF lub +/-NAN
TAN
ASIN, Wynik poza waznym zakresem: -1.0...+1.0 | +NAN
ACOS IN jest +/-NAN +/-NAN
ATAN IN jest +/-NAN +/-NAN
FRAC IN jest +/-INF lub +/-NAN +NAN
EXPT IN1 jest +INF | IN2 nie jest -INF +INF
IN1 jest ujemna lub -INF +NAN jesli IN2
jest REAL, -INF
w przeciwnym
wypadku
IN1 lub IN2 jest +/-NAN +NAN
IN1 jest 0.0 | IN2 jest REAL (tylko) +NAN
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6.1.6 Instrukcja MOVE

Instrukcja MOVE jest stosowana do kopiowania elementéw danych do miejsca
pamieci o nowym adresie oraz konwersji jednego typu danych na inny. Dane
wejsciowe instrukcji MOVE nie ulegajg zmianie.

MOVE: kopiuje elementy danych pamietane pod okreslonym adresem w miej-
sce pamieci o nowym adresie.

MOVE_BLK: przerywalna instrukcja MOVE kopiujgca blok danych pod nowy
adres.

UMOVE_BLK: nieprzerywalna instrukcja MOVE kopiujaca blok danych pod
nowy adres.

UWAGA
Reguty wykonywania operacji kopiowania danych:

e W celu skopiowania danych typu BOOL, nalezy stosowa¢ SET_BF, RE-

SET_BF, R, S lub cewke wyjsciowg (LAD).
W celu skopiowania pojedynczej danej elementarnej, nalezy stosowa¢ MOVE.

W celu skopiowania tablicy danych elementarnych, nalezy stosowac
MOVE_BLK lub UMOVE_BLK.

W celu skopiowania struktury, nalezy stosowa¢ MOVE.
W celu skopiowania tancucha, nalezy stosowa¢ S_CONV.

W celu skopiowania pojedynczego znaku w fancuchu, nalezy stosowac
MOVE.

Nie mozna stosowac instrukcji MOVE_BLK i UMOVE_BLK w celu kopiowa-
nia tablic lub struktur do obszaréw pamieci |, Q lub M.

LAD FBD
MOVE MOVE
—EN ENOD — ~lEN OUm|
-_IN ouT1 I {IN END =
[ MOVE_BLK | MOVE_BLK
—EN ENOD —EN
'IN ouT 1IN ouT |
| COUNT {COUNT ENO r
[ UMOVE_BLK [UMOVE_BLE |
—EN ENO —{EN
N ouT | IN  ouT|
{COUNT END -

{ COUNT

110



Instrukcje programowania

6.1 Podstawowe instrukcje

111

MOVE

Parametr | Typ danych Opis

IN SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, BYTE, Adres zrodtowy
WORD, DWORD, CHAR, ARRAY, STRUCT, DTL, TIME

ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, BYTE, Adres docelowy
WORD, DWORD, CHAR, ARRAY, STRUCT, DTL, TIME

MOVE_BLK, UMOVE_BLK

Parametr Typ danych Opis

IN SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Poczatkowy adres zrodtowy
REAL, BYTE, WORD, DWORD

COUNT UINT Liczba elementéw danych do

skopiowania

ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Poczatek adresu docelowego

REAL, BYTE, WORD, DWORD

Instrukcja MOVE kopiuje pojedynczy element danych znajdujacy sie pod adresem
zrodtowym wyspecyfikowanym w parametrze IN do miejsca w pamieci o adresie
wyspecyfikowanym w parametrze OUT.

Instrukcje MOVE_BLK i UMOVE_BLK majg dodatkowy parametr COUNT. CO-
UNT okresla ile elementow danych ma zosta¢ skopiowanych. Liczba bajtow przy-
padajaca na kopiowany element zalezy od typu danych przypisanego parame-
trom IN i OUT, ktory jest okreslony w tablicy tagéw PLC.

Instrukcje MOVE_BLK i UMOVE_BLK réznig sie sposobem w jaki obstugujg prze-
rwania.:

Podczas wykonywania instrukcji MOVE_BLK przerwania sg kolejkowane i ob-
stugiwane. Instrukcji MOVE_BLK nalezy uzywa¢ wtedy, kiedy adres pod ktéry
sg kopiowane dane nie jest wykorzystywany przez podprogram OB obstugi
przerwania — gdyby byt uzywany, to skopiowane dane mogtyby by¢ niespéjne.
Jezeli operacja MOVE_BLK jest przerwana to ostatnie kopiowanie elementu
danych jest zakonczone, a same dane pod docelowym adresem sg spojne.
Operacja MOVE_BLK jest kontynuowana po zakonczeniu obstugi przerwa-
nia.

Podczas wykonywania instrukcji UMOVE_BLK przerwania sg kolejkowane,
ale nie obstugiwane az do zakonczenia kopiowania. Instrukcji UMOVE_BLK
nalezy uzywac¢ wtedy, kiedy kopiowanie musi zosta¢ zakonczone i spojnosc
danych zachowana przed rozpoczeciem wykonywania podprogramu OB ob-
stugi przerwania.
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Kody warunkowe
Po wykonaniu instrukcji MOVE wartos¢ ENO zawsze jest TRUE.

6.1 Podstawowe instrukcje

STATUS ENO Warunek Wynik
1 Brak btedu Wszystkie COUNT elementow
zostato pomysinie skopiowanych
0 Zakres zrodtowy (IN) lub Elementy pasujace zostaty

docelowy (OUT) przekracza
dostepny obszar pamieci

skopiowane. Zaden element
nie zostat skopiowany
fragmentarycznie.

Instrukcje wypetniania

Instrukcje FILL_BLK i UFILL_BLK stosuje sie w nastepujacy sposob:

FILL_BLK: przerywalna instrukcja wypetniania, wypetnia miejsca o okreslonym
zakresie adresow kopig wyspecyfikowanego elementu danych.

UFILL_BLK: przerywalna instrukcja wypetniania, wypetnia miejsca o okre$lonym
zakresie adreséw kopiujac do nich wyspecyfikowany element danych.

UWAGA

Reguty wykonywania operacji kopiowania danych:

e W celu wypetnienia danymi typu BOOL, nalezy stosowa¢ SET_BF, RESET_
BF, R, S lub cewke wyjsciowg (LAD).
e W celu wypetnienia pojedynczg dang typu elementarnego, nalezy uzyc

MOVE.

e W celu wypetnienia tablicy danymi typu elementarnego, nalezy uzy¢ FILL
BLK lub UFILL_BLK.

e W celu wypetnienia pojedynczego znaku w tancuchu nalezy stosowac

MOVE.

e Nie mozna stosowac instrukcji FILL_BLK i UFILL_BLK w celu wypetniania
tablic w obszarach pamieci I, Q lub M.

LAD
[FILLCBLK |
—EN END -
IN ouT |

{ COUNT
UAILL BLE |
—EN END =
{IN ouT
{COUNT |

FBD
FILL_BLK
—EN
1IN our |
{COUNT END =
[UALL_BLK |
—EN
IIN ouT |
{COUNT ENO
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Parametr Typ danych Opis
IN SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Adres zrodtowy danych
REAL, BYTE, WORD, DWORD
COUNT USINT, UINT Liczba elementéw
danych do skopiowania
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Adres docelowy danych
REAL, BYTE, WORD, DWORD

Instrukcje FILL_BLK i UFILL_BLK kopiujg zrodtowy element danych IN do miej-
sca docelowego, ktérego adres poczatkowy specyfikuje parametr OUT. Proces
kopiowania jest powtarzany i blok o sagsiednich adresach jest wypetniany tyle
razy, az liczba kopiowan zréwna sie z wartoscig parametru COUNT.

Instrukcje FILL_BLK i UFILL_BLK roznig sie sposobem w jaki obstugujg prze-
rwania.

e Podczas wykonywania instrukcji FILL_BLK przerwania sg kolejkowane i ob-
stugiwane. Instrukcji FILL_BLK nalezy uzywac¢ wtedy, kiedy adres pod ktéry
sg kopiowane dane nie jest wykorzystywany przez podprogram OB obstugi
przerwania lub, jesli jest uzywany, to dane docelowe moga by¢ niespdjne.

e Podczas wykonywania instrukcji UFILL_BLK przerwania sg kolejkowane, ale nie
obstugiwane az do zakonczenia instrukciji. Instrukcji UFILL_BLK nalezy uzywaé
wtedy, kiedy wypetnianie musi zosta¢ zakonczone i spojnos¢ danych zachowa-
na przed rozpoczeciem wykonywania podprogramu OB obstugi przerwania.

Kody warunkowe

STATUS ENO Warunek Wynik

1 Brak btedu Element IN zostat pomysinie
skopiowany do wszystkich
COUNT miejsc docelowych.

0 Zakres docelowy (OUT) Elementy pasujace zostaty
przekracza dostepny obszar | skopiowane. Zaden element nie
pamieci zostat skopiowany fragmentarycznie.

6.1.6.1 Instrukcja SWAP (zamiany)
Instrukcja SWAP jest stosowana do zamiany kolejnosci bajtéw w elementach
danych 2- i 4-bajtowych. Nie jest wykonywana zadna zmiana kolejnosci bitow
w poszczegolnych bajtach. Po wykonaniu instrukcji SWAP warto$¢ ENO zawsze

jest TRUE.
LAD FBD
SWAP | —SwAP | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
m m | wybraé z rozwijanego menu typ danych.
= EN ENOD = ~EN OuT |
IN ouT 1IN END -
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Parametr Typ danych Opis

IN WORD, DWORD Wejsciowa kolejnos¢ bajtow IN

ouT WORD, DWORD Wyjsciowa, odwrdcona kolejnos¢
bajtow OUT

Przyktad: parametr IN = MBO  Przyktad: parametr IN = MB4
przed wykonaniem instrukcji  po wykonaniu instrukcji SWAP

SWAP
adres MBO MB1 MB4  MB5
WH#16#1234 12 34 34 12
WORD MSB LSB MSB LSB
adres MBO MB1 MB2 MB3 MB4 MB5 MB6 MB7
DW#16# 12 34 56 78 78 56 34 12
12345678
DWORD MSB LSB MSB LSB

6.1.7 Instrukcja Convert

Instrukcja CONVERT jest stosowana do konwersji typu elementu danych z jedne-
go na inny. Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala wybra¢ z rozwijanego menu
typy danych IN i OUT. Po dokonaniu wyboru typu danych zrédtowych (convert
from) jest rozwijana lista mozliwych konwersji (convert to). Konwersje z i do
BCD16 sg mozliwe tylko w przypadku danych typu INT. Konwersje z i do BCD32
sg mozliwe tylko w przypadku danych typu DINT.

LAD FBD
conv_ T K|IanQ’CIe pom%ej nazwy bloku pozwala
M I M0 | wybrac¢ z rozwijanego menu typ danych.
= EN ENO = —EN  OUT |
LIS L L g
Parametr | Typ danych Opis
IN SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, BYTE, | Wartos¢ IN
WORD, DWORD, REAL, BCD16, BCD32
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, BYTE, | Warto$¢ IN zamieniona na
WORD, DWORD, REAL, BCD16, BCD32 nowy typ danych
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Kody warunkowe

STATUS ENO Opis Wynik OUT
1 Brak btedu Wazny wynik
0 IN jest +/- INF lub +/- NAN +/- INF lub +/- NAN
0 Wynik wykracza poza wazny OUT jest zapisywany najmniej
zakres dla danych typu OUT znaczacymi bajtami IN

Instrukcje zaokraglania i obcinania

e ROUND zamienia liczbe rzeczywistg na catkowitg. Cze$¢ utamkowa liczby
rzeczywistej jest zaokraglana do najblizszej wartosci catkowitej (IEEE — round

to nearest).

e TRUNC zamienia liczbe rzeczywistg na catkowita. Cze$¢ utamkowa liczby

rzeczywistej jest obcinana do zera.(IEEE — round to zero).

LAD FBD
ROUND ROUND
Freal to Dint Real boDint |
—EN  ENO~ —EN  OUT
N ouT | IIN END =
TRUNC TRUNC |
Real to Dint Real to Dint |
- EN END = = EN OuT §
IN ourT | {IN  END |
Parametr Typ danych Opis
IN REAL Wejscie zmiennoprzecinkowe
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, Wyjscie po zaokragleniu lub
UDINT, REAL obcieciu

Kody warunkowe

STATUS ENO Opis Wynik OUT
1 Brak btedu Wazny wynik
0 IN jest +/- INF lub +/- NAN +/- INF lub +/- NAN

Instrukcje wyznaczania najblizszych liczb catkowitych

e CEIL zamienia liczbe rzeczywista na najmniejszq liczbe catkowitg wiekszg lub

réwna liczbie rzeczywistej (IEEE — round to +infinity).

e FLOOR zamienia liczbe rzeczywistg na najwigksza liczbe catkowitg mniejszg

lub réwna liczbie rzeczywistej (IEEE — round to +infinity).
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LAD FBD
CEIL CEIL

| FAeal to Dint Heal to Dint
—EN  ENO = —EN  OUT|

[IN ouT | {IN  ENOF

FLDOR FLOOR
Real toDlrt | Real 1o Dirt

—EN END = = EN ouT §

{IN ouT | {IN_ ENO
Parametr | Typ danych Opis
IN REAL Wejscie zmiennoprzecinkowe
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL | Wyjscie po dokonaniu konwersji

Kody warunkowe

STATUS ENO Opis Wynik OUT
1 Brak btedu Wazny wynik
0 IN jest +/- INF lub +/- NAN +/- INF lub +/- NAN

6.1.7.1 Instrukcje skalowania i normalizacji

Instrukcje skalowania i normalizacji
SCALE_X skaluje znormalizowany parametr VALUE (0.0 <= VALUE <= 1.0) do
typu danej i zakresu wartosci wyspecyfikowanych przez parametry MIN i MAX
OUT = VALUE ( MAX — MIN ) + MIN.

NORM_X normalizuje parametr VALUE wewnatrz zakresu warto$ci wyspecy-
fikowanych przez parametry MIN i MAX.

OUT = (VALUE — MIN) / (MAX — MIN), gdzie (0.0 <= OUT <= 1.0).

LAD FBD

| SCALE X SCALE_X

| Realto 777 Real to 777
~EN END - ~EN

| MIN ouT | MIN

{VALUE IVALUE ouT |

{ Max {M&X  ENO -

| NORM_X " NORM_X |

777 to Real 777 o Real

—EN ENO - —EN

[MIN  OUT |

| VALUE | MIN

{ MAX IVALUE ouT |

' {MAX  ENO -

Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
wybraé¢ z rozwijanego menu typ danych.

Dla SCALE_X, parametry MIN, MAX
i OUT musza by¢ tego samego typu.

Dla NORM_X, parametry MIN, VALUE
i MAX musza by¢ tego samego typu.

116



Instrukcje programowania

6.1 Podstawowe instrukcje

117

Parametr | Typ danych Opis
MIN SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL | Minimalna warto$¢
wejsciowa zakresu
VALUE SCALE_X: REAL Warto$¢ wejsciowa do
NORM_X: SINT, INT, DINT, USINT, UINT, skalowania lub normalizac;ji
UDINT, REAL
MAX SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL | Maksymalna warto$¢
wejsciowa zakresu
ouT SCALE_X: SINT, INT, DINT, USINT, UINT, Przeskalowana lub
UDINT, REAL znormalizowana wartos$¢
NORM_X: REAL wyjsciowa
UWAGA

Parametr VALUE dla SCALE_X powinien by¢ ograniczony do za-
kresu (0.0 <= VALUE <= 1.0).

Jezeli parametr VALUE jest mniejszy od 0.0 lub wigkszy od 1.0, to:

e W wyniku liniowej operacji skalowania otrzymane wartosci OUT moga by¢
mniejsze niz parametr MIN lub wieksze niz parametr MAX, ale zgodne z za-
kresem warto$ci danych typu ustalonego dla OUT. W takich przypadkach
po wykonaniu operacji SCALE_X ustawiany jest ENO = TRUE.

e Mozliwe jest, ze przeskalowane liczby nie zawierajg sie w dopuszczalnym
zakresie danych typu ustalonego dla OUT. W takich przypadkach warto$¢
parametru OUT przyjmuje warto$¢ posrednig réwng najmniej znaczacej
czesci rzeczywistej liczby skalowanej przed wykonaniem koncowej konwer-
sji na dang typu OUT. Woéwczas po wykonaniu operacji SCALE_X ustawia-
ny jest ENO = FALSE.

Parametr VALUE dla NORM_X powinien by¢ ograniczone do zakre-
su (MIN <= VALUE <= MAX).

Jezeli parametr VALUE jest mniejszy niz MIN lub wigkszy niz MAX, to operacja
liniowego skalowania moze w wyniku da¢ znormalizowang warto$s¢ OUT, ktora
jest mniejsza od 0.0 lub wigksza od 1.0. W takim przypadku po wykonaniu
operacji SCALE_X ustawiany jest ENO = TRUE.
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Kody warunkowe

6.1 Podstawowe instrukcje

STATUS ENO | Warunek Wynik OUT
1 Brak btedu Wazny wynik
0 Wynik wykracza poza Wynik posredni: najmniej znaczaca czesc
wazny zakres dla danych | rzeczywistej liczby skalowanej przed
typu OUT wykonaniem koncowej konwersji na dang
typu OUT.
0 Parametry MAX <= MIN SCALE_X: najmniej znaczaca czes¢ liczby
rzeczywistej VALUE wypetnia przestrzen
OUT.
0 Parametr VALUE = +/- VALUE jest wpisywany do OUT.
INF lub +/- NAN

6.1.8 Sterowanie wykonywaniem programu

Instrukcje skokow i etykiety

Instrukcje sterujgce wykonaniem programu sg wykorzystywane do warunkowego
wykonywania ciggu operacji:

e JMP: Jezeli do cewki JMP dochodzi zasilanie (LAD) lub na wejsciu bloku jest
wartos¢ TRUE (FBD), to program jest kontynuowany od pierwszej instrukgiji
po wyspecyfikowanej etykiecie.

e JMPN: Jezeli do cewki JMP nie dochodzi zasilanie (LAD) lub na wejsciu bloku
jest wartos¢ FALSE (FBD), to program jest kontynuowany od pierwszej in-
strukcji po wyspecyfikowanej etykiecie.

e [abel: Docelowa etykieta dla instrukcji skoku JMP i JMPN.

LAD FBD

Label_name LéttLll'ﬂﬁ‘t
—{IMP— L JMP |

Labeal_name Label_name
—{JMPN}— JMPN

Label_name Label_name

Parametr Typ danych Opis
Label_name Label identifier | Identyfikator etykiety dla instrukcji skokow

i odpowiadajgca mu etykieta oznaczajgca
docelowe miejsce skoku w programie.
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6.1 Podstawowe instrukcje

Nazwy etykiet nadaje sie poprzez bezposrednie wpisywanie nazwy w instrukciji
LABEL. Nazwe etykiety dla instrukcji JMP i JMPN wybiera sie sposrdod dostep-
nych nazw uzywajgc ikony pomocy dla parametrow. Mozna réwniez bezposrednio
wpisa¢ nazwe etykiety do instrukcji JMP lub JMPN.

Wykonanie instrukcji sterujacej Return_Value (RET)
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Instrukcje RET stosuje sie do zakonczenia wykonywania biezgcego bloku.

LAD FBD
"Retumn_Valus™ "Hetun_Vahe'
——{RET}— RET |
Parametr Typ danych Opis
Return_Value | BOOL Parametr ,Return_value” instrukcji RET jest

w bloku wywotywanym przypisywany parametrowi
wyjéciowemu ENO bloku wywotujacej blok.

Opcjonalng instrukcje RET wykorzystuje sie do zakonczenia wykonywania bieza-
cego bloku. Zakonczenie wykonywania biezacego bloku nastgpi w tym miejscu
i instrukcje znajdujgce sie za instrukcja RET nie bedg wykonywane wtedy i tylko
wtedy jezeli na wejsciu cewki RET znajduje sie zasilanie (LAD) lub na wejsciu
bloku RET jest stan TRUE (FBD). Jezeli biezacym blokiem jest OB., to para-
metr ,Return_Value” jest ignorowany. Jezeli biezacym blokiem jest FC lub FB, to
wartos¢ parametru ,Return_Value” jest zwracana do procedury wywotujacej jako
wartos¢ ENO bloku wywotujacej.
Uzytkownik nie ma obowigzku wpisywania instrukcji RET jako ostatniej instrukciji
bloku; jest to wykonywane automatycznie. W pojedynczym bloku moze wystepo-
wac wiele instrukcji RET.
Przyktadowy sposob stosowania instrukcji RET wewnatrz bloku kodu FC:
1. Nalezy stworzy¢ nowy projekt i doda¢ FC.
2. Nalezy wykonac edycje FC:
e Dodac instrukcje z drzewa instrukgji.
e Dodac¢ instrukcje RET; przy czym dla parametru ,Return_Value” nalezy
okresli¢:
TRUE, FALSE albo poda¢ miejsce w pamieci, gdzie znajduje sie wartos¢
zwracana.
e Dodac wiecej instrukcji.
3. Nalezy wywota¢ FC z MAIN [OB1].
Wejscie EN bloku FC w kodzie MAIN musi mie¢ wartos¢ TRUE aby nastgpito
rozpoczecie wykonywania FC.
Po wykonaniu FC, w ktérym zasilanie na wejsciu instrukcji RET ma wartosé
TRUE, na wyjsciu ENO bloku FC w kodzie MAIN pojawi sie warto$¢ wyspecyfiko-
wana przez instrukcje RET w FC.
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6.1 Podstawowe instrukcje

6.1.9 Operacje logiczne

Instrukcje AND, OR i XOR

e AND: logiczna operacja AND dla danych typu BYTE, WORD i DWORD
e OR: logiczna operacja OR dla danych typu BYTE, WORD i DWORD
e XOR: logiczna operacja XOR dla danych typu BYTE, WORD i DWORD

LAD FBD
AND | e K|IkhIQ'CIe ponlfej nazwy bloku pozwala
Word Word wybraé¢ z rozwijanego menu typ da-
- EN EMNO = ~EN nych.
N1 ouT N1 OUT|
|IN2 N2  ENO =
Parametr Typ danych Opis
IN1, IN2 BYTE, WORD, DWORD Wejscia logiczne
ouT BYTE, WORD, DWORD Wyjscie logiczne

Podczas wyboru typu danych jest ustawiany taki sam typ danych parametréw
IN1, IN2 i OUT. Odpowiadajgce sobie bity IN1 i IN2 sg argumentami operaciji
logicznej, ktorej wynik jest wpisywany do OUT. Po zakonczeniu wykonywania po-
wyzszych instrukcji, ENO ma zawsze wartos¢ TRUE.

Instrukcja inwersji

Instrukcja INV jest stosowana do wyznaczenia dwdéjkowego uzupetnienia do jed-
nosci parametru IN. Uzupetnienie do jednosci jest wykonywane poprzez inwersje
kazdego bitu parametru IN (zamiane kazdego 0 na 1 i 1 na 0). Po zakonczeniu
wykonywania instrukcji, ENO ma zawsze warto$s¢ TRUE.

LAD FBD
= R Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwa-
™ el la wybra¢ z rozwijanego menu typ da-
—EN ENO = —EN  OUT| nych.
L our | {In END -
Parametr | Typ danych Opis
IN SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Element podlegajacy inwersji
BYTE, WORD, DWORD
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, Wyjscie po inwers;ji
BYTE, WORD, DWORD
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6.1 Podstawowe instrukcje

Instrukcje enkodowania i dekodowania
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e ENCO koduje ciag bitow na liczbe dwojkowa.
e DECO dekoduje liczbe dwojkowag na cigg bitow.

LAD FBD
eNeo | —ENCO | KllanQ’CIe ponl%ej nazwy bloku pozwala
7 m wybraé z rozwijanego menu typ da-
—EN END = —EN  OUT nych.
IN ouT {IN ENOD =
| DECO | DECO
m 77
=EN END = {EN ouTt
{IN ouT | {IN  ENO[-
Parametr Typ danych Opis
IN ENCO: BYTE, WORD, DWORD |ENCO: ciag bitéw do zakodowania
DECO: UINT DECO: warto$¢ do dekodowania
ouT ENCO: INT ENCO: warto$¢ zakodowana
DECO: BYTE, WORD,DWORD |DECO: cigg bitéw zdekodowany

Instrukcja ENCO dokonuje konwersji parametru IN na liczbe dwojkowg odpowia-

dajacyg ciggowi bitdow znajdujgcych sie na najmniej znaczacej pozycji w IN i za-

pisuje wynik jako parametr OUT. Jezeli parametr IN jest rowny 0000 0001 albo

0000 0000, to do OUT jest wpisywane 0. Jesli parametr IN ma warto$¢ 0000

0000 to ENO przyjmuje warto$¢ FALSE.

Instrukcja DECO dekoduje liczbe dwdjkowg z parametru IN poprzez ustawianie

bitdw znajdujacych sie na odpowiadajacych pozycjach OUT na 1 (wszystkie po-

zostate bity sg ustawione na 0). Po zakonczeniu wykonywania instrukcji, ENO ma

zawsze warto$¢ TRUE.

Wybor typu danej parametru OUT instrukcji DECO sposrod BYTE, WORD Ilub

DWORD ogranicza uzyteczny zakres parametru IN. Jezeli warto$¢ parametru IN

przekracza uzyteczny zakres, to wykonywana jest pokazana ponizej operacja

modulo pozwalajgca wydoby¢ najmniej znaczace bity.

Zakres parametru IN instrukcji DECO:

e 3 bity (warto$¢ 0 — 7) IN sg wykorzystywane do ustalenia 1 pozycji bitu w baj-
cie OUT.

e 4 bity (wartos¢ 0 — 15) IN sg wykorzystywane do ustalenia 1 pozyc;ji bitu w sto-
wie OUT.

e 5 bitow (wartos¢ 0 — 31) IN jest wykorzystywanych do ustalenia 1 pozycji bitu
w podwaojnym stowie OUT.
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6.1 Podstawowe instrukcje

Wartos¢ IN instrukcji Wartos¢ OUT instrukcji DECO (dekodowanie pojedynczej
DECO pozycji bitu)
Typ OUT: BYTE (8 bitéw)
Min. IN 00000001
Maks. IN 10000000
Typ OUT: WORD (16 bitow)
Min. IN 0 0000000000000001
Maks. IN 15 1000000000000000
Typ OUT: DWORD (32 bity)
Min. IN 0 00000000000000000000000000000001
Maks. IN 31 10000000000000000000000000000000

Kody warunkowe dla ENCO

STATUS ENO Warunek Wynik (OUT)
1 Brak btedu Wazny wynik
0 IN jest zerem OUT ustawiony na zero

Instrukcje wyboru (SEL) i multipleksowania (MUX)

e SEL, w zaleznosci od wartosci parametru G, przypisuje jedng z dwdch warto-
$ci wejsciowych parametrowi OUT.

e MUX, w zalezno$ci od warto$ci parametru K, przypisuje jedng z wielu wartosci
wejsciowych parametrowi OUT. Jezeli parametr K wykracza poza dozwolony
zakres, to parametrowi OUT jest przypisywana warto$¢ parametru ELSE.

FBD

T SEL | Klikniecie ponizej nazwy bloku

| ™ | pozwala wybra¢ z rozwijanego menu
"'E" typ danych.

{IN0O  OUT

{1 ENO-

MUX
T

- EN
1K
{ING
1IN1 DuUT |
{ELSE  ENOD =
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6.1 Podstawowe instrukcje
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Parametry dla SEL

Parametr | Typ danych Opis
G BOOL Przetacznik selektora:
* FALSE dla INO
* TRUE dla IN1
INO, IN1 SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, Wejscia
BYTE, WORD, DWORD, TIME, CHAR
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, Wyjscie
BYTE, WORD, DWORD, TIME, CHAR

Parametry dla MUX

Parametr | Typ danych Opis

K UINT Wartos$¢ selektora:
» 0 dla INO
*1dlaIN1

INO, IN1, | SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, | Wejscia
BYTE, WORD, DWORD, TIME, CHAR

ELSE SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, | Wartos¢ wejsciowa dla

BYTE, WORD, DWORD, TIME, CHAR podstawienia (opcjonalnie)
ouT SINT, INT, DINT, USINT, UINT, UDINT, REAL, | Wyjécie

BYTE, WORD, DWORD, TIME, CHAR

Zmienne wejSciowe i zmienna wyjsciowa muszg by¢ tego samego typu danych.

e |Instrukcja SEL zawsze wybiera pomiedzy dwoma wartosciami wejsciowymi.

e Instrukcja MUX wybrana po raz pierwszy w edytorze programu ma dwa para-
metry wejsciowe IN, ale mozna ja rozszerzy¢ dodajac wiecej parametréw IN.

Do dodawania i usuwania parametrow wejsciowych instrukcji MUX stuzy naste-

pujaca metoda:

e W celu dodania wejscia nalezy klikng¢ prawym klawiszem myszy na koncow-
ke wejsciowg jednego z istniejgcych parametrow IN i wybra¢ komende ,insert
input”.

e W celu usuniecia wejscia nalezy klikng¢ prawym klawiszem myszy na kon-
cowke wejsciowg jednego z istniejacych parametrow IN (jezeli jest wiecej
wejs¢ niz oryginalne dwa) i wybra¢ komende ,Delete”.

Kody warunkowe
Po zakonczeniu wykonywania instrukcji SEL, ENO ma zawsze warto$¢ TRUE.

STATUS ENO Warunek Wynik (OUT)
(MUX)
1 Brak btedu Wazny wynik
0 K jest wieksze lub rowne Bez parametru ELSE:
liczbie parametréw IN OUT nie ulega zmianie
Z parametrem ELSE:
OUT przyjmuje wartos¢ ELSE
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6.1.10 Przesuniecie i obrot

Instrukcja Shift

6.1 Podstawowe instrukcje

Instrukcja przesuniecia (shift) jest stosowana bitéw parametru IN. Wynik jest przy-
pisany parametrowi OUT. Parametr N okresla o ile pozycji bitbw ma nastapi¢

przesuniecie.

e SHR: przesuniecie bitow w prawo.
e SHL: przesuniecie bitow w lewo.

LAD FBD
SHR SHR Klikniecie ponizej nazwy bloku po-
w (g zwala wybra¢ z rozwijanego menu

=EN END = - EN

{IN ouT IN ouT | typ danych.

N N END -

Parametr Typ danych Opis

IN BYTE, WORD, DWORD | Bity do przesunigcia

N UINT Liczba pozyciji bitéw do przesuniecia

ouT BYTE, WORD, DWORD Bity po operacji przesuniecia

e Dla N = 0 nie jest wykonywane przesuniecie i do OUT jest przypisywana war-

tos¢ IN.

e Na pozycje opréznione podczas przesuwania sg wpisywane zera.

e Jezeli liczba pozycji do przesuniecia (N) przekracza liczbe bitéw wartosci do-
celowej (8 dla BYTE, 16 dla WORD i 32 dla DWORD), to oryginalna war-
tos¢ zniknie i zostanie zastgpiona przez zera (do OUT zostang wpisane same

zera).

e Dla operacji przesuwania, ENO ma zawsze warto$¢ TRUE.

Przyktad operacji SHL dla danych typu WORD: podczas przesuwania z lewej strony
s3 wpisywane zera

IN {1110 0010 1010 1101

przesunigciem

Wartos¢ OUT przed pierwszym

1110 0010 1010 1101

Po pierwszym przesunieciu w lewo

1100 0101 0101 1010

Po drugim przesunieciu w lewo

1000 1010 1011 0100

Po trzecim przesunigciu w lewo

0001 0101 0110 1000

Instrukcja Rotate

Instrukcje obrotu sg stosowane do cyklicznego przesuwania bitéw parametru IN.
Wynik jest przypisywany do parametru OUT. Parametr N okre$la o ile pozyciji
bitéw ma nastgpi¢ obrot.

e ROR: obroét bitéw w prawo.

e ROL: obroét bitow w lewo.
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6.2 Instrukcje rozszerzone

6.2

6.2.1

LAD FBD
AOL | [ ROR | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
m m wybra¢ z rozwijanego menu typ danych.

=EN ENO = —EN

1Y ouT | IN ouT

Parametr Typ danych Opis

IN BYTE, WORD, DWORD Bity do obrotu

N UINT Liczba pozyciji bitéw do obrotu

ouT BYTE, WORD, DWORD Bity po operacji obrotu

Dla N = 0 nie jest wykonywany obrét i do OUT jest przypisywana warto$¢ IN.
Podczas obrotu bity wysuwane z jednej strony trafiajg na pozycje oprézniane
z drugiej strony parametru docelowego; zatem zaden oryginalny bit nie jest
tracony.

Jezeli liczba pozycji do przesuniecia (N) przekracza liczbe bitow wartosci do-
celowej (8 dla BYTE, 16 dla WORD i 32 dla DWORD), to obrét jest nadal
wykonywany.

Dla operacji obrotu, ENO ma zawsze wartos¢ TRUE.

Przyktad operacji ROR dla danych typu WORD: podczas obrotu bity wysuwane
z prawej strony trafiaja na pozycje oprézniane z lewej strony

IN |0100 0000 0000 0001 | Vartosc OUT przed pierwszym 1144 5900 0000 0001
obrotem
Po pierwszym obrocie w prawo | 1010 0000 0000 0000
Po drugim obrocie w prawo 0101 0000 0000 0000

Instrukcje rozszerzone

Instrukcje dotyczace zegara i kalendarza

Instrukcje dotyczace daty i czasu

Instrukcje dotyczace daty i czasu sg stosowane do programowania obliczeh zwig-
zanych z kalendarzem i zegarem.
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T_CONV zamienia typ danej czasu: (TIME na DINT) lub (DINT na TIME).
T_ADD dodaje wartosci typu TIME i DTL: (TIME + TIME = TIME) lub (DTL +
+ TIME = DTL).

T_SUB odejmuje wartosci typu TIME i DTL: (TIME — TIME = TIME) lub (DTL
— TIME = DTL).

T_DIFF wyznacza réznice miedzy dwoma wartosciami typu DTL jako wartosé
typu TIME: DTL — DTL = TIME.
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6.2 Instrukcje rozszerzone

Typ danych

Rozmiar (bity)

Zakres poprawnych wartosci

TIME

32

Pamietany jako

T#-24d_20h_31m_23s_648ms do
T#24d_20h_31m_23s_647ms
-2,147,483,648 ms do +2,147,483,647 ms

Struktura danych DTL

Year (rok): UINT 16 1970 do 2554

Month (miesigc): USINT 1do 12

Day (dzien): USINT 1 do 31

Weekday (dzien tygodnia): 1=Sunday (niedziela) do 7=Saturday
USINT (sobota)

Hour (godzina): USINT 0do 23

Minute (minuta): USINT 0 do 59

Second (sekunda): USINT 0do 59

Nanoseconds (nanosekundy): 32 0 do 999999999

UDINT
LAD FBD

T CONV | " T_CONV | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala

M | MM wybra¢ z rozwijanego menu typ danych

-=EN END = —EN Out IN i OUT.

{In Out | _In ENOQ |
Parametr | Typ parametru | Typ danych | Opis
IN IN DINT, TIME | Warto$¢ wejsciowa typu TIME lub DINT
ouT ouT DINT, TIME | Przekonwertowana warto$¢ DINT lub TIME

T_CONV (Time Convert) zamienia typ danej TIME na typ danej DINT lub odwrot-
nie — typ danej DINT na typ danej TIME.

LAD FBD
T_ADD T_ADD Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
727 to Time | 772 1o Time wybra¢ z rozwijanego menu typ danych
=EN ENDL -EN IN1. Wybér typu danej IN1 jednocze$nie
Hinl out | In1 our kresla tvo d . tru OUT
[in2 2 ENO - okresla typ danej parametru .
Parametr | Typ parametru | Typ danych | Opis
IN1 IN DTL, TIME Wartos¢ typu DTL lub TIME
IN2 IN TIME Wartos¢ typu TIME jaka ma by¢ dodana
ouT ouT DTL, TIME Suma typu DTL lub TIME
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6.2 Instrukcje rozszerzone
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T_ADD (Time Add) dodaje do wartosci wejsciowej IN1 (typu DTL lub TIME) war-
tos¢ wejsciowg IN2 typu TIME. Parametr OUT stanowi wynik sumowania w for-
macie DTL lub TIME. Mozliwe sa operacje na dwdch typach danych, jak to po-
kazano ponizej:

e TIME + TIME = TIME

e DTL + TIME = DTL

LAD FBD
TsuB | T suB | Klikniecie ponizej nazwy bloku pozwala
277 to Time | 777 to Tima wybraé z rozwijanego menu typ danych
*f': gﬁ?* ":ET o IN1. Wybdr typu danej IN1 jednoczesnie
n2 |:3 ENO okresla typ danej parametru OUT.

Parametr | Typ parametru | Typ danych | Opis

IN1 IN DTL, TIME Wartos$¢ typu DTL lub TIME

IN2 IN TIME Wartos¢ typu TIME jaka ma by¢ odjeta
ouT ouT DTL, TIME Roéznica typu DTL lub TIME

T_SUB (Time Subtract) odejmuje od wartosci wejSciowej IN1 (typu DTL lub TIME)
wartos¢ wejsciowg IN2 typu TIME. Parametr OUT stanowi wynik odejmowania
w formacie DTL lub TIME. Mozliwe sg operacje na dwdch typach danych, jak to
pokazano ponizej:

e TIME - TIME = TIME

e DTL - TIME = DTL

LAD FBD

[ T_DIFF | | T_DIFF
DTL to Time | DTL to Time

~EN ENO - EN

Int ouT | il OUT|
In2 | In2  ENO =

Parametr | Typ parametru | Typ danych | Opis

IN1 IN DTL Wartos¢ typu DTL

IN2 IN DTL Wartos¢ typu DTL jaka ma by¢ odjeta
ouT ouT TIME Roznica typu TIME

T_DIFF (Time Difference) odejmuje od wartosci wejsciowej IN1 typu DTL warto$¢

wejsciowg IN2 typu DTL. Parametr OUT stanowi wynik odejmowania w formacie
TIME.

e DTL-DTL =TIME
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6.2 Instrukcje rozszerzone

Kody warunkowe

ENO = 1 oznacza, ze nie wystapit zaden biad.
ENO = 0 oraz OUT = 0 oznacza btedy:

o Nieprawidtowa wartos¢ DTL

e Nieprawidtowa wartos¢ TIME

Instrukcje dotyczace zegara

Instrukcje dotyczace zegara stosuje sie do nastawiania i odczytywania zegara
systemowego PLC. Do przedstawiania wartosci czasu i daty jest stosowany for-

mat DTL.

Struktura danych DTL Rozmiar | Zakres poprawnych wartosci
Year (rok): UINT 16 bitéw | 1970 do 2554
Month (miesigc): USINT 8 bitébw | 1do 12
Day (dzien): USINT 8 bitow | 1 do 31
Weekday (dzien tygodnia): USINT | 8 bitéw | 1=Sunday (niedziela) do 7=Saturday (sobota)
Hour (godzina): USINT 8 bitow | 0do 23
Minute (minuta): USINT 8 bitow | 0 do 59
Second (sekunda): USINT 8 bitéw | 0 do 59
Nanoseconds (nanosekundy): 32 bity | 0 do 999999999
UDINT
LAD FBD

[ WRSYST | WRSYST |

DTL DTL

- EN END = =EN EFAR |

{IN ERR {IN ENO =

Parametr Typ parametru | Typ danych | Opis

IN IN DTL Czas jaki ma by¢ nastawiony na zegarze
systemowym PLC

RET_VAL ouT INT Kod warunkowy po wykonaniu instrukcji

WR_SYS_T (Write System Time) nastawia czas na zegarze PLC zgodnie z war-
toscig parametru IN typu DTL. Ta warto$¢ czasu nie uwzglednia lokalnej strefy
czasowej ani terminéw obowigzywania czasu letniego.

LAD FBD
RD_S5YS_T [ RD_SYS_T |
DTL DIL

=-EN END = ERR
ERR | ouT
ouT | = EN END =
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Parametr | Typ parametru Typ danych | Opis
RET_VAL | OUT INT Kod warunkowy po wykonaniu instrukgcji
ouT ouT DTL Biezacy czas systemowy PLC

RD_SYS_T (Read System Time) odczytuje biezacy czas systemowy z PLC. Ta
warto$¢ czasu nie uwzglednia lokalnej strefy czasowej ani terminéw obowigzywa-
nia czasu letniego.

LAD FBD
"RD_LOC_T | [RD_LOC_T|
oL | orL |
—~EN END & ERR
ERR | ouT
ouT | —EN  ENO~

Parametr Typ parametru | Typ danych | Opis
RET_VAL ouT INT Kod warunkowy po wykonaniu instrukcji
ouT ouT DTL Czas lokalny

RD_LOC_T (Read Local Time) odczytuje biezacy czas lokalny PLC w formacie DTL.

e (Czas lokalny jest obliczany na podstawie strefy czasowej oraz terminéw obowia-
zywania czasu letniego wprowadzonych podczas konfigurowania zegara CPU.

e Konfiguracja strefy czasowej polega na ustaleniu przesuniecia czasu w sto-
sunku do czasu uniwersalnego (UTC).

e Konfiguracja czasu letniego polega na wprowadzeniu miesigca, tygodnia
i dnia, od kiedy rozpoczyna sie czas letni.

e Konfiguracja czasu standardowego réwniez polega na wprowadzeniu miesig-
ca, tygodnia i dnia, od kiedy rozpoczyna sie czas standardowy.

e Przesuniecie zwigzane z czasem letnim zawsze jest odniesione do czasu sys-
temowego. To przesunigcie stosuje sie tylko w czasie obowigzywania czasu
letniego.

Kody warunkowe

ENO = 1 oznacza, ze nie wystgpit zaden btad. ENO = 0 oznacza, ze wystapit
btad, a kod warunkowy jest okre$lony przez parametr wyjsciowy RET_VAL:

RET_VAL (W#16#....) | Opis

0000 Brak btedu

8080 Czas lokalny nie jest dostepny
8081 Niepoprawna wartos$¢ roku
8082 Niepoprawna warto$¢ miesigca
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RET_VAL (W#16#....) | Opis

8083 Niepoprawna warto$¢ dnia

8084 Niepoprawna warto$¢ godziny

8085 Niepoprawna warto$¢ minuty

8086 Niepoprawna wartos¢ sekundy

8087 Niepoprawna warto$¢ nanosekund

80B0 Uszkodzenie zegara czasu rzeczywistego

6.2.2 Instrukcje dotyczace znakéw i tancuchow
6.2.2.1 Instrukcje konwersji tancuchow

Konwersja faincucha na liczbe i liczby na tancuch

Za pomoca nastepujacych instrukcji mozna dokona¢ konwersiji tancucha na war-

tos¢ liczbowa lub wartosci liczbowej na tancuch:

e S CONV dokonuje konwersiji (fancucha liczbowego na wartos¢ liczbowa) lub
(wartosci liczbowej na tancuch liczbowy).

e STRG_VAL dokonuje konwersji tancucha liczbowego na wartos¢ liczbowa
z opcjami formatowania.

e VAL_STRG dokonuje konwersji wartosci liczbowej na tancuch liczbowy
z opcjami formatowania.

LAD FBD
5 CONV 5 CONV Z rozwijanego menu nalezy wybrac typ
077 7?0 777 danych parametréw.
—EN  END[ —EN  OUuT|
{IN ouT | N ENO-

S_CONV (String Convert) zamienia fancuch znakéw na odpowiadajacg mu war-
tos¢ liczbowa lub wartos¢ liczbowag na odpowiadajacy jej tancuch znakéw. W in-
strukcji S_CONV nie ma opcji formatowania wyjscia. S_CONYV jest przez to prost-
sza, ale mniej elastyczna niz instrukcje STRG_VAL i VAL_STRG.

S_CONYV (konwersja tancucha na liczbe)

Parametr | Typ parametru | Typ danych Opis

IN IN STRING Wejsciowy tancuch znakéw

ouT ouT STRING, SINT, INT, DINT, | Wyjsciowa wartos¢ liczbowa
USINT, UINT, UDINT, REAL

Konwersja tancucha IN rozpoczyna sie od pierwszego znaku i jest kontynuowana
az do osiggniecia konca tancucha lub napotkania pierwszego znaku, ktory nie jest
cyfrg od ,0” do ,9”, ,+”, ,-” lub ,.”. Wynik jest zapisywany w miejscu okreslonym
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jako parametr OUT. Jezeli warto$¢ liczby wyjsciowej nie lezy w zakresie okre-
Slonym przez typ danej OUT, to parametr OUT przyjmuje warto$¢ 0 i ENO jest
ustawiane na FALSE. W przeciwnym przypadku OUT zawiera prawidtowy wynik,
a ENO przyjmuje warto$¢ TRUE.

Zasady jakie spetnia format fancucha wejsciowego:
Jezeli w tancuchu IN wystepuje punkt dziesietny, to musi by¢ uzyty znak ,,.”.
e Przecinki ,,” jako separatory tysiecy uzyte po lewej stronie punktu dziesietne-
go mogq by¢ stosowane i sg ignorowane.
Wiodace spacje sg ignorowane.
e Obstugiwana jest tylko reprezentacja statoprzecinkowa. Znaki ,e” i ,E” nie sg
rozpoznawane jako symbole zapisu wyktadniczego.

S_CONYV (konwersja liczby na taicuch)
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Parametr | Typ parametru | Typ danych Opis

IN IN STRING, SINT, INT, DINT, | Wejsciowa wartos¢ liczbowa
USINT, UINT, UDINT, REAL

ouT ouT STRING Wyijséciowy fancuch znakow

Liczba wejsciowa IN catkowita, catkowita bez znaku lub zmiennoprzecinkowa jest
zamieniana na odpowiadajacy jej ciag znakéw OUT. Zanim konwersja zostanie
wykonana, parametr OUT musi zawiera¢ wzoér fancucha. Wzér tancucha skfa-
da sie z maksymalnej dtugosci tancucha podanej w pierwszym bajcie, biezacej
dtugosci tancucha w drugim bajcie i biezgcych znakéw w kolejnych bajtach. tan-
cuch powstaty w wyniku konwersji zastepuje znaki tancucha wzorcowego OUT
poczawszy od pierwszego znaku oraz uaktualnia warto$¢ biezgcej diugosci tan-
cucha. Bajt zawierajagcy maksymalng dtugos¢ tancucha nie jest zmieniany.

To, ile znakdéw jest zastgpionych zalezy od typu danej parametru wejsciowego
IN i jego wartosci. Liczba zastapionych znakéw musi sie zmiesci¢ w wyspecyfi-
kowanej w parametrze OUT dtugosci fancucha. Maksymalna dtugos$¢ tancucha
okreslona w pierwszym bajcie tancucha wzorcowego OUT powinna by¢ wigksza
lub réwna spodziewanej liczbie konwertowanych znakéw.

W ponizszej tabeli przedstawiono maksymalne mozliwe dtugosci fancuchow
w przypadku réznych obstugiwanych typéw danych.

Typ danej IN | Maksymalna liczba Przyktad Catkowita diugos¢ tancucha
przekonwertowanych facznie z bajtami okreslajacymi
znakéw w tancuchu OUT diugos¢ maksymalng i biezaca

fancucha

USINT 3 255 5

SINT 4 -128 6

UINT 5 65535 7

INT 6 -32768 8

UDINT 10 4294967295 | 12

DINT 1 -2147483648 | 13
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Zasady jakie spetnia format tancucha wyjsciowego:
e Wartosci wpisywane do parametru OUT nie majg wiodacego znaku +.
e Stosowana jest reprezentacja statoprzecinkowa (bez zapisu wyktadniczego).

e W przypadku gdy parametr IN jest typu REAL, znak kropki ,.” petni funkcje
punktu dziesietnego.

Instrukcja STRG_VAL

LAD FBD
STRG_VAL ' STAG_VAL

[ Stiing ko 777 | Sting to 727
—EN ENOD = —EN

IN ouT {IN

FORMAT { FORMAT ouT |

" {p ENOD -
Parametr | Typ Typ Opis

parametru | danych
IN IN STRING Wejsciowy tancuch znakéw ASCII do
konwersji

FORMAT | IN WORD Opcje formatu wyj$ciowego
P IN_OUT UINT IN: Indeks wskazujacy znak, od ktérego nalezy

rozpocza¢ konwersje (pierwszy znak = 1)
OUT: Indeks wskazujacy kolejny znak po
zakonczeniu procesu konwers;ji

ouT ouT SINT, INT, Wartos¢ liczbowa po konwersiji
DINT, USINT,
UINT, UDINT,
REAL

STRG_VAL (String to Value) przetwarza tancuch znakéw na odpowiadajaca mu
liczbe catkowitg lub zmiennoprzecinkowa. Konwersja rozpoczyna sie w tancuchu
IN od znaku okreslonego przez parametr P i jest kontynuowana az do osiggniecia
konca fancucha albo napotkania pierwszego znaku, ktéry nie jest ,+7, ,-*, ,.”, ,.”,
.€”, ,E” lub cyfrg od ,0” do ,9”. Wynik jest zapisywany w miejscu okreslonym jako
parametr OUT. Parametr P zwraca pofozenie znaku w oryginalnym tafncuchu, na
ktorym konwersja sie zakonczyta. Przed rozpoczeciem wykonywania konwers;ji
nalezy zainicjalizowaé poprawng dang typu STRING w pamieci.

Parametr FORMAT dla instrukcji STRG_VAL

Parametr FORMAT dla instrukcji STRG_VAL jest zdefiniowany ponizej. Niewyko-
rzystane bity muszg by¢ ustawione na 0.

Bit Bit | Bit Bit
16 8 7 0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 f r
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f = format notaciji 1 = notacja wyktadnicza
0 = notacja statoprzecinkowa
r = format z punktem dziesigtnym 1=, (przecinek)
0 =,.” (kropka)
FORMAT (W#16#) | Format notacji Reprezentacja z punktem dziesigtnym
0000 (domysinie) Statoprzecinkowa
0001
0002 Wyktadnicza
0003
0004 do FFFF Warto$ci niedozwolone

Zasady konwersji za pomocg instrukcji STRG_VAL:

e Jezeli jako punkt dziesietny jest stosowany znak kropki ,.”, to przecinki ,,” po
lewej stronie punktu dziesietnego sg traktowane jako separatory tysiecy. Te
przecinki sg dozwolone i ignorowane.

e Jezeli jako punkt dziesietny jest stosowany znak przecinka ,,”, to kropki ,.” po
lewej stronie tego przecinka sg traktowane jako separatory tysiecy. Te kropki
sgq dozwolone i ignorowane.

e Wiodace spacje sg ignorowane.

Instrukcja VAL_STRG
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LAD FBD
VAL STAG | 3 VAL_STRG
777 o Sting | 777 to Sting
—EN END — —EN
N our {IN
SZE | SIZE
PREC PREC
FORMAT | FORMAT our |
P ;P END =
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
IN IN SINT, INT, DINT, | Warto$¢ do konwersji
USINT, UINT,
UDINT, REAL
SIZE IN USINT Liczba znakéw do zapisania w fancuchu OUT
PREC IN USINT Precyzja lub rozmiar czesci utamkowej. Nie jest
tu uwzgledniony punkt dziesietny.
FORMAT | IN WORD Opcije formatu wyjsciowego
P IN_OUT UINT IN: Indeks wskazujacy znak w fancuchu OUT,
od ktérego nalezy rozpoczaé zamiane (pierwszy
znak = 1)
OUT: Indeks wskazujacy kolejny znak
w tancuchu OUT po zakonczeniu zamiany
ouT ouT STRING tancuch przekonwertowany
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VAL_STRG (Value to String) przetwarza liczbe catkowita, liczbe catkowitg bez
znaku lub liczbe zmiennoprzecinkowg na odpowiadajacy jej ciag znakow OUT.
Warto$¢ reprezentowana przez parametr IN jest przetwarzana na tancuch za-
pisywany w miejscu okreslonym jako parametr OUT. Zanim konwersja zostanie
wykonana, parametr OUT musi zawiera¢ wzor tancucha. Znaki fancucha powsta-
tego w wyniku konwersji zastepujg znaki fancucha wzorcowego OUT poczawszy
od znaku okreslonego przez P, a skonczywszy po tylu znakach ile wynosi warto$¢
zapisana w parametrze SIZE. Warto$¢ wpisana do SIZE musi by¢ dopasowana
do dtugosci tancucha OUT z uwzglednieniem przesunigcia o P pierwszych zna-
kow. Ta instrukcja jest przydatna do wstawiania liczby w tancuch tekstowy. Na
przyktad mozna wstawi¢ liczbe ,120” do tancucha ,Pump pressure = 120 psi”.

Parametr PREC okresla precyzje lub liczbe cyfr czesci utamkowej w tancuchu. Jezeli
warto$¢ parametru IN jest liczbg catkowita, to PREC okresla potozenie punktu dzie-
sietnego. Na przykiad, jezeli wartos$¢ danej wynosi 123, a PREC = 1 to wynikiem jest
,12.3”. Maksymalna obstugiwana precyzja dla danych typu REAL wynosi 7 cyfr.

Jesli parametr P jest wiekszy od biezacej dtugosci tancucha OUT, to az do pozycji
P sg dodawane spacje, a wynik jest dotaczany do konca tancucha. Jesli osiagnie-
ta zostaje maksymalna dtugos¢ tancucha OUT, to konwersja jest konczona.

Parametr FORMAT instrukcji VAL_STRG

Parametr FORMAT dla instrukcji VAL_STRG jest zdefiniowany ponizej. Niewyko-
rzystane bity muszg by¢ ustawione na 0.

Bit Bit | Bit Bit
16 8 7 0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 f r

= stosuje sie znaki ,+" i ,-”
stosuje sie tylko znak ,-”
= notacja wykladnicza

0 = notacja statoprzecinkowa

s = znak liczby

—_ O -
1

f = format notac;ji

r = format z punktem dziesigtnym 1=, (przecinek)

0 =,.” (kropka)
FORMAT (WORD) | Znak liczby | Format notacji Reprezentacja z punktem

dziesigtnym

W#16#0000 Tylko ,-” Statoprzecinkowa .
W#16#0001
W#16#0002 Wyktadnicza
W#16#0003
W#16#0004 A Statoprzecinkowa
W#16#0005
W#16#0006 Wykfadnicza
W#16#0007
W#16#0008 do Wartosci niedozwolone
Wi#16#FFFF
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Zasady jakie spetnia format fancucha wyjsciowego OUT:

Kiedy przekonwertowany tancuch jest krotszy niz wyspecyfikowany rozmiar,
wtedy po skrajnej lewej stronie tancucha sa dostawiane wiodace spacje.
Kiedy bit znaku parametru FORMAT ma wartos¢ FALSE, wtedy liczby catko-
wite bez znaku i ze znakiem sg wpisywane do bufora wyjsciowego bez wioda-
cego znaku ,+”. Znak ,-” jest uzywany jesli jest to wymagane.

<wiodace spacje><cyfry bez wiodacych zer>’.’<cyfry PREC>

Kiedy bit znaku parametru FORMAT ma wartos¢ TRUE, wtedy liczby catko-
wite bez znaku i ze znakiem sg zawsze wpisywane do bufora wyjsciowego
z wiodgcym symbolem znaku.

<wiodace spacje><znak>< cyfry bez wiodacych zer>".’< cyfry PREC >

Kiedy FORMAT jest tak skonfigurowany, ze obowigzuje notacja wyktad-
nicza, wtedy liczby REAL sa wpisywane do bufora wyj$ciowego jako:
<wiodace spacje><znak>< cyfra>".’< cyfry PREC >'E’<znak>< cyfry bez wio-
dacych zer>

Kiedy FORMAT jest tak skonfigurowany, ze obowigzuje notacja statoprzecin-
kowa, wtedy liczby catkowite, catkowite bez znaku i rzeczywiste sg wpisywane
do bufora wyjsciowego jako:

<wiodace spacje><znak>< cyfry bez wiodacych zer>".’< cyfry PREC >
Wiodace zera z lewej strony punktu dziesietnego (z wyjatkiem cyfry sasiadu-
jacej z punktem dziesietnym) sg pomijane.

Wartosci z prawej strony punktu dziesietnego sg zaokraglane tak, by liczba
cyfr z prawej strony punktu dziesietnego odpowiadata liczbie okreslanej przez
parametr PREC.

Rozmiar tancucha wyjsciowego musi wynosi¢ co najmniej 3 bajty wiecej niz
liczba cyfr z prawej strony punktu dziesietnego.

Warto$ci w tancuchu wyjsciowym sg wyrownywane do prawej.

Kody warunkowe sygnalizowane przez ENO
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Kiedy podczas operacji konwersji wystgpi btad, wtedy zwracane sg nastepujgce
kody:

ENO przyjmuje wartos¢ 0.

OUT przyjmuje wartos¢ 0 lub takg jak w przyktadach konwersji fancucha na
liczbe.

OUT nie zmienia swojej wartosci lub przyjmuje takg jak w przyktadach, w kté-
rych OUT jest tancuchem.

Status ENO | Opis

1 Brak btedu

0 Nieprawidtowy lub niewazny parametr, np. wskazanie na DB, ktory nie
istnieje

0 Nieprawidtowy fancuch, w ktérym maksymalna dtugos¢ tancucha wynosi 0
lub 255

0 Nieprawidtowy tancuch, w ktérym biezgca dtugosc jest wieksza niz
maksymalna dtugos¢
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Status ENO | Opis

0 Wartos$¢ liczby po konwersji jest zbyt duza dla wyspecyfikowanego typu
danej OUT
0 Maksymalny rozmiar fancucha parametru OUT musi by¢ dostatecznie

duzy by pomiescic¢ liczbe znakéw okreslong przez parametr SIZE i
rozpoczynajacych sie od pozycji okreslonej przez parametr P

0 Nieprawidtowa wartos¢ P, gdzie P=0 lub P jest wieksza niz biezgca dtugos¢
tancucha
0 Wartos¢ parametru SIZE musi by¢ wigeksza od wartosci parametru PREC

Przyktady konwersji fancucha na liczbe za pomocg instrukcji S_CONV

tancuch IN Typ danej OUT Wartos¢ OUT ENO
,123” INT/DINT 123 TRUE
,-00456” INT/DINT -456 TRUE
,123.45” INT/DINT 123 TRUE
,+2345” INT/DINT 2345 TRUE
,00123AB” INT/DINT 123 TRUE
,123” REAL 123.0 TRUE
,123.45” REAL 123.45 TRUE
,1.23e-4” REAL 1.23 TRUE
,1.23E-4” REAL 1.23 TRUE
,12,345.67” REAL 12345.67 TRUE
»3.4€39” REAL 3.4 TRUE
~3.4€39” REAL -3.4 TRUE
,1.17549e-38” REAL 1.17549 TRUE
,12345” SINT 0 FALSE
JA123” N/A 0 FALSE
N/A 0 FALSE
,++1237 N/A 0 FALSE
,+-1237 N/A 0 FALSE

Przyktady konwersji liczby na fancuch za pomocg in-

strukcji S_CONV

Typ danej Wartos¢ IN tancuch OUT ENO
UINT 123 ,123” TRUE
UINT 0 ,0” TRUE
UDINT 12345678 ,12345678" TRUE
REAL -INF INF” FALSE
REAL +INF JINF” FALSE
REAL NaN ,NaN” FALSE
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Przyktady konwersji za pomocg instrukcji STRG_VAL

tancuch IN FORMAT Typ danej OUT | Wartos¢ OUT ENO
(W#16#....)
,123” 0000 INT/DINT 123 TRUE
,-00456" 0000 INT/DINT -456 TRUE
,123.45” 0000 INT/DINT 123 TRUE
,+2345" 0000 INT/DINT 2345 TRUE
,00123AB” 0000 INT/DINT 123 TRUE
,123” 0000 REAL 123.0 TRUE
,-00456” 0001 REAL -456.0 TRUE
,+00456” 0001 REAL 456.0 TRUE
,123.45" 0000 REAL 123.45 TRUE
,123.45" 0001 REAL 12345.0 TRUE
,123,45” 0000 REAL 12345.0 TRUE
,123,45" 0001 REAL 123.45 TRUE
,-00123AB” 0001 REAL 123.0 TRUE
,1.23e-4" 0000 REAL 1.23 TRUE
,1.23E-4" 0000 REAL 1.23 TRUE
,1.23E-4" 0002 REAL 1.23E-4 TRUE
,12,345.67" 0000 REAL 12345.67 TRUE
,12,345.67” 0001 REAL 12.345 TRUE
,3.4e39" 0002 REAL +INF TRUE
~3.4e39" 0002 REAL -INF TRUE
,1.1754943e-38" 0002 REAL 0.0 TRUE
(i mniejsze)
,12345" N/A SINT 0 FALSE
,A123” N/A N/A 0 FALSE
N/A N/A 0 FALSE
,++123" N/A N/A 0 FALSE
,+-123" N/A N/A 0 FALSE

Przyklady konwersji za pomocg instrukcji VAL_STRG

W przyktadach wykorzystano fancuch OUT zainicjalizowany w nastepujacy spo-
sob:

»Current Temp = xXXXXXxXXXX C”

Znak ,x” reprezentuje znaki spacji alokowane dla wartosci po konwersji.
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Typ Wartos¢ P | SIZE FORMAT PREC | tancuch OUT ENO

danej | IN (W#16#....)

UINT | 123 16 10 0000 0 Current Temp = TRUE
XXxxxxx123 C

UINT |0 16 10 0000 2 Current Temp = TRUE
Xxxxxx0.00 C

UDINT | 12345678 | 16 10 0000 3 Current Temp = TRUE
X12345.678 C

UDINT | 12345678 | 16 10 0001 3 Current Temp = TRUE
X12345,678 C

INT 123 16 10 0004 0 Current Temp = TRUE
Xxxxxx+123 C

INT -123 16 10 0004 0 Current Temp = TRUE
Xxxxxx-123 C

REAL | -0.00123 16 10 0004 4 Current Temp = TRUE
xxx-0.0012 C

REAL | -0.00123 16 10 0006 4 Current Temp = TRUE
-1.2300E-3 C

REAL | -INF 16 10 N/A 4 Current Temp = FALSE
xxxxxx-INF C

REAL | +INF 16 10 N/A 4 Current Temp = FALSE
xxxxxx+INF C

REAL | NaN 16 10 N/A 4 Current Temp = FALSE
xxxxxxxNaN C

UDINT | 12345678 | 16 6 N/A 3 Current Temp = FALSE
XXXXXXXXXX C

6.2.2.2 Instrukcje operacji na tancuchach

W celu tworzenia wiadomos$ci wy$wietlanych na panelach operatorskich lub za-
pisywanych w dzienniku zdarzen (log), w programie sterujgcym uzytkownik moze
wykorzystywac nastepujgce instrukcje operujgce na fancuchach i znakach:

LAD

LEN Pobiera dtugosc¢ tancucha LEN
Sting

-EN END -

IN ouT |

CONCAT taczy dwa tancuchy CONCAT

Stnng
=EN END -
(L] ouT
IN2

LEFT Pobiera lewy podtancuch z tahcucha LEFT

Sting
= EN END =
{IN ouT |
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RIGHT

MID

DELETE

INSERT

REPLACE

FIND

Dana typu STRING

139

Dane typu STRING sg przechowywane jako 2-bajtowy nagtowek, po ktérym na-
stepuje do 254 bajtéw znakéw kodu ASCII. Pierwszy bajt oznacza maksymalng
dlugos¢ tancucha, ktora jest podawana w nawiasie kwadratowym podczas inicja-
lizacji tancucha lub domysinie wynosi 254. Drugi bajt nagtéwka jest to biezaca
dhugosé¢ czyli liczba prawidtowych znakéw w fancuchu. Biezaca dtugos¢ musi by¢

Pobiera prawy podtancuch z tancucha

Pobiera srodkowy podtancuch z fancucha

Usuwa podtancuch z tancucha

Wstawia podtancuch do tancucha

Zastepuje podtancuch w fancuchu

Znajduje podtancuch lub znak w tancuchu

mniejsza lub rowna dtugosci maksymalne;.

RIGHT |

- EN
{IN

=EN
IN

Stnng
END -
ourT |

MID

Stng
ENO =
ouT |

| DELETE

-EN
IN
L
P

Strng
ENO -
ouT |

INSERT

—EN
{INT
1IN2

Sting
ENO -
ouT |

| REPLACE |

=EN
+INT
1IN2
1L

=EN
(L]
N2

Sting
END -
ouT |

FIND

Strng
ENO -
ouT |
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Przed uzyciem dowolnej instrukcji dotyczacej tancuchdéw, wejsciowe i wyjsciowe
dane typu STRING muszg by¢ zainicjalizowane w pamieci jako prawidtowe fan-

LEN

LEFT

6.2 Instrukcje rozszerzone

cuchy.
Parametr | Typ parametru | Typ danych Opis
IN IN STRING tancuch wejsciowy
ouT ouT UINT Liczba prawidtowych znakéw fancucha IN

LEN (Length of string) zwraca biezaca dtugosc¢ tancucha IN na wyjsciu OUT. Pu-
sty tancuch ma dtugos¢ zerowa.

CONCAT
Parametr | Typ parametru | Typ danych Opis
IN1 IN STRING tancuch wejsciowy 1
IN2 IN STRING tancuch wejsciowy 2
ouT ouT STRING tancuch potaczony (tancuch 1 + tancuch 2)

CONCAT (Concatenate strings) taczy parametry IN 1 i IN 2 typu STRING w celu
uformowania jednego tancucha wyjsciowego OUT. Po potaczeniu, IN1 jest lewg
czescig, a IN 2 prawg czescig tancucha potaczonego. Jezeli potagczony tancuch
jest dtuzszy od dopuszczalnej dlugosci maksymalnej, to wynikowy fancuch jest
ograniczany do dtugosci maksymalnej i ENO jest ustawiany na 0.

Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
IN IN STRING | tancuch wejsciowy
L IN INT Dtugos¢ podtancucha jaki ma by¢ utworzony
z wykorzystaniem L skrajnych lewych znakéw
tancucha IN
ouT ouT STRING | Lancuch wyjsciowy

LEFT (Left substring) zwraca podtancuch utworzony z pierwszych L znakéw pa-
rametru IN typu STRING.

e Jezeli L jest wiekszy od biezgcej dtugosci tancucha IN, to jako OUT jest zwra-
cany caty tancuch IN.
o Jezeli wejsciowy tancuch jest pusty, to jako OUT jest zwracany pusty fancuch.

e Jezeli L jest ujemny lub zero, to zwracany jest pusty tancuch i ENO jest usta-
wiany na 0.
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RIGHT

MID
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Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
IN IN STRING | tancuch wejsciowy
L IN INT Dtugos¢ podtancucha jaki ma by¢ utworzony
z wykorzystaniem L skrajnych prawych znakéw
tancucha IN
ouT ouT STRING | tancuch wyjsciowy

RIGHT (Right substring) zwraca L ostatnich znakéw fancucha wejsciowego.

e Jezeli L jest wiekszy od biezacej dtugosci tancucha IN, to jako OUT jest zwra-

cany caty fancuch IN.

e Jezeli wejsciowy tancuch jest pusty, to jako OUT jest zwracany pusty tan-

cuch.
e Jezeli L jest uiemny lub zero, to zwracany jest pusty tancuch i ENO jest usta-
wiany na 0.
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
IN IN STRING | tancuch wejsciowy
L IN INT Dtugos¢ podtancucha jaki ma by¢ utworzony
z wykorzystaniem L znakéw fancucha IN,
poczawszy od znaku na pozycji P
P IN INT Pozycja pierwszego znaku do skopiowania do
podtancucha: P = 1 oznacza poczatkowg pozycje
w tancuchu IN
ouT ouT STRING | tancuch wyjsciowy

MID (Middle substring) zwraca $rodkowa cze$¢ tancucha wejsciowego. Srodko-
wy podtancuch ma dtugos¢ L znakéw i rozpoczyna sie od znaku na pozycji P
(whacznie).

Jezeli suma L i P jest wieksza od biezgcej dtugosci tancucha IN, to jako OUT
jest zwracany podtancuch, ktéry zaczyna sie od znaku na pozycji P i konczy
na ostatnim znaku tancucha IN.

Jezeli pozycja P wykracza poza biezgcq dtugos¢ tancucha IN, to jako OUT
jest zwracany pusty tancuch i ENO jest ustawiany na 0.

Jezeli L lub P jest ujemny lub zero, to jako OUT jest zwracany pusty tafncuch
i ENO jest ustawiany na 0.
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Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
IN IN STRING | tancuch wejsciowy
L IN INT Liczba znakéw do usuniecia
P IN INT Pozycja pierwszego znaku do usuniecia: pierwszy
znak w tancuchu IN znajduje sie na pozycji numer 1.
ouT ouT STRING | kancuch wyjsciowy

DELETE (Delete substring) usuwa L znakéw z tancucha IN. Usuwanie znakow

Z
C

aczyna sie od znaku na pozycji P (wigcznie) i pozostaty podtancuch jest zwra-
any jako parametr OUT.
Jezeli L jest réowny zero, to jako OUT jest zwracany caty tancuch IN i ENO =
= TRUE.
Jezeli P jest wiekszy od biezgcej dtugosci tarncucha IN, to jako OUT jest zwra-
cany caty tancuch IN i ENO = FALSE.
Jezeli suma L i P jest wieksza od dtugosci tancucha wejsciowego, to znaki sg
usuwane do konca tancucha.
Jezeli L jest ujemny, a P jest ujemny lub réwny 0, to jako OUT jest zwracany
pusty fancuch i ENO = FALSE.
Przed wykonaniem instrukcji DELETE, dane muszg by¢ zainicjalizowane
w pamieci jako prawidtowe fancuchy STRING.

Parametr | Typ parametru | Typ Opis
danych
IN1 IN STRING tancuch wejsciowy 1
IN2 IN STRING tancuch wejsciowy 2
P IN INT Pozycja ostatniego znaku w tancuchu IN1,

przed miejscem wstawienia tancucha IN2.
Pozycja pierwszego znaku w tancuchu IN1
ma numer 1.

ouT ouT STRING tancuch wyjsciowy

INSERT (/Insert substring) wstawia fancuch IN2 do fancucha IN1. Miejsce wsta-
wienia znajduje za pozycjg znaku P.

Jezeli P jest wiekszy od biezacej dtugosci tancucha IN1, to IN2 jest dotaczany
do IN1 i ENO = FALSE.

Jezeli P jest ujemny lub réwny 0, to jako OUT jest zwracany pusty fancuch
i ENO = FALSE.

Jezeli dtugos¢ nowego tancucha po operacji INSERT jest diuzsza od dozwo-
lonej maksymalnej dtugosci fancucha OUT, to wynikowy tancuch jest ograni-
czany do dtugosci maksymalnej parametru OUT i ENO = FALSE.
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REPLACE

FIND

Parametr | Typ parametru | Typ danych | Opis

IN1 IN STRING tancuch wejsciowy 1

IN2 IN STRING tancuch ze znakami zastepujacymi

L IN INT Liczba znakéw do zamiany

P IN INT Pozycja pierwszego znaku do zamiany
ouT ouT STRING tancuch wyjsciowy

REPLACE (Replace substring) zamienia L znakoéw w tancuchu IN1. Zamiana roz-
poczyna sie od znaku na pozycji P (wtacznie) w tancuchu IN1, przy znaki zaste-
pujace pochodzg z fancucha IN2.

Jezeli L jest rowny zero, to fancuch IN2 jest wstawiany na pozycje P tancucha
IN1 bez usuwania jakiegokolwiek znaku z tancucha IN1.

Jezeli P jest réwny jedno$ci, to pierwszych L znakdéw tancucha IN1 jest zasta-
pionych znakami fancucha IN2.

Jezeli P jest wiekszy od dtugosci tancucha IN1, to fancuch IN2 jest dotaczany
do tancucha IN1 i ENO = FALSE.

Jezeli L jest ujemny, a P jest ujemny lub réwny zeru, to jako OUT jest zwraca-
ny pusty fancuch i ENO = FALSE.

Jezeli dtugos¢é nowego tancucha po operacji REPLACE jest diuzsza od do-
zwolonej maksymalnej dtugosci fancucha OUT, to wynikowy fancuch jest ogra-
niczany do dtugosci maksymalnej parametru OUT i ENO = FALSE.

Parametr | Typ parametru | Typ danych | Opis

IN1 IN STRING Ten tancuch jest przeszukiwany
IN2 IN STRING Ten fancuch jest poszukiwany
ouT ouT INT Pozycja znaku w tancuchu IN1

odpowiadajgca pierwszej zgodnosci z
poszukiwanym wzorem

FIND (Find substring) zwraca potozenie w tafncuchu IN1 znaku podciggu lub po-
jedynczego znaku wyspecyfikowanego w IN2. Poszukiwanie rozpoczyna sie od
lewej. W OUT jest zwracane potozenie znaku pierwszego wystgpienia tancucha
IN2. Jezeli tancuch IN2 nie jest odnaleziony w IN1, to zwracane jest zero.

Kody warunkowe operacji na tancuchach sygnalizowane przez ENO

LEN
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ENO | Warunek ouT

Zawsze TRUE, brak mozliwosci btedu Prawidtowa diugos¢ tancucha
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RIGHT

ENO | Warunek ouT
1 Nie wykryto btedéw Prawidtowe znaki
0 Biezaca dlugosc¢ IN1 przekracza Biezgca dlugos¢ jest ustawiana na 0
maksymalng dtugos¢ IN1 lub biezaca
dtugosc¢ IN2 przekracza maksymalng
dtugos¢ IN2 (nieprawidtowy fafncuch)
Maksymalna dtugos¢ IN1, IN2 lub OUT
nie pasuje do alokowanego zakresu
pamieci
Maksymalna dtugos¢ IN1, IN2 lub OUT
wynosi 0 lub 255 (niedozwolona dtugos¢)
tancuch wynikowy po potaczeniu Znaki fancucha wynikowego sg
jest dtuzszy niz maksymalna dtugosé kopiowane az do osiggniecia
tancucha OUT maksymalnej dtugosci tancucha OUT
ENO | Warunek ouT
1 Nie wykryto btedow Prawidtowe znaki
0 Biezaca dtugos¢ IN przekracza Biezaca dlugos¢ jest ustawiana na 0
maksymalng dtugos¢ IN (nieprawidtowy
tancuch)
Maksymalna dtugos$¢ IN lub OUT nie
pasuje do alokowanego zakresu pamiegci
L jest mniejszy lub réwny 0
Maksymalna dtugosc¢ IN lub OUT wynosi 0
lub 255 (niedozwolona dtugosc¢)
Diugos¢ podtancucha (L) do skopiowania | Znaki sg kopiowane az do
jest wieksza niz maksymalna dtugosc¢ osiggniecia maksymalnej dlugosci
tancucha OUT tancucha OUT
ENO | Warunek ouT
1 Nie wykryto btedow Prawidtowe znaki
0 Biezaca dtugos¢ IN przekracza Biezaca dlugos¢ jest ustawiana na 0

maksymalng dtugos$¢ IN (nieprawidtowy
tancuch)

Maksymalna diugos$¢ IN lub OUT nie
pasuje do alokowanego zakresu pamieci

L jest mniejszy lub réwny 0

Maksymalna dtugos¢ IN lub OUT wynosi
0 lub 255 (niedozwolona dtugos¢)

Dtugos$¢ podtancucha (L) do skopiowania
jest wigksza niz maksymalna dtugos¢
tancucha OUT

Znaki sg kopiowane az do
osiggnigcia maksymalnej dtugosci
tancucha OUT
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MID

DELETE
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ENO | Warunek ouT
1 Nie wykryto btedow Prawidtowe znaki
0 Biezaca dtugos¢ IN przekracza Biezaca dtugos¢ jest ustawiana na 0
maksymalng dtugos¢ IN
(nieprawidtowy tancuch)
Maksymalna dtugosé IN lub OUT
nie pasuje do alokowanego zakresu
pamieci
L lub P jest mniejszy lub rowny 0
P jest wigkszy niz maksymalna
dtugosc IN
Maksymalna dtugos¢ IN lub OUT
wynosi 0 lub 255 (niedozwolona
dtugosc)
Dtugos$¢ podtancucha (L) do Znaki sg kopiowane poczawszy
skopiowania jest wigksza niz od pozycji P az do osiagnigcia
maksymalna dtugos$c¢ fancucha OUT maksymalnej dtugosci tancucha OUT
ENO | Warunek ouT
1 Nie wykryto btedéw Prawidtowe znaki
0 P jest wiekszy niz biezaca dlugo$é IN | IN jest kopiowany do OUT bez usuwania

zadnych znakéw

Biezaca dtugosé IN przekracza
maksymalng dtugosc¢ IN
(nieprawidtowy tancuch)

Maksymalna dtugos¢ IN lub OUT
nie pasuje do alokowanego zakresu
pamieci

L jest mniejszy od O lub P jest
mniejszy réwny 0

Maksymalna dtugos$¢ IN lub OUT
wynosi 0 lub 255 (niedozwolona
dtugosc)

Biezaca dtugos¢ jest ustawiana na 0

Wynikowy tancuch po usunigciu
znakow jest dtuzszy niz maksymalna
dtugos¢ tancucha OUT

Znaki wynikowego tancucha sg
kopiowane az do osiagniecia
maksymalnej dtugosci tancucha OUT
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Warunek

ouTt

Nie wykryto btedow

Prawidtowe znaki

P jest wigkszy niz dtugos¢ IN1

IN2 jest dotaczany do IN1 zaraz po
ostatnim znaku IN1

P jest mniejszy lub rowny 0

Biezaca dtugos¢ IN1 przekracza

maksymalng dtugosé¢ IN1 lub biezaca
dtugosc¢ IN2 przekracza maksymalng
dtugosc¢ IN2 (nieprawidtowy fancuch)

Maksymalna dtugos¢ IN1, IN2 lub
OUT nie pasuje do alokowanego
zakresu pamigci

Maksymalna dtugos¢ IN1, IN2 lub
OUT wynosi 0 lub 255 (niedozwolona
dtugosc)

Biezaca dtugos¢ jest ustawiana na 0

Wynikowy tancuch po wstawieniu
znakdw jest dluzszy niz maksymalna
dtugos¢ tancucha OUT

Znaki wynikowego tancucha sg
kopiowane az do osiggniecia
maksymalnej dtugosci tancucha OUT

Warunek

ouTt

Nie wykryto btedéw

Prawidtowe znaki

INSERT
ENO
1
0
REPLACE
ENO
1
0

P jest wigkszy niz dtugos¢ IN1

IN2 jest dotaczany do IN1 zaraz po
ostatnim znaku IN1

P wskazuje pozycje w IN1, ale
w IN1 pozostaje mniej niz L znakéw

IN2 zastepuje koncowe znaki IN1
poczawszy od pozycji P

L jest mniejszy od O lub P jest
mniejszy lub réwny 0

Biezaca dtugos¢ IN1 przekracza
maksymalng dtugos¢ IN1 lub
biezaca dlugos¢ IN2 przekracza
maksymalng dtugos¢ IN2
(nieprawidtowy tancuch)

Maksymalna dtugos¢ IN1, IN2 lub
OUT nie pasuje do alokowanego
zakresu pamieci

Maksymalna dtugos¢ IN1,
IN2 lub OUT wynosi 0 lub 255
(niedozwolona dtugos¢)

Biezaca dtugos¢ jest ustawiana na 0

Wynikowy tancuch po zamianie
znakoéw jest diuzszy niz
maksymalna dtugosc¢ tancucha OUT

Znaki wynikowego tancucha sg
kopiowane az do osiagniecia
maksymalnej dtugosci tancucha OUT
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FIND

6.2.3

ENO Warunek ouT
1 Nie wykryto btedow Prawidtowa pozycja znaku
0 Biezaca dtugos¢ IN1 przekracza | Pozycja znaku jest ustawiana na 0

maksymalng dtugos¢ IN1 lub
biezgca dlugos¢ IN2 przekracza
maksymalng dtugos¢ IN2
(nieprawidtowy fancuch)

Maksymalna dtugos¢ IN1,
IN2 lub OUT nie pasuje do
alokowanego zakresu pamieci

IN2 jest wigkszy niz IN1

Maksymalna dtugos¢ IN1
lub IN2 wynosi 0 lub 255
(niedozwolona diugos¢)

Instrukcje sterujgce wykonywaniem programu

6.2.3.1 Instrukcja kasowania timera nadzorujgcego prace CPU (watchdoga)

RE_TRIGR (Re-trigger scan time watchdog) jest stosowana do wydtuzania mak-
symalnego dopuszczalnego czasu zanim timer uktadu dozorujacego poprawnoscé
wykonywania cyklu programu wygeneruje btad.

LAD/FBD

[ RE_TRIGR |
—EN  END

Instrukcja RE_TRIGR stuzy do ponownego wyzwolenia timera nadzorujagcego po-
prawnos$¢ wykonywania cyklu programu podczas pojedynczego cyklu. Dzieki temu,
od czasu ostatniego wykonania funkcji RE_TRIGR dopuszczalny maksymalny czas
cyklu programu wydtuza sie o jeden (najdtuzszy) okres cyklu programu.

CPU systemu S7-1200 ogranicza uzycie instrukcji RE_TRIGR do cyklu programu,
przyktadowo do OB1 i funkcji wywotywanych z cyklu programu. Oznacza, ze jeze-
li RE_TRIGR jest wywotana z dowolnego OB z listy OB cyklu programu, to timer
uktadu nadzorujacego jest kasowany i ENO = EN.

Jezeli RE_TRIGR jest wykonana z rozruchowego OB, OB przerwan lub OB ob-
stugi btedow, to ENO = FALSE i timer uktadu nadzorujgcego nie jest kasowany.

Ustawianie maksymalnego czasu cyklu programu PLC
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Uzytkownik moze ustawi¢ maksymalny czas cyklu programu podczas konfiguracji
urzadzenia PLC w ,Cycle time”.

Monitor czasu cyklu Minimalna wartos¢ | Maksymalna wartos¢ | Domysina wartos¢

Maksymalny czas cyklu | 1 ms 6000 ms 150 ms
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Limit czasu uktadu dozorujacego

Jezeli przed zakonczeniem cyklu programu uptynie maksymalny czas cyklu pro-
gramu, to zostanie wygenerowany btad. Jezeli w programie uzytkownika jest
umieszczony blok kodu obstugi btedu OB80, to PLC wykonuje OB80, a w nim
mozna dodac odpowiedni program reakcji na te sytuacje. Kiedy w programie nie
ma OB80, wtedy pierwsze przekroczenie limitu czasu jest ignorowane.

Gdy podczas tego samego cyklu programu ponownie zostanie przekroczony
maksymalny czas cyklu programu (czyli facznie dwa maksymalnie dtugie cykle),
to generowany jest btgd powodujacy przejscie PLC do trybu STOP.

W trybie STOP wykonywanie programu uzytkownika jest wstrzymywane, podczas
gdy komunikacja i diagnostyka systemowa PLC nadal dziataja.

6.2.3.2 Instrukcja zatrzymywania cyklu programu

LAD

STP
<EN  ENO~

STP (Stop PLC scan cycle) wprowadza PLC w tryb STOP. Kiedy PLC jest w try-
bie STOP, wtedy wykonywanie programu uzytkownika i uaktualnianie adresu wyj-
Sciowego Q z obrazu procesu sg wstrzymane.

Wyjsciowe stany bezpieczne, jakie pojawiajg sie podczas przechodzenia systemu
w tryb STOP na wyjsciach zintegrowanych oraz wyjsciach ptytki sygnatowej i mo-
dutow rozszerzen (analogowych i cyfrowych), sg definiowane podczas konfigura-
cji urzadzenia PLC w zaktadce ,Properties”. Uzytkownik moze wybra¢ ,zamroze-
nie” ostatniego stanu wyj$¢ lub ustali¢ (analogowe i cyfrowe) stany bezpieczne.
Wartoscig domysing dla wyj$¢ cyfrowych jest stan FALSE, a wartoscig domysing
dla wyj$¢ analogowych jest poziom 0.

Jezeli EN = TRUE, to PLC przejdzie do stanu STOP, wykonywanie programu
zostanie zatrzymane, a stan ENO nie bedzie miat znaczenia. W przeciwnym przy-
padku EN = ENO = 0.

6.2.3.3 Instrukcje pobierania btedu

Instrukcje pobierania btedu (get error) dostarczajg informacji o btedach zwigza-

nych z wykonywaniem blokéw programu. Przed uzyciem instrukcji GET_ERROR

lub GET_ERR_ID bloki programu muszg sprawdzi¢ atrybut ,handle errors within

block:” w konfiguracji wtasciwosci bloku.

e GET_ERROR sygnalizuje, ze wystapit btad wykonania bloku programu i wy-
petnia predefiniowang strukture danych btedu szczegoétowymi informacjami
o btedzie.

e GET_ERROR_ID sygnalizuje, ze wystgpit btad wykonania bloku programu
i zgtasza ID (kod identyfikacyjny) btedu.
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GET_ERROR
LAD FBD
[ GetError | | GetEnor |
< EN END = ERROR |
ERROR | ENO |-
Parametr Typ danych Opis
ERROR ErrorStruct Struktura danych btedu

Struktura danych parametru ERROR
Uzytkownik moze zmieni¢ nazwe struktury, ale nie nazwy wystepujace wewnatrz

struktury.
Element Typ Opis
danej typu danych
ErrorStruct
ERROR_ID WORD | Identyfikator btedu
FLAGS BYTE Sygnalizuje, czy btad wystgpit podczas wywotania do

innego bloku:

«  16#01 jesli blad wystapit podczas wywotania

*  16#00 w przeciwnym przypadku

REACTION BYTE Reakcja na bfad:

» 0 = zignorowag; nic nie jest zapisane (btad zapisu)
« 1 =zastgpi¢: 0) uzyte jako wartosc¢ (btad odczytu)
* 2 =oming¢ instrukcje (btad systemowy)

BLOCK_TYPE |BYTE | Typ bloku, w ktérym wystapit btad:

+ 1=0B
« 2=FC
- 3=FB

PAD_0O BYTE Wewnetrznie wypetniany bajt dla uzyskania zgodnosci,
wynosi 0

CODE_BLOCK_ | UINT Numer bloku, w ktérym wystapit btad

NUMBER

ADDRESS UDINT | Lokalizacja w wewnetrznej pamiegci instrukcji, przy ktorej
wystapit btad
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GET_ERR_ID

Element Typ Opis

danej typu danych

ErrorStruct

MODE BYTE Wewnetrzne mapowanie dotyczace sposobu
interpretowania pozostatych pol
Tryb (A) (B) (©) (D) (E)
0
1 Offset
2 Area
3 Location Scope
4 Area Offset
5 Area | DB no. | Offset
6 PtrNo./Acc Area | DB no. | Offset
7 PtrNo./Acc Slot No./ Area | DB no. | Offset

Scope

PAD_1 BYTE Wewnetrznie wypetniany bajt dla uzyskania zgodnosci,
nie wykorzystywany, wynosi 0

OPERAND_ UINT Numer argumentu wewnetrznej instrukcji

NUMBER

POINTER _ UINT (A) Potozenie wskaznika wewnetrznej instrukcji

NUMBER _

LOCATION

SLOT_ UINT (B) Potozenie obszaru w wewnetrznej pamieci

NUMBER _

SCOPE

AREA BYTE (C) Odniesienie do obszaréw pamieci podczas wykrycia
btedu:
» L:16#40 - 4E, 86, 87, 8E, 8F, CO - CE
| 16#81
 Q:16#82
«  M: 16#83
- DB: 16#84, 85, 8A, 8B

PAD_2 BYTE Wewnetrznie wypetniany bajt dla uzyskania zgodnosci,
nie wykorzystywany, wynosi O

DB_NUMBER UINT (D) DB wskazany podczas wykrycia btedu DB, w
przeciwnym przypadku O

OFFSET UDINT | (E) Potozenie bitu wskazanego podczas wykrycia btedu
(przyktad: 12 = bajt 1, bit 4)

LAD FBD

[ GetEmorlD | GetEnorD |

“EN END = ID |

ID | END |-
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Parametr Typ danych Opis
ID WORD Identyfikator btedu

Parametr ID: Wartosci identyfikatora btedu jako elementu ErrorStruct ERROR_ID

ERROR_ID ERROR_ID Btad wykonania bloku programu
szesnastkowo dziesietnie

2503 9475 Bfad niezainicjalizowania wskaznika
2522 9506 Bfad odczytu - argument spoza zakresu
2523 9507 Bfad zapisu - argument spoza zakresu
2524 9508 Bfad odczytu - nieprawidtowy argument
2525 9509 Btad zapisu - nieprawidtowy argument
2528 9512 Bfad odczytu — zgodnos$¢ danych

2529 9513 Btad zapisu — zgodnos$¢ danych

2530 9520 Btad zapisu DB

253A 9530 Globalny DB nie istnieje

253C 9532 Btedna wersja lub FC nie istnieje

253D 9533 SFC nie istnieje

253E 9534 Btedna wersja lub FB nie istnieje

253F 9535 SFB nie istnieje

2575 9589 Bfad gtebokosci zagniezdzenia programu
2576 9590 Btad alokacji danych lokalnych

2942 10562 Bfad bezposredniego odczytu wejsc
2943 10563 Btad bezposredniego zapisu do wyjs¢

Dziatanie
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Domyslnie, PLC odpowiada na wystgpienie btedu wykonania bloku zarejestrowaniem
btedu w buforze diagnostycznym i przejsciem w tryb STOP. Jednakze jezeli uzytkow-
nik umiesci jedng lub wiecej instrukcji GET_ERROR lub GET_ERR_ID w kodzie blo-
ku, to tym samym blok jest skonfigurowany do obstugi btedéw w ramach tego bloku.
W takim przypadku PLC nie przechodzi do trybu STOP i nie rejestruje btedu w bufo-
rze diagnostycznym. Zamiast tego, informacje o bledzie sg przedstawiane na wyjsciu
instrukcji GET_ERROR Ilub GET_ERR _ID. Uzytkownik moze uzyska¢ szczegétowe
informacje o btedzie za pomocg instrukcji GET_ERROR lub odczyta¢ identyfikator
btedu za pomocy instrukcji GET_ERR _ID. Zwykle pierwszy btad jest najwazniejszy
— kolejne btedy sg tylko konsekwencjg tego pierwszego.

Pierwsze wykonanie instrukcji GET_ERROR lub GET_ERR_ID w ramach bloku,
zwraca pierwszy wykryty btad jaki powstat podczas wykonywania bloku. Ten btad
mogt wystapi¢ gdziekolwiek miedzy startem bloku i wykonaniem dowolnej z in-
strukcji GET_ERROR albo GET_ERR_ID. Kolejne wykonania instrukcji GET_ER-
ROR lub GET_ERR_ID zwracajg pierwszy btad od czasu poprzedniego wykona-
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nia instrukcji GET_ERROR lub GET_ERR_ID. Historia btedéw nie jest zachowy-
wana i wykonanie dowolnej z tych instrukcji uzbraja system PLC do wytapywania
nastepnego btedu.

Dana typu ErrorStruct wykorzystywana przez instrukcje GET_ERROR moze byé
dodana w edytorze bloku danych i edytorach bloku interfejsu, tak ze program
uzytkownika moze mie¢ dostep do zawartych w niej informacji. W celu dodania
tej struktury nalezy z rozwijanej listy wybra¢ ErrorStruct. Stosujac unikalne nazwy,
uzytkownik moze stworzy¢ wiele ErrorStruct. Nazwy elementéw wewnetrznych
ErrorStruct nie moga by¢ zmieniane.

Btedy wskazywane przez ENO
Jezeli EN = TRUE i zostaje wykonana instrukcja GET_ERROR Ilub GET_ER-
RORL_ID, to
e ENO = TRUE sygnalizuje, ze wystapit btad wykonania bloku i informacje

o btedzie sg dostepne.

e ENO = FALSE sygnalizuje, ze nie wystgpit zaden btad wykonania bloku.
Uzytkownik moze powigza¢ program reakcji na btad z ENO, ktdre jest aktywowa-
ne po wystawieniu btedu. Jezeli btad istnieje, to parametry wyjsciowe przechowu-
ja informacje o bfedzie i program uzytkownika ma do nich dostep.
GET_ERROR i GET_ERROR_ID moga by¢ wykorzystane do przestania informa-
cji o btedzie z aktualnie wykonywanego bloku (zwanego blokiem) do bloku wywo-
tujacego. W celu uzyskania ostatecznego statusu wykonania bloku wywotujacego,
instrukcje nalezy umiesci¢ w ostatnim obwodzie bloku programu wywotujacego.

6.2.4 Instrukcje komunikacji
6.2.4.1 Otwarcie komunikacji przez Ethernet

Otwarcie komunikacji przez Ethernet za pomocg instrukcji automatycznego
potaczenial/roztaczenia (TSEND_C i TRCV_C)

Opis TSEND_C
TSEND_C ustala ze stacjg partnerska potaczenie komunikacyjne TCP lub 1ISO
on TCP, wysyta dane i moze zakonhczy¢ potaczenie. Potaczenie po skonfiguro-

waniu i ustaleniu jest automatycznie utrzymywane i monitorowane przez CPU.
TSEND_C taczy w sobie funkcje TCON, TDISCON i TSEND.

Funkcja TSEND_C

e W celu ustanowienia potgczenia nalezy wykona¢ TSEND_C z CONT = 1.

e Po pomysinym ustanowieniu potaczenia, TSEND_C ustawia parametr DONE
na jeden cykl.

e W celu zakonczenia potaczenia komunikacyjnego nalezy wykona¢ TSEND_C
z CONT = 0. Komunikacja zostanie natychmiast przerwana. Ma to réwniez
wplyw na stacje odbiorczg. Potaczenie zostanie tam zakoriczone i dane z bu-
fora odbiorczego moga zosta¢ utracone.
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e W celu wystania danych ustanowionym kanatem potgczeniowym nalezy wyko-
na¢ TSEND_C z narastajagcym zboczem na REQ. Po pomysinym wykonaniu
operacji wystania danych, TSEND_C ustawia parametr DONE na jeden cykl.

e W celu ustanowienia potaczenia i wystania danych nalezy wykona¢ TSEND_C
z CONT =1 i REQ = 1. Po pomysinym wykonaniu operacji wystania danych,
TSEND_C ustawia parametr DONE na jeden cykl.

Opis TRCV_C

TRCV_C ustala ze stacjg partnerskg potaczenie komunikacyjne TCP lub ISO on
TCP, odbiera dane i moze zakonczy¢ potaczenie. Potgczenie po skonfigurowaniu
i ustaleniu jest automatycznie utrzymywane i monitorowane przez CPU. Instruk-
cja TSEND_C taczy w sobie funkcje TCON, TDISCON i TRCV.

Funkcja TRCV_C

1. Ustanowienie potaczenia: nalezy wykona¢ TRCV_C z parametrem CONT = 1.

2. Odbior danych: nalezy wykona¢ TRCV_C z parametrem EN_R = 1. Dane
mozna odbiera¢ w sposéb ciggly gdy EN_R =1 i CONT = 1.

3. Zakonczenie potaczenia: nalezy wykona¢ TRCV_C z CONT = 0. Komunikacja
zostanie natychmiast przerwana i dane mogg zostac utracone.

Tryby odbiorcze

TRCV_C obstuguje te same tryby odbiorcze co instrukcja TRCV. W nastepujacej
tabeli znajdujg sie informacje jak dane sg wprowadzane do obszaru odbiorczego.

Wariant protokotu | Wprowadzanie Parametr Wartos¢ parametru
danych do obszaru | ,,connection_type” | LEN
odbiorczego

TCP Tryb ,Ad hoc” B#16#11 0

TCP Odbiér danych o B#16#11 <>0
okreslonej dtugosci

ISO on TCP Kontrolowane przez B#16#12 0 (rekomendowana)
protokot lub <>0

Tryb TCP/ad hoc

Tryb ad hoc istnieje tylko w wariancie protokotu TCP. Uzytkownik moze ustawi¢
tryb ad hoc przypisujac parametrowi LEN warto$¢ 0.

Obszar odbiorczy jest identyczny z obszarem uformowanym przez DATA. Maksy-
malnie sg odbierane 1472 baijty.

TCP/odbiér danych o okreslonej diugosci

Uzytkownik moze ustawi¢ tryb odbioru danych o okre$lonej diugosci przypisujac
parametrowi LEN wartos¢ inng niz 0.

Obszar odbiorczy jest definiowany przez parametry LEN i DATA.
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ISO on TCP / przeptyw danych kontrolowany protokotem

W wariancie protokotu 1ISO on TCP, przesytane dane sa kontrolowane przez
protokot.

Obszar odbiorczy jest definiowany przez parametry LEN i DATA.

UWAGA

Ze wzgledu na asynchroniczne przetwarzanie TSEND_C, uzytkownik musi
utrzymywac¢ w obszarze nadawczym spoéjne dane az do chwili gdy parametr
DONE lub parametr ERROR przyjmie wartos¢ TRUE.

W przypadku TSEND_C, warto$¢ TRUE parametru DONE oznacza, ze dane
zostaty pomysinie wystane. Nie oznacza to natomiast, ze potgczona stacja
partnerska CPU odczytata bufor odbiorczy.

Ze wzgledu na asynchroniczne przetwarzanie TRCV_C, dane w obszarze od-
biorczym sg spojne tylko wtedy, kiedy DONE = 1.

W nastepujacej tabeli przedstawiono zwigzki miedzy parametrami BUSY, DONE

i ERROR.
BUSY DONE ERROR | Opis
TRUE nieistotny | nieistotny | Zadanie jest w toku wykonywania.
FALSE TRUE FALSE Zadanie zostato pomysinie zakonczone.

FALSE FALSE TRUE Zadanie zostato zakonczone z btedem. Przyczyne
btedu mozna odczyta¢ z parametru STATUS.

FALSE FALSE FALSE Nowe zadanie nie zostato przydzielone

Parametry TSEND_C

LAD FBD
“TSEND_C_De" "TSEND_C_DB™
TSEND_C [ TSEND_C

-EN ENO = ~EN

- REQ DONE & — REQ

~ CONT BUSY = — CONT DONE
{LEN ERROR M LEN BUSY =
| CONNECT STATUS | CONMECT ERROR =
{DATA DATA STATUS

- COM_RST = COM_RST END =
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Parametr Typ Typ Opis
danych
REQ INPUT BOOL Parametr sterujacy REQ rozpoczyna wysytanie
zadania w trakcie potaczenia opisanego w
CONNECT w chwili wystgpienia narastajacego
zbocza.
CONT INPUT BOOL Parametr sterujgcy CONT:
¢ 0:roziacz
e 1:ustanéw i utrzymuj potaczenie
LEN INPUT INT Maksymalna liczba bajtéw do wystania w zadaniu.
Por. zalezno$¢ miedzy CPU i Protocol Variant oraz
Transferable Data Length.
CONNECT | IN_OUT | ANY Wskaznik do opisu potgczenia.
DATA IN_OUT | ANY Obszar nadawczy; zawiera adres i dlugo$¢ danych
do nadania.
COM_RST | IN_OUT |BOOL Parametr COM_RST:
«  Catkowity restart bloku funkgiji, istniejace
potaczenie zostaje zakonczone.
DONE OUTPUT | BOOL Parametr DONE statusu:
* 0: Zadanie jeszcze sie nie rozpoczeto lub ciagle
jest w toku.
e 1: Zadanie wykonane bez btedu.
BUSY OUTPUT | BOOL Parametr BUSY statusu:
¢ 0: Zadanie wykonane.
* 1:Zadanie jeszcze nie wykonane. Nowe
zadanie nie moze zostac¢ rozpoczete.
ERROR OUTPUT | BOOL Parametr ERROR statusu:
« 1: Podczas przetwarzania wystgpit btad.
Szczegotowe informacje o typie btedu zawiera
STATUS.
STATUS OUTPUT | WORD Parametr STATUS statusu: Informacje o btedzie.
Parametry TRCV_C
LAD FBD
"TRCV_C_DB" “TRCV_C 08"
[ TRCV_C TRCV_C ]
~{EN ENO — = EN
<EN_A DONE = —EM_R DONE -
~ CONT BUSY = = CONT BUSY =
LEN ERAOR = {LEN ERROR =
COMNECT STATUS | { CONNECT STATUS
DATA RCVD_LEN | 1 DATA RCVD_LEN |
= COM_RST ~ COM_RST ENO =
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Parametr

Typ parametru

Typ danych

Opis

EN_R IN

BOOL

Parametr sterujacy uaktywniany do
odbioru: Kiedy EN_R = 1, wtedy
TRCV_C jest gotowa do odbioru.
Zadanie odbioru jest wykonywane.

CONT IN

BOOL

Parametr sterujgcy CONT:
* 0:roziacz
* 1:ustanoéw i utrzymuj potaczenie

LEN IN

INT

Dtugos¢ obszaru odbiorczego w bajtach.
W celu poznania znaczenia LEN = 0 lub
LEN <> 0 por. wyzej (tryby odbiorcze).
W celu poznania wartosci zakresow,
por. zalezno$¢ miedzy CPU i Protocol
Variant (connection_type) oraz
Transferable Data Length.

CONNECT | IN_OUT

ANY

Wskaznik do opisu potaczenia.

DATA IN_OUT

ANY

Obszar odbiorczy zawiera adres
poczatkowy i maksymalng dtugos¢
danych odbieranych.

COM_RST | IN_OUT

BOOL

Parametr COM_RST:

« 1: Catkowity restart bloku funkgiji,
istniejgce potaczenie zostaje
zakonczone.

DONE ouT

BOOL

Parametr DONE statusu:

* 0: Zadanie jeszcze sie nie
rozpoczeto lub ciggle jest w toku.

e 1: Zadanie wykonane bez btedu.

BUSY ouT

BOOL

Parametr BUSY statusu:

e 0: Zadanie wykonane.

* 1: Zadanie jeszcze nie wykonane.
Nowe zadanie nie moze zostac
rozpoczete.

ERROR ouT

BOOL

Parametr ERROR statusu:

* 1: Podczas przetwarzania wystapit
btad. Szczegdtowe informacje
o typie btedu zawiera STATUS.

STATUS ouT

WORD

Parametr STATUS statusu: Informacje
o btedzie.

RCVD_C | OUT

INT

Rzeczywista ilo$¢ odebranych danych
wyrazona w bajtach.

Parametry ERROR i STATUS

ERROR | STATUS Opis
(W#16#...)
0 0000 Zadanie wykonane bez btedu
0 7000 Zadne zadanie nie jest aktualnie wykonywane
0 7001 Start wykonywania zadania, ustanowienie potaczenia, oczekiwanie
na potaczenie partnera
0 7002 Rozpoczecie otrzymywania danych
0 7003 Potaczenie jest konczone
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ERROR | STATUS Opis
(Wi#16#...)
0 7004 Potaczenie ustanowione i monitorowane, zadne zadanie nie jest
wykonywane
1 8085 Parametr LEN ma warto$¢ 0 lub wiekszg od najwiekszej
dopuszczalnej wartosci
1 8086 Parametr ID wykroczyt poza dozwolony zakres
1 8087 Osiagnieto maksymalng liczbe potaczen; nie jest mozliwe zadne
dodatkowe potaczenie
1 8088 Parametr LEN ma wartos$¢ wigkszg niz obszar pamieci
wyspecyfikowany w DATA; obszar pamigci odbiorczej jest za maty
1 8089 Parametr CONNECT nie wskazuje na blok danych
1 8091 Przekroczona gtebokos$¢ zagniezdzenia
1 809A Parametr CONNECT wskazuje na pole, ktére nie odpowiada
dtugosci w opisie potaczenia
1 809B ID urzadzenia lokalnego w opisie potaczenia jest niezgodne z CPU
1 80A1 Btad komunikaciji:
*  Wyspecyfikowane potaczenie nie zostato jeszcze ustanowione
*  Wyspecyfikowane potaczenie jest aktualnie koriczone;
transmisja tym kanatem potaczeniowym jest niemozliwa
» Interfejs jest aktualnie reinicjalizowany
1 80A3 Wykonywana jest proba zakonczenia nieistniejgcego potaczenia
1 80A7 Btad komunikacji: wywotano TDISCON zanim zostat zakorczony
TCON (TDISCON musi najpierw catkowicie zakonczy¢ potgczenie
wskazywane przez ID)
1 80B2 Parametr CONNECT wskazuje blok danych wygenerowany za
pomocg stowa kluczowego UNLINKED
1 80B3 Niespdjne parametry:
» Btad w opisie potaczenia
* Lokalny port (parametr local_tsap_id) wystepuje juz w opisie
innego potaczenia
* |ID w opisie potgczenia rozni sie od ID wyspecyfikowanego jako
parametr
1 80B4 Podczas uzywania wariantu protokotu ISO on TCP (connection_
type = B#16#12), dla ustanowionego pasywnego potaczenia
(active_est = FALSE), zastat naruszony jeden lub oba nastepujace
warunki:
Jocal_tsap_id_len >= B#16#02” i/lub ,local_tsap_id[1] = B#16#E0”
1 80C3 Wszystkie zasoby potgczenia sq w uzyciu
1 80C4 Przejsciowy btad komunikacji:
* Potaczenie nie moze by¢ aktualnie ustanowione
» Interfejs odbiera nowe parametry
» To skonfigurowane potaczenie jest aktualnie usuwane przez
TDISCON
1 8722 Parametr CONNECT: Nieprawidtowy obszar zrédtowy: obszar nie
istnieje w DB
1 873A Parametr CONNECT: Niemozliwy dostep do opisu potaczenia
(np. nie dostgpny DB)
1 877F Parametr CONNECT: Btad wewnetrzny, taki jak niepoprawna

referencja ANY
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Otwarcie komunikacji przez Ethernet za pomoca kontroli potacz/roztacz

Komunikacja przez Ethernet z wykorzystaniem protokotéw TCP i ISO on TCP
Ponizsze instrukcje programu kontrolujg proces komunikaciji:

1. TCON: nawigzywanie potaczenia.
2. TSEND i TRCV: wysytanie i odbieranie danych.
3. TDISCON: przerywanie potgczenia.

Uzycie protokotéw TCP i ISO on TCP

W celu ustanowienia potgczenia komunikacyjnego obaj partnerzy komunikacyjni
wykonujg instrukcje TCON. Aby wyspecyfikowac aktywnych i pasywnych konco-
wych partneréw komunikacyjnych uzytkownik wykorzystuje parametry.

Po skonfigurowaniu i ustanowieniu potaczenia jest ono automatycznie utrzymy-
wane i monitorowane przez CPU.

Jezeli potagczenie jest zakonczone na przyktad w zwigzku z uszkodzeniem linii
lub przez zdalnego partnera, to partner aktywny podejmuje proby ponownego
nawigzania tego skonfigurowanego potaczenia. Uzytkownik nie musi ponownie
wykonywa¢ TCON.

Jezeli zostaje wykonana instrukcja TDISCON lub CPU przechodzi do trybu STOP,
to istniejagce potaczenie jest konczone i konfiguracja potgczenia jest usuwana.

Aby skonfigurowaé¢ i ponownie ustanowi¢ potaczenie trzeba znowu wykonaé in-
strukcje TCON.

Opis funkcjonalny

TCON, TDISCON, TSEND i TRCV dziatajg asynchronicznie co oznacza, ze prze-
twarzanie zadania rozcigga sie na wiele wykonan instrukcji.

Na przyktad, uzytkownik wykonujac instrukcje TCON z parametrem REQ = 1
uruchamia zadanie konfigurujace i ustanawiajace potaczenie. Nastepnie korzysta
z dodatkowych wykonan instrukcji TCON w celu monitorowania postepu zadania
i testowania zakonczenia zadania z parametrem DONE.

W ponizszej tabeli przedstawiono zwiazki miedzy BUSY, DONE i ERROR. Korzy-
stanie z tej tabeli pozwala ustali¢ aktualny status wykonywanego zadania.

BUSY DONE ERROR | Opis
TRUE nieistotny | nieistotny | Zadanie jest w toku wykonywania.
FALSE TRUE FALSE Zadanie zostato pomysinie zakonczone.

FALSE FALSE TRUE Zadanie zostato zakonczone z btedem. Przyczyne
btedu mozna odczyta¢ z parametru STATUS.

FALSE FALSE FALSE Nowe zadanie nie zostato przydzielone
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TCON
LAD FBD
“T_CON_D8" “7_CON_DB_1"
TCON TCON
TCON_Param TCON_Patam
~EN END — DONE -
- RED DONE &4 —EN BUSY =
{1D BUSY = - REQ ERROR =
| CONNECT ERROR = 11D STATUS
l STATUS | { CONNECT END —
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
REQ IN BOOL Parametr sterujacy REQUEST uruchamia
zadanie majgce ustanowi¢ potgczenie
okreslone przez ID. Zadanie rozpoczyna sie
przy zboczu narastajacym.
ID IN CONN_OUC | Wskazuje potaczenie jakie ma zosta¢
(WORD) ustanowione ze zdalnym partnerem lub
pomiedzy uzytkownikiem programu i warstwg,

komunikacyjng systemu operacyjnego. ID

musi by¢ takie samo jak powigzany parametr

ID w lokalnym opisie potaczenia.

Zakres wartosci: W#16#0001 do W#16#0FFF

CONNECT | IN_OUT TCON- Wskaznik do opisu potaczenia.
Param
DONE ouT BOOL Parametr DONE statusu:

* 0: Zadanie jeszcze nie rozpoczete lub
nadal w toku.

* 1: Zadanie wykonane bez btedu.

BUSY ouT BOOL *  BUSY = 1: Zadanie jeszcze nie
zakonczone.

* BUSY = 1: Zadanie jeszcze nie
zakonczone.BUSY = 0: Zadanie
wykonane.

ERROR ouT BOOL Parametr ERROR statusu:

ERROR = 1: Podczas wykonywania zadania

wystapit btad. Szczegotowe informacje o typie

btedu zawiera STATUS.
STATUS ouT WORD Parametr STATUS statusu: Informacje
o btedzie.
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TDISCON
LAD FBD
"T_DISCON_ "T_DISCON_
DB DB”
| TDISCON | TDISCON
= EN ENDO = DONE =
-HAEQ  DOME « BUSY =
(1D BUSY = = EN ERROR =
ERROR = - REQ STATUS
STATUS | (1D END =
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
REQ IN BOOL Parametr sterujagcy REQUEST uruchamia
zadanie majgce ustanowic potaczenie okreslone
przez ID. Zadanie rozpoczyna sie przy zboczu
narastajgcym.
ID IN CONN_ | Wskazuje potaczenie jakie ma zostac
oucC zakonczone ze zdalnym partnerem lub pomiedzy
(WORD) | uzytkownikiem programu i warstwa komunikacyjng
systemu operacyjnego. ID musi by¢ takie samo
jak powigzany parametr ID w lokalnym opisie
pofaczenia.
Zakres wartosci: W#16#0001 do W#16#0FFF
DONE ouT BOOL Parametr DONE statusu:
¢ 0: Zadanie jeszcze nie rozpoczete lub nadal
w toku.
¢ 1:Zadanie wykonane bez btedu.
BUSY ouT BOOL « BUSY = 1: Zadanie jeszcze nie zakonczone.
* BUSY = 0: Zadanie wykonane.
ERROR ouT BOOL ERROR = 1: Podczas przetwarzania wystapit btad.
STATUS ouT WORD Kod btedu.

TCPilSO on TCP
TDISCON konczy potaczenie komunikacyjne miedzy CPU i partnerem komuni-

kacyjnym.
TSEND
LAD FBD
"?_SE%{;I_DE_ "T_SEEIIIIIJ_DB_
TSEND | | TSEND
Ulekt to Vasiant Ulnt to Variart
—EN END = —EN DONE =
= REQ DONE = - REQ BUSY =
(1] BUSY m {ID ERAOR —
{LEN ERROR n {LEN STATUS
{DATA STATUS | {DATA ENO ~
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Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

REQ

IN

BOOL

Parametr sterujgcy REQUEST uruchamia
zadanie wysytania w chwili wystgpienia
zbocza narastajgcego.

Dane sg przesytane z obszaru okreslonego
przez DATA i LEN.

CONN_OUC
(WORD)

Wskazuje powigzane potgczenie. ID musi
by¢ takie samo jak powigzany parametr ID
w lokalnym opisie potaczenia.

Zakres wartosci: W#16#0001 do
W#16#0FFF

LEN

INT

Maksymalna liczba bajtéw do wystania przez
zadanie.

DATA

IN_OUT

VARIANT

Wskaznik do obszaru zawierajgcego dane
do wystania: Obszar nadawczy: zawiera
adres i dtugos¢. Adres odnosi sig do:

»  Tabeli wejsciowej obrazu procesu.

» Tabeli wyjSciowej obrazu procesu.

*  Bitu w pamieci.

*  Bloku danych.

DONE

ouT

BOOL

Parametr DONE statusu:

» 0: Zadanie jeszcze nie rozpoczete lub
nadal w toku.

* 1: Zadanie wykonane bez btedu.

BUSY

ouT

BOOL

* BUSY = 1: Zadanie jeszcze nie
zakonczone. Nowe zadanie nie moze
zostac rozpoczete.

BUSY = 0: Zadanie wykonane.

ERROR

ouT

BOOL

Parametr ERROR statusu:

ERROR = 1: Podczas wykonywania zadania
wystapit btad. Szczegotowe informacje

o typie btedu zawiera STATUS.

STATUS

ouT

WORD

Parametr STATUS statusu: Informacje
o btedzie.

UWAGA

Ze wzgledu na asynchroniczne przetwarzanie TSEND, uzytkownik musi utrzy-
mywac¢ w obszarze nadawczym spojne dane az do chwili gdy parametr DONE
lub parametr ERROR przyjmie wartos¢ TRUE.
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TRCV

LAD

"T_RCvV_DB"

TRCY

Ulink lo Vanant

= EN
JENR
lip
{LEN
{ DATA

FBD

6.2 Instrukcje rozszerzone

"T_RCv_DB"

END —

NDR =

BUSY =

ERROR
STATUS |
ACVD_LEN |

=EN
—EN_R
D
{LEN
DATA

TRCY
Ulnt lo Variant

NDR ~
BUSY =
ERROR =

STATUS |

ROVD_LEN |
ENO =

Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

EN_R

IN

BOOL

Parametr sterujacy uaktywniany do
odbioru: Kiedy EN_R = 1, wtedy TRCV jest
gotowa do odbioru. Zadanie odbioru jest
wykonywane.

CONN_OUC
(WORD)

Wskazuje powigzane potgczenie. ID musi
by¢ takie samo jak powigzany parametr ID
w lokalnym opisie potgczenia.

Zakres wartosci: W#16#0001 do
W#16#0FFF

LEN

INT

Dtugosc¢ obszaru odbiorczego w bajtach.
W celu poznania znaczenia LEN = 0 lub
LEN <> 0 por. nizej (tryby odbiorcze TRCV).

DATA

IN_OUT

VARIANT

Wskaznik do odebranych danych:

Obszar odbiorczy (por. definicje ponizej);
zaw iera adres i dlugos¢. Adres odnosi sie
do:

. Tabeli wejsciowej obrazu procesu.
. Tabeli wyj$ciowej obrazu procesu.
. Bitu w pamiegci.

. Bloku danych.

NDR

ouT

BOOL

Parametr NDR statusu:

. NDR = 0: Zadanie jeszcze nie
rozpoczete lub nadal w toku.

. NDR = 1: Zadanie wykonane bez
btedu.

BUSY

ouT

BOOL

* BUSY = 1: Zadanie jeszcze nie
wykonane. Nowe zadanie nie moze
zostac rozpoczete.

* BUSY = 0: Zadanie wykonane.

ERROR

ouT

BOOL

Parametr ERROR statusu:

ERROR = 1: Podczas przetwarzania
wystapit btad. Szczegétowe informacje
o typie btedu zawiera STATUS.

STATUS

ouT

WORD

Parametr STATUS statusu: Informacje
o bledzie.

RCVD_LEN

ouT

INT

Rzeczywista ilo$¢ odebranych danych
wyrazona w bajtach.
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UWAGA

Ze wzgledu na asynchroniczne przetwarzanie TRCV, dane w obszarze odbior-
czym sg spojne tylko wtedy, kiedy parametr NRD przyjmuje warto$¢ TRUE.

Obszar odbiorczy

Jest to obszar, w ktérym TRCV zapisuje odebrane dane.
Obszar odbiorczy okres$lajg nastepujgce dwie zmienne:
e \Wskaznik do poczatku obszaru

e Dtugosc¢ obszaru

Dtugos¢ obszaru jest okreslona, w zaleznosci od uzywanego wariantu protokotu,
za pomocg parametru LEN (jezeli LEN <> 0) lub informacji o dtugo$ci zawartej
w parametrze DATA (jesli LEN = 0).

Tryby odbiorcze TRCV

W nastepujacej tabeli znajdujg sie informacje w jaki sposob TRCV wprowadza
odebrane dane do obszaru odbiorczego.

Wariant Wprowadzanie Parametr Wartos¢ parametru LEN
protokotu danych do obszaru »connection_type”
odbiorczego
TCP Tryb ,Ad hoc” B#16#11 0
TCP Odbiér danych B#16#11 <>0
o okreslonej dtugosci
ISO on TCP | Kontrolowane przez B#16#12 0 (rekomendowana) lub
protokét <>0

Tryb TCP / ad hoc

Tryb ad hoc istnieje tylko w wariancie protokotu TCP. Uzytkownik moze ustawi¢
tryb ad hoc przypisujac parametrowi LEN warto$¢ 0.

Obszar odbiorczy jest identyczny z obszarem uformowanym przez DATA. Maksy-
malnie sg odbierane 1472 baijty.

Natychmiast po odebraniu bloku danych, TRCV zapisuje dane do obszaru odbior-
czego i ustawia NDR na 1.

TCP/odbiér danych o okreslonej dtugosci
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Uzytkownik moze ustawi¢ tryb odbioru danych o okreslonej diugosci przypisujac
parametrowi LEN warto$¢ inng niz 0.

Obszar odbiorczy jest definiowany przez parametry LEN i DATA.

Natychmiast po odebraniu LEN bajtéw, TRCV zapisuje dane do obszaru odbior-
czego i ustawia NDR na 1.
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ISO on TCP/przeptyw danych kontrolowany protokotem

W wariancie protokotu ISO on TCP, przesytane dane sg kontrolowane przez pro-
tokot.

Obszar odbiorczy jest definiowany przez parametry LEN i DATA.

Natychmiast po odebraniu wszystkich danych zadania, TRCV zapisuje dane do
obszaru odbiorczego i ustawia NDR na 1.

Kody warunkowe w przypadku TCON

ERROR | STATUS Opis
(W#16#...)

0 0000 Potaczenie ustanowione bez btedu

0 7000 Zadne zadanie nie jest aktualnie wykonywane

0 7001 Start wykonywania zadania, ustanowienie potgczenia

0 7002 Kontynuacja wywotania (REQ nieistotny), nawigzywanie
potaczenia

1 8086 Parametr ID wykroczyt poza dozwolony zakres

8087 Osiagnieto maksymalng liczbe potaczen; nie jest mozliwe

zadne dodatkowe potaczenie

1 809B ID urzadzenia lokalnego w opisie potaczenia jest niezgodne
z CPU

1 80A1 Potaczenie lub port jest juz zajety przez uzytkownika

1 80A2 Lokalny lub zdalny port jest zajety przez system

1 80A3 Wykonywana jest proba ponownego ustalenia istniejacego
potaczenia

1 80A4 Adres IP koncowego, zdalnego punktu potaczenia jest
nieprawidtowy; moze by¢ zgodny z lokalnym adresem IP

1 80A7 Btad komunikacji: wywotano TDISCON zanim zostat
zakonczony TCON
TDISCON musi najpierw catkowicie zakonczy¢ potaczenie
wskazywane przez ID.

1 80B3 Niespojne przypisane parametry: Btad grupowy kodow btedu
W#16#80A0 do W#16#80A2, W#16#80A4, W#16#80B4 do
W#16#80B9

1 80B5 Btad parametru active_est

1 80B6 Btad przypisania parametru w parametrze connection_type

1 80B7 Btad w jednym z nastepujacych parametrow: block_length,
local_tsap_id_len, rem_subnet_id_len, rem_staddr_len, rem_
tsap_id_len, next_staddr_len

1 80B8 Parametr w lokalnym opisie potaczenia i parametr ID sg rézne

1 80C3 Wszystkie zasoby potgczenia sg w uzyciu

1 80C4 Przejsciowy btad komunikac;ji:
* Polaczenie nie moze by¢ aktualnie ustanowione
* Interfejs odbiera nowe parametry
» To skonfigurowane potgczenie jest aktualnie usuwane

przez TDISCON
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Kody warunkowe w przypadku TDISCON

ERROR | STATUS Opis
(W#16#...)

0 0000 Potaczenie zakonczone pomysinie

0 7000 Zadne zadanie nie jest aktualnie wykonywane

0 7001 Start wykonywania zadania, potgczenie jest zakanczane

0 7002 Kontynuacja wywotania (REQ nieistotny), potaczenie jest
zakanczane

1 8086 Parametr ID wykroczyt poza dozwolony zakres

1 80A3 Wykonywana jest proba zakonczenia nieistniejacego
potaczenia

1 80C4 Przejsciowy btad komunikaciji: Interfejs odbiera nowe

parametry lub aktualnie jest ustanawiane potgczenie

Kody warunkowe w przypadku TSEND
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ERROR STATUS Opis
(W#16#...)
0000 Zadanie wysytania wykonane bez bftedu
7000 Zadne zadanie nie jest aktualnie wykonywane
7001 Start wykonywania zadania, dane sg przesytane. Podczas
wykonywania tego zadania system operacyjny ma dostep do
danych w obszarze nadawczym DATA.

0 7002 Kontynuacja wywotania (REQ nieistotny), zadanie jest
wykonywane. Podczas wykonywania tego zadania system
operacyjny ma dostep do danych w obszarze nadawczym
DATA.

1 8085 Parametr LEN ma wartos¢ 0 lub wigkszg od najwiekszej
dopuszczalnej wartosci

1 8086 Parametr ID wykroczyt poza dozwolony zakres

1 8088 Parametr LEN ma warto$¢ wieksza niz obszar pamieci
wyspecyfikowany w DATA

1 80A1 Bfad komunikaciji:

*  Wyspecyfikowane potgczenie nie zostato jeszcze
ustanowione

*  Wyspecyfikowane potaczenie jest aktualnie konczone;
transmisja tym kanatem potgczeniowym jest niemozliwa

* Interfejs jest aktualnie reinicjalizowany

1 80C3 Brak dostepnych zasoboéw wewnetrznych:

Blok o tym ID jest juz aktualnie przetwarzany z priorytetem
o innej klasie.

1 80C4 Przejsciowy btad komunikaciji:

* Polgczenie z partnerem komunikacyjnym nie moze by¢
aktualnie ustanowione

* Interfejs odbiera nowe parametry lub potgczenie jest
aktualnie ustanawiane.
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Kody warunkowe w przypadku TRCV

ERROR STATUS

(W#16#...)

Opis

0

0000

Nowe dane zaakceptowane: Biezgca dtugos¢ odebranych
danych jest wskazywana przez RCVD_LEN.

7000

Blok nie jest gotowy do odebrania

7001

Blok jest gotowy do odebrania zadanie odbierania jest
aktywowane.

7002

Kontynuacja wywotania, zadanie odbierania jest
wykonywane. Podczas wykonywania tego zadania dane sg
zapisywane do obszaru odbiorczego. W zwigzku z tym moze
wystapi¢ btad zwigzany z niespéjnoscig danych w obszarze
odbiorczym.

8085

Parametr LEN jest wiekszy od najwigkszej dopuszczalnej
wartosci lub uzytkownik zmienit LEN lub DATA od czasu
pierwszego wywotania.

8086

Parametr ID wykroczyt poza dozwolony zakres

8088

Obszar odbiorczy jest za maty: LEN ma wartos$¢ wieksza niz
obszar pamigci wyspecyfikowany w DATA.

80A1

Btad komunikaciji:

*  Wyspecyfikowane potaczenie nie zostato jeszcze
ustanowione

*  Wyspecyfikowane potaczenie jest aktualnie konczone;
zadanie odbierania tym kanatem potaczeniowym jest
niemozliwe do wykonania

» Interfejs aktualnie odbiera nowe parametry

80C3

Brak dostepnych zasobéw wewnetrznych:
Blok o tym ID jest juz aktualnie przetwarzany z priorytetem
o innej klasie.

80C4

Przejsciowy btad komunikaciji:

» Potaczenie z partnerem komunikacyjnym nie moze by¢
aktualnie ustanowione

* Interfejs odbiera nowe parametry lub potgczenie jest
aktualnie ustanawiane.

6.2.4.2 Instrukcje komunikacji Point-to-Point

Szczegodtowe informacje dotyczace instrukgcji PtP i modutéw komunikacyjnych przed-
stawiono w rozdziale dotyczgcym komunikacji punkt-punkt (Point-to-Point, PtP).

6.2.5 Instrukcje przerwania

6.2.5.1 Instrukcje przylaczania i odtaczania

Za pomocg instrukcji ATTACH i DETACH uzytkownik moze aktywowac i dezakty-
wowac podprogramy obstugi przerwan sterownych zdarzeniami.

ATTACH aktywuje wykonanie podprogramu OB obstugi przerwania sprzeto-

wego.

DETACH dezaktywuje wykonanie podprogramu OB obstugi przerwania sprze-

towego.
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LAD
ATTACH
=EN END -
0B_NR RET_VAL |
EVENT [
=ADD
DETACH
- EN ENO
| 0B_NR RET_VAL |
{ EVENT
Parametr Typ Typ Opis
parametru | danych
OB_NR IN INT Identyfikator bloku organizacyjnego:

Dokonuje wyboru sposrod dostepnych
blokow obstugi przerwan sprzetowych
utworzonych za pomoca opcji ,Add new
block”. Podwdjne kliknigcie na pole
parametru, a nastepnie klikniecie ikony
pomocy wyswietli dostepne OB.

EVENT IN DWORD | Identyfikator zdarzenia:

Dokonuje wyboru sposréd dostepnych
przerwan zdarzen sprzetowych zwigzanych
z wejsciami cyfrowymi i szybkimi licznikami,
ktoére zostaty uaktywnione podczas
konfiguracji urzadzenia PLC. Podwojne
klikniecie na pole parametru, a nastepnie
klikniecie ikony pomocy wyswietli dostepne

zdarzenia.
ADD IN BOOL ADD = 0 (domysinie): To zdarzenie zastepuje
(tylko ATTACH ) wszystkie inne zdarzenia dotgczone do tego
OB.

ADD = 1: To zdarzenie jest dotgczane do
poprzednich zdarzen dotaczonych do tego OB.

RET_VAL ouT INT Kod warunkowy wykonania instrukciji.

Przerwania sprzetowe S7-1200
S7-1200 obstuguje nastepujace zdarzenia przerwan sprzetowych:
e Zbocze narastajace (wszystkie wbudowane wejscia CPU oraz wejscia cyfro-
we w modutach rozszerzen):

— Zbocze narastajace wystepuje wtedy, kiedy na wejsciu cyfrowym zachodzi
zmiana z OFF na ON w odpowiedzi na zmiane sygnatu urzgdzenia zain-
stalowanego na obiekcie i podtagczonego do tego wejscia.

e Zbocze opadajace (wszystkie wbudowane wejscia CPU oraz wejscia cyfrowe
wejscia cyfrowe w modutach rozszerzen):

— Zbocze op adajagce wystepuje wtedy, kiedy na wejsciu cyfrowym zachodzi
zmiana z ON na OFF.
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e Wartos$¢ biezgca zliczen szybkiego licznika (HSC) jest rowna wartosci odnie-

sienia, CV = RV (dla HSC pod 1 do 6):

— Warunek CV = RV generuje przerwanie HSC w momencie gdy liczba zli-
czen zmienia sie z wartosci sgsiedniej na wartos¢ doktadnie odpowiadaja-
cq ustalonej wczesniej wartosci odniesienia.

e Zmiana kierunku zliczania HSC (dla HSC pod 1 do 6):

— Zdarzenie zmiany kierunku zliczania wystepuje wtedy, kiedy stwierdza sie
zmiane kierunku zliczania HSC z rosngcego na malejacy lub malejagcego
na rosnacy.

e Zdarzenie zewnetrznego kasowania HSC (dla HSC pod 1 do 6):

— Pewne tryby pracy HSC pozwalajg przypisa¢ mu wejscie cyfrowe stuzgce
do zewnetrznego kasowania wartosci zliczen HSC do zera. Zdarzenie ze-
wnetrznego kasowania wystepuje w przypadku takiego HSC wtedy, kiedy
na tym wejsciu cyfrowym zachodzi zmiana sygnatu z OFF na ON.

Uaktywnianie zdarzen przerwan sprzetowych podczas konfiguracji urzadze-

nia PLC

Przerwania sprzetowe muszg by¢ uaktywnione podczas konfiguracji urzadzenia
PLC. Podczas wykonywania konfiguracji lub w trakcie pracy, uzytkownik musi za-
znaczy¢ pole wyboru uaktywnienia dla danego kanatu sygnatu wejsciowego lub
licznika HSC, jesli chce wybrac¢ to zdarzenie.
Zaznaczanie pola wyboru podczas konfiguracji urzadzenia PLC:
e \Wejscia cyfrowe

— Uaktywnienie detekcji zbocza narastajacego

— Uaktywnienie detekcji zbocza opadajacego
e Szybkie liczniki

— Uaktywnienie funkcjonowania danego licznika

— Generacja przerwania przy zrownaniu liczby biezacych zliczen z wartoscig,

referencyjng
— Generacja przerwania przy zdarzeniu zewnetrznego kasowania
— Generacja przerwania przy zdarzeniu zmiany kierunku zliczen

Dotaczanie do programu uzytkownika nowego kodu bloku OB obstugi prze-
rwania sprzetowego

Domyslnie, zaden OB nie jest powigzany ze zdarzeniem, gdy zdarzenie jest po raz
pierwszy uaktywnione. Jest to wskazywane przez etykiete ,HW interrupt:” ,<not
connected>" w konfiguracji urzadzenia Ze zdarzeniami przerwan sprzetowych
mozna powigza¢ tylko OB obstugi przerwan sprzetowych. Wszystkie istniejace
OB przerwan sprzetowych pojawiajg sie na rozwijane;j liscie ,HW interrupt:”. Jesli
na liscie nie ma zadnego OB, to w nastepujacy sposob nalezy utworzy¢ OB typu
~Hardware interrupt:”. W drzewie projektu, w gatezi ,Program blocks” nalezy:

1. Podwdjnie klikng¢ ,Add new block” i wybraé ,Organization block (OB)” a na-
stepnie ,Hardware interrupt”.
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2. Opcjonalnie mozna zmieni¢ nazwe OB oraz wybra¢ jezyk programowania
(LAD lub FBD) i numer bloku (uzytkownik moze sie przetaczy¢ w tryb reczny
i wybra¢ inny numer bloku niz podpowiedziany).

3. Wyedytowaé OB i doda¢ sposob reakcji na wystepujace zdarzenie. Z tego OB
mozna wywotywac FC i FB do gtebokosci czterech pozioméw zagniezdzenia.

Parametr OB_NR
Wszystkie nazwy OB przerwan sprzetowych pojawiajg sie w menu konfiguracji
urzadzenia na rozwijanej liscie ,Hardware interrupt:” oraz na rozwijanej liscie pa-
rametru OB_NR instrukcji ATTACH/DETACH.

Parametr EVENT

Kiedy przerwanie sprzetowe jest uaktywnione, wtedy temu szczegdlnemu zda-
rzeniu jest przypisywana unikalna nazwa. Uzytkownik moze zmieni¢ nazwe zda-
rzenia edytujac pole ,Event Name:”, ale nazwa musi pozosta¢ unikalna. W tablicy
tagow ,Constans” te nazwy zdarzen stajg sie nazwami tagow i wystepuja na roz-
wijanej liscie parametru EVENT w blokach instrukcji ATTACH/DETACH. Warto$¢
tagu jest wewnetrznym numerem stosowanym do identyfikacji zdarzenia.

Ogolny opis instrukcji
Kazde zdarzenie przerwania sprzetowego moze zosta¢ przytgczone do OB prze-
rwania sprzetowego, ktére bedzie kolejkowane w przypadku wystgpienia tego
zdarzenia przerwania. Powigzanie OB ze zdarzeniem moze nastgpi¢ w trakcie
konfiguracji lub podczas pracy.

Podczas konfiguracji uzytkownik ma mozliwo$¢ dotaczenia lub odiaczenia OB
do/od uaktywnionego zdarzenia. W celu dotgczenia OB do zdarzenia w trakcie
konfiguracji, nalezy skorzysta¢ z rozwijanej listy ,HW interrupt:” (klikng¢ na prawg
strzatke skierowana w dot) i z listy dostepnych OB przerwan sprzetowych wybraé
OB. Mozna wybra¢ okreslong nazwe OB z listy lub tez wybra¢ <not connected>
w celu usuniecia potgczenia.

Uaktywnione przerwania sprzetowe mozna réwniez dotaczy¢ lub odtgczyé w trak-
cie pracy. W celu dotaczenia lub odtgczenia uaktywnionego przerwania do/od od-
powiedniego OB w trakcie pracy korzysta sie z instrukcji programu ATTACH lub
DETACH (wielokrotnie jesli jest taka potrzeba). Jesli aktualnie nie jest dotaczony
zaden OB (w wyniku wyboru <not connected> podczas konfiguracji urzadzenia
lub w rezultacie wykonania instrukcji DETACH), to uaktywnione przerwania sprze-
towe sg ignorowane.

Dziatanie instrukcji DETACH

Instrukcja DEATCH jest stosowana do konkretnego zdarzenia, albo do wszystkich
zdarzen w okreslonym OB. Jesli jest wyspecyfikowany EVENT, to tylko to jedno
zdarzenie jest odtaczone od okreslonego OB_NR; wszystkie inne zdarzenia pod-
taczone do tego OB_NR nadal pozostajg podtaczone. Jesli EVENT nie jest wy-
specyfikowany, to wszystkie aktualnie podtaczone do OB_NR zdarzenia zostajg
odtgczone.
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RET_VAL Status ENO Opis

(Wi#16#....)

0000 1 Brak btedu

0001 0 Nie ma nic do odigczenia (tylko DETACH)
8090 0 OB nie istnieje

8091 0 Typ OB jest nieprawidtowy

8093 0 Zdarzenie nie istnieje

6.2.5.2 Instrukcje startu i kasowania obstugi przerwan od opd6znien

Instrukcje SRT_DINT i CAN_DINT pozwalajg uruchomi¢ i skasowaé obstuge
przerwan od opéznien. Kazde przerwanie pochodzace od opdznien jest jednora-
zowym zdarzeniem, ktére wystepuje po okreslonym czasie opdznienia. Jesli zda-
rzenie opoznienia jest skasowane zanim uplynie czas opdznienia, to przerwanie

nie wystepuje.

e SRT_DINT uruchamia przerwanie od opdznienia, ktére wykonuje podprogram
OB (bloku organizacyjnego) po uptywie czasu wyspecyfikowanego w parame-

trze DTIME.

e CAN_DINT kasuje uruchomione przerwanie od opdznienia. Blok OB obstugi
przerwania od opdznienia nie jest w tym przypadku wykonywany.

LAD FBD
SRT_DINT [ SRT_DINT

=EN ENOD = —EN
10B_NR RET_VAL | 0B_NR

DTIME {DTIME RET_VAL |

SIGN :‘S!GN ENO r
| CAN_DINT CAN_DINT
=EN ENOD = —EN RET_VAL
{DB_NR RET_VAL | { DB_NR END =

Parametry SRT_DINT
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych

OB_NR IN INT Blok organizacyjny, ktéry ma zosta¢ uruchomiony

po uptywie czasu opoznienia:

Dokonuje wyboru sposroéd dostepnych OB
obstugi przerwania od opéznienia utworzonych
za pomoca opcji ,Add new block” w drzewie
projektu. Podwajne kliknigcie na pole parametru,
a nastepnie kliknigcie ikony pomocy wyswietli
dostepne OB.
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Parametr | Typ Typ Opis
parametru danych
DTIME IN TIME Wartos¢ czasu opoznienia (1 do 60000 ms).

Czas opoznienia mozna uczyni¢ jeszcze dtuzszy,
np. wtaczajac licznik do OB obstugi przerwania
od opdznienia.

SIGN IN WORD Nie wykorzystany w S7-1200; moze przyjac
dowolng wartosé.
RET_VAL | OUT INT Kod warunkowy wykonania instrukcji.

Parametry CAN_DINT

Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
OB_NR IN INT Identyfikator OB przerwania od op6znienia. Mozna
stosowac¢ numer OB lub jego symboliczng nazwe.
RET_VAL | OUT INT Kod warunkowy wykonania instrukcji.

Opis dziatania instrukcji

Instrukcja SRT_DINT okresla czas opdznienia, uruchamia wewnetrzny timer
czasu opoéznienia i wigze podprogram OB obstugi przerwania od opdznienia ze
zdarzeniem uptywu czasu opdznienia. Kiedy uptynie nastawiony czas opéznienia,
wtedy jest generowane przerwanie programu, ktére wyzwala uruchomienie powig-
zanego OB obstugi przerwania od opdznienia. Wykonujgc instrukcje CAN_DINT,
uzytkownik moze skasowaé generacje przerwania od biegngcego juz opdznie-
nia zanim uptynie nastawiony czas opdznienia. taczna liczba aktywnych zdarzen
przerwan od opdznien i od cyklu czasu nie moze przekroczy¢ czterech.

Dotaczanie do projektu podprograméw OB obstugi przerwan od opéznien.
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Z instrukcjami SRT_DINT i CAN_DINT mozna powigza¢ tylko OB obstugi prze-
rwan od opdznien. W nowym projekcie nie istnieje zaden OB obstugi przerwania
od opoznienia. Taki OB musi doda¢ do projektu uzytkownik. W celu utworzenia
OB przerwania od opoznienia nalezy wykona¢ nastepujace kroki:

1. Podwdjnie klikng¢ ,Add new block” w gatezi ,Program blocks” drzewa projektu,
a nastepnie kolejno wybra¢ ,Organization block (OB)” , Time delay interrupt”.

2. Opcjonalnie mozna zmieni¢ nazwe OB, wybrac¢ jezyk programowania i nu-
mer bloku. W celu ustalenia innego numeru bloku niz podpowiedziany, nalezy
przetaczyc¢ tryb pracy na numerowanie reczne.

3. Wyedytowa¢ podprogram OB obstugi przerwania od opdznienia i ustali¢ spo-
sob reakcji programu w przypadku wystapienia zdarzenia pochodzgcego od
opdznienia. Z OB obstugi przerwania od op6znienia mozna wywotywa¢ FC
i FB do gtebokosci czterech poziomdéw zagniezdzenia.

4. Nowo przypisane nazwy OB obstugi przerwania od opdznienia stajg sie do-
stepne po edycji parametru OB_NR instrukcji SRT_DINT i CAN_DINT.
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Kody warunkowe

RET_VAL (W#16#....) | Opis

0000 Brak btedu

8090 Nieprawidtowy parametr OB_NR

8091 Nieprawidtowy parametr DTIME

80A0 Przerwanie od opdznienia nie uruchomione

6.2.5.3 Instrukcje aktywacji i dezaktywacji przerwania od alarmu

Instrukcje DIS_AIRT i EN_AIRT uaktywniajg i dezaktywujg przetwarzanie prze-
rwania pochodzacego od alarmu.

LAD
DIS_AIRT |

4EN  ENOF
| RET.VAL}

EN_AIRT
=EN END =
RET_VAL |

Parametr

Parametr Typ parametru | Typ danych | Opis

RET_VAL | OUT INT Liczba opdznien = liczba wykonan
DIS_AIRT w kolejce.

Opis dziatania
DIS_AIRT opdznia przetwarzanie nowych przerwan. Instrukcje DIS_AIRT mozna
wykona¢ w OB wiecej niz jeden raz. System operacyjny zlicza liczbe wykonan
DIS_AIRT. Kazde pozostaje efektywne az do ponownego skasowania przez in-
strukcje EN_AIRT lub catkowitego zakonczenia wykonywania biezgcego OB.

Przerwania ktére wystgpity wtedy, kiedy instrukcja DIS_AIRT byta efektywna sg
przetwarzane gdy zostang ponownie aktywowane lub tez natychmiast po zakon-
czeniu wykonania biezacego OB.

EN_AIRT uaktywnia przetwarzanie przerwan, ktére byly poprzednio zablokowane
instrukcjg DIS_AIRT. Kazde wykonanie DIS_AIRT moze by¢ skasowane wyko-
naniem EN_AIRT. Jezeli na przyktad, przerwania zostaty zablokowane pie¢ razy
poprzez pieciokrotne wykonanie instrukcji DIS_AIRT, to mozna te blokade skaso-
wacé wykonujac pigciokrotnie instrukcje EN_AIRT. Zanim przerwania zostang po-
nownie odblokowane dla danego OB, wykonanie EN_AIRT musi nastapi¢ w tym
samym OB lub w dowolnym FC lub FB wywotanym z tego samego OB.
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Parametr RET_VAL sygnalizuje ile razy wykonanie obstugi przerwania byto zablo-
kowane, co jest rowne liczbie wykonan DIS_AIRT ustawionych w kolejce. Obstu-
ga przerwan jest ponownie aktywna wtedy, kiedy parametr RET_VAL = 0.

6.2.6 Regulacja PID

Polecenie ,PID_Compact” udostepnia dla DB
. : "P0_Compact_
trybéw automatycznego i recznego regu- DB

lator PII? w.raz ze zoptymalizowang opcja PO CEmpac WE'
autostrojenia. =
. . " . . ~EN END f
Wiecej informacji na temat instrukcji Setpoirt Output
,PID_Compact” znajduje sie w pomocy Input Output_PER
online portalu TIA. Input_PER Dutput_PWM Ly
Error

Instrukcja PID_Compact

6.2.7 Instrukcje sterowania ruchami — Motion Control

Instrukcje sterowania ruchami, w celu kontrolowania ruchu osi korzystajg z przypi-
sanego bloku danych technologicznych i dedykowanego PTO (pulse train output
— wyjscia ciggu impulséw) CPU. Wiecej informacji na temat instrukcji sterowania
ruchami znajduje sie¢ w pomocy online portalu TIA.

ML'tl;cml_ ‘MC_Reset_DB"
2 s i
e W o (]
||
| —EN END -
<EN END - {fom Buy
| Aois Busy = EredD
| StopMode EmedD et
Emorinfo | -

MC_Power uaktywnia
i dezaktywuje stero-

MC_Reset kasuje
wszystkie btedy zwig-

wane osie. zane ze sterowaniem
ruchem. Wykryte btedy
zwigzane ze sterowa-
niem ruchem sa potwier-
dzane.
"MC_Homme_ "MC_Hot_DB" "MC_Movelog_
e T e 0B
“MC_Home* Q:E L ME_Movalog® \::;—Q
el I L e
—EN END = T Busy b —EN ENO =
| s Busy = | Auas Busy =
I Mode Commandaboet
CommandAboit ed 4 Commandabort
ed EncelD edH
EnadD ¢ Enorindo EmadD
Ennodrio | = Enorrio |
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MC_Home ustanawia
zwigzek migdzy pro-
gramem sterowania
osig i czescig me-
chaniczng systemu
pozycjonowania osi.

"MC
MoveAbsoite_
fr

Nl sl
END =
Busy =

Commandibort
ed -

EmodD

Emerinio |

- EN
Aose

MC_MoveAbsolu-

te uruchamia ruch

w celu osiggniecia
pozycji bezwzgledne;j.
Zadanie konczy sie
po osiggnieciu pozy-
cji potozenia docelo-
wego.

MC_Halt kasuje wszyst-
kie procesy sterowania
ruchem i powoduje
zatrzymanie ruchow osi.
Pozycja zatrzymania nie
jest okreslona.

"MC
Moverelative_
DB"
R N
-EN ENO -
. Busy =
v A
od -
EmodD
Enodnio

MC_MoveRelative
uruchamia ruch pozycjo-
nujacy wzgledem pozycji
startowe;.

Instrukcja generowania impulséw

6.2.8.1 Instrukcja CTRL_PWM

Instrukcja CTRL_PWM dotyczgca modula-
cji szerokosci impulséw PWM (Pulse Width
Modulation) zapewnia staty okres przebiegu
wyjsciowego ze zmiennym wspotczynnikiem
wypetnienia. Wyjscie PWM dziata przez caty

6.2 Instrukcje rozszerzone

MC_MovedJog uruchamia
tryb Jog (impulsowania)
w celach testowania

i rozruchu.

"MC_
Movelalociy
DE"

- EN END =
Ao Busy =
Diwection CommandAbost

ed -
ErcdD
Emorinfo

MC_MoveVelocity powo-
duje ruch osi z okreslong
predkoscia.

»

czas od chwili uruchomienia generujac im-

pulsy o okreslonej czestotliwosci (okresie).

Szerokos$¢ impulséw jest zmieniana zgod-
nie z potrzebami, tak by uzyskac¢ pozadany

efekt sterowania.

o e L

@ okres
@ szeroko$é impulsu

Wspotczynnik wypetnienia mozna okreslic w procentach jako czes¢ okresu (0 —
100 %), w tysiecznych (0 — 1000), dziesieciotysiecznych (1 — 10000) lub w forma-
cie analogowym S7. Szerokos$¢ impulsu moze sie zmienia¢ od 0 (brak impulsu,
zawsze OFF) do petnej skali (brak impulsu, zawsze ON).
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Poniewaz sygnat wyjsciowy PWM moze sie zmienia¢ od zera do petnego za-
kresu, wiec jest to sygnat cyfrowy bardzo zblizony do sygnatu analogowego. Na
przyktad, sygnat wyjsciowy PWM moze by¢ zastosowany do sterowania szybko-
Scig silnika od zatrzymania do petnej predkosci albo moze by¢ uzyty do sterowa-
nia potozeniem zaworu od catkowitego zamkniecia do petnego otwarcia.

Dostepne s dwa generatory impulséw pozwalajace realizowaé¢ funkcje wy-
magajace ciagu szybkich impulséw: PWM i PTO (wyjscie ciggu impulsow).
PTO jest wykorzystywane przez instrukcje sterowania ruchem. Uzytkownik moze
przypisa¢ kazdy z generatoréw impulséw albo do PWM albo do PTO, ale nie do
obu jednoczesnie.

Oba generatory impulséw sa mapowane do okreslonych wyjsé cyfrowych, tak jak
to pokazano w ponizszej tabeli. Mozna wykorzysta¢ w tym celu zarébwno we-
wnetrzne wyjscia CPU, jak i opcjonalne wyjscia ptytki sygnatowej. Numery punk-
tow wyjsciowych sg pokazane w ponizszej tabeli (przy zatozeniu domysinej kon-
figuracji wyjs¢). Jezeli uzytkownik zmieni numeracje wyjsc, to numerami punktow
wyjsciowych bedg te, ktore ustalit uzytkownik. Niezaleznie od tego PTO1/PWM1
wykorzystujg dwa pierwsze wyjscia cyfrowe, a wyjscia PTO2/PWM2 wykorzystuje
kolejne dwa wyjscia cyfrowe CPU albo dotaczonej ptytki sygnatowej. Zwracamy
uwage na to, ze PWM wymaga tylko jednego wyjscia, podczas gdy PTO moze
opcjonalnie wykorzystywa¢ dwa wyjscia na kanat. Jezeli wyjscie nie jest potrzeb-
ne dla impulsoéw, to jest dostepne dla innych celow.

Opis DomyslIne przypisanie wyjs¢
Impuls Kierunek
PTO 1 Wyjscia CPU Q0.0 Q0.1
Wyijécia ptytki Q4.0 Q4.1
sygnatowe;j
PWM 1 Wyjscia CPU Q0.0 -
Wyijscia ptytki Q4.0 -
sygnatowe;j
PTO 2 Wyjscia CPU Q0.2 Q0.3
Wyijscia ptytki Q4.2 Q4.3
sygnatowe;j
PWM 2 Wyijsécia CPU Q0.2 -
Wyijscia ptytki Q4.2 --
sygnatowe;j

Konfiguracja kanatu impulsowego dla PWM
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W celu przygotowania PWM do dziatania nalezy najpierw skonfigurowaé kanat
impulsowy w menu konfiguracji urzadzenia; wykonuje sie to poprzez wybér CPU,
nastepnie Pulse Generator (PTO/PWM) i wreszcie PWM1 lub PWM2. Nastepnie
nalezy uaktywni¢ generator impulsowy (zaznaczy¢ pole wyboru). Jesli generator
jest uaktywniony, to jest mu przypisywana unikalna nazwa domysina. Uzytkownik
moze zmieni¢ te nazwe edytujac pole ,Name:”, ale nazwa musi pozosta¢ uni-
kalna. W tablicy tagéw ,Constans” nazwy aktywnych generatoréw impulsowych
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stajg sie tagami i sg dostepne do wykorzystania jako parametr PWM instrukcji
CTRL_PWM. Uzytkownik ma mozliwos$¢ w nastepujacy sposob zmiany nazwy ge-
neratora impulsowego, dodawania komentarza i przypisywania parametrow:

Opcje impulséw PWM:
e Uzycie generatora impulsowego: PWM lub PTO (wybra¢ PWM).
e Zrédio wyjéciowe: CPU lub plytka sygnatowa.
e Podstawa czasu: ms lub ps.
e Format szerokosci impulsu:
procenty (0 — 100),
tysieczne (1 — 1000),
— dziesieciotysieczne (1 — 10000),
format analogowy S7 (0 — 27648).
e Okres (,Cycle time”): Nalezy wprowadzi¢ warto$¢ okresu. Te warto$¢ mozna
zmienic¢ jedynie w tym miejscu.

e Poczatkowa szerokos¢ impulsu (,Initial pulse width:”): Nalezy wprowadzi¢
poczatkowg wartos¢ szerokosci impulsu. Wartosé szerokosci impulsu mozna
zmienic¢ jedynie podczas wykonywania zadania.

Adresy wyjsciowe (,,Output addresses”)

Adres poczatkowy (,Start address:”): Nalezy wprowadzi¢ adres Q-word, gdzie be-
dzie ulokowana warto$¢ szerokosci impulsu. Lokalizacjg domysing jest QW1000
dla PWM1 i QW1002 dla PWM2. Warto$¢ umieszczona pod tym adresem steruje
szerokoscig impulsu i za kazdym razem gdy nastepuje przejscie PLC z trybu
STOP do trybu RUN jest inicjalizowana przyjmujac okreslong wyzej wartos¢ ,Ini-
tial pulse width:” (poczatkowa szerokos¢ impulsu). Podczas pracy systemu, w celu
zmiany szerokosci impulsu nalezy zmieni¢ warto$¢ okreslong przez Q-word.

LAD FBD
“CTRL_PWM_ CTRL_PwWM_
DB" DB’
CTRL_PwM CTRL_PwM
~EN EN‘D‘- - EN BUSY =
PWM BUSY ke PWM STATUS
= ENABLE STATUS ENABLE ENO
Parametr | Typ Typ Wartos¢ Opis
parametru | danych | poczatkowa
PWM IN WORD |0 Identyfikator PWM:
W tablicy tagéw ,Constans” nazwy
aktywnych generatoréw impulsowych
stajq sie tagami i sg dostepne do
uzycia jako parametr PWM.
ENABLE | IN BOOL 1 = start generatora impulsow
0 = stop generatora impulsow
BUSY ouT BOOL |0 Funkcja zajeta
STATUS | OUT WORD |0 Kody warunkowe wykonania instrukgcji
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Opis dziatania

6.3

Instrukcja CTRL_PWM wykorzystuje blok danych (DB) do przechowywania infor-
macji o parametrach. Po umieszczeniu instrukcji CTRL_PWM w edytorze progra-
mu jest jej przypisywany DB. Parametry bloku danych nie sg osobno zmieniane
przez uzytkownika, ale sg kontrolowane przez instrukcje CTRL_PWM.

Wybor uaktywnionego generatora impulsowego, ktéry ma byé uzyty, odbywa sie
poprzez zastosowanie jego nazwy tagu jako parametru PWM.

Kiedy sygnat na wejsciu EN ma wartos¢ TRUE, wtedy instrukcja CTRL_PWM
uruchamia lub zatrzymuje generator PWM w zaleznos$ci od stanu wejscia ENA-
BLE. Szerokos¢ impulsu jest okreslona przez warto$¢ znajdujaca sie pod powig-
zanym adresem wyjsciowym Q-word.

Poniewaz S7-1200 przetwarza zadanie podczas wykonywania instrukcji CTRL_
PWM, wiec parametr BUSY zawsze przyjmuje wartos¢ FALSE w modelach CPU
S7-1200.

Jezeli jest wykryty btad, to ENO jest ustawiany na FALSE, a parametr STATUS
zawiera kod warunkowy.

Kiedy PLC po raz pierwszy wchodzi w tryb RUN, wtedy warto$¢ szerokosci im-
pulsu przyjmuje warto$¢ poczatkowa okreslong w konfiguracji urzadzenia. Jezeli
trzeba zmieni¢ szerokos$¢ impulsu, to uzytkownik wpisuje wartosci pod adres Q-
-word okreslony w konfiguracji urzadzenia (,Output addresses” / ,Start address:”).
W celu wpisania pozgdanej szerokosci impulsu pod adres Q-word korzysta sie
z instrukcji przesuniecia, konwersji, arytmetycznych lub bloku PID. Nalezy stoso-
wac wiasciwy zakres dla wartosci Q-word (procenty, tysieczne, dziesieciotysigcz-
ne lub format analogowy S7).

Kody warunkowe

Wartos¢ STATUS | Opis
0 Brak btedu
80A1 Identyfikator PWM nie adresuje prawidtowego PWM

Instrukcje biblioteki globalnej

6.3.1 USS
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Biblioteka protokotu USS pozwala sterowa¢ napedy Siemensa obstugujace pro-
tokot USS. Znajdujace sie w niej instrukcje zawierajg funkcje specjalnie zaprojek-
towane do korzystania z protokotu USS w celu komunikacji z napedem. Modut
CM1241RS485 komunikuje sie z napedami poprzez porty RS485. Korzystajac
z biblioteki USS uzytkownik moze sterowac fizycznym napedem i odczytywaé/za-
pisywac parametry napedu.
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6.3.1.1 Wymagania do stosowania protokotu USS

Blok danych USS_DRV_DB jest buforem,
do ktérego uzytkownik ma tylko posredni

W celu obstugi protokotu USS w bibliotece znajdujg sie 1 blok funkgcji i 3 funkcje.
Kazdy modut komunikacyjny CM1241RS485 obstuguje maksymalnie 16 napeddw.

Pojedyncza instancja zawiera tymczasowg pamiec i bufory dla wszystkich nape-
doéw znajdujacych sie w sieci USS i podtagczonych do zainstalowanych modutow
komunikacyjnych PtP. Funkcje USS dla tych napeddéw wspdtdzielg miedzy sobg
informacje z tego bloku danych.

USS_PORT

USS_DRV_DB —{ USS_DB

Zarezerwowanych
dla danych
PTP COM

1

dostep poprzez instrukcje USS.
USS_DRV_DB
50 bajtow

Drive 2 data
3
USS_DRV_DB
CM1241RS485
USS_DRV

4
5
5 Modut komunikacyjny
obstuguje do 16 napgdow.
7 Bloku wejéciowe
DRIVE 8 parametréw napgdow (Driver)
y nalezy oznaczac¢ od 1 do 16.
10
1"
12
13 Drive 2
USS_RPM 1 Drive 1
DRIVE 15
16

USS_WPM Q

2 — DRIVE

Poprzez modut komunikacyjny PtP funkcja USS_PORT obstuguje komunikacje
pomiedzy CPU i napedami. Kazde odwotanie do tej funkcji umozliwia co najwy-
zej jedng sesje komunikacyjng z jednym napedem. Program uzytkownika musi
wywotywac te funkcje dostatecznie szybko by unikng¢ przekroczenia limitu czasu
napedu. Ta funkcja moze by¢é wywotywana w gtéwnym lub dowolnym OB obstugi
przerwan.
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Blok USS_DRV zapewnia programowi uzytkownika dostep do wyspecyfikowane-
go napedu znajdujgcego sie w sieci USS. Jego wejscia i wyjscia okreslajg stan
i pozwalajg sterowa¢ napedem. Jezeli w sieci jest 16 napedow, to program uzyt-
kownika musi zawiera¢ co najmniej 16 wywotan USS_DRV - jedno na kazdy
naped. Te bloki powinny by¢ wywotywane z takg czestoscia, jak jest wymagana
dla realizacji funkcji sterowania napedem.

Blok funkcji USS_DRV moze by¢ wywotywany tylko z gtéwnego OB.
Ostroznie

USS_DRYV, USS_RPM, USS_WPM moga by¢ wywotywane tylko z gtéwnego OB.
Funkcja USS_PORT moze by¢ wywotywana z dowolnego OB, zwykle z OB ob-
stugi przerwan od opodznienia.

Niezabezpieczenie USS_PORT przed zakf6ceniami pracy moze spowodowac
nieoczekiwane btedy.

A\ | OSTROZNIE

USS_DRYV, USS_RPM, USS_WPM moga by¢ wywotywane tylko z gtéwnego
OB. Funkcja USS_PORT moze by¢ wywotywana z dowolnego OB, zwykle z OB
obstugi przerwan od opdznienia.

Niezabezpieczenie USS_PORT przed zaktéceniami pracy moze spowodowaé
nieoczekiwane btedy.

Funkcje USS_RPM i USS_WPM odczytujg i zapisujg parametry operacyjne od-
legtego napedu. Te parametry sterujg praca napedu. Sg one zdefiniowane w in-
strukcji napedu. Program uzytkownika moze zawiera¢ tyle wywotan tych funkcji
ile to jest konieczne, ale w dowolnej chwili dla jednego napedu moze by¢ aktywna
tylko jedna funkcja zapisu lub odczytu. Funkcje USS_RPM i USS_WPM mogq
by¢ wywotywane tylko z gtéwnego OB.

Obliczanie czasu potrzebnego na komunikacje z napedem
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Komunikacja z napedem odbywa sie asynchronicznie w stosunku do cyklu pro-
gramu S7-1200. Zwykle S7-1200 wykona kilka cykli programu, zanim zostanie
ukonczona petna transakcja komunikacyjna z jednym napedem.

Interwat USS_PORT jest to czas potrzebny do wykonania jednej transakcji komu-
nikacyjnej. W ponizszej tabeli przedstawiono minimalne interwaty USS_PORT dla
wszystkich predkosci transmisji. Wywotywanie USS_PORT czesciej niz wynosi
interwat USS_PORT nie powoduje zwiekszenia liczby transakcji. Limit czasowy
napedu jest to czas jaki moze by¢ przeznaczony na transakcje w warunkach, gdy
btedy komunikacyjne spowodowaty, ze podjete byly 3 proby dokonczenia trans-
akcji. Domyslnie, protokot biblioteki USS podejmuje automatycznie do 2 préb na
kazdg transakcje.
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Predkos¢ Obliczony minimalny Limit czasowy pojedynczego
transmisji [bod] interwat USS_PORT [ms] | napedu [ms]

1200 790 2370

2400 405 1215

4800 212,5 638

9600 116,3 349

19200 68,2 205

38400 441 133

57600 36,1 109

115200 28,1 85

6.3.1.2 Instrukcja USS_DRV

Instrukcja USS_DRV wymienia dane z napedem, wysytajac zgdanie wiadomosci
i interpretujac wiadomo$¢ otrzymang od napedu. Dla kazdego napedu powinien
by¢ uzyty oddzielny blok funkcji, ale wszystkie funkcje zwigzane z jedng siecig
USS i modutem komunikacyjnym PtP muszg korzysta¢ z tej samej instancji blo-
ku danych. Kiedy instrukcja USS_DRV zostanie pierwszy raz uzyta, wtedy uzyt-
kownik musi stworzy¢ DB i nada¢ mu nazwe, a nastepnie zawsze juz korzystac
z tego DB utworzonego podczas pierwszego uzycia instrukcji.

Kiedy instrukcja jest wykonana po raz pierwszy, wtedy naped wskazany przez
adres USS (parametr DRIVE) jest inicjalizowany w instancji DB. Po tej inicjaliza-
cji kolejne wykonania USS_PORT moga rozpoczaé¢ komunikacje z tym napedem
okreslonym wiasnym numerem.

W celu zmiany numeru napedu nalezy przeprowadzi¢ PLC z trybu STOP do RUN,
co powoduje inicjalizacje instancji DB. Parametry wejsciowe sg konfigurowane
i umieszczane w buforze wiadomosci USS TX, a wyjsciowe odczytywane — je-
$li uprzednio byly poprawnie zapisane i istniejg — z bufora odpowiedzi. Podczas
wykonywania USS_DRV nie odbywa sie zadna transmisja danych. Komunikacja
z napedami odbywa sie podczas wykonywani instrukcji USS_PORT. USS_DRV
jedynie konfiguruje wiadomosci do wystania i interpretuje dane, kiére mogty by¢
otrzymane z napedu w odpowiedzi na poprzednie zgdanie.

LAD (widok domysiny)  LAD (widok rozszerzony)

“USS_DRV_DB USS_DRV_DB" Klikajac dot bloku mozna
USS_DAV* USS_DAv* ; : -
—EN END = —EN END — Ja‘ .rozsz.erzyc w C?|U wy
~RUN NDRM - RUN nor«  Swietlenia wszystkich pa-
- OFF2 ERROR = = OFF2 ERROR = rametrow.
= OFF3 STATUS - OFF3 STATUS
- F_ALCK INHIBIT o - F_ACK - i -
lom ] I X V\I’yprow?d.zenla parame
DRIVE SPEED DRIVE NHEIT «  trow wySwietlane na sza-
SEEED e FAULT« 1o sg opcjonalne i nie mu-
SPEED_SP SPEED

szg by¢ przypisywane.
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Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

RUN

IN

BOOL

Bit startu napedu: Stan TRUE na tym wejsciu
uaktywnia ruch napedu z ustalong predkoscia.

OFF2

IN

BOOL

Bit stopu elektrycznego: Stan TRUE na tym
wejsciu powoduje zatrzymanie ruchu napedu bez
hamowania — biegiem na luzie.

OFF3

BOOL

Bit szybkiego stopu — Stan TRUE na tym wejsciu
wymusza szybkie zatrzymanie ruchu napedu z
wigczeniem hamowania, a nie tylko biegiem na
luzie.

F_ACK

BOOL

Bit potwierdzenia btedu — Ten bit jest ustawiany
w celu skasowania bitu btedu napedu. Ten bit
jest ustawiany po usunieciu przyczyny btedu, aby
wskazac, ze naped nie musi juz sygnalizowaé
poprzedniego btedu.

DIR

BOOL

Sterowanie kierunkiem ruchu napedu — Ten bit jest
ustawiany aby wskazac, ze kierunek ruchu jest
w przod (dla dodatniego SPEED_SP).

DRIVE

N

USINT

Adres napedu: To wejscie stanowi adres napedu
USS. Poprawny zakres wynosi od driver 1 do driver
16.

PZD_LEN

N

USINT

Dtugosc¢ stowa — Jest to liczba stow danych PZD.
Poprawne wartosci to 2, 4, 6 lub 8 stow. Domysinie
jest 2.

SPEED_
SP

N

REAL

Nastawiona predko$¢ — Jest to predkosc¢ ruchu
napedu wyrazona w procentach skonfigurowane;j
czestotliwosci. Wartos¢ dodatnia oznacza ruch w
przéd (jesli DIR jest TRUE).

CTRL3

N

UINT

Stowo sterujgce 3 — Warto$¢ nadana
konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi
napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac ten
parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.

CTRL4

UINT

Stowo sterujgce 4 — Wartos¢ nadana
konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi
napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac¢ ten
parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.

CTRL5

UINT

Stowo sterujace 5 — Warto$¢ nadana
konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi
napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac ten
parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.

CTRLG6

UINT

Stowo sterujgce 6 — Warto$¢ nadana
konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi
napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac¢ ten
parametr w napedzie.

CTRL7

UINT

Stowo sterujgce 7 — Warto$¢ nadana
konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi
napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac ten
parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.
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Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

CTRL8

IN

UINT

Stowo sterujace 8 — Wartos¢ nadana
konfigurowanemu przez uzytkownika parametrowi
napedu. Uzytkownik musi skonfigurowac¢ ten
parametr w napedzie. Parametr opcjonalny.

NDR

ouT

BOOL

Nowe dane gotowe — Stan TRUE tego bitu
sygnalizuje, ze na wyjsciu sg dane wynikajace z
nowego zadania komunikaciji.

ERROR

ouT

BOOL

Wystapit btad — Stan TRUE tego wyprowadzenia
sygnalizuje, ze wystapit btad i stan wyjscia STATUS
jest wazny. W przypadku btedu wszystkie inne
wyjscia sg ustawione na zero.

STATUS

ouT

UINT

Wartos$¢ statusu zgdania. Sygnalizuje wynik cyklu
programu. (Stowo 2 statusu napedu).

RUN_EN

ouT

BOOL

Ruch uaktywniony — Ten bit sygnalizuje czy odbywa
sie ruch napedu.

D_DIR

ouT

BOOL

Kierunek ruchu napedu — Ten bit sygnalizuje czy
ruch napedu odbywa sie w przéd.

INHIBIT

ouT

BOOL

Ruch napedu wstrzymany — Ten bit sygnalizuje stan
bitu Inhibit napedu.

FAULT

ouT

BOOL

Btad napedu — Ten bit sygnalizuje, ze naped
zarejestrowat btad. Uzytkownik musi zlikwidowac¢
problem i nastepnie ustawi¢ bit F_ACK w celu
skasowania tego bitu jesli jest ustawiony.

SPEED

ouT

REAL

Biezaca predkosc¢ ruchu napedu — Wartos$¢
predkosci ruchu napedu wyrazona w procentach
skonfigurowanej predkosci.

STATUS1

ouT

UINT

Stowo 1 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
ustalone bity stanu napedu.

STATUS3

ouT

UINT

Stowo 3 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
konfigurowane przez uzytkownika stowo stanu
napedu.

STATUS4

ouT

UINT

Stowo 4 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
konfigurowane przez uzytkownika stowo stanu
napedu.

STATUSS

ouT

UINT

Stowo 5 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
konfigurowane przez uzytkownika stowo stanu
napedu.

STATUS6

ouT

UINT

Stowo 6 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
konfigurowane przez uzytkownika stowo stanu
napedu.

STATUS7

ouT

UINT

Stowo 7 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
konfigurowane przez uzytkownika stowo stanu
napedu.

STATUS8

ouT

UINT

Stowo 8 statusu napedu — Ta warto$¢ zawiera
konfigurowane przez uzytkownika stowo stanu
napedu.
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6.3.1.3 Instrukcja USS_PORT

Instrukcja USS_PORT obstuguje komunikacje w sieci USS. Zwykle stosuje sie
tylko jedng funkcje USS_PORT na modut komunikacyjny PtP w programie i kaz-
de wywotanie tej instrukcji obstuguje transmisje do lub z pojedynczego napedu.
Program uzytkownika musi wykonywac funkcje USS_PORT dostatecznie czesto,
by zapobiec przekroczeniu limitu czasu napedu. Wszystkie funkcje USS zwig-
zane z jedng siecig USS i modutem komunikacyjnym PtP muszg korzystac z tej
samej instancji bloku danych. W celu unikniecia przekroczenia limitu czasu na-
pedu i zapewnienia instrukcji USS_DRV najswiezszych danych USS, instrukcja
USS_PORT jest zwykle wywotywana z OB obstugi przerwania od opdznienia.

LAD FBD

msm— "I.ISS_,F[ITI'
—~EN ENO - ~{EN
PORT ERROR PORT EAROR -
BALD STATUS BALID STATUS
USS DB USS_DB END =
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
PORT IN PORT Modut komunikacyjny PtP. Identyfikator: To jest
stata, ktéra moze by¢ wskazana w zaktadce
,Constants” domyslInej tablicy tagéw.
BAUD IN DINT Szybkos¢ transmisji wyrazona w bodach i
wykorzystywana podczas komunikacji USS.
USS_DB IN DINT To jest odniesienie do instancji DB utworzonej
i zainicjalizowanej w momencie umieszczenia
instrukcji USS_DRV w programie.
ERROR OUTL ERROR Stan TRUE tego wyprowadzenia sygnalizuje,
OUT BOOL | ze wystagpit btad i stan wyjscia STATUS jest
wazny.
STATUS ouT UINT Warto$¢ statusu zgdania. Sygnalizuje wynik
cyklu programu lub inicjalizacji.

6.3.1.4 Instrukcja USS_RPM
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Instrukcja USS_RPM odczytuje parametr z napedu. Wszystkie funkcje USS zwia-
zane z jedna siecig USS i modutem komunikacyjnym PtP musza korzysta¢ z tego
samego bloku danych. USS_RPM moze by¢ wywotywana z giéwnego OB.

LAD FBD
USS_APM USS_AMe

—EN ENOD — —EN

- REQ DONE —REQ
DRIVE ERAORA DRIVE
PARAM STATUS PARAM DONE -
INDEX INDEX, ERROA —~
VALUE VALUE STATUS
Uss_0B USS_DB ENO
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Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

REQ

IN

BOOL

Wystanie zadania: Jesli ma wartos¢ TRUE, to
sygnalizuje, ze potrzebne jest wystanie zgdania
odczytu nowych danych. Jesli Zzadanie odczytu
jest juz realizowane, to jest ignorowane.

DRIVE

USINT

Adres napedu: To wejscie stanowi adres napedu
USS. Poprawny zakres wynosi od driver 1 do
driver 16.

PARAM

UINT

Numer parametru: To wejscie okresla, ktéry
parametr napedu jest zapisywany. Zakres
numerow parametru zawiera sie od 0 do 2047.
Sposob dostepu do parametréw o numerach
przekraczajacych ten zakres jest podany

w instrukcji napedu.

INDEX

UINT

Indeks parametru: To wejscie okresla, ktory
indeks parametru napedu ma zosta¢ zapisany.
Jest to 16-bitowa wartos¢, ktérej najmniej
znaczacy baijt jest faktyczng wartosciag indeksu
z zakresu od 0 do 255. Najbardziej znaczacy
bajt rowniez moze by¢ uzyty przez naped i jest
wiasciwy dla napedu. Szczegoty sa podane

w instrukcji napedu.

USS_DB

VARIANT

To jest odniesienie do instancji DB utworzonej
i zainicjalizowanej w momencie umieszczenia
instrukcji USS_DRV w programie.

VALUE

WORD,
INT, UINT,
DWORD,
DINT,
UDINT,
REAL

To jest warto$¢ parametru, ktéry zostat odczytany
i jest wazna tylko wtedy, kiedy bit DONE ma
warto$¢ TRUE.

DONE

ouT

BOOL

Wykonano: Jesli ma wartos$¢ TRUE, to

sygnalizuje, ze wyjscie VALUE przechowuje

poprzednio zadana, odczytang warto$¢

parametru.

Ten bit jest ustawiany wtedy, kiedy USS_DRV

stwierdzi, ze nastapit odczyt danej przestanej

z napedu.

Ten bit jest kasowany wtedy, kiedy :

» uzytkownik zazgda odczytu danych poprzez
zapytanie inng USS_RPM

albo

* nastgpi drugie z kolejnych dwéch wywotan
USS_DRV.

ERROR

ouT

BOOL

Wystapit btad — Stan TRUE tego wyprowadzenia
sygnalizuje, ze wystapit btad i stan wyjscia
STATUS jest wazny. W przypadku btedu
wszystkie inne wyjscia sg ustawione na zero.

STATUS

ouT

UINT

Warto$¢ statusu zgdania. Sygnalizuje wynik
zadania odczytu.
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6.3.1.5 Instrukcja USS_WPM

Instrukcja USS_WPM modyfikuje parametr w napedzie. Wszystkie funkcje USS
zwigzane z jedng siecig USS i modutem komunikacyjnym PtP muszg korzystac
z tego samego bloku danych. USS_WPM moze by¢ wywotywana z giéwnego OB.

UWAGA
Operacje zapisu do pamieci EEPROM

Ostrzezenie przed naduzywaniem operacji zapisu do pamieci EEPROM. W celu
przedtuzenia czasu zycia pamieci nalezy minimalizowac liczbe operacji zapisu
do pamieci EEPROM.

LAD FBD
USS_ WM TUSS_ Wi
—EN ENO~ —EN
- REQ DONE =  —REQ
DRIVE ERROR = DRIVE
PARAM STATUS PARAM
INDEX INDEX DONE -
- EEPROM — EEPROM ERROR ~
VALUE VALUE STATUS
Uss_De uss_DB ENO -
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
REQ IN BOOL Woystanie zadania: Jesli ma wartos¢ TRUE, to
sygnalizuje, ze potrzebne jest wystanie zadania
odczytu nowych danych. Jesli Zzadanie odczytu
jest juz realizowane, to jest ignorowane.
DRIVE IN USINT Adres napedu: To wejscie stanowi adres napedu
USS. Poprawny zakres wynosi od driver 1 do
driver 16.
PARAM IN UINT Numer parametru: To wejscie okresla, ktory
parametr napedu jest zapisywany. Zakres
numerow parametru zawiera sie od 0 do 2047.
Sposéb dostepu do parametréw o numerach
przekraczajgcych ten zakres jest podany
w instrukcji napedu.
INDEX IN UINT Indeks parametru: To wejscie okresla, ktory
indeks parametru napedu ma zostac zapisany.
Jest to 16-bitowa wartos¢, ktorej najmniej
znaczacy baijt jest faktyczng wartoscia indeksu
z zakresu od 0 do 255. Najbardziej znaczacy
bajt rowniez moze by¢ uzyty przez naped i jest
wiasciwy dla napedu. Szczegoty sg podane
w instrukcji napedu.
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Parametr Typ Typ Opis

parametru | danych

EEPROM IN BOOL Zapis do pamieci EEPROM napedu: Jesli ma
warto$¢ TRUE, to zapis parametru napedu
bedzie zapamietany w pamieci EEPROM
napedu. Jesli ma wartos¢ FALSE, to zapis
parametru bedzie tymczasowy i nie zostanie
zachowany po cyklu wytaczania/wtgczania
zasilania napedu.

VALUE IN WORD, To jest warto$¢ parametru, ktéra ma byé

INT, zapisana. Ta warto$¢ musi by¢ gotowa podczas
UINT, zmiany sygnatu REQ.

DWORD,

DINT,

UDINT,

REAL

USS_DB IN VARIANT | To jest odniesienie do instancji DB utworzone;j
i zainicjalizowanej w momencie umieszczenia
instrukcji USS_DRV w programie.

DONE ouT BOOL Woykonano: Jesli ma warto$¢ TRUE, to
sygnalizuje, ze wejscie VALUE zostato zapisane
do napedu.

Ten bit jest ustawiany wtedy, kiedy USS_DRV

odbierze z napedu potwierdzenia zapisu.

» uzytkownik zazada potwierdzenia wykonania
zapisu poprzez zapytanie inng USS_RPM

albo

* nastgpi drugie z kolejnych dwoch wywotan
USS_DRV.

ERROR ouT BOOL Wystapit btad — Stan TRUE tego wyprowadzenia
sygnalizuje, ze wystapit btad i stan wyjscia
STATUS jest wazny. W przypadku btedu
wszystkie inne wyjscia sg ustawione na zero.

STATUS ouT UINT Wartos$c¢ statusu zadania. Sygnalizuje wynik
zgdania zapisu.

6.3.1.6 Kody statusu USS

Kody statusu instrukcji USS sg zwracane jako parametr funkcji USS

STATUS Opis

(W#16#....)

0000 Brak bfedu.

8180 Dtugosc¢ odpowiedzi napedu nie jest zgodna ze znakami otrzymanymi
z napedu.

8181 Parametr VALUE nie byt typu Word, Real lub DWord.

8182 Uzytkownik podat dang typu Word jako parametr, a w odpowiedzi otrzymat
z napedu DWord lub Real.

8183 Uzytkownik podat dang typu DWord lub Real jako parametr, a w odpowiedzi
otrzymat z napedu Word.
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STATUS Opis

(W#16#....)

8184 Suma kontrolna telegramu odpowiedzi z napedu jest btedna.

8185 Nieprawidtowy adres napedu (zakres poprawnych adreséw napedow: 1-16).

8186 Nastawiona predkos¢ wykracza poza prawidtowy zakres (poprawny zakres
SPEED_SP: -200% to 200%).

8187 Odpowiedz na wystane zadanie nadeszta od napedu o btednym numerze.

8188 Wyspecyfikowana dtugos¢ stowa PZD jest nieprawidtowa (poprawny zakres
=2,4,6 lub 8 stow).

8189 Wyspecyfikowana wartos¢ szybkosci transmisji jest nieprawidiowa.

818A Kanat zgdania parametru jest zajety przez inne zadanie skierowane do tego
napedu.

818B Naped nie odpowiedziat na zadanie i ponowienia zadania.

818C W odpowiedzi na zgdanie dotyczace parametru naped zwrdcit rozszerzony
btad. Por. opis rozszerzonych btedow ponizej tej tabeli.

818D W odpowiedzi na zadanie dotyczace parametru naped zwrdcit btgd
sygnalizujgcy nielegalny dostep. Informacje dotyczace przyczyn
ograniczenia dostepu sg podane w instrukcji napedu.

818E Naped nie zostat zainicjalizowany: Ten kod btedu jest zwracany do
USS_RPM lub USS_WPM wtedy, kiedy dla danego napedu nie zostata
zastosowana przynajmniej raz instrukcja USS_DRV. Dzieki temu
inicjalizacja pierwszym skanem USS_DRYV nie nadpisuje bedacych w toku
zadan odczytu lub zapisu parametru, poniewaz naped jest inicjalizowany
jako nowy element. W celu naprawy tego btedu nalezy wywota¢ dla napedu
o danym numerze instrukcje USS_DRV.

80Ax-80Fx | Specyficzne btedy zwracane przez FB komunikacji PtP (Point-to-Point)
wywotane z biblioteki USS: Te kody btedéw nie sg modyfikowane przez
biblioteke USS i sg zdefiniowane w opisie instrukcji PtP.

Kody btedéw rozszerzonych napedu USS
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Napedy USS obstugujg funkcje odczytu i zapisu wewnetrznych parametréow nape-
du. Ta cecha pozwala na zdalne sterowanie i konfigurowanie napedu. Ze wzgledu
na rézne btedy, takie jak warto$ci spoza zakresu lub nielegalne dla aktualne-
go trybu pracy napedu zadania , operacje wymagajace dostepu do parametrow
napedu moga nie zakonczy¢ sie powodzeniem. Naped generuje wéwczas kod
btedu, ktory jest zwracany jako zmienna ,USS_Extended_Error” instancji DB in-
strukcji USS_DRYV. Ta warto$¢ kodu jest wazna tylko dla ostatniego wykonania in-
strukcji USS_RPM lub USS_WPM. Kod btedu napedu jest umieszczany w zmien-
nej ,USS_Extended_Error’ wtedy, kiedy wartos¢ kodu STATUS wynosi w zapisie
szesnastkowym 808C. Warto$¢ kodu zawarta w ,USS_Extended_Error” zalezy od
modelu napedu. Opis rozszerzonych kodéw btedéw dla operacji zapisu i odczytu
parametrow jest zamieszczony w instrukcji napedu.
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6.3.2 MODBUS

6.3.2.1 MB_COMM_LOAD

Opis

6.3 Instrukcje biblioteki globalnej

Instrukcja MB_COMM_LOAD konfiguruje port Point-to-Point (PtP) modutéw CM 1241
RS485 lub CM 1241 RS232 zgodnie z protokotem komunikacyjnym Modbus RTU.

LAD FBD
"MB_COMM_ "MB_COMM_
LOAD_DB~ LO&D_DB”
"MB_COMM_LDAD™ "MB_COMM_LDAD™
—EN ENO = —EN
PORT ERAORA w4 PORT
BAUD STATUS BAUD
PARITY PARITY
FLOW_CTRL FLOW_CTRL
RTS_ON_DLY RTS_ON_DLY
RTS_OFF_DLY RTS_OFF_DL
RESP_TO ERROR —
MB_DB RESP_TO STATUS
MB_DB ENO ~
Parametr Typ Typ Opis
parametru | danych
PORT IN UINT Identyfikator portu komunikacyjnego:
Po zainstalowaniu modutu CM w konfiguracji
urzgdzenia, na rozwijanej liscie pomocy
dostepnej dla wyprowadzenia PORT bloku
pojawia sie identyfikator portu. Ta stata
ma réwniez swoje odniesienie w zaktadce
,Constants” domysinej tablicy tagéw.
BAUD IN UDINT Wybor szybkosci transmisji: 300, 600, 1200,
2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600,
76800, 115200
Inne warto$ci sg nieprawidiowe.
PARITY IN UINT Wybér parzystosci:
*+ 0-brak.

— Nadawanie i odbiér: 1 bit startu, 8
bitow danych, brak parzystosci, 1 bit
stopu.

* 1 —nieparzysty.
* 2 —parzysty.
FLOW_CTRL |IN UINT Wybor sterowania przeptywem:
* 0 - (domyslnie) brak sterowania
przeptywem.
* 1 —sterowanie sprzetowe z RTS zawsze

ON (nie dotyczy portow RS485).

* 2 -—sterowanie sprzetowe, RTS
przetaczany.
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Parametr Typ

parametru

Typ
danych

Opis

RTS_ON_DLY

N

UINT

Wybor opdznienia RTS ON:

e 0 - (domysinie) brak opdznienia od RTS
aktywnego do nadania pierwszego znaku
wiadomosci.

* 1do 65535 — opdznienie w milisekundach
od RTS aktywnego do nadania
pierwszego znaku wiadomosci (nie
dotyczy portéw RS485). Opdznienie RTS
stosuje sie niezaleznie od wyboru FLOW_
CTRL.

RTS_ OFF_ |IN
DLY

UINT

Wybér opéznienia RTS OFF:

* 0 - (domyslnie) brak opdznienia od
ostatniego nadanego znaku do zmiany
RTS na nieaktywny.

* 1do 65535 — opdznienie w milisekundach
od ostatniego nadanego znaku do zmiany
RTS na nieaktywny (nie dotyczy portow
RS485). Opdznienie RTS stosuje sie
niezaleznie od wyboru FLOW_CTRL.

RESP_TO IN

UINT

Limit czasu odpowiedzi:

Czas w milisekundach dozwolony przez MB_
MASTER dla urzadzenia Slave na odpowiedz.
Jezeli urzadzenie Slave nie odpowie w tym
czasie, to MB_MASTER ponowi zadanie lub —
jesli wyspecyfikowana liczba ponowien zostata
wystana - zakonczy zadanie z btedem.

5 ms do 65535 ms (wartos¢ domysina

= 1000 ms).

MB_DB IN

VARIANT

Odniesienie do instancji bloku danych
uzywanego przez instrukcje MB_MASTER
lub MB_SLAVE. Po umieszczeniu instrukcji
MB_MASTER lub MB_SLAVE w programie,
na rozwijanej liscie pomocy dostepnej dla
wyprowadzenia MB_DB bloku pojawia sie
identyfikator DB.

ERROR ouT

BOOL

Btad:

* 0 - btad nie zostat wykryty.

* 1 —zostat wykryty btad i stan wyjscia
STATUS podaje jego kod.

STATUS ouT

UINT

Kod btedu konfiguracji portu.

Zasady komunikacji MODBUS

e Zanim instrukcje MB_SLAVE albo MB_MASTER bedg sie mogty komuniko-
wac z portem, musi by¢ wykonana MB_COMM_LOAD w celu skonfigurowania

portu.

e Jezeli port ma odpowiadac¢ jako Slave urzadzeniu Modbus Master, to ten port
nie moze by¢ uzyty przez MB_MASTER. Z danym portem moze by¢ uzyte
tylko jedno wykonanie instrukcji MB_SLAVE.
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e Jezeli port ma by¢ uzyty do zainicjowania zadania Modbus Master, to ten port
nie moze by¢ uzyty przez MB_SLAVE. Z tym portem moze by¢ uzyte jedno
lub wiecej wykonan MB_MASTER.

e Instrukcje Modbus nie korzystajg z przerwan komunikacyjnych do kontrolo-
wania procesu komunikacji. To program uzytkownika musi sprawdzac czy in-
strukcje MB_MASTER lub MB Slave ukonczyty nadawanie i odbior.

e Jesli program uzytkownika dziata jako Modbus Slave, to MB_SLAVE musi
by¢ wykonywana cykliczne, z czestoscig pozwalajgcg odpowiadac na czas na
nadchodzace zgdania z Modbus Master.

o \Wszystkie wykonania MB_SLAVE nalezy wywotywac¢ z OB przerwan cyklicz-
nych.

e Jesli program uzytkownika dziata jako Modbus Master i korzysta z MB_MA-
STER do wysytania zadan do Slave, to musi kontynuowacé cykliczne wykony-
wanie MB_MASTER dopéty, dopdki Slave nie przesle odpowiedzi.

e \Wszystkie wykonania MB_MASTER dotyczace danego portu nalezy wywoty-
wac z tego samego OB (lub OB poziomu przerwan).

Opis dziatania
MB_COMM_LOAD jest wykonywana w celu konfiguracji portu dla protokotu Mod-

bus RTU. Po skonfigurowaniu portu mozna nawigza¢ komunikacje Modbus wyko-
nujac instrukcje MB_SLAVE lub MB_MASTER.

Jedna instancja MB_COMM_LOAD musi by¢ wykorzystana do skonfigurowania
kazdego portu kazdego modutu komunikacyjnego uzytego do komunikacji Mod-
bus. Dla kazdego wykorzystywanego portu uzytkownik musi przypisa¢ kazdej in-
strukcji MB_COMM_LOAD inng instancje bloku danych. CPU systemu S7-1200
moze pracowac co najwyzej z 3 modutami komunikacyjnymi.

Przypisanie instancji bloku danych nastepuje wtedy, kiedy w programie umiesz-
czana jest instrukcja MB_MASTER lub MB_SLAVE. Ta instancja bloku danych
otrzymuje referencje w momencie wyspecyfikowania parametru MB_DB instrukcji
MB_COMM_LOAD.

Kody warunkowe

Wartos¢ STATUS | Opis

(Wi#16#....)

0000 Brak btedu.

8180 Nieprawidtowa wartos¢ ID portu.

8181 Nieprawidtowa wartos¢ szybkosci transmisji.

8182 Nieprawidtowa warto$¢ parzystosci.

8183 Nieprawidtowa wartos$¢ sterowania przeptywem.

8184 Nieprawidtowa wartos¢ limitu czasu odpowiedzi.

8185 Nieprawidtowy wskaznik do bloku danych Slave_PORT_n lub
Master_PORT_n.
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6.3.2.2 MB_MASTER

Opis

Instrukcja MB_MASTER umozliwia programowi uzytkownika komunikacje jako

Modbus Master z wykorzystaniem portu Point-to-Point (PtP) modutéw CM 1241
RS485 lub CM 1241 RS232. Program ma dostep do danych w jednym lub wiecej

urzadzen Modbus Slave.

Umieszczenie instrukcji MB_MASTER w programie uzytkownika powoduje przy-
pisanie jej instancji bloku danych. Ta instancja otrzymuje nazwe w momencie wy-

specyfikowania parametru MB_DB instrukcji MB_COMM_LOAD.

LAD FBD
MB_MASTER_ “MB_MASTER_
p8" 08"
“MB_MASTER" “MB_MASTER"
—EN ENO = —EN
-RED DONEN  —{REQ
MB_ADDR BUSY MB_ADDR DOMNE
MODE ERROR M MODE BUSY =
DATA_ADDR STATUS | DATA_ADDR ERROR
DATA_LEN DATA_LEN STATUS
DATA_PTR DATA_PTR ENO -
Parametr Typ Typ Opis
parametru | danych
REQ IN BOOL Wejscie zadania:
¢ 0 - brak zadania.
* 1 - Zzadanie transmisji danych do jednego
lub wiecej Modbus Slave.
MB_ADR IN USINT Adres stacji Modbus RTU: Poprawny zakres
adresow: 0 do 247.
Wartos¢ 0 jest zarezerwowana dla
rozgtaszania wiadomosci do wszystkich
urzadzen Modbus Slave. Kody funkcyjne
Modbus 05, 06, 15 i 16 sg jedynymi
obstugiwanymi kodami funkcyjnymi dla
rozgtaszania.
MODE IN USINT Wybér trybu: Specyfikuje typ zadania: odczyt,
zapis lub diagnostyka.
DATA_ IN UDIINT Adres startowy w urzadzeniu Slave: Okresla
ADDR adres poczatkowy danych dostepnych
w urzadzeniu Slave. Poprawne adresy sg
podane w tabeli operacji Modbus.
DATA_LEN | IN UINT Dtugos¢ danych: Specyfikuje liczbe bitéw lub
stow dostepnych w zwigzku z tym zadaniem.
Poprawne dtugosci sg podane w tabeli
operacji Modbus.
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Parametr Typ Typ Opis

parametru | danych

DATA_PTR

N VARIANT Wskaznik danych: Wskazuje na adres CPU
DB, do ktérego dane majg zosta¢ zapisane lub
z ktérego majg by¢ odczytane. DB musi by¢
typu klasycznego DB. Por. uwage na temat
DATA_PTR zamieszczong ponizej.

NDR ouT BOOL Gotowos¢ nowych danych:

* 0 - Transakcja nie ukonczona.

* 1 —sygnalizuje, ze instrukcja MB_
MASTER zakonczyta zgdana transakcje
z jednym lub wieloma urzadzeniami
Modbus Slave.

BUSY ouT BOOL Zajetosc:

0 — zadna transakcja MB_MASTER nie jest
wykonywana.

* 1 —transakcja MB_MASTER jest w trakcie
wykonywania.

ERROR ouT BOOL Btad:

* 0 - btad nie zostat wykryty.
* 1 -—zostat wykryty btad i stan wyjscia
STATUS podaje jego kod.

STATUS ouT UINT Kod btedu wykonania.

Zasady komunikacji Modbus Master

Zanim instrukcja MB_MASTER bedzie sie mogta komunikowa¢ z portem,
musi by¢ wykonana MB_COMM_LOAD w celu skonfigurowania tego portu.
Jezeli port ma by¢ uzyty do zainicjowania zgdania Modbus Master, to ten port
nie moze by¢ uzyty przez MB_SLAVE. Z tym portem moze by¢ uzyte jedno
lub wiecej wykonan MB_MASTER.

Instrukcje Modbus nie korzystajg z przerwan komunikacyjnych do kontrolo-
wania procesu komunikacji. To program uzytkownika musi sprawdzac czy in-
strukcja MB_MASTER ukonczyta nadawanie i odbior.

Jesli program uzytkownika dziata jako Modbus Master i korzysta z MB_MA-
STER do wysytania zadan do Slave, to musi kontynuowac¢ cykliczne wykony-
wanie MB_MASTER dopéty, dopdki Slave nie przesle odpowiedzi.

Wszystkie wykonania MB_MASTER dotyczace danego portu nalezy wywoty-
wac z tego samego OB (lub OB poziomu przerwan).

Parametr REQ
Warto$¢ REQ rowna FALSE = brak zadania.

Wartos¢ REQ réwna TRUE = zadanie przestania danych do jednego lub wiecej
urzadzen Modbus Slave.

Ten sygnat wejsciowy nalezy dostarczy¢ poprzez wyzwalany zboczem styk w cza-
sie pierwszego wywotania MB_MASTER. Wyzwalany zboczem impuls uruchomi
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jednokrotnie Zzgdanie nadawania. Wszystkie wejscia sa uchwycone i trzymane
bez zmiany na czas jednego zadania i odpowiedzi wyzwolonych z tego wejscia.

Wewnetrznie, w celu zapewnienia, ze zaden inny Master nie ma mozliwosci wy-
stawienia zadania zanim to zadanie nie zostanie zakonczone, MB_MASTER uru-
chamia maszyne stanu.

Ponadto, jesli ta sama instancja wywotania FB MB_MASTER jest ponownie wy-
konywana z wejsciem REQ = TRUE, zanim zostanie ukonczone biezgce zadanie,
to nie zostanie wykonana w zwigzku z tym zadna transmisja. Jednakze, jak tyl-
ko biezace zgdanie zostanie zakonczone, to zostanie wystawione nowe zadanie
o ile MB_MASTER jest wykonany z wejsciem REQ réwnym TRUE.

Wybér typu funkcji Modbus za pomoca parametrow DATA_ADDR i MODE

DATA_ADDR (adres startowy w Slave): Okresla adres poczatkowy danych do-
stepnych w urzgdzeniu Slave.

MB_MASTER wykorzystuje wejscie MODE, a nie wejscie Function Code (kod
funkcji). Kombinacja MODE i zakresu adresow Modbus okresla Function Code,
ktory jest uzywany w przesytanej wiadomosci Modbus. W ponizszej tabeli przed-
stawiono zaleznos¢ miedzy parametrem MODE instrukcji MBUS_MASTER, ko-
dem funkcji Modbus i zakresem adreséw Modbus.

Funkcje Modbus MB_MASTER
Parametr Typ adresu Parametr Funkcja
DATA_ADDR DATA_LEN dtugos¢ | Modbus
adresy Modbus danych Modbus

Tryb 0

Odczyt 00001 do 09999 Bity wyjsciowe 1 to 2000 01H
10001 - 19999 Bity wejsciowe 1to 2000 02H
30001 - 39999 Rejestry wejsciowe 1to 125 04H
40001 do 49999 Rejestry pamietajace | 1to 125 03H
400001 do 465536
(rozszerzony)

Tryb 1

Zapis 00001 do 09999 Bity wyjsciowe 1 (pojedyncze stowo) | 05H
40001 do 49999 Rejestry pamietajace | 1 (pojedyncze stowo) | 06H
400001 do 465536
(rozszerzony)
00001 do 09999 Bity wyjsciowe 2 do 1968 15H
40001 do 49999 Rejestry pamigtajace | 2 do 123 16H
400001 do 465536
(rozszerzony)
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Funkcje Modbus MB_MASTER
Tryb 2

Niektore urzadzenia Slave nie obstuguja zapisu pojedynczego bitu lub stowa za pomoca funkgiji
Modbus 05H i 06H. W takim przypadku stosuje sie Tryb 2 w celu wymuszenia zapisu pojedynczego
bitu i stowa przy uzyciu funkcji Modbus 15H i 16H.

Zapis 00001 do 09999 Bity wyjsciowe 1 do 1968 15H
40001 do 49999 Rejestry pamietajace | 1 do 123 16H
400001 do 465536
(rozszerzony)

Tryb 11

*  Odczytuje stowo licznika zdarzen z urzadzenia Modbus Slave, ktére jest wskazywane jako
wejscie dla MB_ADDR.

* W urzadzeniu Modbus Slave S7-1200 ten licznik jest inkrementowany za kazdym razem gdy
urzgdzenie Slave poprawnie zapisze lub odczyta zadanie (ale nie rozgtaszane) z Modbus Master.

» Zwracana wartos$¢ jest pamietana jako stowo pod adresem wyspecyfikowanym jako wejscie do

DATA_PTR.
* W tym trybie nie jest wymagana prawidtowa warto$¢ DATA_LEN.
Tryb 80

»  Sprawdza status komunikacji urzgdzenia Modbus Slave, ktére jest wskazywane jako wejscie dla
MB_ADDR.

»  Ustawienie bitu wyjsciowego NDR instrukcji MB_MASTER sygnalizuje, ze adresowane
urzgdzenie Modbus Slave odpowiedziato odpowiednimi danymi.

+  Zadne dane nie sg zwracane do programu uzytkownika.

W tym trybie nie jest wymagana prawidtowa wartos¢ DATA_LEN.

Tryb 81

» Kasuje licznik zdarzen (tak jak jest zwracany w trybie 11) w urzadzeniu Modbus Slave, ktore jest
wskazywane jako wejscie dla MB_ADDR.

» Ustawienie bitu wyjsciowego NDR instrukcji MB_MASTER sygnalizuje, ze adresowane
urzadzenie Modbus Slave odpowiedziato odpowiednimi danymi.

+  Zadne dane nie sg zwracane do programu uzytkownika.

* W tym trybie nie jest wymagana prawidtowa wartos¢ DATA_LEN.

Parametr DATA_PTR

Wskazuje na lokalne zrodto lub adres docelowy (adres w CPU S7-1200) danych
odpowiednio zapisywanych lub odczytywanych. Uzycie instrukcji MB_MASTER
do utworzenia urzadzenia Modbus Master wymaga stworzenia globalnego bloku
danych do przechowywania danych odczytywanych z lub zapisywanych do urza-
dzenia Modbus Slave.

UWAGA

Parametr DATA_PTR musi wskazywac¢ blok danych typu
klasycznego.

W celu utworzenia klasycznego, globalnego DB nalezy w trakcie dodawania
nowego bloku danych wyczysci¢ pole wyboru ,Symbolic address only”
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Struktury bloku danych parametru DATA_PTR

e Te typy danych obowigzujg dla stéw odczytanych z adreséw Modbus 30001
do 39999, 40001 do 49999 i 400001 do 465536, a takze dla stéw zapisywa-
nych do adreséw Modbus 40001 do 49999 i 400001 do 465536.

— Standardowe tablice danych typu WORD, UINT lub INT, tak jak pokazano
je ponizej.

— Nazwane struktury WORD, UINT lub INT, gdzie kazdy element ma swojgq
unikalng nazwe i dane 16-bitowe.

— Nazwane struktury ztozone, gdzie kazdy element ma swojg unikalng na-
zwe i dane 16- lub 32-bitowe.

e Dla bitéw odczytywanych i zapisywanych spod adreséw Modbus 00001 do
09999 i 10001 do 19999.

— Standardowa tablica danych typu boolowskiego.
— Nazwane struktury boolowskie o unikalnych nazwach zmiennych boolow-
skich.

e Mimo, ze nie jest to wymagane, zaleca sie by kazda instrukcja MB_MASTER
miata swoj wiasny, oddzielny obszar w globalnym bloku danych. Przyczyng
tego zalecenia jest to, ze w przypadku gdy wiele instrukcji MB_MASTER za-
pisuje i odczytuje dane z tego samego obszaru globalnego bloku danych ist-
nieje wieksza mozliwos¢ uszkodzenia danych.

e Nie ma wymagania by obszar danych DATA_PTR znajdowat sie tym samym
globalnym bloku danych. Uzytkownik moze utworzy¢ jeden blok danych z wie-
loma obszarami dla operacji odczytu Modbus, jeden blok danych dla operac;ji
zapisu Modbus lub jeden blok danych dla kazdej stacji Slave.

e \Wszystkie tablice w przyktadzie przedstawionym ponizej sg utworzone jako
tablice typu base 1 [1....##]. Te tablice mogtyby by¢ utworzone jako tablice
typu base 0 [0...##] lub jako mieszane base 0 i base 1.

Przyktad dostepu instrukcji MB_MASTER do globalnego bloku danych
DATA_PTR
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W celu spetnienia zgdania Modbus przechowywania danych, przyktadowy global-
ny blok danych pokazany ponizej wykorzystuje 4 unikalne nazwy tablic po 6 stéw.
Mimo, ze tablice danych w tym przyktadzie majg jednakowe rozmiary, to faktycz-
nie mogg mie¢ dowolne rozmiary — ten sam rozmiar uzyto tylko dla uproszcze-
nia przyktadu. Kazda tablica moze mie¢ réwniez zamieniong strukture danych
na taka, ktéra zawiera bardziej opisowe nazwy tagéw i mieszane typy danych.
Przyktady alternatywnych struktur danych sg przedstawione w opisie parametru
HR_DB instrukcji MB_SLAVE.

W przyktadach dotyczacych instrukcji MB_MASTER przedstawionych nizej, po-
kazano tylko parametr DATA_PTR pomijajac inne wymagane parametry. Te przy-
ktady majg na celu zilustrowanie w jaki sposéb instrukcja MB_MASTER korzysta
z bloku danych DATA_PTR.

Strzatki pokazujg w jaki sposob kazda tablica jest powigzana z réznymi instruk-
cjami MB_MASTER.
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Data

MName Uata type
1« Static
2 » Array_1 Array [1
3 Array_1[1 Word
4 Array_1[2] Word
5 Array_1[3]
6 Array_1[4]
7 Array_1[5]
0 Array_1[6] Word
9 - Array_2 Array [1
10 Array_2[1 Word
11 Array_2[2]
12 Array_2[3]
13 Array_2[4]
14 Array_2(5]
15 Array_2[6] Word
16« Array_3 Array 1
17 Array_3[ Word
18 Array_3[2)
19 Array_J[J]
20 Array_3[4]
2 Array_3[5]
22 Array_3[6] Word
23w Amay 4 Array [1
24 Array_41 Waord
25 Array_4[2]
26 Array_4(3]
27 Array_4[4]
2 Array_4[5]
29 Array_4[6] Word

.. 6]

.. 6]

. 6]

Uttset
“MB_MASTER_
oe"
EN END =l
- REQ DONE -
MB_ADDR BUSY =
MODE ERROR =
DATA_ADDR STATUS
DATA_LEN
‘Dats” Anay_1 - DATA_PTR
"MB_MASTER_
oe
“MB_MASTER™
EN ENO —
- REQ DONE -
MB_ADDR BUSY =
MODE ERROR ~
DATA_ADDR STATUS
DATA_LEN
"Data" Anay_2 - DATA_PTR
"MB_MASTER_
ce”
"MB_MASTER"
EN END —
- RED DONE =
ME_ACDR BUSY -
MCDE ERROAR =
DATA_ADDR STATUS
DATA_LEN
Dala" Anay_3 - DATA_PTF
"MB_MASTER_
og"
“MB_MASTERT
EN END —
- REQ DONE =
MB_ADDR BUSY =
MODE ERROR =
DATA_ADDR STATUS
DATA_LEN

“Data” Anay_4 - DATA_PTR

Pierwszym elementem dowolnej tablicy lub struktury jest zawsze pierwsze zrédto
lub miejsce docelowe dowolnej operacji Modbus odczytu lub zapisu. Wszystkie
ponizej przedstawione scenariusze bazujg na powyzszym schemacie.

Scenariusz 1: Jezeli pierwsza instrukcja MB_MASTER odczytuje 3 stowa danych
spod adresu Modbus 40001 lub z dowolnego prawidtowego urzadzenia Modbus

Slave, to zachodzg nastepujace zdarzenia:

Stowo spod adresu 40001 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[1].

Stowo spod adresu 40002 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[2].

Stowo spod adresu 40003 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[3].
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Scenariusz 2: Jezeli pierwsza instrukcja MB_MASTER odczytuje 4 stowa danych
spod adresu Modbus 40015 lub z dowolnego prawidtowego urzgdzenia Modbus
Slave, to zachodzg nastepujace zdarzenia:

Stowo spod adresu 40015 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[1].
Stowo spod adresu 40016 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[2].
Stowo spod adresu 40017 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[3].
Stowo spod adresu 40018 jest zapamietane w ,Data”.Array_1[4].

Scenariusz 3: Jezeli druga instrukcja MB_MASTER odczytuje 2 stowa danych
spod adresu Modbus 30033 lub z dowolnego prawidtowego urzadzenia Modbus
Slave, to zachodzg nastepujace zdarzenia:

Stowo spod adresu 30033 jest zapamietane w ,Data”.Array_2[1].
Stowo spod adresu 30034 jest zapamietane w ,Data”.Array_2[2].

Scenariusz 4: Jezeli trzecia instrukcja MB_MASTER zapisuje 4 stowa danych pod
adres Modbus 40050 lub do dowolnego prawidtowego urzadzenia Modbus Slave,
to zachodzg nastepujace zdarzenia:

Stowo z ,Data”.Array_3[1] jest zapisane pod adres Modbus 40050.
Stowo z ,Data”.Array_3[2] jest zapisane pod adres Modbus 40051.
Stowo z ,Data”.Array_3[3] jest zapisane pod adres Modbus 40052.
Stowo z ,Data”.Array_3[4] jest zapisane pod adres Modbus 40053.

Scenariusz 5: Jezeli trzecia instrukcja MB_MASTER zapisuje 3 stowa danych pod
adres Modbus 40001 lub do dowolnego prawidtowego urzadzenia Modbus Slave,
to zachodzg nastepujgce zdarzenia:

Stowo z ,Data”.Array_3[1] jest zapisane pod adres Modbus 40001.
Stowo z ,Data”. Array_3[2] jest zapisane pod adres Modbus 40002.
Stowo z ,Data”.Array_3[3] jest zapisane pod adres Modbus 40003.

Scenariusz 6: Jezeli czwarta instrukcja MB_MASTER wykorzystuje Tryb 11 (wy-
dobycie liczby waznych wiadomosci) z dowolnego prawidtowego urzadzenia
Modbus Slave, to zachodzg nastepujace zdarzenia:

Liczba stow jest zapamietana w ,Data”.Array_4[1].



Instrukcje programowania

6.3 Instrukcje biblioteki globalnej

Przyktad odczytu i zapisu bitu z wykorzystaniem lokalizacji WORD jako wej-
$cia DATA_PTR

Tabela 6-1. Scenariusz 7: Odczyt 4 bitébw wyjsciowych poczawszy od adresu
Modbus 00001.

Wartosci wejsciowe MB_MASTER Wartosci Modbus Slave
MB_ADDR 27 (przyktadowy Slave) 00001 ON
MODE 0 (odczyt) 00002 ON
DATA_ADDR | 00001 (wyjscia) 00003 OFF
DATA_LEN 4 00004 ON
DATA_PTR ,Data”.Array_4 00005 ON

00006 OFF

00007 ON

00008 OFF

Wartosci ,,Data”.Array_4[1] po zadaniu Modbus

Najbardziej znaczacy bajt (MS) Najmniej znaczacy bajt (LS)

xxxx-1011 XXXX-XXXX

X 0znacza, ze dane nie sg zmienione

Tablica 6-2. Scenariusz 8: Odczyt 12 bitdw wyjsciowych poczawszy od adresu

Modbus 00003.

Wartosci wejsciowe MB_ Wartosci Modbus

MASTER Slave

MB_ADDR | 27 (przyktadowy 00001 ON 00010 ON

Slave)

MODE 0 (odczyt) 00002 ON 00011 OFF

DATA_ 00003 (Outputs) 00003 OFF 00012 OFF

ADDR

DATA_LEN |12 00004 ON 00013 ON

DATA_PTR | ,Data”.Array_4 00005 ON 00014 OFF
00006 OFF 00015 ON
00007 ON 00016 ON
00008 ON 00017 OFF
00009 OFF 00018 ON

Wartosci ,,Data”.Array_4[1] po zadaniu Modbus

Najbardziej znaczacy bajt (MS) Najmniej znaczacy bajt (LS)

1011-0110 0100-xxxx

X 0znacza, ze dane nie sg zmienione
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Tablica 6-3. Scenariusz 9: Zapis 5 bitéw wyjsciowych poczawszy od adresu Mod-

bus 00001.

Wartosci wejsciowe MB_ Wyjscia Slave przed Wyjscia Slave po

MASTER

MB_ADDR | 27 (przyktadowy 00001 | ON OFF

Slave)

MODE 1 (zapis) 00002 | ON ON

DATA_ 00001 (Outputs) 00003 | OFF ON

ADDR

DATA_LEN |5 00004 | ON OFF

DATA_PTR | ,Data”.Array_4 00005 | ON ON
00006 | OFF Bez zmian
00007 | ON Bez zmian
00008 | ON Bez zmian
00009 | OFF Bez zmian

Tablica 6-4. Scenariusz 10: Odczyt 22 bitdw wyjsciowych poczgwszy od adresu

Modbus 00003.

Wartosci wejsciowe MB_ Wartosci Modbus Slave

MASTER

MB_ADDR | 27 (przyktadowy 00001 ON 00014 | ON

Slave)

MODE 0 (odczyt) 00002 ON 00015 | OFF

DATA_ 00003 (Outputs) 00003 OFF 00016 | ON

ADDR

DATA_LEN | 22 00004 ON 00017 | ON

DATA_PTR | ,Data”.Array_4 00005 ON 00018 | OFF
00006 OFF 00019 | ON
00007 ON 00020 | ON
00008 ON 00021 | OFF
00009 ON 00022 | ON
00010 OFF 00023 | ON
00011 OFF 00024 | OFF
00012 ON 00025 | OFF
00013 OFF 00026 | ON

Wartosci ,,Data”.Array_4[1] po zadaniu Modbus

Najbardziej znaczacy bajt (MS) Najmniej znaczacy bajt (LS)

0111-0110 0110-1010
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Wartosci ,Data”.Array_4[2] po zadaniu Modbus

Najbardziej znaczacy bajt (MS) Najmniej znaczacy baijt (LS)

xx01-1011 XXXX-XXXX

X 0znacza, ze dane nie sg zmienione

Przyktad odczytu i zapisu bitu z wykorzystaniem lokalizacji BOOL jako wej-
$cia DATA_PTR

Mimo, ze zapisy i odczyty adresow, pod ktérymi sg umieszczone bity mogg by¢
przez Modbus obstugiwane poprzez traktowanie ich jak adreséw stéw, to w ob-
szarach DATA_PTR moga by¢ réwniez skonfigurowane dane typu boolowskiego,
struktury lub tablice, co pozwala na bezposrednie wskazanie pierwszego bitu,
ktory jest czytany lub zapisywany instrukcja MB_MASTER.

Jesli uzytkownik stosuje struktury lub tablice boolowskie, to zaleca sie by rozmia-
ry danych byty wielokrotno$ciami 8 bitéw (w granicach bajtéw). Na przyktad, jezeli
zostanie utworzona tablica boolowska o wielkosci 10 bitéw, to oprogramowanie
STEP 7 Basic alokuje w globalnym bloku danych 16 bitéw (2 bajty) dla tych 10 bi-
téw. Wewnatrz bloku danych bedg one przechowywane jako bajt 1 [xxxx xxxx]
i bajt 2 [---- -- xx], gdzie ,x” oznacza dostepne lokalizacje danych, a ,-” wskazu-
je potozenia, ktére nie sg dostepne. Dozwolone sg zgdania Modbus dotyczace
danych o dtugosci do 16 bitow, ale gérnych 6 bitdw znajduje sie w tym miejscu
pamieci w bajcie 2, ktdre nie jest ani wskazywane ani dostepne z programu uzyt-
kownika.

Obszary boolowskie moga by¢ tworzone jako tablice wartosci boolowskich lub
jako struktury zmiennych boolowskich. Obie te metody dziatajg w identyczny spo-
séb i roznig sie tylko sposobem w jaki program uzytkownika tworzy te obszary
i w jaki sposdb realizuje do nich dostep.

Widok edytora globalnego bloku danych pokazany ponizej, przedstawia pojedyn-
czg tablice 16 warto$ci boolowskich utworzong jako tablica typu base 0. Ta tablica
mogtaby by¢ réwniez utworzona jako tablica typu base 1. Strzatki pokazujg w jaki
sposob ta tablica jest powigzana z instrukcjg MB_MASTER.
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Data
Name Data type Offset

1« Static
2 » Bool Array [0 .. 15]of ... » 0.0
3 Boo Bool
-4 Bool[1 Baal
5 Bool(2] ME_RASTER.
6 Bool[3] "MB_MASTER"
7 Bool[4] EN ENO —
Bool[5] .. =REQ DONE = .
9 Bool[6] MB_ADDR BUSY = ...
10 Bool[7] MODE ERROR = .
11 Bool[8] DATA_ADDR STATUS

5 .. - DATA_LEN
:‘ g:z::?]m ";'Effa".ﬁonl DATA_PTR
14 Bool[11] Bool
15 Bool[12] Bool
16 Bool[13] Bool
17 Bool[14] Bool
18 Bool[15] Bool

Scenariusze 11 i 12 przedstawiajg zwigzek adreséw Modbus z adresami tablicy
boolowskiej.

Tablica 6-5. Scenariusz 11: Zapis 5 bitéw wyjsciowych poczawszy od adresuModbus 00001.

Wartosci wejsciowe MB_ Wyjscia Slave | Dane DATA_PTR Wyjscia Slave po

MASTER przed

MB_ADDR | 27 (przyktadowy 00001 | ON ,Data”.Bool[0]=FALSE | OFF

Slave)

MODE 1 (zapis) 00002 | ON ,Data”.Bool[1]=FALSE | ON

DATA_ 00001 (Outputs) 00003 | OFF | ,Data”.Bool[2]=FALSE | ON

ADDR

DATA_LEN |5 00004 | ON ,Data”.Bool[3]=FALSE | OFF

DATA_PTR | ,Data”.Bool 00005 | ON ,Data”.Bool[4]=FALSE | OFF
00006 | OFF Bez zmian
00007 | ON Bez zmian
00008 | OFF Bez zmian
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Tablica 6-6. Scenariusz 12: Odczyt 15 bitdw wyjsciowych poczawszy od adresu Modbus 00004.

Wartosci wejsciowe MB_ Wartosci Modbus | Dane DATA_PTR po
MASTER Slave
MB_ADDR 27 (przyktadowy 00001 | ON
Slave)
MODE 0 (odczyt) 00002 | ON
DATA_ADDR | 00003 (Outputs) 00003 | OFF ,Data”.Bool[0]=FALSE
DATA_LEN 15 00004 | ON ,Data”.Bool[1]=TRUE
DATA_PTR | ,Data”.Bool 00005 | ON ,Data”.Bool[2]=TRUE
00006 | OFF ,Data”.Bool[3]=FALSE
00007 | ON ,Data”.Bool[4]=TRUE
00008 | OFF ,Data”.Bool[5]= TRUE
00009 | ON ,Data”.Bool[6]=TRUE
00010 | OFF ,Data”.Bool[7]= FALSE
00011 OFF ,Data”.Bool[8]=FALSE
00012 | ON ,Data”.Bool[9]=TRUE
00013 | OFF ,Data”.Bool[10]=FALSE
00014 | ON ,Data”.Bool[11]=TRUE
00015 | OFF ,Data”.Bool[12]= FALSE
00016 | ON ,Data”.Bool[13]= TRUE
00017 | ON ,Data”.Bool[14]=TRUE
00018 | OFF
00019 | ON
Kody warunkowe
Wartos¢ STATUS | Opis
(W#16#....)
0000 Brak btedu.
80C8 Limit czasu wyspecyfikowanej odpowiedzi (por. RCVTIME lub
MSGTIME) wynosi 0.
80D1 W celu zawieszenia aktywnej transmisji odbiornik wystawit zadanie
sterowania przeptywem i nigdy ponownie nie uaktywnit transmisji
w ustalonym czasie oczekiwania.
Ten biad jest réwniez generowany podczas sprzetowego sterowania
przeptywem wtedy, kiedy odbiornik nie ustawit linii CTS w ustalonym
czasie oczekiwania.
80D2 Zadanie transmisji zostato anulowane poniewaz z DCE nie nadszedt
sygnat DSR.
80EO Wiadomos¢ zostata zakonczona poniewaz bufor odbiorczy jest
petny.
80E1 Wiadomos¢ zostata zakonczona w wyniku btedu parzystosci.
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Wartos¢ STATUS | Opis

(W#16#....)

80E2 Wiadomos$¢ zostata zakonczona w wyniku btedu ramki.

80E3 Wiadomos¢ zostata zakonczona w wyniku btedu przepetnienia.

80E4 Wiadomos¢ zostata zakonczona w wyniku tego, ze wyspecyfikowana
dtugos¢ przekracza catkowity rozmiar bufora.

8180 Nieprawidtowa wartos¢ ID portu.

8186 Nieprawidtowy adres stacji Modbus.

8188 Nieprawidtowa wartos¢ Mode lub zastosowanie trybu zapisywania
do obszaru adresowego Slave przeznaczonego tylko do odczytu.

8189 Nieprawidtowa warto$¢ Data Address.

818A Nieprawidtowa warto$¢ Data Length.

818B Nieprawidtowy wskaznik do lokalnego Zrédta/odbiornika danych:
Niepoprawny rozmiar.

818C Wskaznik do DB typu bezpiecznego typu DATA_PTR (musi to by¢
klasyczny typ DB).

8200 Port jest zajety przetwarzaniem zgdania transmisji.

6.3.2.3 MB_SLAVE

Opis
Instrukcja MB_SLAVE umozliwia programowi uzytkownika komunikacje jako Mod-
bus Slave z wykorzystaniem portu Point-to-Point (PtP) modutéw CM 1241 RS485
lub CM 1241 RS232. Modbus RTU Master moze wystawi¢ zadanie i wtedy pro-
gram uzytkownika odpowiada wykonujac MB_SLAVE.
Umieszczajac instrukcje MB_SLAVE w swoim programie, uzytkownik musi przy-
pisac jej unikalng instancje bloku danych. Nazwy instancji bloku danych instrukcji
MB_SLAVE uzywa sie podczas specyfikacji parametru MB_DB instrukcji MB_
COMM_LOAD.
Funkcje komunikacji Modbus (FC 1, 2, 4, 5 i 15) moga czyta¢ i zapisywac bity
oraz stowa bezposrednio z/do obrazu procesu PLC wej$ciowego i wyjsciowego.
Funkcje Modbus MB_SLAVE S7-1200
FC | Funkcja Obszar Zakres adresow Obszar danych Adres CPU
danych
01 | Odczyt bitow | Wyjsciowy | 1 do | 8192 Obraz procesu Q0.0 do Q1023.7
wyjsciowy
02 | Odczyt bitow | Wejsciowy | 10001 | do | 18192 Obraz procesu 10.0 do 11023.7
wejsciowy
04 | Odczyt stow Wejsciowy | 30001 | do | 30512 Obraz procesu IWO0 do IW1022
wejsciowy
05 | Zapis bitu Wyjsciowy | 1 do | 8192 Obraz procesu Q0.0 do Q1023.7
wyjsciowy
15 | Zapis bitéw Wyjsciowy | 1 do | 8192 Obraz procesu Q0.0 do Q1023.7
wyjsciowy

203




Instrukcje programowania

6.3 Instrukcje biblioteki globalnej

Funkcje komunikacji Modbus (FC 3, 6, 16) wykorzystujg oddzielny i unikalny re-
jestr pamietajacy bloku danych, ktéry uzytkownik musi utworzy¢ zanim bedzie
mogt wyspecyfikowa¢ parametr MB_HOLD_REG instrukcji MB_SLAVE.

Funkcje Modbus MB_SLAVE S7-1200

FC | Funkcja Obszar Zakres adresow Obszar danych Adres CPU DB
danych CPU DB

03 | Odczyt stéw | Rejestr 40001 do 4999 MB_HOLD_REG Stowa 1 do 9999
Pamietajacy | 400001 do 465535 Stowa 1 do 65534

06 | Zapis stowa | Rejestr 4001 do 4999 MB_HOLD_REG Stowa 1 do 9999
pamietajacy | 400001 do 465535 Stowa 1 do 65534

16 | Zapisstbw | Rejestr 4001 do 4999 MB_HOLD REG | Stowa 1 do 9999
pamietajacy | 400001 do 465535 Stowa 1 do 65534

Funkcje diagnostyczne Modbus S7-1200 MB_SLAVE

FC | Podfunkcja | Opis

08 0000H Odpowiedz na test za pomocg echa: MB_SLAVE zwraca do Modbus Master
echo otrzymanych danych.

08 000AH Kasowanie licznika zdarzen komunikacyjnych: MB_SLAVE skasuje licznik

zdarzen komunikacyjnych uzywany przez funkcje Modbus 11.

1

Odczytuje licznik zdarzen komunikacyjnych: MB_SLAVE wykorzystuje
wewnetrzny licznik zdarzen komunikacyjnych do rejestrowania liczby pomysinie
zrealizowanych zadan Modbus zapisu i odczytu, ktére sg przesytane do Modbus
Slave. Licznik nie zwigksza swojej zawartosci podczas wykonywania funkgcji

8, 11 i zadania rozgtaszania. Nie jest réwniez inkrementowany przez zadne
zadanie, ktore konczy sie btedem (np. btedem parzystosci lub CRC).

MB_SLAVE obstuguje rozgtaszane z dowolnego Modbus Master zgdania zapisu,
o ile zadanie dotyczy dostepu do poprawnej lokalizaciji.

Niezaleznie od waznosci zadania, MB_SLAVE nie wysyta do Modbus Master zad-
nej odpowiedzi jako wyniku rozgtaszanego zgdania.

LAD FBD
"MB_SLAVE_ MB_SLAVE
be’ e -
MB_SLAVE" "ME_SLAVE™
—EN END = NDR =
MB_ADDR NDR = —EN DR =
MB_HOLD_RE DR b MB_ADDR ERROR =
G ERAOA 1+ MB_HOLD_RE STATUS
STATUS 5 END -
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Parametr Typ Typ Opis
parametru | danych
MB_ADDR IN USINT Adres Modbus RTU (1 do 247):
Adres stacji Modbus
Slave.
MB_HOLD_REG IN VARIANT | Wskaznik do DB rejestru pamietajacego

Modbus. DB rejestru pamietajacego
musi by¢ klasycznym, globalnym DB.
Por. ponizszg uwage dotyczaca MB_
HOLD_REG.

NDR ouT BOOL Gotowos$¢ nowych danych:

* 0 - Brak nowych danych.

* 1 -sygnalizuje, ze nowe dane
zostaty zapisane przez Modbus
Master.

DR ouT BOOL Odczyt danych:

¢ 0 - Dane nie odczytane.
e 1 -sygnalizuje, ze dane zostaty
odczytane przez Modbus Master.

ERROR ouT BOOL Btad:

* 0 - btad nie zostat wykryty.
* 1 —zostat wykryty btad i parametr
STATUS przechowuje jego kod.

STATUS ouT UINT Kod btedu.

Zasady komunikacji Modbus Slave

Zanim instrukcja MB_SLAVE bedzie sie mogta komunikowaé¢ z portem, musi
by¢ wykonana MB_COMM_LOAD w celu skonfigurowania tego portu.

Jezeli port ma odpowiada¢ jak Slave urzadzeniu Modbus Master, to nie moze
by¢ on uzyty przez MB_MASTER. Z tym portem moze by¢ uzyte tylko jedno
wykonanie MB_SLAVE.

Instrukcje Modbus nie korzystajg z przerwan komunikacyjnych do kontrolo-
wania procesu komunikacji. To program uzytkownika musi sprawdzac czy in-
strukcja MB_SLAVE ukonczyta nadawanie i odbiér.

Jesli program uzytkownika dziata jako Modbus Slave, to MB_SLAVE musi
by¢ wykonywana cykliczne, z czesto$cig pozwalajgcg odpowiadac na czas na
nadchodzgce zadania z Modbus Master.

Wszystkie wykonania MB_SLAVE dotyczace danego portu nalezy wywotywaé
z OB przerwan cyklicznych.

Opis dziatania
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z Modbus Master i odpowiednio na nie odpowiedzie¢. Czestotliwo$¢ wykonywa-
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Limit czasu na odpowiedz |

ADR FC Data CRC | ADR
Master wysyta I k
Wysy: Slave wysyta I
Interwat startowy = czas wysytania Czas opoznienia
3,5 znakéw odpowiedzi ADR | FC Data CRC 'Sr;taen"(’)"vi;

Limit czasu na odpowiedz jest to czas, przez ktéry Modbus Master oczekuje na
rozpoczecie odpowiedzi z Modbus Slave. Ten czas nie jest definiowany w proto-
kole Modbus, ale jest parametrem kazdego urzadzenia Modbus Master. Czestotli-
wos¢ wykonywania (czas pomiedzy jednym wykonaniem i nastepnym) MB_SLA-
VE musi by¢ zwigzany z parametrami konkretnego urzadzenia Modbus Master.
Jako minimum, MB_SLAVE nalezy wykonywa¢ dwukrotnie w limicie czasu prze-
znaczonym na odpowiedz.

Przyktady parametru MB_HOLD_REG

MB_HOLD_REG jest wskaznikiem do rejestru pamietajacego bloku danych Mod-
bus. Ten DB jest wykorzystywany do pamietania wartosci danych, do ktérych
Modbus Master ma dozwolony dostep (zapis i odczyt). Uzytkownik musi utworzy¢
ten DB i okresli¢ jego strukture danych zanim instrukcja MB_SLAVE bedzie mo-
gta go uzy¢.

UWAGA
Rejestr pamietajacy bloku danych Modbus musi by¢ utworzony jako klasyczny,
globalny DB.

W celu utworzenia klasycznego, globalnego DB nalezy w trakcie dodawania
nowego bloku danych wyczysci¢ pole wyboru ,Symbolic address only”.

Rejestry pamietajgce moga wykorzystywac nastepujgce struktury danych DB:

e Standardowa tablica stow.

e Nazwana struktura stowa.

e Nazwana struktura ztozona.

W przedstawionych ponizej przyktadach programéw pokazano w jaki sposéb wy-
korzystywaé¢ parametr MB_HOLD_REG do obstugi tych struktur danych DB.

Przykiad 1 — Standardowa tablica stéw

Przyktadowy rejestr pamietajacy jest tablicg stow. Przypisany typ danych mozna
zmieni¢ na stowa innego typu i rozmiaru (INT i UINT).

Zalety:

e Ten typ struktury rejestru pamietajacego jest bardzo fatwo i szybko tworzony.
e Logika programu obstugujacego dostep do elementu danych jest uproszczona.
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Wady:

e Mimo, ze mozna programowo wskazac¢ kazdy element tablicy uzywajac jego
symbolicznej nazwy (,HR_DB”.”Array”’[1] do ,HR_DB”.’Array’[10]), to nazwy
nie opisujg wewnetrznej funkcji danych.

e Tablica moze sie sktada¢ z danych tylko jednego typu. W programie uzytkow-
nika moze by¢ wymagana konwersja typu z zachowaniem sztywnej kontroli.

Ponizej pokazano w jaki sposob struktura stoéw jest przedstawiana w edytorze

bloku danych.

HR_D@&
Hamw Data bypoe Oyt Datau® voive inm sl vabur Flatam Comenert
w Bt
= by o = &0 &

A1) T ERN
LA Bt PO
AT w ¥t BE00
A ] ALY
Ar S B 6800
Ar it 216800
AT T B0
Arr (i) wE1 68
Av 9] ALY
Arra(10] wined w1 B0

Na ponizszym rysunku zilustrowano sposéb w jaki tablica jest przypisana wejsciu
MB_HOLD_REG instrukcji MB_SLAVE.

"MB_SLAVE_
B
"MB_SLAVE"
EN ENO
MB_ADDR NDR =
MB_HOLD_RE DR -
“HR_DB" Anay - G ERAOR
STATUS

Dostep do kazdego elementu tablicy jest mozliwy poprzez jego symboliczng na-
zwe, tak jak to pokazano nizej. W tym przyktadzie nowa wartosc¢ jest przesunieta
do drugiego elementu tablicy, ktéry odpowiada adresowi Modbus 40002.

MOVE
EN END
IN

"HR_DB"’
0UT1 - Anaf2)

Kazdemu stowu tablicy, tak jak to jest zdefiniowane w bloku danych, odpowiada
instrukcja Modbus z adresem rejestru pamietajgcego. W tym przypadku, ponie-
waz istnieje tylko 10 elementéw tablicy, wiec jest dostepnych tylko 10 adreséw
rejestru pamietajagcego Modbus, ktére moga by¢ uzyte z instrukcjg MB_SLAVE
i dostepne z Modbus Master.
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Korelacja nazw elementow tablicy z adresami Modbus jest przedstawiona ponize;.

,HR_DB”.Array[1] Adres Modbus 40001
» HR_DB ,. Array[2] Adres Modbus 40002
, HR_DB ,. Array[3] Adres Modbus 40003
» HR_DB . Array[9] Adres Modbus 40009
, HR_DB ,.Array [10] Adres Modbus 40010

Przyktad 2 — Nazwana struktura stowa

W tym przyktadzie rejestr pamietajacy jest utworzony z ciggu stéw o opisowych
nazwach symbolicznych.

Zalety:

e Kazdy element struktury ma opisowg nazwe symboliczng z przypisanym jej
specyficznym typem danej.

Wady:

e Stworzenie struktury tego typu trwa dtuzej niz standardowe;j tablicy stéw.

e Elementy wymagajg dodatkowych nazw symbolicznych jesli sg uzywane
w programie uzytkownika. O ile pierwszy element standardowej tablicy nosi

oznaczenie ,HR_DB”.Array[0], to pierwszy element tego typu jest wskazywa-
ny jako ,HR_DB”.Data.Temp_1.

Ponizej pokazano w jaki sposdb nazwana struktura stowa pojawia sie w edytorze
bloku danych. Kazdy element ma swojg unikalng nazwe i moze by¢ typu WORD,
UINT lub INT.

HR_DB
Mo Data vpn oMt rogd vaie Feten Carrmpsdt
v Utane
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Na rysunku ponizej zilustrowano sposob w jaki powyzsza struktura jest przypisa-
na w programie uzytkownika wejsciu MB_HOLD_REG instrukcji MB_SLAVE.

"MB_SLAVE _
DB"

"MB_SLAVE"
EN ENO
MB_ADDR NDR =
MB_HOLD_RE DR =
"HR_DB"Data - 6 ERROR =
STATUS

Dostep do kazdego elementu tablicy jest mozliwy poprzez jego symboliczng na-
zwe, tak jak to pokazano nizej. W tym przyktadzie nowa warto$c¢ jest przesunieta
do drugiego elementu tablicy, ktéry odpowiada adresowi Modbus 40002.

MOVE

EN ENO

N "HR_DB" Data
OUT1 - Temp_2

Korelacja nazw elementéw danych z adresami Modbus jest przedstawiona ponize;.

,HR_DB”.Data.Temp_1 Adres Modbus 40001
,HR_DB”.Data.Temp_2 Adres Modbus 40002
,LHR_DB”.Data.Temp_3 Adres Modbus 40003
+,HR_DB”.Data.Good_Count Adres Modbus 40004
,HR_DB”.Data.Bad_Count Adres Modbus 40005
,HR_DB”.Data.Rework_Count Adres Modbus 40006
,HR_DB”.Data.Line_Stops Adres Modbus 40007
,LHR_DB”.Data.Avg_Time Adres Modbus 40008
,HR_DB”.Data.Code_1 Adres Modbus 40009
,HR_DB”.Data.Code_2 Adres Modbus 40010

Przyktad 3 — Nazwana struktura ztozona

W tym przyktadzie rejestr pamietajacy jest utworzony z ciggu danych typu mie-
szanego o opisowych nazwach symbolicznych.

Zalety:

e Kazdy element struktury ma opisowg nazwe symboliczng z przypisanym jej
specyficznym typem dane;j.
e Mozliwy jest bezposredni transfer typéw danych nie bazujgcych na stowach.
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Wady:

e Stworzenie struktury tego typu trwa dtuzej niz standardowe;j tablicy stéw.

e Modbus Master musi by¢ skonfigurowany tak, by akceptowaé dane jakie
bedzie otrzymywat z Modbus Slave. Jak to pokazano na rysunku ponizej,
Temp_1 jest 4-bajtowg wartoscig rzeczywistg. Master, ktory jg odbiera musi
by¢ zdolny do ztozenia dwdch przestanych mu stéw w jedng oczekiwang war-
to$¢ rzeczywista.

e Elementy wymagajg dodatkowych nazw symbolicznych jesli sg uzywane
w programie uzytkownika. O ile pierwszy element standardowej tablicy nosi
oznaczenie ,HR_DB”.Array[0], to pierwszy element tego typu jest wskazywa-
ny jako ,HR_DB”.Data.Temp_1.

Ponizej pokazano w jaki sposdb nazwana struktura ztozona pojawia sie w edy-
torze bloku danych. Kazdy element ma swojg unikalng nazwe i moze by¢ innego
typu i rozmiaru od pozostatych.

HR_DB
Hams Diata Ype LT indal value Fletpn Caprrpmaret
- St

= Data ruct - O Modtei sdderier d Twed

T

t
T E R e

Korelacja nazw elementéw danych z adresami Modbus jest przedstawiona ponize;j.

,HR_DB”.Data.Temp_1 Adresy Modbus 40001 i 40002
,HR_DB”.Data.Temp_2 Adresy Modbus 40003 i 40004
,HR_DB”.Data.Good_Count Adresy Modbus 40005 i 40006
,HR_DB”.Data.Bad_Count Adresy Modbus 40007 i 40008
,HR_DB”.Data.Rework_Count Adresy Modbus 40009 i 40010
,HR_DB”.Data.Line_Stops Adres Modbus 400011
,HR_DB”.Data.Avg_Time Adres Modbus 400012
,HR_DB”.Data.Long_Code Adresy Modbus 40013 i 40014
,HR_DB”.Data.Code_1 Adres Modbus 40015
,HR_DB”.Data.Code_2 Adres Modbus 40016
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6.3 Instrukcje biblioteki globalnej

Inny CPU S7-1200 pracujacy jako Modbus Master moze korzystaé z instruk-
cji Modbus Master i identycznej struktury danych w celu otrzymywania danych
z CPU S7-1200 pracujacego jako Modbus Slave. Instrukcja Modbus Master sko-
piuje wszystkie 16 stow danych bezposrednio z HR_DB bloku danych urzadze-
nia Slave do bloku danych ProcessData urzadzenia Master, tak jak to pokazano

ponize;j.
"MB_MASTER_
oB"
“MB_MASTER" "Tag 3"
EN ENDO —roi )}—t
"Tag 6" DONE -
iP} REQ BUSY =
"Tag 7' y MB_ADDR ERROR =
MODE STATUS
DATA_ADDR
DATA_LEN
“ProcessData"”
Data - DATA_PTR
ProcessDala
Marne [ Oftyet v ol b Flata Cormerant
= Slanc
= Dats o - (&} P A + 40 wd L

amp_1 [ 0o

Temp_J Fen 40

Do transferowania takich samych lub réznych struktur z wielu urzadzen Modbus
Slave moze by¢ wykorzystany ciag lokalizacji Data_PTR bloku danych urzgdze-
nia Modbus Master.

Kody warunkowe

Wartos¢ STATUS | Opis

(Wi#16#....)

80C8 Limit czasu wyspecyfikowanej odpowiedzi (por. RCVTIME lub
MSGTIME) wynosi 0.

80D1 W celu zawieszenia aktywnej transmisji odbiornik wystawit zadanie
sterowania przeptywem i nigdy ponownie nie uaktywnit transmisji w
ustalonym czasie oczekiwania.
Ten btad jest rowniez generowany podczas sprzetowego
sterowania przeptywem wtedy, kiedy odbiornik nie dokonat asercji
CTS w ustalonym czasie oczekiwania.

80D2 Zadanie transmisji zostato anulowane poniewaz z DCE nie
nadszedt sygnat DSR.
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Wartos¢ STATUS | Opis
(W#16#....)
80EOQ Wiadomos¢ zostata zakonczona poniewaz bufor odbiorczy jest
petny.
80E1 Wiadomos$¢ zostata zakonczona w wyniku btedu parzystosci.
80E2 Wiadomos$¢ zostata zakoriczona w wyniku btedu ramkowania.
80E3 Wiadomos¢ zostata zakornczona w wyniku btedu przepetnienia.
80E4 Wiadomos$¢ zostata zakonczona w wyniku tego, ze
wyspecyfikowana dtugos$é przekracza catkowity rozmiar bufora.
8180 Nieprawidtowa wartos¢ ID portu.
8186 Nieprawidtowy adres stacji Modbus.
8187 Nieprawidtowy wskaznik do MB_HOLD_REG DB.
818C Wskaznik do DB typu bezpiecznego typu DATA_PTR (musi to by¢
klasyczny typ DB).
Kod odpowiedzi
wysytany do Modbus
Master (B#16#..)
8380 Brak odpowiedzi Btad CRC.
8381 01 Nieobstugiwany kod funkcji.
8382 Brak odpowiedzi Btad dtugosci danych.
8383 02 Bfad adresu danych.
8384 03 Btad wartosci danych.
8385 03 Nieobstugiwana warto$¢ kodu diagnostyki
danych (kod funkcji 08).
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CPU S7-1200 ma zintegrowany port PROFINET obstugujacy zaréwno Ethernet,
jak i standardy komunikacyjne oparte na TCP/IP. CPU S7-1200 obstuguje naste-
pujace protokoty aplikacyjne:

e Transport Connection Protocol (TCP).

e |SO Transport over TCP (RFC 1006).

CPU S7-1200 ma mozliwos¢ komunikacji z nastepujacymi urzgdzeniami:

Innymi CPU S7-1200.

Urzadzeniem programujacym STEP 7 Basic.

Urzadzeniami HMI.

Urzadzeniami produkcji firm innych niz Siemens, korzystajacych ze standar-
dowych protokotéw komunikacyjnych TCP (nadawanie blokéw (T-block)).

Sg dwie metody komunikacji z wykorzystaniem sieci PROFINET:

e Potlgczenie bezposrednie: Wykorzystywane wtedy, kiedy jedno urzadzenie
programujace, HMI lub inny CPU jest podtgczony do pojedynczego CPU.

e Potaczenie sieciowe: Wykorzystywane wtedy, kiedy sg potaczone wigcej niz
dwa urzadzenia (na przyktad, kilkka CPU, kilka HMI, urzadzenia programujace
i urzadzenia innych firm).

Potaczenie bezposrednie: Urza-
dzenie programujgce podfgczone
do CPU S7-1200.

Potaczenie bezposrednie: HMI
podtaczony do CPU S7-1200.
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Potaczenie bezposrednie: CPU
S7-1200 podtaczony do innego
CPU S7-1200.

Potaczenie sieciowe: Wigcej niz
dwa urzadzenie potaczone ze
soba.

® CSM1277 Ethernet Switch

UWAGA

Przetacznik ethernetowy nie jest wymagany przy potaczeniu bezposrednim
urzadzenia programujacego lub HMI i CPU. Przefacznik ethernetowy jest wy-
magany przy potaczeniu wiecej niz dwéch CPU lub HMI.

UWAGA
Do potaczenia kilku CPU i HMI mozna wykorzysta¢ 4-portowy prze-
tacznik ethernetowy firmy Siemens typu CSM1277. Port PROFINET
wbudowany do CPU S7-1200 nie jest wyposazony w przetgcznik
ethernetowy.

7.1  Komunikacja z komputerem programujacym

CPU moze si¢ komunikowac¢ z urzadzeniem programujacym STEP 7 Basic z wy-
korzystaniem sieci. Podczas przygotowywania komunikacji miedzy CPU i urza-
dzeniem programujgcym STEP 7 Basic nalezy rozwazy¢ nastepujgce czynniki:

e Konfiguracja/ustawienia: Wymagana jest konfiguracja sprzetowa.

e Przy komunikacji ,jeden do jednego” nie jest wymagany przetacznik etherne-
towy; przetacznik ethernetowy jest konieczny wtedy, kiedy w sieci sg potaczo-
ne wiecej niz dwa urzgdzenia.
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7.1.1 Zestawianie potaczenia komunikacyjnego

Interfejsy PROFINET tworzg fizyczne potgczenie miedzy urzadzeniem progra-
mujacym i CPU. Poniewaz CPU ma wbudowang funkcje Auto-Cross-Over, wiec
w celu realizacji potaczenia mozna zastosowac¢ kabel ethernetowy prosty lub
skrosowany. Przetgcznik ethernetowy nie jest konieczny by urzadzenie progra-
mujgce podiaczy¢ bezposrednio do CPU.

W celu stworzenia fizycznego pofaczenia miedzy urzadzeniem programujacym
i CPU nalezy wykona¢ nastepujace kroki:

1. Zainstalowa¢ CPU.

2. Podtaczy¢ kabel ethernetowy do gniazda portu PROFINET (rysunek ponizej).

3. Podtaczy¢ kabel ethernetowy do urzgdzenia programujacego.

@ port PROFINET

W celu zwiekszenia odpornosci na uszkodzenia mechaniczne kabla PROFINET
nalezy zastosowac opcjonalny element redukujacy naprezenia kabla.

7.1.2 Konfiguracja urzadzenia
Jezeli jest juz stworzony projekt zawierajacy CPU, to nalezy otworzy¢ ten projekt
w portalu TIA.
Jesli nie, to nalezy utworzy¢ projekt i dotaczy¢ do niego CPU. Ponizej przedsta-
wiono projekt, w ktérym CPU jest pokazany w oknie ,Device View” TIA Portal.
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7.1 Komunikacja z komputerem programujgcym
7.1.3 Nadawanie adreséw IP

7.1.3.1 Nadawanie adresow IP urzadzeniom programujacym i sieciowym

216

Jezeli urzadzenie programujace wykorzystuje zainstalowang karte adaptera (na
przyktad, PRO/1000 MT Network Connection firmy Intel(r)) podtaczong do sieci
LAN obiektu (ktéra zapewne jest potaczong z siecig $wiatowq), to identyfikatory
sieci adresu IP oraz maski podsieci CPU i karty adaptera urzadzenia programu-
jacego muszg by¢ doktadnie takie same. Identyfikator sieci jest pierwszg cze-
Scig adresu IP (pierwsze trzy oktety, na przyktad 211.154.184.16), oznaczajaca
w jakiej sieci IP znajduje sie urzadzenie. Maska podsieci zwykle ma wartosé
255.255.255.0; jednakze, poniewaz komputer uzytkownika znajduje sie w sieci
LAN obiektu, wiec w celu okreslenia unikalnych podsieci, maska podsieci moze
mie¢ rézne wartosci (na przykiad, 255.255.254.0). Maska podsieci potgczona
z adresem |IP urzadzenia za pomocg logicznej operacji AND, definiuje granice IP
podsieci.

UWAGA

W przypadku sieci swiatowej (WWW), w ktérej urzadzenia programujace, urza-
dzenia sieciowe i routery IP komunikujg sie z catym $wiatem, w celu unikniecia
konfliktu z innymi uzytkownikami sieci przyznawane adresy |IP musza by¢ uni-
kalne. W celu uzyskania informacji o dostepnych adresach IP nalezy sie skon-
taktowaé z pracownikami lokalnego dziatu IT zaznajomionymi z siecig obiektu.

Jezeli urzadzenie programujace wykorzystuje karte adaptera Ethernet — USB (na
przyktad DLINK DUB E100 USB 2.0 Fast Ethernet Adapter [TCP/IP]) podtaczong
do sieci wydzielonej (odizolowanej), to identyfikatory sieci adresu IP oraz maski
podsieci CPU i karty adaptera Ethernet — USB urzadzenia programujacego mu-
szg by¢ doktadnie takie same. Identyfikator sieci jest pierwsza czescig adresu IP
(pierwsze trzy oktety) (na przyktad 211.154.184.16), oznaczajacq w jakiej sieci
IP znajduje sie urzgdzenie. Maska podsieci zwykle ma warto$¢ 255.255.255.0.
Maska podsieci potgczona z adresem IP urzadzenia za pomocg logicznej operacii
AND, definiuje granice IP podsieci.

UWAGA

Karta adaptera Ethernet — USB (na przyktad, D-LINK DUB E100 USB 2.0 Fast
Ethernet

Adapter [TCP/IP]) jest przydatna wtedy, kiedy uzytkownik nie chce poditgczyc
CPU do firmowe;j sieci lokalnej. Taka konfiguracja jest szczegdlnie przydatna
podczas poczatkowych testéw lub w trakcie testow zwigzanych z odbiorem
systemu.
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Karta adaptera
urzadzenia
programujacego

Rodzaj sieci

Adres IP (Internet
Protocol)

Maska podsieci

Karta adaptera
zainstalowana

w urzgdzeniu

(na przyktad
Intel(R) PRO/1000
MT Network
Connection).

Sie¢ LAN obiektu
(mozliwe, ze
potaczona

z siecig
Swiatowq).

ID sieci dla CPU i karty
adaptera w urzgdzeniu
programujacym muszg
by¢ doktadnie takie
same.

ID sieci jest pierwszg
czescig adresu

IP (pierwsze trzy
oktety) (na przyktad
211.154.184.16),
oznaczajaca w jakiej
sieci IP znajduje sie
urzadzenie.

Maski podsieci CPU

i karty adaptera

w urzgdzeniu
programujacym muszg
by¢ doktadnie takie
same.

Maska podsieci
zwykle ma wartos¢
255.255.255.0;
jednakze, poniewaz
komputer uzytkownika
znajduje sie w sieci
LAN obiektu, wiec

w celu okreslenia
unikalnych podsieci,
maska podsieci

moze mie¢ rézne
wartosci (na przyktad,
255.255.254.0).
Maska podsieci
potaczona z adresem
IP urzadzenia za
pomoca logicznej
operacji AND, definiuje
granice IP podsieci.

Karta adaptera
Ethernet — USB
(na przyktad,
DLINK DUB E100
USB 2.0 Fast
Ethernet Adapter
[TCP/IP]).

Sie¢ wydzielona
(odizolowana).

ID sieci dla CPU i karty
adaptera Ethernet

— USB urzadzenia
programujacego muszg
by¢ doktadnie takie
same.

ID sieci jest pierwszg,
czescig adresu

IP (pierwsze trzy
oktety) (na przyktad
211.154.184.16),
oznaczajgca W jakiej
sieci IP znajduje sie
urzadzenie.

Maski podsieci

CPU i karty
adaptera Ethernet

— USB urzadzenia
programujacego
muszg by¢ doktadnie
takie same.

Maska podsieci
zwykle ma wartosé
255.255.255.0. Maska
podsieci potaczona

z adresem IP
urzadzenia za pomocag
logicznej operaciji
AND, definiuje granice
IP podsieci.

Nadawanie lub sprawdzanie adresu IP urzadzenia programujacego za pomo-
ca ,,My Network Places” na komputerze uzytkownika

Uzytkownik moze nadac¢ lub sprawdzi¢ adres IP urzadzenia programujgcego do-
konujac nastepujacych wyboréw menu:

JProperties”

LProperties”

(klikniecie prawym klawiszem myszy) ,My Network Places”

(klikniecie prawym klawiszem myszy) ,Local Area Connection”
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W oknie dialogowym ,Local Area Connection Properties”, w polu , This connec-
tion uses the following items:” nalezy wybraé¢ pozycje ,Internet Protocol (TCP/IP)”,
i klikng¢ najpierw ,Internet Protocol (TCP/IP)”, a potem ,Properties”. Nastepnie
nalezy wybra¢ ,Obtain an IP address automatically (DHCP)” lub ,Use the follo-
wing IP address” (w celu wprowadzenia statycznego adresu IP).

UWAGA

Protokét DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol) automatycznie nadaje

adres IP urzadzeniu programujagcemu z serwera DHCP w momencie wigczenia
zasilania.

Sprawdzanie adresu IP urzadzenia programujacego za pomoca rozkazéw
»ipconfig” i ,ipconfig/all”
Adresy IP urzadzenia programujgcego oraz routera (jesli jest zainstalowany) moz-
na réwniez sprawdzi¢ dokonujgc nastepujgcych wyboréw menu:
e Start” (na desktopie)
e Run”
W oknie dialogowym ,Run”, w polu ,Open” nalezy wpisa¢ ,cmd” i klikna¢ przy-
cisk ,OK”. W oknie dialogowym ,,C:WINDOWSsystem32cmd.exe”, ktore zostanie

wyswietlone nalezy wprowadzi¢ rozkaz ,ipconfig”. Przyktadowy wynik jest przed-
stawiony ponizej:

o CA\WINDOWS\system32\cmd.exe y

osoft Windows XP [Uersi 5.1.2688)]
copyright 1985-28081 Microsoft Corp.

pcuments and Settings:\graypa>ipconfig

Windouws IP Configuration

Ethernet adapter Local Area Connection:

Connect specific DNS Suffix
IP Addy
Subnet Ma

Default G
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Wiecej informacji zostanie wyswietlonych po uzyciu komendy ,ipconfig /all”. Wsrod
wyswietlonych informacji znajduje sie typ karty adaptera urzadzenia programujg-
cego i adres Ethernet (MAC):

v CAWINDOWS system32\cmd.exe =101 %]

C:\Documents and Settings\graypa’>ipconfig ~sall
Mindows IP Configuration

Host Name . . . . - =« = = = = = = * APHZBWEBD1DT
Primary Dr Buffix . =« 2« « ¢ = = us@ siemens.
Node - e

IP R ng Enabled.
WINS Proxy Enabled. -
DNS Suffix Search List.

Hybx id

siemen
w4 .

Ethernet adapter Local Area Connection:

vection—s cific i3 - 3 : B i s.net
rene

imary WINS Serv
*y WINS S
Obtained.

b0 Expires « o« = 2 5 2 o 2 2 & 3 day, February 17, 2089

Nadawanie adresu IP CPU

CPU mozna nadac¢ adres IP wykorzystujac jedng z ponizszych metod:
e Przypisanie tymczasowego adresu IP w trybie online.
e Skonfigurowanie statego adresu IP.

7.1.3.2 Nadawanie tymczasowego adresu IP w trybie online

Urzadzeniu sieciowemu mozna nadac¢ adres IP w trybie online. Jest to szczegdl-
nie przydatne podczas poczatkowej konfiguracji urzadzenia.
W celu nadania adresu IP w trybie online nalezy postepowaé zgodnie z nastepu-
jaca procedura:
1. W ,Project tree” sprawdzi¢, ze CPU nie ma przy- _
pisanego zadnego adresu IP. Dokonuje sie tego | pevices
wybierajgc kolejno nastepujace pozycje menu: =
e ,Online access”
e <karta adaptera sieci, do ktorej urzadzenie jest
wigczone>
e Update accessible devices”
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2. W ,Project tree” wybra¢ ,Add new device”

w celu dotgczenia do projektu nowego CPU. Y

0O 2

v _] Propect_020809
oh Deances £ hetvorks
» [ PLC_1 [CPU 1274 DOOCRY)
» 5 Coromen data
» LD Languages & Pessurces
v‘-'ﬁﬂﬂc access
» B el PRON 000 MT Hietaedd Con =
w _J O-Unk DUB-E 100 0SB 2 0 Fast Eth I
h Update accessible denies
» [l s cets00060521-11
» (g SIMATIC Card Reader

3. W ,Project tree” wybra¢ CPU.

Devices

0O 2

w ] Progect_020809
W A4 nen deace
* Deorces & Hetnodk s
[ 1AL.C_1 [CPU 1214C DCDTMY)
» 4 Corrnen data
» LD Languages & Pessurces
w g Ordeve access
» B el PRON 000 MT Hietaedd Con =
w _J O-Unk DUB-E 100 0SB 2 0 Fast Eth I
h Update accessible denies
» [l ML Ca 0800060521401
» [ SIMANC Card Reader

4. Klikng¢ przycisk ,Download to device”. wols Window  Help
MG X oo

m Download to device !

5. W oknie dialogo-
wym ,Extended do-

Cambpaet panss sutes o MV
Foree e T saren

wnload to device”, tos oy et s
w polu ,PG/PC in-
terface for loading”

Lt T R e R

wybra¢ z listy karte v
adaptera sieci, do ?
ktérej urzgdzenie

. EELIE L R R L e s L R AL e T
jest wiaczone. P e - v
- - ore At L -
!ﬁ‘
g e ' ok | s
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6. Klikng¢ pole wy-
boru ,Check all ac-

cessible devices”.

7. W polu ,Ac-
cessible  devices
in target network”
field, klikng¢ urza-
dzenie z adresem
MAC (warto$¢ zto-
zona z 12 cyfr hek-
sadecymalnych).
Nastepnie klikngé
przycisk ,Load”.

8. W trakcie uru-
chamiania procesu
kompilacji zostanie
wyswietlone pole
wyboru ,Continue”.
Klikng¢ to pole wy-
boru by dokonczy¢
kompilacje.

7.1 Komunikacja z komputerem programujgcym

Comtpant pcanps butws ol WE 1T

Feran Ten e g (e e
A N E. o VI

PR chndecn e laadieg B Cea 0T T
v
fesrlly fvaen Args ninn o B o TN Pt s
Fr—- B e oo prer— B bt e
v - Hrw sorwir whd
TR e T ow e e on N
b
o |
Combpant csnpn wabes of WL
Foea B st o b
L MRS ow Ty
PR chndecn e laadieg B Cea 0T T
v
Aemmally fecum et mhes P T
i -t e e a T —
- - .t
e LF
b
.l p - {
ot
eoﬂnmnuo.
S - -
d e S —
b ’ TR —
[
.l P e
¥y |
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9. W trakcie uru- | —
chamiania procesu © Pt e e ety s e

$ciggania  pojawi | & g .n st b2 ot 9 s ‘

sie pole wyboru g e Ay e g
yStart all’. Zosta-

wi¢ to pole wyboru

czyste tak, ze CPU

pozostanie w try-

bie STOP. Klikna¢

przycisk  ,Finish”

w celu zakoncze- | |
nia $ciagania. ! L |

10. W ,Project tree” sprawdzi¢, ze CPU nie ma _

przypisanego zadnego adresu IP. Dokonuje sie

Devices
tego wybierajgc kolejno nastepujace pozycje -+
menu:
e ,Online access” e :.",:r s

ﬁl’.- wes L lethok s

e <karta adaptera sieci, do ktérej urzadzenie st it
i b LR PUC_T [OPU 1204 DODORY)
jest wigczone> » "4 Commen data

. . ” L] Lang e3 LFesowaces
e ,Update accessible devices i it -

w 3g Onleve access

UWAGA: Ponizej ,Update accessible devices” et has Lot ""-“:

L. . w LR 0-LUnk DUB-E100 USE 2 0 Past Eth
zostang wys$wietlone wszystkie adresy IP urza- P Update accesvible dewces ) :
dzen podfgczonych do wybranej sieci. P92 16801 L)

b YATIC Card Feader
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11. W ,Project tree” dokonac¢ nastepujacego
wyboru menu:

e Online access”

e <karta adaptera sieci, do ktdérej urzadzenie
jest wigczone>

e ,Update accessible devices”
e <adres IP>
e ,Online & diagnostics”

Devices
o0 2 I

w ] Progect 020809
‘ Ldd e deace
ﬁ Deonce: £ Hetvod 3
» [ PLE_T [OFU 1204C DODCRY)
3 dmmnmdau
? D Languages & Fesources
- '-Cfnl-nr Boless
» D inted 53 OO0 600 4T Hietwork Con B
w [ Ounk DUS-E100 USE 20 Fast Eth I
A2 Usdote acceszible deace:

L]
» (g sannc g
W :
18 Copy e
-E
x

B E%%

¢
ahml Cerla®
g Prnt pleview
q .
12. W oknie dialogo- [~ MARIALY | @
wym ,Online & dia- e
gnostics” dokona¢ na- (s
stepujacego  wyboru
menu:
e ,Functions”
e ,Assign IP ad-
dress” !
Widve et
Wl e Pt 4 e
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13. W polu ,IP address”, wprowa- o becase + DUM DUBLISS USE L8 F et Dihavnat Adegise + 190 160,81
dzi¢ nowy, tymczasowy adres IP T
—

2o ry- [ ye—

_;_ L

ey me . bl Lds ot rees mad

L L B e
T s
LR

14. W ,Project tree” sprawdzi¢, ze CPU zostat _

przypisany nowy adres |IP. Dokonuje si¢ tego wy-
bierajac kolejno nastepujace pozycje menu: o0

2

e ,Online access” Prosect 011999
w ] Progect i

e < karta adaptera sieci, do ktérej urzadzenie I ‘9 new deace

. Deafle: & Hheteor
S )
jest wtgczone » [ PLE_1 [CPU 12 14€ DSOORY)

e ,Update accessible devices” ¥ LD Jprachen £ Pessouncen
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7.1.3.3 Konfiguracja statego adresu IP

Konfigurowanie interfejsu PROFINET

Po zainstalowaniu i skonfigurowaniu CPU, mozna skonfigurowa¢ parametry in-
terfejsu PROFINET. W tym celu nalezy wybra¢ port PROFINET, klikajac zielony
symbol PROFINET znajdujacy sie na CPU. Zaktadka ,Properties” w oknie inspek-
cyjnym powoduje wyswietlenie portu PROFINET.

@ port PROFINET

Konfigurowanie adresu IP
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Adres ethernetowy (MAC): Kazde urzadzenie w sieci PROFINET ma nadany
przez producenta w celach identyfikacyjnych adres MAC (Media Access Con-
trol). Adres MAC skfada sie z szesciu grup po dwie cyfry heksadecymalne kaz-
da, oddzielonych od siebie tacznikiem (-) lub dwukropkiem (:), wystepujacych
w takiej kolejnosci, w jakiej sg nadawane (na przyktad, 01-23-45-67-89-ab lub
01:23:45:67:89:ab).
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Wszystkie urzadzenia zainstalowane w tej samej sieci PROFINET muszg mieé
unikalne adresy MAC. Jezeli w tej samej sieci PROFINET znajdg sie dwa urza-
dzenia z tym samym adresem MAC, to pojawig sie problemy komunikacyjne.

Adres IP: Kazde urzadzenie musi mie¢ réwniez adres IP (Internet Protocol). Ten
adres pozwala urzgdzeniu przesyta¢ dane w bardziej rozbudowanych sieciach.

Kazdy adres IP dzieli sie na cztery 8-bitowe segmenty i jest wyrazany w formacie
dziesietnym z kropkami (na przyktad, 211.154.184.16). Pierwsza cze$¢ adresu IP,
Network ID, jest stosowana do identyfikacji sieci (w jakiej sieci jestesmy?), a dru-
ga czes¢ adresu to Host ID (unikalny dla kazdego urzadzenia w sieci). Adres IP
192.168.x.y jest standardowym oznaczeniem sieci prywatnej, niedostepnej przez
Internet.

Maska podsieci: PodsieC jest to logiczna grupa potaczonych urzadzen siecio-
wych. Wezty podsieci sg zwykle umieszczone fizycznie blisko siebie w ramach
sieci lokalnej LAN (Local Area Network). Maska (zwana maskg podsieci lub ma-
skaq sieci) definiuje granice IP podsieci.

Dla matych sieci lokalnych odpowiednia jest zwykle maska 255.255.255.0. Ozna-
cza to, ze wszystkie adresy IP tej sieci powinny mie¢ takie same pierwsze trzy
oktety, a rézne urzadzenia w sieci sg identyfikowane za pomocga ostatniego oktetu
(pola 8-bitowego). Przyktadem tego jest ustalenie maski podsieci 255.255.255.0
i nadanie urzadzeniem matej sieci adreséw IP od 192.168.2.0 do 192.168.2.255.
Potaczenie réznych podsieci moze by¢ wykonane jedynie za pomocg routerow.
Jesli wykorzystuje sie podsieci, to trzeba zastosowac IP router.

IP router: Routery sg ogniwem posredniczagcym miedzy réznymi sieciami LAN.
Za posrednictwem routera komputer znajdujacy sie w sieci LAN moze przesytaé
wiadomosci do dowolnych innych sieci, do ktérych réwniez mogg by¢ podtaczone
sieci LAN. Jezeli odbiorca danych nie znajduje sie w tej samej sieci LAN, to ro-
uter przesyta dane do innej sieci lub grupy sieci, skad mogag by¢ dostarczone do
miejsca przeznaczenia.

W celu dostarczania i odbierania danych, routery opierajg sie na adresach IP.

Wiasciwosci ad- { Moperties %) Infe 4] Diagnetics

resow IP: W oknie
.Properties” nalezy
wybra¢ wejscie kon-
figuracyjne ,Ether-
net address”. Portal
TIA wyswietla dialog
konfiguracyjny  ad-
resu Ethernet, ktory
umozliwia powigza-
nie programu projek-
tu z adresem IP tego
CPU, ktory otrzyma
ten projekt.

Ganeral

Lthanet addsevren

Intesface connected with

Bubrat  fiot

P protecel

Bobat manh
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UWAGA

CPU nie ma prekonfigurowanego adresu IP. Uzytkownik musi recznie nadaé
CPU adres IP. Jezeli CPU jest podtagczona do routera w sieci, to nalezy réwniez
wprowadzi¢ adres IP routera. Wszystkie adresy IP sg konfigurowane podczas
tadowania projektu.

Wiecej informacji na ten temat jest podanych w czesci ,Nadawanie adresow IP

urzadzeniom programujacym i sieciowym”.

W ponizszej tabeli znajdujq sie definicje parametréw adreséw IP:

Parametr | Opis ‘

Podsie¢ Nazwa podsieci, do ktérej jest podtaczone urzadzenie. Kliknigcie na

connected” (nie potgczona).
Mozliwe sg dwa typy potaczenia:
* Domysine ,Not connected” realizuje potgczenia lokalne.

,+Add new subnet” pozwala utworzy¢ nowg podsie¢. Domysinie jest ,Not

* Podsiec jest wymagana, jezeli sie¢ zawiera dwa lub wigcej urzadzen.

Protokét IP | Adres IP Adres IP nadany CPU

Maska podsieci Ustalona maska podsieci

jest uzywany

Uzycie routera IP | Kliknigcie na pole wyboru pozwala okresli¢, czy router

Adres routera Adres IP nadany routerowi (jesli ma zastosowanie)

7.1.4 Testowanie sieci PROFINET

Po ukonczeniu konfiguracji, mozna zatadowac¢ projekt do CPU. Po zatadowaniu

projektu wszystkie adresy IP sg skonfigurowane.

O10® e Lt e T T T T

Nadawanie adresu IP urzadzeniu online

CPU S7-1200 nie ma prekonfigurowanego adresu IP. Uzytkownik musi
nada¢ CPU adres IP.
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Uzytkownik moze nada¢ adres IP urzadzeniu bedacemu online. Jednakze ten
adres jest tymczasowy i zostanie utracony po wytgczeniu i ponownym wigczeniu
zasilania. Szczegotowa procedura nadawania adresu w trybie online jest podana
w czesci ,Nadawanie tymczasowego adresu IP w trybie online”.

W celu nadania statego adresu IP, nalezy skonfigurowa¢ adres IP w menu kon-
figuracyjnym urzadzenia, zapisa¢ te konfiguracje i zatadowac¢ jg do PLC. Wiecej
informacji na ten temat jest podanych w czesci ,Konfigurowanie statego adresu
IP”. Adres IP, ktory jest zatadowany jako czes$¢ konfiguracji PLC nie jest tracony
po wytaczeniu zasilania PLC. Adresy IP podtaczonych CPU mozna wyswietli¢ wy-
bierajac menu ,Online access”, tak jak to pokazano ponize;.

UWAGA

Wyswietlone sg wszystkie skonfigurowane sieci urzadzenia programujgcego.
W celu wyswietlenia adresu IP konkretnego CPU S7-1200 nalezy wybra¢ wia-

Sciwg siecC.
<
Devices |
=
» ] Froject_02080%9
* jg Online access
@\i » _J intelip) PRO/I OO0 MT Hetwork Cor =
o w T O-Link DUB-E100 USB 2 0 Fast Eth T
Bt Update accezsible device
- IF=192 1682 10 FL |
Ly i | -
/ % Online & diagnostics
@ LR Program bloch
» Lg Technologieobjehte
b LG SIMATIC Card Reader

® Druga z sieci Ethernet dla danego urzadzenia programujacego
@ Adres IP jedynego CPU S7-1200 w tej sieci Ethernet

Uzycie okna dialogowego ,,Extended download to device” do testowania
jakie urzadzenia sieciowe sa podiaczone

Funkcja CPU S7-1200 ,Download to device” i jej okno dialogowe ,Extended do-
wnload to device” moze pokazac¢ wszystkie dostepne urzadzenia sieciowe oraz
czy wszystkim tym urzgdzeniom zostaty nadane unikalne adresy IP. W celu wy-
Swietlenia wszystkich osiggalnych i udostepnionych urzadzen wraz z ich adresa-
mi MAC i IP nalezy zaznaczy¢ pole wyboru ,Show all accessible devices”.
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Jezeli pozgdane urzgdzenie sieciowe nie znajduje sie na liscie, to komunikacja
z tym urzadzeniem zostata z jakiego$ powodu przerwana. Urzgdzenie i siec nale-
zy sprawdzi¢ pod katem btedow sprzetowych i/lub konfiguracyjnych.

7.2 Komunikacja HMI-PLC

CPU obstuguje potaczenie komunikacyjne PROFINET z HMI. Podczas przygoto-

wywania komunikacji miedzy CPU i HMI nalezy rozwazy¢ nastepujace czynniki:

Konfiguracja/ustawienia:
Port PROFINET CPU musi by¢ skonfigurowany do potaczenia z HMI.

e HMI musi by¢ ustawione i skonfigurowane.

e Informacje konfiguracyjne HMI stanowig cze$¢ projektu CPU i moga by¢ kon-
figurowane oraz tadowane razem z projektem.

e Przy komunikacji ,jeden do jednego” nie jest wymagany przetgcznik etherne-
towy; przetacznik ethernetowy jest konieczny wtedy, kiedy w sieci sg potgczo-
ne wiecej niz dwa urzadzenia.

UWAGA

Do potaczenia kilku CPU i HMI mozna wykorzysta¢ 4-portowy przetacznik
ethernetowy firmy Siemens typu CSM1277. Port PROFINET wbudowany do
CPU S7-1200 nie jest wyposazony w przetgcznik ethernetowy.

Obstugiwane funkcje:

e HMI moze odczytywac i zapisywac¢ dane z/do CPU.
Wiadomosci moga by¢ wyzwalane na podstawie informacji wyszukiwanych
w CPU.

e Diagnostyka systemowa.
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UWAGA

WinCC Basic i STEP 7 Basic sg sktadnikami TIA Portal. Wiecej informacji na
temat konfigurowania HMI mozna znalez¢ w WinCC Basic.

Wymagane kroki podczas konfiguracji komunikacji miedzy HMI i CPU

Krok

Zadanie

1

Zestawianie sprzetowego potaczenia komunikacyjnego.

Interfejs PROFINET stanowi fizyczne potaczenie migdzy HMI i CPU. Poniewaz
CPU ma wbudowang funkcje Auto-Cross-Over, wiec w celu realizacji potaczenia
mozna zastosowac kabel ethernetowy prosty lub skrosowany. Przetacznik
ethernetowy nie jest konieczny by potaczy¢ HMI z CPU.

Konfiguracja urzadzenia.
Wiecej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja z urzadzeniem
programujacym : Konfiguracja urzadzenia”.

Konfiguracja logicznego potgczenia sieciowego miedzy HMI i CPU.

Konfiguracja statego adresu IP.

Wiecej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja HMI-PLC: Konfiguracja
logicznego potaczenia sieciowego miedzy HMI i CPU”.

Korzysta sie z tego samego procesu

Wiecej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja z urzadzeniem
programujacym: Konfiguracja statego adresu IP” konfiguracyjnego; w tym
przypadku trzeba skonfigurowa¢ adresy IP HMI i CPU.

Testowanie sieci PROFINET.

Trzeba zatadowa¢ konfiguracje kazdego CPU.

Wigcej informacji znajduje si¢ w czesci ,Komunikacja z urzadzeniem
programujgcym: Testowanie sieci PROFINET”.

Por. rowniez:

Zestawianie potgczenia komunikacyjnego

Konfiguracja urzgdzenia

Konfiguracja logicznego potaczenia sieciowego miedzy HMI i CPU

Konfiguracja statego adresu IP
Testowanie sieci PROFINET

229



Profinet
7.2 Komunikacja HMI-PLC

7.2.1 Konfiguracja logicznego potaczenia sieciowego miedzy HMI i CPU

Po zainstalowaniu i skonfigurowaniu CPU, mozna skonfigurowac potaczenie sie-
ciowe.

W celu utworzenia potaczenia sieciowego miedzy urzadzeniami projektu, w porta-
lu Devices & Networks nalezy wybra¢ ,Network view”. Potaczenie ethernetowe re-
alizuje sie wybierajac zielony prostokatny symbol (Ethernet) na CPU. Nastepnie,
trzymajac wcisniety klawisz myszy, nalezy przeciggnac¢ linie do symbolu Ethernet
na urzadzeniu HMI. Po zwolnieniu klawisza myszy potaczenie ethernetowe jest

wykonane.

Akcja Wynik
Wybér ,Network view” powoduje Davicas & Networks
wyswietlenie urzadzen, ktére majg
by¢ potaczone. £% Networks| L connections t = &1 relations

PLCA 1

CPUIH4C KTP1000 Basic PN

o

Wybor portu na jednym urzgdzeniu Devices & Networks
i przeciagniecie potaczenia do portu
na drugim urzadzeniu. % Hetworks] 1 connections + &3 Relations

PLC 1 W1

CPU114C KTP1000 Basic PN

X
Zwolnienie klawisza myszy tworzy Dinicas & Notworks
potaczenie sieciowe.
;{ Networks| 1§ Connections t » 44 Relations
PLC_1 HMi_1
CPUH4C HTP1 000 Basic PN
| "
< PIAE_1 |
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7.3 Komunikacja PLC-PLC

CPU moze sie komunikowa¢ z innym CPU znajdujacym sie w sieci za pomocg
instrukcji TSEND_C i TRCV_C. Podczas przygotowywania komunikacji miedzy
dwiema CPU nalezy rozwazy¢ nastepujace czynniki:

e Konfiguracja/ustawienia: Wymagana jest konfiguracja sprzetowa.

e Obstugiwane funkcje: odczytywanie i zapisywanie danych z/do rownorzedne-
go CPU.

e Przy komunikacji ,jeden do jednego” nie jest wymagany przetacznik etherne-
towy; przetacznik ethernetowy jest konieczny wtedy, kiedy w sieci sg potgczo-
ne wiecej niz dwa urzadzenia.

Wymagane kroki podczas konfiguracji komunikacji miedzy dwiema CPU

Krok | Zadanie

1 Zestawianie sprzetowego potaczenia komunikacyjnego.

Interfejs PROFINET stanowi fizyczne potaczenie migdzy dwiema CPU. Poniewaz
CPU ma wbudowang funkcje Auto-Cross-Over, wiec w celu realizacji potaczenia
mozna zastosowac kabel ethernetowy prosty lub skrosowany. Przetgcznik
ethernetowy nie jest konieczny by potaczy¢ dwie CPU.

Wigcej informacji znajduje si¢ w czesci ,Komunikacja z urzadzeniem
programujgcym : Zestawianie potgczenia komunikacyjnego”.

2 Konfiguracja urzgdzenia.

Nalezy skonfigurowaé¢ dwa projekty, z ktorych kazdy zawiera CPU.
Wiecej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja z urzagdzeniem
programujgcym : Konfiguracja urzgdzenia”.

3 Konfiguracja logicznego potaczenia sieciowego miedzy HMI i CPU.
Wiegcej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja PLC-PLC: Konfiguracja
logicznego potfaczenia sieciowego miedzy dwiema CPU”.

4 Konfiguracja statego adresu IP.

Korzysta sig z tego samego procesu konfiguracyjnego; w tym przypadku trzeba
skonfigurowac adresy IP dwoch CPU (na przykiad, PLC_1i PLC_2).

Wiegcej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja z urzadzeniem
programujgcym: Konfiguracja statego adresu IP”.

5 Konfiguracja parametréw nadawczych i odbiorczych.

Nalezy skonfigurowa¢ instrukcje TSEND_C i TRCV_C w obu CPU w celu
umozliwienia komunikacji miedzy nimi.

Wiecej informacji znajduje sie w czesci ,Komunikacja PLC-PLC: Konfiguracja
parametrow nadawczych i odbiorczych”.

6 Testowanie sieci PROFINET.

Trzeba zatadowa¢ konfiguracje kazdego CPU.

Wigcej informacji znajduje si¢ w czesci ,Komunikacja z urzadzeniem
programujgcym: Testowanie sieci PROFINET”.
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7.3.1 Konfiguracja logicznego potaczenia sieciowego miedzy dwiema
CPU

Po zainstalowaniu i skonfigurowaniu CPU, mozna skonfigurowac potaczenie sie-
ciowe.

W celu utworzenia potaczenia sieciowego miedzy urzgdzeniami projektu, w por-
talu Devices & Networks nalezy wybra¢ ,Network view”. Potgczenie etherneto-
we realizuje sie wybierajac zielony prostokatny symbol (Ethernet) na CPU. Na-
stepnie, trzymajac wcisniety klawisz myszy, nalezy przeciagnac linie¢ do symbolu
Ethernet na drugiej CPU. Po zwolnieniu klawisza myszy potgczenie ethernetowe
jest wykonane.

Akcja Wynik

Wybor ,Network view” Profect] » Devices & Netwarks

powoduje wyswietlenie & MNetworkview [ Device view
urzadzen, ktdre majg by¢ | oy weis 1 e v B &2 o -
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ncy LR
[ Th TS TP
(=]

. Wi LR ]
Wybor portu na Project] > Devices & Motworky - X
jednym urzadzeniu & Network view  [Jf Device view
i przeciggniecie ¥ Matmaia] L] Connectisns . B A2 o -
potaczenia do portu na .
drugim urzadzeniu.
ncy LR
Ve wTP000 P
—_—"‘—-—-__.____,.
LH
" [ LR ]
Zwolnienie klawisza TR T T —
myszy tworzy potgczenie & Networkview [ Device view
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[« TEETS TP )
]
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7.3.2 Konfiguracja parametrow nadawczych i odbiorczych

Do zrealizowania potgczenia miedzy dwiema CPU wykorzystuje sie komunikacje
za pomocg blokéw nadawczych (T-block). Zanim CPU beda mogty komunikowaé
sie poprzez PROFINET, nalezy skonfigurowa¢ parametry nadawcze i odbiorcze
dla przesytanych wiadomosci. Te parametry okreslajg sposéb dziatania komunika-
cji podczas nadawania lub odbierania wiadomosci do/z urzadzenia docelowego.

7.3.2.1 Konfigurowanie parametrow nadawczych instrukcji TSEND_C

Instrukcja TSEND_C

Instrukcja TSEND_C tworzy potaczenie komunikacyjne ze stacjg partnerska. Po-
taczenie po skonfigurowaniu i ustaleniu jest automatycznie utrzymywane i moni-
torowane, az do czasu wydania przez instrukcje polecenia roztgczenia. Instrukcja
TSEND_C taczy w sobie funkcje instrukcji TCON, TDISCON i TSEND.

Sposéb w jaki instrukcja TSEND_C nadaje dane mozna skonfigurowaé z menu
Device Configuration portalu TIA. Aby rozpoczg¢, nalezy instrukcje umiescic
w programie postugujac sie zaktadka ,Instructions” znajdujaca sie w: ,Extended
Instructions” > ,Communications”.

Instrukcja jest wyswietlana wraz z oknem dialogowym ,Call options” (opcje wy-
wotania), w ktérym mozna zdefiniowaé DB przechowujgcy parametry instrukciji
TSEND_C.

w  Network 1:

TSEND_C
EN END
- REQ DONE 4
= CONT BUSY by
LEN LFROR
CONNECT STATUS

DATA

o COM_PST

Call options x

Data block

- Neme  EIIENGGE -
Veambet

Sangle

nItanoe

Uamyual

o Automatc
' The called functon Block zaves s data n s oan nitande
data bl

More

O Cancel
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Do wejs¢ i wyjs¢ uzytkownik moze przypisac tagi lokalizacji pamieci, tak jak to
zilustrowano na ponizszym rysunku.

|-

Network 1:

Teg_5" = COM_RST

Konfiguracja parametrow General

Parametry komunikacyjne specyfikuje sie w konfiguracyjnym oknie dialogowym
JProperties” instrukcji TSEND_C. To okno dialogowe pojawia sie blisko dotu stro-
ny zawsze po wyborze dowolnej czesci instrukcji TSEND_C.

Konfiguracja parametréw Connection

234

Kazdy CPU ma zintegrowany port PROFINET, ktéry obstuguje standardowg ko-
munikacje PROFINET. Obstugiwane protokoty Ethernet sg opisane w nastepuja-
cych dwdch typach potaczenia:

Protokot Nazwa protokotu Zastosowanie
RFC 1006 ISO Transport over TCP Fragmentowanie i sktadanie wiadomosci
TCP Transport Connection Protocol | Transport ramek

ISO Transport over TCP (RFC 1006)

ISO Transport over TCP jest to mechanizm umozliwiajgcy wprowadzenie aplikacji
ISO do sieci TCP/IP. Ten protokét ma nastepujace cechy:

Jest to wydajny protokdt komunikacyjny Scisle powigzany ze sprzetem.

Jest odpowiedni dla danych o s$rednich i duzych wielkosciach (do 8192 baj-
tow).

W przeciwienstwie do TCP, dane charakteryzuja sie identyfikatorem konca da-
nych i sg zorientowane na transfer komunikatow.

Istnieje mozliwo$¢ routowania; moze by¢ uzywany w sieciach WAN.

Mozna wykorzystywa¢ dynamiczne dtugos$ci danych.

Ze wzgledu na interfejs programowy SEND / RECEIVE, zarzadzanie danymi
wymaga ztozonego oprogramowania.

Wykorzystujac punkty dostepowe serwisu transportowego TSAP (Transport Se-
rvice Access Point), protokdt TCP pozwala zrealizowaé wiele potaczen z jednym
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adresem IP (do 64K potaczen). Z RFC 1006, punkty TSAP jednoznacznie identy-
fikujg te potaczenia komunikacyjnych punktéw koncowych z adresem IP.

W czesci ,Address Details” okna dialogowego ,,Connection Parameters”, uzytkow-
nik definiuje punkty TSAP, ktére bedg wykorzystywane. TSAP potgczenia z CPU
jest wprowadzany w polu ,Local TSAP”. TSAP przypisany potgczeniu w partner-
skim CPU jest wprowadzany w polu ,Partner TSAP”.

L
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g A i {waseiBorn p o paten
Crnerad
o
toa po "
reetare T L 1V8C B
Tonee «
raren
Crnreras nae
Loamenos ©
fanams dve
Addrran Detaln
onm e
A a3

§ Popermes 8 Mele |y Duaguetn

e

yanae TP

Konfigurowane parametry sg zdefiniowane ponizej:

Parametr

Definicja

Ogodlne
General

Punkt koncowy: Partner
End point: Partner

Nazwa nadana partnerskiej (odbierajacej) CPU

Interfejs Nazwa nadana interfejsom
Interface

Podsie¢ Nazwa nadana podsieciom
Subnet

Adres Nadany adres IP

Address

Typ potaczenia
Connection type

Typ protokotu Ethernet

ID potaczenia
Connection ID

Numer ID

Dane
Connection data

Miejsce pamietania danych lokalnej i partnerskiej
CPU

Ustawienie aktywnego potaczenia
Active connection setup

Przycisk opcji lokalnej lub partnerskiej CPU jako
aktywnego potaczenia

Szczegoty adresu
Address details

TSAP (ASCII) Punkty TSAP lokalnej i partnerskiej CPU w formacie
ASCII
TSAP ID Punkty TSAP lokalnej i partnerskiej CPU w formacie

heksadecymalnym
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Transport Connection Protocol (TCP)

TCP jest standardowym protokotem opisanym przez RFC 793: Transmission Con-
trol Protocol. Gtéwnym celem TCP jest zapewnienie niezawodnego, bezpieczne-
go potaczenia miedzy parami proceséw. Ten protokdt ma nastepujace cechy:

e Poniewaz jest scisle powigzany ze sprzetem, wiec jest wydajnym protokotem
komunikacyjnym.

e Jest odpowiedni dla danych o $rednich i duzych wielko$ciach (do 8192 baj-
tow).

e Zapewnia aplikacjom znacznie wiecej funkcji, w szczegolnosci:
— usuwanie bteddw,
— sterowanie przeptywem,
— niezawodnos¢

e Jest to protokét zorientowany na potaczenia.

Moze by¢ elastycznie stosowany z urzadzeniami innych firm, ktore obstugujg

wytgcznie TCP.

Istnieje mozliwos¢ routowania.

Mozna wykorzystywac¢ wytacznie statyczne dtugosci danych.

Wiadomosci sg potwierdzane.

Aplikacje sg adresowane za pomoca humeréw portow.

Wiekszos¢ protokotow aplikacji uzytkownika, takich jak TELENT i FTP, korzy-

sta z TCP.

e Ze wzgledu na interfejs programowy SEND / RECEIVE, zarzgdzanie danymi
wymaga ztozonego oprogramowania.
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Konfigurowane parametry sg zdefiniowane ponizej:

Parametr

Definicja

Ogolne
General

Punkt koncowy: Partner
End point: Partner

Nazwa nadana partnerskiej (odbierajacej) CPU

Interfejs Nazwa nadana interfejsom
Interface

Podsie¢ Nazwa nadana podsieciom
Subnet

Adres Nadany adres IP

Address

Typ potaczenia
Connection type

Typ protokotu Ethernet

ID potaczenia
Connection ID

Numer ID

Dane
Connection data

Miejsce pamietania danych lokalnej i partnerskiej
CPU

Ustawienie aktywnego potaczenia
Active connection setup

Przycisk opciji lokalnej lub partnerskiej CPU jako
aktywnego potaczenia

Szczegoty adresu
Address details

Port (dziesietnie)
Port (decimal)

Port partnerskiej CPU w formacie dziesietnym

7.3.2.2 Konfigurowanie parametréw odbiorczych instrukcji TRCV_C

Instrukcja TRCV_C

Instrukcja TRCV_C tworzy potaczenie komunikacyjne ze stacjg partnerska. Potg-
czenie po skonfigurowaniu i ustaleniu jest automatycznie utrzymywane i monito-
rowane, az do czasu wydania przez instrukcje polecenia roztaczenia. Instrukcja
TRCV_C taczy w sobie funkcje instrukcji TCON, TDISCON i TSEND.

Sposob w jaki instrukcja TRCV_C odbiera dane mozna skonfigurowa¢ z menu
konfiguracyjnego CPU portalu TIA. Aby rozpocza¢, nalezy instrukcje umiescic
w programie postugujac sie zaktadka ,Instructions” znajdujaca sie w: ,Extended

Instructions” > ,Communications”.
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Instrukcja jest wyswietlana wraz z oknem dialogowym ,Call options” (opcje wy-
wotania), w ktérym mozna zdefiniowa¢ DB przechowujgcy parametry instrukgcji
TRCV_C.

Wov_C 1
o
~EN_R DONE
- CONT BUSY
{LEN ERROR
{coNNECT STATUS |
{oaTA ROVO_LEN |

- coM_pST

Call options

Data block

' Meme  TINGED -
Humber ¢ -

Jngle -

Intande 'IlF al

o Automatc

. The called functon Block saves 3 data in s owm nstance
data blxch
Mers.

oK Cancel

Do wejs¢ i wyjs¢ uzytkownik moze przypisac tagi lokalizacji pamieci, tak jak to
Zilustrowano na ponizszym rysunku.

w  Network 2:

Cotnmnent
W8t
“Tedv_C_08"
wov._C
N ENO
v LA
Tog 10 = ENR DONE 4 Tag 15
LA LR
Teg_11" = CONT BUSY = Tag_18"
W2 M1 g
Teg 12" - UN EPROR o Tag 17
= A2 Y
r STATUS - “Teg_t
nEY. U TR 2
Connechen_00_ LU T
4° - CONNECT ROVD_LEN = Tag 1'%
WD
Teg 17 - DATA
LR
Teg_W~ = COM_RST
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Konfiguracja parametréow General

Parametry komunikacyjne specyfikuje sie w konfiguracyjnym oknie dialogowym
~Properties” instrukcji TRCV_C. To okno dialogowe pojawia sie blisko dotu strony
zawsze po wyborze dowolnej czesci instrukcji TRCV_C.

Konfiguracja parametréow Connection

Kazdy CPU ma zintegrowany port PROFINET, ktéry obstuguje standardowg ko-
munikacje PROFINET. Obstugiwane protokoty Ethernet sg opisane w nastepuja-
cych dwéch typach potgczenia:

Protokot Nazwa protokotu Zastosowanie
RFC 1006 | ISO Transport over TCP Fragmentowanie i sktadanie wiadomosci
TCP Transport Connection Protocol | Transport ramek

ISO Transport over TCP (RFC 1006)

ISO Transport over TCP jest to mechanizm umozliwiajacy wprowadzenie aplikaciji

ISO do sieci TCP/IP. Ten protokét ma nastepujace cechy:

e Jest to wydajny protokédt komunikacyjny Scisle powigzany ze sprzetem.

e Jest odpowiedni dla danych o s$rednich i duzych wielkosciach (do 8192 baj-
tow).

e W przeciwienstwie do TCP, dane charakteryzujg sie identyfikatorem konca da-
nych i sg zorientowane na widomosci.

e Istnieje mozliwos¢ routowania; moze by¢ uzywany w sieciach WAN.

e Mozna wykorzystywa¢ dynamiczne dtugosci danych.

e Ze wzgledu na interfejs programowy SEND/RECEIVE, zarzgdzanie danymi
wymaga ztozonego oprogramowania.

Wykorzystujac punkty dostepowe serwisu transportowego TSAP (Transport Se-

rvice Access Point), protokét TCP pozwala zrealizowaé wiele potaczen z jednym

adresem IP (do 64K potaczen). Z RFC 1006, punkty TSAP jednoznacznie identy-

fikujg te potaczenia komunikacyjnych punktéw koncowych z adresem IP.

W czesci ,Address Details” okna dialogowego ,Connection Parameters”, uzytkow-

nik definiuje punkty TSAP, ktore bedg wykorzystywane. TSAP potaczenia z CPU

jest wprowadzany w polu ,Local TSAP”. TSAP przypisany potgczeniu w partner-

skim CPU jest wprowadzany w polu ,Partner TSAP”.
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Konfigurowane parametry sg zdefiniowane ponizej:

Parametr

Definicja

Ogolne
General

Punkt koncowy: Partner
End point: Partner

Nazwa nadana partnerskiej (odbierajacej) CPU

Interfejs Nazwa nadana interfejsom
Interface

Podsie¢ Nazwa nadana podsieciom
Subnet

Adres Nadany adres IP

Address

Typ potaczenia
Connection type

Typ protokotu Ethernet

ID potgczenia
Connection ID

Numer ID

Dane
Connection data

Miejsce pamietania danych lokalnej i partnerskiej
CPU

Ustawienie aktywnego potaczenia
Active connection setup

Przycisk opcji lokalnej lub partnerskiej CPU jako
aktywnego potaczenia

Szczegoty adresu
Address details

TSAP (ASCII) Punkty TSAP lokalnej i partnerskiej CPU
w formacie ASCII
TSAP ID Punkty TSAP lokalnej i partnerskiej CPU

w formacie heksadecymalnym
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Transport Connection Protocol (TCP)
TCP jest standardowym protokotem opisanym przez RFC 793: Transmission Con-
trol Protocol. Gtéwnym celem TCP jest zapewnienie niezawodnego, bezpieczne-
go potaczenia miedzy parami proceséw. Ten protokdt ma nastepujace cechy:
e Poniewaz jest Scisle powigzany ze sprzetem, wiec jest wydajnym protokotem
komunikacyjnym.
e Jest odpowiedni dla danych o s$rednich i duzych wielko$ciach (do 8192 baj-
tow).
e Zapewnia aplikacjom znacznie wiecej funkcji, w szczegolnosci:
- usuwanie btedow,
- sterowanie przeptywem,
- niezawodnosc¢
e Jest to protokét zorientowany na potaczenia.
Moze by¢ elastycznie stosowany z urzadzeniami innych firm, ktére obstugujg
wytgcznie TCP.
Istnieje mozliwos¢ routowania.
Mozna wykorzystywac wytacznie statyczne dtugosci danych.
Wiadomosci sg potwierdzane.
Aplikacje sg adresowane za pomoca humerow portow.
Wiekszos¢ protokotow aplikacji uzytkownika, takich jak TELENT i FTP, korzy-
sta z TCP.
e Ze wzgledu na interfejs programowy SEND / RECEIVE, zarzadzanie danymi
wymaga ztozonego oprogramowania.
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7.4

Konfigurowane parametry sg zdefiniowane ponizej:

Parametr

Definicja

Ogolne
General

Punkt koncowy: Partner
End point: Partner

Nazwa nadana partnerskiej (odbierajacej) CPU

Interfejs Nazwa nadana interfejsom
Interface

Podsie¢ Nazwa nadana podsieciom
Subnet

Adres Nadany adres IP

Address

Typ potaczenia
Connection type

Typ protokotu Ethernet

ID potaczenia
Connection ID

Numer ID

Dane
Connection data

Miejsce pamietania danych lokalnej i partnerskiej
CPU

Ustawienie aktywnego potaczenia
Active connection setup

Przycisk opcji lokalnej lub partnerskiej CPU jako
aktywnego potaczenia

Szczegoty adresu
Address details

Port (dziesietnie)
Port (decimal)

Port partnerskiej CPU w formacie dziesigtnym

Informacje referencyjne

7.41 Lokalizacja adresu Ethernet (MAC) w CPU
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W sieciach PROFINET adres MAC (Media Access Control) jest numerem nada-
wanym przez producentow kartom adapteréw w celach identyfikacji. Adres MAC

zwykle koduje zarejestrowany numer identyfikacyjny producenta.

Standardowy (IEEE 802.3) format zapisu adresu MAC w postaci przyjaznej dla
cztowieka sktada sie z szesciu grup po dwie cyfry heksadecymalne kazda, oddzie-
lonych od siebie tacznikiem (-) lub dwukropkiem (:), wystepujacych w takiej kolejno-
Sci, w jakiej sg nadawane (na przyktad, 01-23-45-67-89-ab lub 01:23:45:67:89:ab).
Wszystkie urzadzenia zainstalowane w tej samej sieci PROFINET muszg mie¢
unikalne adresy MAC. Jezeli w tej samej sieci PROFINET znajdg sie dwa urza-

dzenia z tym samym adresem MAC, to pojawig sie problemy komunikacyjne.

UWAGA

Kazda CPU ma ustalony w fabryce staty, unikalny adres MAC. Uzytkowwnik nie

moze zmieni¢ adresu MAC CPU.
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Adres MAC CPU

Adres MAC jest naklejony z przodu, w lewym dolnym rogu CPU. W celu odczyta-
nia adresu MAC nalezy unie$¢ dolng ostone (drzwiczki) TB.
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® Adres MAC

Wykorzystanie adresu MAC do identyfikacji urzadzen sieciowych

Poczatkowo CPU nie ma adresu IP, a tylko fabrycznie zainstalowany adres MAC.
Zasady komunikacji PROFINET wymagaja by wszystkie urzadzenia miaty nadane
unikalne adresy IP. W celu wyswietlenia wszystkich dostepnych urzadzen sie-
ciowych i sprawdzenia czy majg nadane unikalne adresy IP mozna wykorzysta¢
funkcje ,Download to device” i jej okno dialogowe ,Extended download to device”.
Okno dialogowe wyswietla dostepne urzgdzenia wraz z ich adresami MAC i IP.
W przypadku braku wymaganego adresu IP do identyfikacji urzadzen stuzg ich
adresy MAC.
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7.4.2 Konfiguracja synchronizacji za pomoca Network Time Protocol

Network Time Protocol (NTP) jest powszechnie stosowany do synchronizacji ze-
garéw systemow komputerowych z serwerami czasu w Internecie. Uzyskiwane
doktadnosci wynosza zwykle mniej niz milisekunde w sieciach LAN i do kilku mi-
lisekund w sieciach WAN. W celu osiggniecia duzej doktadnosci i niezawodnosci
typowa konfiguracja NTP wykorzystuje wiele redundantnych serweréw i zréznico-
wane $ciezki sieciowe.

Podsie¢ NTP pracuje z poziomami hierarchicznymi i kazdemu poziomowi jest
przypisana liczba zwana stratum (warstwa). Serwery stratum 1 (podstawowe) na
poziomie najnizszym sg bezposrednio synchronizowane z narodowymi stuzbami
czasu. Serwery stratum 2 (wtérne), kolejnego wyzszego poziomu sg synchronizo-
wane z serwerami stratum 2, i tak dale;j.

Parametry synchronizacji czasu

W oknie Properties nalezy wybra¢ wejscie konfiguracyjne , Time synchronization”.
Portal TIA wyswietli okno dialogowe konfiguracji ,Time synchronization”:

| of Properties % Info | | Diagnostics

General

e Time synchronization _

Ethernet 38die
» Joanced
Tune 3ynchroncaten « Enable bmecbday synchroncobon utng NTP tervers
Server |
Server 2
Server 3
Server d T 4

L Trne synchrencaton mierval 1 sed

UWAGA
Wszystkie adresy IP sg konfigurowane podczas tadowania projektu.

Konfigurowane parametry synchronizacji czasu sa zdefiniowane ponizej:

Parametr Definicja

Uaktywnienie synchronizacji W celu uaktywnienia synchronizacji godziny za
godziny za pomoca serweréow pomoca serweréw NTP nalezy klikng¢ pole wyboru.
NTP (Network Time Protocol)

Serwer 1 Przypisany adres IP sieciowego serwera czasu 1.
Serwer 2 Przypisany adres IP sieciowego serwera czasu 2.
Serwer 3 Przypisany adres IP sieciowego serwera czasu 3.
Serwer 4 Przypisany adres IP sieciowego serwera czasu 4.
Interwat synchronizacji czasu Warto$¢ interwatu (w sekundach).
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CPU obstuguje protokoét PtP (Point-to-Point) dla znakowej transmisji szeregowej,
podczas ktdrej aplikacja uzytkownika catkowicie definiuje i implementuje wybrany
protokot. PtP zapewnia maksymalng swobode i elastyczno$¢, ale wymaga imple-
mentacji w programie uzytkownika.

PtP stwarza szeroki zakres mozli-

WoSci:

e Pozwala wysyta¢ informacje
bezposrednio do urzadzen ze-
wnetrznych, takich jak drukarka.

e Pozwala odbiera¢ informacje
bezposrednio z innych urza-
dzen, takich jak czytniki kodu
paskowego.

e Pozwala wymienia¢ informacje,
wysytac i odbiera¢ dane, z inny-
mi urzadzeniami, takimi jak GPS,
kamery i systemy wizyjne innych
producentéw, modemami radio-
wymi i wiele innych.

Komunikacja PtP jest komunikacjg szeregowg wykorzystujaca standardowe urza-
dzenia UART, umozliwiajacych obstuge wielu predkosci transmisji oraz kontroli
parzystosci. Moduty komunikacyjne (CM) RS232 i RS485 tworzg interfejs elek-
tryczny dla realizacji komunikacji PtP.

Portal TIA zawiera biblioteki z instrukcjami, ktére uzytkownik moze wykorzystywaé
podczas programowania swoich aplikacji. Te biblioteki oferujg funkcje komunikacji
PtP dla nastepujacych protokotow:

e Protokét USS sterowania napedami.

e Protokét Modbus RTU Master.

e Protokét Modbus RTU Slave.

8.1  Wykorzystanie modutéw komunikacyjnych RS232 i RS485
Interfejs dla komunikacji PtP zapewniajg dwa moduty komunikacyjne:
e CM 1241 RS485
e CM 1221 RS232
Mozna podtaczy¢ do trzech modutéw komunikacyjnych (dowolnego typu). CM

nalezy instalowac¢ z lewej strony CPU lub innego CM. Szczegdtowe informacje
dotyczace instalacji i deinstalacji modutéw sg podane w rozdziale ,Instalacja”.
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8.2 Konfiguracja portéw komunikacyjnych

Moduty komunikacyjne RS232 i RS485 majg nastepujace charakterystyki:

e |zolowane porty.
Obstugujg protokdt Point-to-Point.

e Sg konfigurowane i programowane za pomocg rozszerzonych instrukcji oraz
funkciji bibliotecznych.

e Sygnalizujg aktywnos$¢ nadawania i odbioru diodami LED.

e Sa wyposazone w diagnostyczng diode LED.

e Sg zasilane z CPU. Nie jest konieczne zewnetrzne zrodto zasilania.

Por. ,Dane Techniczne” modutéw komunikacyjnych.

8.2 Konfiguracja portéw komunikacyjnych

Po wykonaniu konfiguracji sprzetu, nalezy skonfigurowac¢ parametry interfejsow
komunikacyjnych, wybierajac jeden z zainstalowanych CM.

W zaktadce ,Properties” okna inspekcyjnego wyswietlane sg parametry wybra-
nego CM. Po wybraniu ,Port configuration” mozna edytowac nastepujace para-
metry:

e Szybkos¢ transmisji

e Parzystosc

Liczbe bitow stopu

Sterowanie przeptywem (tylko RS232)
e (Czas oczekiwania

Z wyjatkiem sterowania przeptywem, parametry konfiguracyjne portu sg takie
same, niezaleznie od tego, czy konfigurowany jest modut komunikacyjny RS232,
czy tez RS485. Wartosci parametrow moga sie roznic.
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8.2 Konfiguracja portéw komunikacyjnych

W zakfadce ,Properties”
okna inspekcyjnego wy-
Swietlane sg parametry
wybranego CM. Po wy-
braniu ,Port configura-
tion” mozna edytowac
nastepujace parametry:

§ Poperties ‘\' nfe o) Disgnostics

e Szybkos¢ transmisji

Genreral

e Parzystosc Qe Port corfiguison
e Liczbe bitéw stopu B 58 1ox. =
e Sterowanie przepty- e =

wem (tylko RS232) e =
e Czas oczekiwania ;
Z wyjatkiem sterowania
przeptywem, parametry Wok e =
konfiguracyjne portu sg * AL .

takie same, niezaleznie
od tego, czy konfiguro-
wany jest modut komuni-
kacyjny RS232, czy tez
RS485. Wartosci para-
metrow moga sie réznic.

Port mozna réwniez skonfigurowaé (lub zmieni¢ istniejaca konfiguracje) z progra-
mu uzytkownika za pomocg instrukcji PORT_CFG.

UWAGA

Wartosci parametrow ustalone instrukcjg PORT_CFG z programu uzytkownika,
zmieniajg (nadpisujg) wartosci konfiguracyjne ustalone z portalu TIA. W przy-
padku wytaczenia zasilania lub innej jego utraty, S7-1200 nie zachowuje w pa-
mieci parametréow ustawionych instrukcja PORT_CFG.

Szybkos¢ transmisji (Baud rate): Domysina warto$¢ szybkosci transmisji wynosi
9,6 kbps. Poprawnymi wartosciami jakie mozna ustawiac¢ sa:

300 bodow 2,4 kbps 19,2 kbps 76,8 kbps
600 bodow 4,8 kbps 28,4 kbps 115,2 kbps
1,2 kbps 9,6 kbps 57,6 kbps
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8.3 Zarzgdzenie sterowaniem przeptywem

8.3

Parzystos¢ (Parity): Domysinym ustawieniem jest brak parzystosci. Poprawnymi
ustawieniami sa:

° Brak parzystosci

° Parzystos¢ dodatnia

° Parzystos¢ ujemna

) Znak (bit parzystosci zawsze réwny 1)
° Spacja (bit parzystosci zawsze rowny 0)

Liczba bitéw stopu (Number of stop bits): Liczba bitéw stopu moze wynosi¢ albo
jeden albo dwa. Wartoscig domysing jest jeden.

Sterowanie przeptywem (Flow control): W przypadku modutu komunikacyjnego
RS232 mozna wybra¢ albo sprzetowe, albo programowe sterowanie przeptywem,
tak jak to opisano w czesci ,Zarzadzenie sterowaniem przeptywem”. Jezeli zo-
stanie wybrane sprzetowe sterowanie przeptywem, to mozna wybrac czy sygnat
RTS jest zawsze aktywny, czy przetaczany. Jezeli zostanie wybrane programowe
sterowanie przeptywem, to mozna zdefiniowa¢ znaki ASCII, ktére beda reprezen-
towac znaki XON i XOFF.

Modut komunikacyjny nie obstuguje sterowania przeptywem.

Czas oczekiwania (Wait time): Czas oczekiwania jest okreslany w milisekun-
dach. Zakres wynosi od 0 do 65535 ms. Czas oczekiwania oznacza czas przez
jaki modut komunikacyjny oczekuje na otrzymanie CTS po wystapieniu RTS lub
na XON po odbiorze XOFF — zaleznie od rodzaju sterowania przeptywem. Jezeli
czas oczekiwania uptynie zanim modut komunikacyjny otrzyma spodziewany CTS
lub XOFF, to modut komunikacyjny przerywa operacje nadawania i zwraca do
programu uzytkownika btad.

Zarzadzenie sterowaniem przeptywem

Sterowanie przeptywem jest to mechanizm takiego zréwnowazenia danych nada-
wanych i odbieranych, by nie utraci¢ zadnej informacji. Sterowanie przeptywem
zapewnia, ze nadajnik nie wysyta wiecej informacji niz odbiornik moze obstuzyc.
Sterowanie przeptywem moze byc¢ zrealizowane albo sprzetowo, albo programo-
wo. Modut komunikacyjny RS232 obstuguje zaréwno sprzetowe, jak i programo-
we sterowanie przeptywem. Modut komunikacyjny RS485 nie obstuguje stero-
wania przeptywem. Uzytkownik okresla rodzaj sterowania przeptywem podczas
konfiguracji portu.

Sprzetowe sterowanie przeptywem: przetaczany RTS
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Sprzetowe sterowanie przeptywem odbywa sie za pomoca sygnatdow RTS (Re-
quest-to-send) i CTS (Clear-to-send). W module komunikacyjnym RS323 RTS
jest sygnatem wyjsciowym wystepujacym na wyprowadzeniu 7, a CTS sygnatem
odbieranym na wyprowadzeniu 8.

Jezeli w module komunikacyjnym RS232 zostanie uaktywnione sterowanie prze-
ptywem z przetagczanym sygnatem RTS, to w celu wystania danych modut usta-
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8.3 Zarzadzenie sterowaniem przeptywem

wia aktywny poziom sygnatu RTS. Nastepnie monitoruje sygnat CTS w celu okre-
$lenia czy odbiornik jest gotowy zaakceptowa¢ dane. Kiedy poziom sygnatu CTS
jest aktywny, to modut moze nadawac¢ dane tak dtugo, jak dtugo CTS pozostaje
aktywny. Kiedy poziom CTS zmieni sie na nieaktywny, wtedy nadawanie musi
zostaé wstrzymane.

Nadawanie jest wznawiane po tym, jak CTS przyjmie poziom aktywny. Jezeli CTS
nie przyjmie poziomu aktywnego w ciggu zdefiniowanego czasu oczekiwania, to
modut przerywa nadawanie i zwraca do programu uzytkownika btad. Czas ocze-
kiwania jest definiowany podczas konfiguracji portu.

Sprzetowe sterowanie przeptywem: RTS zawsze aktywny

W innej metodzie, urzadzenie nadawcze domysinie ustawia aktywny poziom sy-
gnatu RTS. Urzadzenie takie jak modem, monitoruje sygnat RTS z CM i wyko-
rzystuje go jako sygnalizacje gotowosci do nadawania. W tej realizacji sterowania
przeptywem, modem nadaje dane do CM tylko wtedy, kiedy RTS jest aktywny.
Jesli RTS nie jest aktywny, to modut nie nadaje danych do CM.

W celu umozliwienia modemowi przestania danych do CM w dowolnej chwili, na-
lezy ustawi¢ sprzetowe sterowanie przeptywem z opcjg RTS zawsze aktywny.
W tym przypadku CM utrzymuje przez caty czas aktywny poziom RTS. CM nie
zmieni poziomu RTS na nieaktywny nawet jesli nie jest w stanie odebra¢ znakow.
Urzadzenie nadawcze musi sie upewni¢, ze nie spowoduje przepetnienia bufora
odbiorczego CM. Modem moze w takiej sytuacji nadawac¢ dane w dowolnej chwili
i nie musi monitorowa¢ sygnatu CTS z odbiornika. Urzadzenie nadawcze musi
monitorowac¢ swoje wiasne transmisje, ograniczajac liczbe ramek wiadomosci lub
znakéw, ktére wysyta, by unikng¢ przepetnienia bufora odbiorczego odbiornika.
Jezeli bufor odbiorczy zostanie jednak przepetniony, to nadajnik musi odrzuci¢
odebrang wiadomos$¢ i zwréci¢ do programu uzytkownika biad.

Wykorzystanie sygnatéw DTR (Data Terminal Block Ready) i DSR (Data Set

Ready)

CM ustawia aktywny poziom sygnatu DTR w obu metodach sprzetowego stero-
wania przeptywem. Modut nadaje tylko wtedy, kiedy sygnat DSR staje sie aktyw-
ny. Stan DSR jest sprawdzany tylko na starcie operacji nadawania. Jesli DSR
stanie sie nieaktywny po rozpoczeciu nadawania, to nadawanie nie zostanie
przerwane.

Programowe sterowanie przeptywem

W programowym sterowaniu przeptywem sg stosowane specjalne znaki w wiado-
mosci sterujace jej transmisja. Sg to znaki ASCII reprezentujgce XON i XOFF.

XOFF sygnalizuje, ze transmisja musi by¢ zatrzymana. XON oznacza, ze trans-
misja moze zosta¢ wznowiona.

Kiedy urzadzenia nadawcze otrzyma znak XOFF z urzadzenia odbiorczego, wte-
dy zatrzymuje nadawanie. Nadawanie zostaje wznowione po otrzymaniu przez
urzadzenie nadawcze znaku XON. Jezeli znak XON nie nadejdzie w ciggu zdefi-
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8.4

niowanego podczas konfiguracji portu czasu oczekiwania, to CM przerywa nada-
wanie i zwraca do programu uzytkownika btad.

Programowe sterowanie przeptywem wymaga petno dupleksowej komunikaciji,
poniewaz odbiornik musi mie¢ mozliwos¢ wystania do nadajnika znaku XOFF
w trakcie trwania transmisji.

Konfiguracja parametréw nadawczych i odbiorczych

Zanim PLC bedzie mogt realizowaé komunikacje PtP, nalezy skonfigurowa¢ pa-
rametry nadawcze i odbiorcze wiadomosci. Te parametry okreslajg w jaki sposob
odbywa sie transmisja podczas nadawania lub odbierania wiadomosci do/z urza-
dzenia docelowego.

Konfiguracja parametréw nadawczych
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Mozna réwniez z programu uzytkownika dynamicznie konfigurowac¢ lub zmienia¢
parametry nadawcze wiadomosci za pomocg instrukcji SEND_CFG.

UWAGA

Wartosci parametrow ustalone instrukcjg SEND_CFG z programu uzytkownika,
zmieniajg (nadpisujg) wartosci konfiguracyjne portu. W przypadku wytaczenia
zasilania lub innej jego utraty, CPU nie zachowuje w pamieci parametrow usta-
wionych instrukcjg SEND_CFG.
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Parametr Definicja
Opodznienie RTS On Specyfikuje czas jaki nalezy odczekaé od aktywacji
RTS On delay RTS do rozpoczecia nadawania. Zakres wynosi 0 do

65535 ms; wartos¢ domysina wynosi 0. Ta wartos¢
ma znaczenie tylko wtedy, kiedy podczas konfiguraciji
portu ustalono sprzgtowe sterowanie przeptywem.
CTS jest testowany po uptywie czasu RTS On delay.

Ten parametr stosuje sie tylko do modutéw RS232.

Opodznienie RTS Off
RTS Off delay

Specyfikuje czas, jaki nalezy odczeka¢ do deaktywac;ji
RTS po zakoniczeniu nadawania. Zakres wynosi 0 do
65535 ms; warto$¢ domysina wynosi 0. Ta warto$¢
ma znaczenie tylko wtedy, kiedy podczas konfiguraciji
portu ustalono sprzetowe sterowanie przeptywem.

Ten parametr stosuje sie tylko do modutéw RS232.

wiadomosci

w przerwie

Wystanie przerwy na poczatku
Send break at message start
Liczba czaséw trwania bitu

Number of bit times in a break

Specyfikuje, ze po uptywie czasu RTS On delay
i podczas gdy CTS jest aktywny, na poczatku kazdej
wiadomosci bedzie wysytana przerwa.

Uzytkownik okresla ile czaséw trwania bitu tworzy
przerwe w formie spacji umieszczanych w wierszu.
Warto$¢ domysina wynosi 12, a maksymalna 65535 az
do osiagniecia limitu o$miu sekund.

przerwie

Idle line after a break

Pusty wiersz po przerwie

Wystanie pustego wiersza po

Send idle line after a break

Specyfikuje, ze po przerwie na poczatku wiadomosci
bedzie wystany pusty wiersz. Parametr ,ldle line after
a break” okresla ile czasow trwania bitu tworzy pusty
wiersz w formie znakéw. Warto$¢ domysina wynosi 12,
a maksymalna 65535 az do osiggniecia limitu o$miu
sekund.

Konfiguracja parametréw odbiorczych

Podczas konfiguracji urzadze-
nia, konfigurowany jest réw-
niez sposoéb w jaki interfejs
komunikacyjny odbiera dane
oraz w jak rozpoznawane sg
poczatek i koniec wiadomosci.
Te parametry sg okreslane
poprzez specyfikacje wiasno-
$ci ,Receive message confi-
guration” wybranego CM.

Mozna réwniez z programu
uzytkownika dynamicznie kon-
figurowaé lub zmienia¢ para-
metry odbiorcze wiadomosci
za pomocg instrukcji RCV_
CFG.
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UWAGA

Wartosci parametrow ustalone instrukcjg RCV_CFG z programu uzytkownika,
zmieniajg (nadpisujg) wartosci konfiguracyjne portu ustalone w portalu TIA.
W przypadku wytaczenia zasilania lub innej jego utraty, CPU nie zachowuje
w pamieci parametrow ustawionych instrukcjg RCV_CFG.

Parametry poczatku wiadomosci

Uzytkownik moze okreslic w jaki sposéb interfejs komunikacyjny bedzie rozpo-
znawat poczatek wiadomosci. Znak poczatku wiadomosci i znaki tworzace wia-
domos¢ trafiajg do bufora odbiorczego, az zostanie spetniony skonfigurowany
warunek okreslajacy koniec wiadomosci.

Mozna zdefiniowa¢ wiele warunkéw okreslajgcych start wiadomosci. Jezeli do-
wolny z tych warunkéw jest spetniony, to wiadomos¢ jest wysytana. Konfigurowa-
ne parametry sg zdefiniowane ponizej:

Parametr Definicja

Start przy Start wiadomosci jest wyznaczony przez dowolny znak. Start ,on
dowolnym znaku any charakter” jest ustawiany domysinie.

Start on any

character

Start przy Start wiadomosci jest wyznaczony przez spetnienie szczegoélnego
spetnieniu warunku wybranego przez uzytkownika. Mozna skonfigurowaé
specjalnego wiele specjalnych warunkéw. Kolejnosc¢ ich sprawdzania jest
warunku nastepujaca:

Start on special *  Pusty wiersz

condition * Podziat wiersza

» Start od pojedynczego znaku lub ciagu znakéw

Specjalny warunek: | Oznacza, ze odbiornik rozpoznaje podziat wiersza jezeli odebrany
Special condition wiersz danych sktada sie ze spacji trwajacych dtuzej niz znak i ze
ten warunek oznacza start wiadomosci.

Rozpoznanie startu
wiadomosci po
podziale wiersza
Recognize
message start with
line break

Specjalny warunek: | Oznacza, ze start wiadomosci jest wskazywany przez pusty
Special condition: wiersz o czasie dtuzszym niz wyspecyfikowana krotnos¢ czasu
trwania bitu, po ktérym nastepuje inny warunek, taki jak odebranie
Rozpoznanie startu | dowolnego znaku. Wartoscig domysing jest 40 czaséw trwania
wiadomosci po bitu, a maksymalng 65535 z ograniczeniem do o$miu sekund.
pustym wierszu
Recognize
message start with
idle line
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Parametr

Definicja

Specjalny warunek:
Special condition:

Rozpoznanie startu
wiadomosci po
pojedynczym znaku
Recognize
message start with
single character

Oznacza, ze start wiadomosci jest wskazywany przez okreslony
znak. Domysinie jest to STX.

Specjalny warunek:
Special condition:

Rozpoznanie startu
wiadomosci po
ciggu znakow
Recognize
message start

with a character
sequence

Oznacza, ze start wiadomosci jest wskazywany przez szczegdlny
ciag znakéw. Dla kazdego ciagu mozna okresli¢ do pieciu znakow.
Dla pozycji kazdego znaku mozna okresli¢ znak w postaci
heksadecymalnej lub polecenie zignorowania tego znaku podczas
sprawdzania ciggu.
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Parametr

Definicja

Nadchodzace ciagi sg sprawdzane pod katem spetnienia warunku
startu wiadomosci, az do momentu spetnienia tego warunku.
Kiedy warunek startowy zostat spetniony, wtedy rozpoczyna sie
sprawdzanie spetnienia warunku konca wiadomosci.
Mozna skonfigurowac do pieciu ciggdw znakow, ktére mozna
uaktywnia¢ lub dezaktywowac stosownie do potrzeb. Warunek
startu wiadomosci jest spetniony wtedy, kiedy wystapi dowolny ze
skonfigurowanych ciagéw. Przykladowa konfiguracja jest pokazana
ponizej:

o Becograe a1 ege Itet wth o Character seguUEnce

Wbt of character seqeesces to debne |

S-chatracter mevsage start sequences
M age SN Seesin |

hech this charater.

Crarnctes value I o

Tradwiler vabee (ASO0

Me i Lage SIMT e Getie
hach Das characser v o
Dharpctes yalue ML)

Charmcser valbee (A3O1)

Przy tej konfiguracji warunek startu wiadomosci jest spetniony gdy

wystgpi jeden ze wzoréw:

» Jesli zostanie odebrany 5-znakowy cigg, w ktérym pierwszym
znakiem jest Ox6A, a pigtym znakiem jest 0x1C. Przy tej
konfiguracji znaki na pozycjach 2, 3 i 4 moga by¢ dowolne.

Po odebraniu piagtego znaku rozpoczyna sie sprawdzanie
wystapienia warunku konca wiadomosci.

« Jesli zostang odebrane kolejno dwa znaki 0x6A, poprzedzone
dowolnym znakiem. w tym przypadku sprawdzanie wystgpienia
warunku konca wiadomosci rozpoczyna sie po odebraniu
drugiego znaku 0x6A. Znak poprzedzajacy pierwszy znak
0x6A nalezy do warunku startu wiadomosci.

Przykladowe ciagi spetniajace warunek startowy:

» <dowolny znak> 6A 6A

+ 6A1214181C

* 6A44A5D21C

Parametry konca wiadomosci
Uzytkownik moze réwniez okresli¢ w jaki sposob interfejs komunikacyjny bedzie
rozpoznawat koniec wiadomosci.
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Mozna zdefiniowa¢ wiele warunkéw okreslajacych koniec wiadomosci. Jezeli do-
wolny z tych warunkow jest spetniony, to wiadomos¢ jest zakonczona.
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Parametr

Definicja

Rozpoznanie konca
wiadomosci po
uptywie limitu czasu
przeznaczonego na
wiadomos¢
Recognize message
end by message
timeout

Koniec wiadomosci nastepuje jezeli uptynie zdefiniowany limit
czasu oczekiwania na zakonczenie wiadomosci. Zliczanie czasu
rozpoczyna sie¢ wtedy, kiedy po spetnieniu kryteriéw startu
wiadomosci zostaje odebrany pierwszy znak. Warto$¢ domysina
tego limitu czasu wynosi 200 ms, a zakres wynosi od 0 do 65535
ms.

Rozpoznanie konca
wiadomosci po
uptywie limitu czasu
przeznaczonego na
odpowiedz
Recognize message
end by response
timeout

Koniec wiadomosci nastepuje jezeli zanim zostanie odebrana
poprawna sekwencja startowa uptynie zdefiniowany limit czasu
oczekiwania na odpowiedz. Zliczanie czasu rozpoczyna sie
wtedy, kiedy konczy sie transmisja. Warto$¢ domysina limitu
czasu oczekiwania na odpowiedz wynosi 200 ms, a zakres
wynosi od 0 do 65535 ms. Aby wskazac rzeczywisty koniec
wiadomosci uzytkownik musi skonfigurowac¢ inny warunek
koncowy.

Rozpoznanie konca
wiadomosci po
przerwie migdzy
znakami

Recognize message
end by inter-character

gap

Koniec wiadomosci nastepuje jezeli uptynie maksymalny
ustalony limit czasu pomiedzy kolejnymi znakami. Domysina
wartos$¢ przerwy miedzy znakami wynosi 12 czaséw trwania bitu,
a warto$¢ maksymalna 65535 czaséw trwania bitu, maksymalnie
do o$miu sekund.

Rozpoznanie

konca wiadomosci
po maksymalne;j
dtugosci

Recognize message
end by max length

Koniec wiadomosci nastepuje jezeli zostanie odebrana
maksymalna, zdefiniowana liczba znakéw. Niezaleznie od tego,
czy maksymalna liczba znakéw zostata osiggnieta, to o ile
zostanie spetniony jeszcze inny warunek koncowy, poprawne
znaki zostang wtgczone do wiadomosci. Wartos¢ domysina
wynosi 0 bajtow, a maksymalna 1024 baijty.

Odczyt z wiadomosci
dtugosci wiadomosci

Read message length
from message

Wiadomos$¢ zawiera informacje o swojej dtugosci. Koniec
wiadomosci nastepuje po otrzymaniu wiadomosci o okreslonej
dtugosci. Sposéb specyfikaciji i interpretacji dtugosci wiadomosci
jest podany ponize;j.

Rozpoznanie konca
wiadomosci po znaku
Recognize message
end with a character

Koniec wiadomosci nastepuje jezeli zostanie odebrany
zdefiniowany znak.
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Rozpoznanie konca Koniec wiadomosci nastepuje jezeli zostanie odebrany
wiadomosci po ciggu | zdefiniowany ciag znakow. Mozna okresli¢ cigg do pieciu znakow.
znakow Dla pozycji kazdego znaku mozna okresli¢ znak w postaci
Recognize message | heksadecymalnej lub polecenie zignorowania tego znaku

end with a character | podczas sprawdzania ciggu.

sequence Wiodace znaki, ktore sg znakami ignorowanymi nie sg czescig
warunku koncowego. Koncowe znaki, ktore sg znakami
ignorowanymi sg czescig warunku koncowego. Konfiguracja
jednego z takich ciggow jest pokazana ponizej:

o« lepegroe =110t end with o charscter regquence

S-chatacter message end vequence
Tech Bas charmier v v
Oharnctes vaue (L) PA PA

Charmcies wabee (A307)

W tym przypadku warunek jest spetniony gdy zostang odebrane
dwa kolejne znaki 0x7A, po ktérych nastapig dwa dowolne znaki.
Znaki poprzedzajgce wzér 0x7A 0x7A nie sg czescig ciggu
koncowego znakéw. Dwa znaki nastepujace po wzorze 0x7A
0x7A sg wymagane do zakonczenia ciggu korncowego znakow.
Wartosci na pozycjach znakéw 4 i 5 sg nieistotne, ale musza
zostac odebrane by spetni¢ warunek koncowy.

Specyfikacja dlugosci wiadomosci wewnatrz wiadomosci

Jesli zostanie wybrany specjalny warunek wymagajacy wigczenia do wiadomosci
informacji o dlugosci wiadomosci, to nalezy okresli¢ trzy parametry okreslajace
dtugos¢ wiadomosci.

Faktyczna struktura wiadomosci ¥ Read message length from message
zmienia sie w zaleznosci od za- Offset of length field in message: 2 btes
stosowanego protokotu. Wymie- Size of lengh feld: | 1 = bytes

nione trzy parametry to: Data following length field not counted in message length: 0 bytes

e n: pozycja znaku w wiadomosci zawierajgcego informacje o dtugosci.

e [ength size (rozmiar dtugosci): Liczba bajtéw (jeden, dwa lub cztery) zawiera-
jacych informacje o dtugosci.

e [ength m (dtugo$¢ m): liczba znakéw nastepujacych po informacji o dtugosci,
ktore nie sg wliczone do dtugosci.

Te pola pojawiajg w oknie ,Receive Message Configuration” menu ,Device Pro-

perties” w nastepujacy sposob:

Przyktad 1: Struktura wiadomosci jest zgodna z nastepujgcym protokotem:

STX | Len Znaki 3 do 14 wliczone do dlugosci
(n)
ADR PKE INDEX PWD STW HSW BCC
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12 13 14
STX | 0x0C | xx XXXX XXXX XXXX XXXX XXXX XX
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Parametry dtugosci informacji dla tej wiadomosci powinny byé skonfigurowane

nastepujaco:

e n = 2 (Dtugos¢ wiadomosci jest podana w bajcie 2.)

e length size = 1 (Dlugos$¢ wiadomosci jest okreslona jednym bajtem.)

e Length m =0 (Po informacji o dtugo$ci wiadomosci nie wystepujg dodatkowe
znaki, ktére nie sg wliczane do dtugosci. Po informaciji o dtugosci wiadomosci
znajduje sie 12 znakow.)

W tym przyktadzie znaki od 3 do 14 wigcznie sg wliczone do dtugosci wiadomosci

Len(n).

Przyktad 2: Rozwazmy inng wiadomos$¢ zgodng z nastepujacym protokotem:

SD1| Len | Len |SD2 Znaki 5 do 10 wliczone do diugosci FCS | ED
(n) (n) DA | SA | FA | Jednostka danych = 3 bajty

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12

xx | Ox06 | 0x06 | xx XX | XX | XX XX XX XX XX XX

Parametry dlugosci informacji dla tej wiadomosci powinny by¢ skonfigurowane

nastepujgco:

e n = 3 (Dtugos¢ wiadomosci jest podana w bajcie 3.)

e [length size = 1 (Dlugos$¢ wiadomosci jest okreslona jednym bajtem.)

e Length m = 3 (Po informacji o dtugosci wiadomosci wystepujg 3 znaki, ktére
nie sg wliczane do dtugosci. W protokole podanym w tym przyktadzie znaki
SD2, FCS i ED nie sg wliczone do dtugosci wiadomosci. Pozostate sze$¢ zna-
kow jest wliczonych do dtugosci wiadomosci; tak wiec catkowita liczba znakéw
wystepujacych po informacji o dtugosci wiadomosci wynosi dziewiec.)

W tym przyktadzie znaki od 5 do 10 wigcznie sg wliczone do dtugosci wiadomosci

Len(n).

8.5 Programowanie komunikacji PtP
Portal TIA udostepnia rozszerzone instrukcje, ktére pozwalajg z programu uzyt-
kownika realizowa¢ komunikacje Point-to-Point za pomocg dowolnego Siemens
Provided Protocols oraz protokotu Freeport. Te instrukcje mozna rozpatrywac
w dwéch kategoriach:
e Instrukcje konfiguracyjne
e Instrukcje komunikacyjne

Instrukcje konfiguracyjne

Zanim program uzytkownika bedzie mogt zosta¢ wykorzystany do realizacji ko-
munikacji PtP, nalezy skonfigurowac¢ port interfejsu komunikacyjnego oraz para-
metry niezbedne do nadawania i odbierania danych.

Konfiguracji portu i wiadomosci dla kazdego modutu e PORT_CFG
komunikacyjnego mozna dokona¢ poprzez konfigu- e SEND _CFG
racje urzadzenia lub za pomocg nastepujacych in- ¢ RCV CFG
strukcji z programu uzytkownika: -
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Instrukcje komunikacyjne

Instrukcje komunikacyjne PtP pozwalajg z programu uzytkownika wysyta¢ i odbie-
ra¢ wiadomosci za posrednictwem modutéw komunikacyjnych.

Moduty komunikacyjne z kolei wysytajg wiadomosci e SEND_PTP
do i odbieraja je z rzeczywistych urzadzen PtP. Pro- o Rcv pTP
tokét wiadomosci znajduje sie w buforze, ktory jest -

albo odbierany z albo wysytany do okreslonego por-

tu komunikacyjnego.

Wszystkie funkcje PtP dziatajg asynchronicznie. W celu okreslenia stanu nadawa-
nia i odbioru w programie uzytkownika mozna zastosowac architekture odpytywa-
nia (polling). Instrukcje SEND_PTP i RCV_PTP mozna wykonywac jednoczesnie.
Moduty komunikacyjne buforujg wiadomosci nadawane i odbierane zgodnie z po-
trzebami, az do maksymalnej pojemnosci bufora wynoszacej 1024 bajty.

Dodatkowe instrukcje pozwalajg kasowac bufor od- e RCV_RST
biorczy oraz pobiera¢ i ustawiac okreslone sygnaty e SGN_GET

RS232. e SGN_SET

8.5.1 Architektura odpytywania (polling)

W celu zaimplementowania architektury odpytywania, w programie uzytkownika
nalezy sprawdza¢ stan kazdej wiadomosci, ktérg program wysyta lub odbiera.
Odpytywanie jest zwykle wykonywane jako watek programu gtéwnego.

Architektura odpytywania: Master

Typowa sekwencja odpytywania dla Master jest nastepujaca:

1. Instrukcja SEND_PTP inicjuje nadawanie do modutu komunikacyjnego.

2. Powtarzane instrukcje SEND_PTP monitorujg status transmisji i uzyskuja in-
formacje o jej biezacym statusie.

3. Po tym, jak status wskaze, Ze transmisja jest zakonczona, instrukcje zalezne
od aplikacji przygotowujg odbiér oczekiwanej odpowiedzi na przestang wiado-
mos¢.

4. Instrukcja RCV_PTP wykonywana wielokrotnie sprawdza nadejscie odpowie-
dzi na wystane dane. Po tym jak zostang spetnione warunki okreslajace za-
konczenie odbioru odpowiedzi jest ustawiany status i bufor odbiorczy zawiera
odebrang wiadomosé.

Architektura odpytywania: Slave
Typowa sekwencja odpytywania dla S/ave jest nastepujaca:

1. Instrukcja RCV_PTP oczekuje transmisji z Master, ktéra jest rozpoznawana
po spetieniu skonfigurowanych warunkéw poczatku wiadomosci.
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2. Po spetnieniu warunkéw konca wiadomosci, co wskazuje na zakonczenie
odbioru, instrukcje zalezne od aplikacji przetwarzajg otrzymang wiadomosc¢
i przygotowujg odpowiedz do wystania.
3. Instrukcja SEND_PTP wysyta odpowiedz do Master.
Slave musi by¢ zdolny do wykonywania instrukcji RCV_PTP dostatecznie czesto,
aby odebra¢ wiadomos$¢é nadawang z Master przed uptywem limitu czasu ocze-
kiwania na odpowiedz ustawionym dla Master. W celu wykonania tego zadania
program uzytkownika moze wywotywa¢ RCV_PTP z cyklicznego OB, ktdérego
czas cyklu jest wystarczajgcy do odebrania transmisji z Master przed uptywem
tego limitu czasu. Jezeli czas cyklu OB zostanie ustawiony tak, by nastapity dwa
wykonania w czasie rownym okresowi limitu Master, to program uzytkownika po-
winien odebra¢ wszystkie nadawane informacje bez zadnej straty.

8.6 Instrukcje Point-to-Point

8.6.1 Parametry wspoéine dla instrukcji Point-to-Point

Diody LED modutu komunikacyjnego

W module komunikacyjnym (CM) znajdujq sie trzy diody LED:

e Diagnostyczna dioda LED (Diagnostic LED).
Diagnostyczna dioda LED btyska na czerwono dopoty, dopdki nie zostanie
zaadresowana przez CPU. Po wtaczeniu zasilania, CPU sprawdza jakie mo-
duly sg zainstalowane i adresuje modut CM. Diagnostyczna dioda LED za-
czyna wtedy btyskac¢ na zielono. Oznacza to, ze CPU zaadresowata CM, ale
jeszcze nie przestata do niego danych konfiguracyjnych. Dane konfiguracyjne
sq fadowane do modutu po zatadowaniu programu do CPU. Gdy to nastapi
diagnostyczna dioda LED powinna swieci¢ w sposob ciggty na zielono.

e Nadawcza dioda LED (Transmit LED).
Nadawcza dioda LED jest umieszczona nad odbiorczg diodg LED. Nadawcza
dioda LED $wieci podczas nadawania danych przez port komunikacyjny.

e Odbiorcza dioda LED (Receive LED).
Odbiorcza dioda LED $wieci podczas odbierania danych przez port komunika-
cyjny.

Rozdzielczo$¢ czasu trwania bitu (bit time resolution)

Kilka parametrow jest specyfikowanych w wielokrotnosciach czasu trwania bitu.
Wszystkie te parametry, ktore sg wyrazane w jednostkach czasu trwania bitu
mogag osigga¢ maksymalng wartos¢ 64000. Jednakze maksymalny przedziat cza-
su jaki moze by¢ zmierzony przez S7-1200 wynosi 8 sekund.

Parametr wejsciowy REQ
Wiele instrukgcji Point-to-Point (PtP) wykorzystuje wejscie REQ, ktére inicjalizuje
operacje w chwili zmiany stanu z niskiego na wysoki. Wejscie REQ musi by¢
w stanie wysokim (TRUE) przez jedno wykonanie instrukcji i moze trwac¢ w stanie
TRUE tak dtugo, jak jest to potrzebne. Ta instrukcja nie zainicjuje zadnej innej
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operacji dopoty, dopoki nie zostanie wywotana podczas gdy wejscie REQ jest
w stanie FALSE tak, ze instrukcja moze skasowac¢ stan historii wejscia REQ.
Wymagane jest, ze dla rozpoczecia kolejnej operacji instrukcja moze rozpoznac
zmiane stanu z niskiego na wysoki.

W chwili umieszczania instrukcji REQ uzytkownik jest pytany o okreslenie instanciji
DB. Dla kazdego typu instrukcji PtP nalezy uzywac¢ unikalnego DB. Oznacza to, ze
wszystkie instrukcje SEND_PTP powinny mie¢ tg samg instancje DB, ale SEND _
PTP i RCV_PTP musza mie¢ rézne instancje DB. Dzieki temu jest pewnos¢, ze
wejscia takie jak REQ sg wtasciwie obstugiwane przez kazda instrukcje.

Parametr wejsciowy PORT

Z rozwijanego menu (zwigzanego z wejsciem PORT) nalezy wybrac¢ identyfikator
portu dla CM, ktéry ma pracowac¢ z tym blokie, instrukcji. Te liczbe mozna od-
nalez¢ pod nazwa ,hardware identifier” (identyfikator sprzetowy) w informacjach
konfiguracyjnych dotyczacych danego CM.

Parametry wejsciowe NDR, DONE, ERROR i STATUS

e Parametr wyjsciowy DONE sygnalizuje, ze zadana operacja zakonczyta sie
bez btedu. Ta wartos$¢ jest ustawiana na jeden cykl programu.

e Parametr wyjsciowy NDR (New Data Ready) sygnalizuje, ze zadana akcja
zakonczyla sie bez btedu i zostaty odebrane nowe dane. To wyjscie jest usta-
wiane na jeden cykl programu.

e Parametr wyjsciowy ERROR sygnalizuje, ze zgdana akcja zakonczyta sie
z bledem. To wyjscie jest ustawiane na czas jednego cyklu programu.

e Parametr wyjsciowy STATUS jest wykorzystywany do raportowania btedow
lub posrednich wynikow statusu.

— Jezeli jest ustawiony bit DONE lub NDR, to STATUS przyjmuje wartos¢
0.

— Jezeli jest ustawiony bit ERROR, to STATUS zawiera kod btedu.

— Jezeli nie jest ustawiony zaden z powyzszych bitéw, to wykonanie instrukcji
moze zwrdci¢ posredni wynik statusu prezentujgcy biezacy stan funkcji.

Organizacja danych parametru STATUS
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W przypadku bteddw ogdinych:

s | [ L [ ] el | [als] [ Jo

1 Numer parametru 0 Numer zdarzenia

W przypadku bteddw zwigzanych z PtP:

s | [ [ 1 [ Jel7] | [al3] | Jo
1 0 1 Klasa btedu Numer btedu
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W przypadku informacji o statusie:

s | | [ [ [ | lsl7] | [afs] | (o
Kody statusu

Wspdlne kody warunkowe

STATUS Opis
(W#16#....)
0000 Brak btedu
8x3A Nielegalny wskaznik w parametrze x
8070 Cata pamie¢ wewnetrzna jest w uzyciu
8080 Nieprawidtowy numer portu
8081 Przekroczony limit czasu, btad modutu lub inny btad wewnetrzny
8082 Parametryzacja nie powiodta sie, poniewaz parametryzacja jest

aktualnie wykonywana w tle

8083 Przepetnienie bufora:
CM zwrdcit otrzymang wiadomos¢ o dtugosci wigkszej niz na to
pozwala parametr Length

8090 Btedna dtugos¢ wiadomosci, niewtasciwy podmodut lub
nieprawidtowa wiadomos¢

8091 Btedna wersja wiadomosci parametryzaciji

8092 Btedna dtugo$c¢ rekordu wiadomosci parametryzaciji

8.6.2 Instrukcja PORT_CFG

Instrukcja PORT_CFG (Port Configuration) umozliwia zmiane parametrow portu,
takich jak szybko$¢ transmisji, z programu uzytkownika.

Poczatkowa, statyczna konfiguracja portu jest ustalana w trakcie konfiguracji wta-
snosci sprzetu. Te konfiguracje mozna zmieni¢ za pomoca instrukcji PORT_CFG
uruchomionej z programu uzytkownika. Dynamiczne zmiany konfiguracji poczy-
nione za pomocg PORT_CFG nie sg trwale pamietane w PLC.

LAD
PORT_CFG
D"

PORT_CFG
=EN ENOD =
= REQ DONE =«
PORT ERROA =
PROTOCOL STATUS
BALD
PARITY
DATABITS
STOPBITS
FLOWCTRL
XONCHAR
XOFFCHAR
XWAITIME
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Parametr

TyP
parametru

Typ
danych

Opis

REQ

IN

BOOL

Aktywuje zmianeg konfiguracji
w momencie wystgpienia
narastajgcego zbocza na tym wejsciu.

PORT

PORT

Identyfikator portu komunikacyjnego:
Ten adres logiczny jest stata, ktéra
znajduje sie w zakfadce ,Constants”
domysinej tablicy tagéw.

PROTOCOL

UINT

0 — protokdt komunikacyjny Point-to-
Point.
1..n — do wykorzystania w przysztosci.

BAUD

UINT

Szybkos¢ transmisji portu:
1 - 300 bodéw

2 - 600 bodéw

3- 1200 bodéw

4 - 2400 bodow

5 - 4800 bodow

6 - 9600 bodow

7 - 19200 bodow

8 - 38400 bodow

9 - 57600 bodow
10 - 76800 bodéw
11 - 115200 bodow

PARITY

UINT

Parzystosc:

1 — bez bitu parzystosci

2 — bit parzystosci

3 — bit nieparzystosci

4 — bit parzystosci zawsze 1
5 — bit parzystosci zawsze 0

DATABITS

UINT

Liczba bitéw na znak:
1 - 8 bitéw danych
2 - 7 bitébw danych

STOPBITS

UINT

Bity stopu:
1 - 1 bit stopu
2 - 2 bity stopu

FLOWCTRL

UINT

Sterowanie przeptywem:

1 — brak sterowania przeptywem
2 — XON/XOFF

3 — sprzetowe RTS zawsze ON
4 — sprzetowe RTS przetaczany

XONCHAR

CHAR

Specyfikuje jaki znak jest uzywany jako
XON. Zwykle jest to znak DC1 (11H).
Ten parametr jest wykorzystywany
tylko wtedy, kiedy sterowanie
przeptywem jest uaktywnione.

XOFFCHAR

CHAR

Specyfikuje jaki znak jest uzywany jako
XOFF. Zwykle jest to znak DC3 (13H).
Ten parametr jest wykorzystywany
tylko wtedy, kiedy sterowanie
przeptywem jest uaktywnione.
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Parametr

TyP
parametru

Typ
danych

Opis

XWAITIME

IN

UINT

Specyfikuje czas oczekiwania na
znak XON po odebraniu znaku XOFF
lub czas oczekiwania na sygnat CTS
po uaktywnieniu RTC. Ten parametr
jest wykorzystywany tylko wtedy,
kiedy sterowanie przeptywem jest
uaktywnione.

DONE

ouT

BOOL

Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl
programu jesli ostatnie zgdanie zostato
zakonczone bez btedu.

ERROR

ouT

BOOL

Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl
programu jesli ostatnie zadanie zostato
zakonczone z btedem.

STATUS

ouT

WORD

Kod btedu.

Kody warunkowe

STATUS Opis

(W#16#....)

80A0 Okreslony protokét nie istnieje.

80A1 Okreslona predkos$¢ transmisji nie istnieje.

80A2 Okreslona opcja parzystosci nie istnieje.

80A3 Okreslona liczba bitéw danych nie istnieje.

80A4 Okreslona liczba bitéw stopu nie istnieje.

80A5 Okreslony typ sterowania przeptywem nie istnieje.

8.6.3 Instrukcja SEND_CFG

Instrukcja SEND_CFG (Send Configuration) pozwala dynamicznie konfigurowac
parametry transmisji szeregowej portu komunikacyjnego Point-to-Point. Wszyst-
kie wiadomosci oczekujgce na transmisje poprzez modut komunikacyjny (CM)
beda po wykonaniu instrukcji SEND_CFG odrzucone.

Poczatkowa, statyczna konfiguracja portu jest ustalana w trakcie konfiguracji
urzadzenia. Te konfiguracje mozna zmieni¢ za pomocg instrukcji SEND_CFG
uruchomionej z programu uzytkownika. Dynamiczne zmiany konfiguracji poczy-
nione za pomocg SEND_CFG nie sg trwale pamietane w PLC.

LAD
"SEND_CFG_
O
SEND_CFG
~EN ENO =
-REQ DONE
PORT ERAOR n
RTSONDLY STATUS
RTSOFFOLY
BREAK
IDLELINE

FBD
SEND_CFG

- EN

—REQ
PORT
RTSONDLY DONE ~
RTSOFFOLY ERAOR
BREAK STATUS
IDLELINE ENO -
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Parametr

Typ Typ

Opis

REQ

IN BOOL

Aktywuje zmianeg konfiguracji w momencie
wystgpienia narastajacego zbocza na tym
wejsciu.

PORT

IN PORT

Identyfikator portu komunikacyjnego:
Ten adres logiczny jest statg, ktéra znajduje sie
w zakfadce ,Constants” domysinej tablicy tagow.

RTSONDLY

IN UINT

Czas oczekiwania w milisekundach po
uaktywnieniu RTS zanim nastgpi transmisja
danych Tx: Ten parametr jest wykorzystywany
tylko wtedy, kiedy jest uaktywnione sprzetowe
sterowanie przeptywem.

RTSOFFDLY

IN UINT

Czas oczekiwania w milisekundach po
wystgpieniu transmisji danych Tx, zanim

RTS zostanie dezaktywowany: Ten parametr
jest wykorzystywany tylko wtedy, kiedy jest
uaktywnione sprzetowe sterowanie przeptywem.

BREAK

IN UINT

Ten parametr okresla, ze na poczatku kazdej
wiadomosci, przez okreslong wielokrotno$¢
czasu trwania bitu, bedzie przesytana przerwa.
Wartoscig maksymalng jest 2500 czasow trwania
bitu.

IDLELINE

IN UINT

Ten parametr okresla, ze przed rozpoczeciem
kazdej wiadomosci, przez okreslong
wielokrotno$¢ czasu trwania bitu, bedzie
przesytany pusty wiersz. Wartoscig maksymalng
jest 2500 czasoéw trwania bitu.

DONE

ouT BOOL

Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl programu
jesli ostatnie zadanie zostato zakonczone bez
btedu.

ERROR

ouT BOOL

Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl programu
jesli ostatnie zgdanie zostato zakoriczone
z btedem.

STATUS

ouT WORD

Kod btedu.

Kody warunkowe

STATUS Opis

(W#16#....)

80B0 Konfiguracja przerwania transmisji nie jest dozwolona.

80B1 Czas trwania przerwy jest wiekszy niz dozwolona wartos$¢ (2500
czasow trwania bitu).

80B2 Czas trwania pustego wiersza jest wiekszy niz dozwolona wartosé

(2500 czaso6w trwania bitu).
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8.6.4 Instrukcja RCV_CFG

Instrukcja RCV_CFG (Receive Configuration) wykonuje dynamiczng konfigura-
cje parametréw szeregowego odbiornika portu komunikacyjnego Point-to-Point.
Instrukcja konfiguruje warunki, ktére sygnalizujg poczatek i koniec odbieranej
wiadomosci. Wiadomosci, ktére spetniajg te warunki bedg odbierane za pomoca
instrukcji RCV_PTP.

Wszystkie wiadomosci oczekujgce na transmisje poprzez modut komunikacyjny
(CM) beda po wykonaniu instrukcji RCV_CFG odrzucone.

Poczatkowa, statyczna konfiguracja portu jest ustalana w trakcie konfiguraciji
urzadzenia. Te konfiguracje mozna zmieni¢ za pomocg instrukcji RCV_CFG uru-
chomionej z programu uzytkownika. Dynamiczne zmiany konfiguracji poczynione
za pomocg RCV_CFG nie sg trwale pamietane w PLC; tak wiec po wykonaniu
cyklu wytgczenia/wiaczenia zasilania bedzie wykorzystana poczatkowa, statyczna
konfiguracja pochodzgca z konfiguracji urzadzenia.

LAD FBD
"RV _CFG_ "ROV_CFG_
DB~ DB_1"
RCV_CFG | RCV_CFG
=EN END = =EN DONE =~
- REQ DONE = —REQ ERROR =
PORT ERROR = PORT STATUS
{ CONDITIONS STATUS CONDITIONS ENO =
Parametr Typ Typ Opis
parametru | danych
REQ IN BOOL Aktywuje zmiang konfiguracji w momencie
wystgpienia narastajgcego zbocza na tym
wejsciu.
PORT IN PORT Identyfikator portu komunikacyjnego:

Ten adres logiczny jest stata, ktéra znajduje
sie w zaktadce ,Constants” domysinej
tablicy tagow.

N Block_SDT | Struktura danych Conditions okresla

warunki poczatku i konca wiadomosci. Sg
one opisane ponizej.

DONE ouT BOOL Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl
programu jesli ostatnie zgdanie zostato
zakonczone bez btedu.

ERROR ouT BOOL Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl
programu jesli ostatnie zagdanie zostato
zakonczone z btedem.

STATUS ouT WORD Kod btedu.

CONDITIONS
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Warunki poczatku wiadomosci dla instrukcji RCV_PTP
Instrukcja RCV_PTP wykorzystuje konfiguracje okreslong przez instrukcje RCV_
CFG, definiujgcq poczatek i koniec wiadomosci podczas komunikacji PtP. Po-
czatek wiadomosci jest okreslony przez warunki startowe. Poczatek wiadomosci
moze okresla¢ jeden lub kombinacja kilku warunkéw startowych. Jesli wyspe-
cyfikowano wiecej niz jeden warunek startowy, to pierwszy, ktory jest spetniony
oznacza poczatek wiadomosci.
Mozliwe warunki startowe:
e Start Character (znak startu)

— Warunek Start Character okre$la, ze poprawne odebranie okreslonego
znaku wyznacza poczatek wiadomosci. Ten znak jest pierwszym znakiem
wiadomosci. Wszystkie znaki odebrane przed tym specyficznym znakiem
sg pomijane.

e Any Character (dowolny znak)

— Warunek Any Character okresla, ze poprawne odebranie dowolnego wy-
znacza poczatek wiadomosci. Ten znak jest pierwszym znakiem wiadomo-
Sci.

e Line Break (podziat wiersza)

— Warunek Line Break okresla, ze operacja odbierania wiadomosci powinna
sie rozpocza¢ wtedy, kiedy odbierany stan wiersza trwa dtuzej niz catkowi-
ty czas trwania znaku.

e Line Idle (pusty wiersz[mk3])

— Warunek Line Idle okresla, ze odbiér wiadomosci powinien rozpocza¢ sie
po tym jak odebrany wiersz byt pusty przez okreslong liczbe czasow trwa-
nia bitu. Wystgpienie tego warunku oznacza rozpoczecie wiadomosci.

®

N L
bt

@ @ ®

® Znaki
® Restart licznika czasu trwania wiersza pustego

®  Wykrycie wiersza pustego i poczatek odbioru wiadomosci

e Zmienne sekwencje
— Warunki startowe mogg by¢ tak konstruowane, by byty zalezne od zréz-
nicowane;j liczby ciagéw znakéw (maksymalnie do 4) sktadajacych sie ze
zmiennej liczby znakéw (maksymalnie do 5). Znak na kazdej pozycji moze
by¢ wyspecyfikowany jako konkretny znak lub symbol zastepujacy dowol-
ny znak. Ten warunek startowy moze by¢ uzywany wtedy, kiedy start wia-
domosci jest sygnalizowany réznymi ciggami znakow.
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Rozpatrzmy nastepujaca odebrang wiadomos$¢ zakodowana heksadecy-
malnie: ,68 10 aa 68 bb 10 aa 16” oraz skonfigurowane sekwencje star-
towe przedstawione w tabeli ponizej. Sprawdzanie sekwencji startowych
rozpoczyna sie po pomysinym odebraniu pierwszego znaku 68H. Po po-
mys$Iinym odebraniu czwartego znaku (drugi 68H) spetniony jest pierwszy
warunek startowy. Po pomys$inym odebraniu pigtego znaku (bbH) rozpo-
czyna sie badanie spetnienia warunku koncowego.

Przetwarzanie sekwencji startowej moze by¢ zakonczone w zwigzku z réz-
nymi btedami (parzystosci, ramkowania lub timingu miedzyznakowego).
W wyniku tych btedéw nie jest odebrana zadna wiadomos$¢, poniewaz nie
zostaje spetniony warunek startowy.

Warunek | Pierwszy | Pierwszy Pierwszy Pierwszy Pierwszy
startowy | znak znak znak znak znak
+1 +2 +3 +4
1 68H XX XX 68H XX
2 10H aaH XX XX XX
3 dcH aaH XX XX XX
4 e5H XX XX XX XX

Warunki konnca wiadomosci dla instrukcji RCV_PTP

Koniec wiadomosci jest okreslony przez warunki koncowe. Koniec wiadomosci
jest okreslony przez pierwsze wystgpienie jednego lub wiecej skonfigurowanych
warunkéw koncowych.

Mozliwe warunki kohcowe:

e Uptyw limitu czasu na odpowiedz.

g

Warunek limitu czasu na odpowiedz okresla, ze dowolny znak powinien
zosta¢ poprawnie odebrany w cigagu czasu wyspecyfikowanego przez
RCVTIME. Licznik czasu zaczyna pracowa¢ w momencie pomysinego
zakonczenia nadawania, gdy modut rozpoczyna operacje odbierania. Je-
zeli znak nie zostanie odebrany w ciggu czasu RCVTIME, to do instrukc;ji
RCV_PTP zwracany jest btad. Limit czasu na odpowiedz nie definiuje kon-
kretnego warunku koncowego. Specyfikuje tylko, ze znak powinien zostac
odebrany w okreslonym czasie. Trzeba zatem korzysta¢ z odrebnego wa-

runku konca wiadomosci.
@)
®

@
RCVTIME

@  Wystane znaki
@ Odebrane znaki
® Pierwszy znak musi by¢ pomy$inie odebrany do tego czasu

267



Komunikacja PtP (Point-to-Point)
8.6 Instrukcje Point-to-Point

e Limit czasu wiadomosci
— Warunek limitu czasu wiadomosci okresla, ze wiadomos$¢ powinna zostac
odebrana w czasie wyspecyfikowanym przez MSGTIME. Licznik czasu za-
czyna pracowa¢ w momencie spetnienia okreslonego warunku startowego
wiadomosci.

0

N L
T T

® ®

@  Odebrane znaki
® Spetnienie warunku poczatku wiadomosci: timer wiadomosci zaczyna prace
® Timer wiadomosci zliczyt ustalony czas i konczy wiadomosc¢

e Przerwa miedzyznakowa
— Czas przerwy miedzyznakowej jest to czas mierzony od zakonczenia jed-
nego znaku (ostatniego bitu stopu) do zakonczenia nastepnego znaku.
Jezeli czas miedzy dwoma znakami przekroczy ustalong krotno$¢ czasu
trwania bitu, to wiadomos¢ jest konczona.

@

N L
bt

® ® ®

®  Odebrane znaki
® Restart timera miedzyznakowego
® Timer miedzyznakowy zliczyt ustalony czas i kornczy wiadomos¢ z btedem

e Maksymalna dtugos¢

— Operacja odbierania zakonhczy sie po odebraniu okreslonej liczby znakow.
Ten warunek moze by¢ wykorzystany w celu zabezpieczenia bufora wia-
domosci przez przepetnieniem. Kiedy ten warunek koricowy jest potaczony
z warunkiem koncowym przekroczenia limitu czasu wiadomosci i wystapi
przekroczenie limitu czasu, wtedy wszystkie poprawnie odebrane znaki
zostajg zachowane, nawet jesli nie zostata osiggnieta maksymalna dtu-
gosc¢. Pozwala to obstugiwaé protokoty o réznej dtugosci jesli tylko znana
jest maksymalna dtugosc.
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Warunek taczny ,N + Length Size + Length M”. Ten warunek koncowy moze
by¢ wykorzystany do przetwarzania wiadomosci o zmiennej diugosci, ktére
zawierajg pole dtugoéci. Parametry sg opisane ponizej.

N oznacza pozycje (liczbe znakéw w wiadomosci) od ktorej zaczyna sie
pole dtugosci.

Length Size okresla rozmiar pola dtugosci. Poprawne wartosci to 1, 2 lub
bajty.

Length M okresla liczbe znakéw koncowych (wystepujacych za polem dtu-
gosci), ktore nie sg wliczone do diugosci wiadomosci. Przyktadowo, moze
by¢ wykorzystana do wyspecyfikowania dtugosci pola sumy kontrolnej,
ktorej wielkos¢ nie jest uwzgledniona w polu dtugosci. Rozwazmy na przy-
ktad format wiadomosci sktadajacej sie ze znaku startu, znaku adresu,
1-bajtowego pola dtugosci, tresci wiadomosci, znakéw sumy kontrolnej
i znaku konca.

Dane identyfikowane przez ,Len” sg powigzane z parametrem N. Wartosé
N jest tu rowna 3 i okresla, ze bajt dlugosci jest trzecim bajtem wiadomo-
Sci. Wartos¢ Length Size wynosi 1 co oznacza, ze warto$¢ okreslajgca
dtugos¢ wiadomosci jest zawarta w jednym bajcie. Suma kontrolna i znak
konca sg powigzane z parametrem ,Length M”. Wartos¢ ,Length M” wyno-
si 3 okreslajac, ze liczba koncowych pdl zajmuje 3 baijty.

Znak Adres Len (N) Wiadomosé Suma kontrolna i znak konca
startu Length M

(1) (2) (3) e (x) x+1 x+2 x+3

XX XX XX XX XX XX ‘ XX ‘ XX

Znaki zmienne

Ten warunek koncowy moze by¢ uzyty do zakonczenia odbioru w wyniku
réznych sekwencji znakéw. Te sekwencje mogg sie sktada¢ ze zmiennej
liczby znakéw (maksymalnie do 5). Znak na kazdej pozycji, w kazdej se-
kwencji moze by¢ wyspecyfikowany jako konkretny znak lub symbol zaste-
pujacy dowolny znak co oznacza, ze dowolny znak spetnia warunek. Znaki
wiodace skonfigurowane do pominiecia nie musza byé czescig wiadomo-
$ci. Kazdy znak koncowy skonfigurowany do pominiecia musi by¢ czescig
wiadomosci.
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Struktura danej typu CONDITIONS, czes¢ 1 (warunki startu)

270

Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

STARTCOND

IN

UINT

Specyfikuje warunki startu:
* 1-Znak startu

* 16- Sekwencja 1

* 2- Dowolny znak

» 32- Sekwencja 2

* 4- Podziat wiersza

* 64- Sekwencja 3

* 8- Wiersz pusty

* 128- Sekwencja 4

IDLETIME

UINT

Krotnos$¢ czasu trwania bitu wymagana
dla uptywu limitu czasu wiersza pustego.
Uzywana wytgcznie z warunkiem wiersza
pustego.

STARTCHAR

BYTE

Znak startu uzywany z warunkiem znaku
startu.

STRSEQ1CTL

BYTE

Sterowanie ignoruj/poréwnaj kazdego znaku
sekwenciji 1:

To sg bity uaktywniajgce dla kazdego znaku
sekwengcji startowej. Dla znaku 1 jest bit 0,
dla znaku 2 jest bit 1, ..., dla znaku 5 jest bit
4. Zablokowanie bitu zwigzanego ze znakiem
oznacza, ze dowolny znak na tej pozycji jest
identyfikowany jako wtasciwy.

STRSEQ1

CHARJ5]

Znaki startowe sekwencji 1 (5 znakow).

STRSEQ2CTL

BYTE

Sterowanie ignoruj/poréwnaj kazdego znaku
sekwengcji 2.

STRSEQ2

CHARJ5]

Znaki startowe sekwencji 2 (5 znakow).

STRSEQ3CTL

BYTE

Sterowanie ignoruj/poréwnaj kazdego znaku
sekwengcji 3.

STRSEQ3

CHARJ5]

Znaki startowe sekwencji 3 (5 znakow).

STRSEQ4CTL

BYTE

Sterowanie ignoruj/poréwnaj kazdego znaku
sekwencji 4.

STRSEQ4

CHARJ5]

Znaki startowe sekwencji 4 (5 znakoéw).
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Struktura danej typu CONDITIONS, czes$¢ 2 (warunki startu)

Parametr

Typ
parametru

Typ
danych

Opis

ENDCOND

IN

UINT

Ten parametr okresla warunki konca
wiadomosci:

e 1-Czas odpowiedzi

* 16-N+LEN+M

* 2-Czas wiadomosci

* 32 - Sekwencja

* 4 - Przerwa miedzyznakowa

* 8- Maksymalna dtugos¢

MAXLEN

UINT

Maksymalna dtugos¢é wiadomosci. Uzywany
tylko wtedy, kiedy wybrano, ze maksymalna
diugosé¢ jest warunkiem koncowym.

UINT

Potozenie bajtu pola dtugosci w wiadomosci.
Uzywany tylko wtedy, kiedy wybrano, ze N +
LEN + M jest warunkiem koncowym.

LENGTHSIZE

UINT

Rozmiar pola bajtowego (1, 2 lub 4 baijty).
Uzywany tylko wtedy, kiedy wybrano, ze N +
LEN + M jest warunkiem koncowym.

LENGTHM

UINT

Okresla liczbe znakéw nastepujacych po polu
diugosci, ktére nie sg wliczone do wartosci
pola dtugosci. Uzywany tylko wtedy, kiedy
wybrano, ze N + LEN + M jest warunkiem
koncowym.

RCVTIME

UINT

Okresla czas oczekiwania na odbior
pierwszego znaku. Jezeli znak nie zostanie
poprawnie odebrany w okreslonym czasie,

to operacja odbioru zostanie zakonczona

z btedem. Jest uzywany tylko wtedy, kiedy
warunkiem jest czas odpowiedzi.

Ten parametr faktycznie nie jest badany jako
warunek koncowy, poniewaz okresla warunek
startu. Trzeba zatem wybra¢ odrgbny warunku
koncowy.

MSGTIME

UINT

Okresla czas oczekiwania na odebranie catej
wiadomosci, od chwili odebrania pierwszego
znaku. Jest uzywany tylko wtedy, kiedy
warunkiem jest limit czasu wiadomosci.

CHARGAP

UINT

Okresla liczbe czaséw trwania bitu pomiedzy
znakami. Jezeli liczba czaséw trwania bitu
pomiedzy znakami przekracza ustalong
warto$¢, to warunek koncowy jest spetniony.
Jest uzywany tylko wtedy, kiedy warunkiem
jest przerwa miedzyznakowa.
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Parametr Typ Typ Opis
parametru | danych

ENDSEQ1CTL

N BYTE Sterowanie ignoruj/poréwnaj kazdego znaku
sekwengciji 1:

To sg bity uaktywniajace dla kazdego znaku
sekwenciji startowej. Dla znaku 1 jest bit 0,
dla znaku 2 jest bit 1, ..., dla znaku 5 jest bit
4. Zablokowanie bitu zwigzanego ze znakiem
oznacza, ze dowolny znak na tej pozycji jest
identyfikowany jako wtasciwy.

ENDSEQ1

N CHARJ[5] | Znaki startowe sekwencji 1 (5 znakow).

Kody warunkowe

STATUS Opis

(W#16#....)

80C0 Wybrany jest nieprawidtowy warunek startowy.

80C1 Wybrany jest nieprawidtowy warunek koncowy, nie jest wybrany warunek
koncowy.

80C2 Odbiér uaktywnionego przerwania, co jest niedozwolone.

80C3 Warunek kofncowy maksymalnej dtugosci jest uaktywniony i maksymalna
dtugos¢ wynosi 0 lub jest wieksza od 1024.

80C4 Obliczona dtugos¢ jest uaktywniona i jest N >= 1023.

80C5 Obliczona dtugosc¢ jest uaktywniona i dtugos$c nie jest rowna 1, 2 lub 4.

80C6 Obliczona dlugosc jest uaktywniona jest M > 255.

80C7 Obliczona dtugos$¢ jest uaktywniona i obliczona dtugosc¢ jest > 1024.

80C8 Czas odpowiedzi jest uaktywniony i czas odpowiedzi wynosi zero.

80C9 Limit czasu przerwy miedzyznakowej jest uaktywniony i wynosi zero lub jest
> 2500.

80CA Limit czasu wiersza pustego jest uaktywniony i wynosi zero lub jest > 2500.

80CB Sekwencja koncowa jest uaktywniona, ale wszystkie znaki maja status ,bez
znaczenia”.

80CC Sekwencja startowa (dowolna z 4) jest uaktywniona, ale wszystkie znaki
majq status ,bez znaczenia”.

8.6.5 Instrukcja SEND_PTP

Instrukcja SEND_PTP (Send Point-to-Point data) inicjalizuje transmisje danych.
SEND_PTP przesyta okreslony bufor do modutu RS232 lub RS485. Program CPU
kontynuuje dziatanie podczas gdy modut wysyta dane z okreslona szybkoscia.
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LAD FBD
"SEND_PTP_ “SEND_PTP
(’E:” [Ig -
SEND_PTP SEND_PTP
- EN END = =EN
- REQ DONE — REQ
PORT ERROR 4 PORT DOME -~
BUFFER STATUS BUFFER ERROR =
LENGTH LENGTH STATUS |
- PTRCL = PTRCL END -~
Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych

REQ IN BOOL Aktywuje zadang transmisje w momencie
wystgpienia narastajgcego zbocza na tym wejsciu.
To powoduje przestanie zawartosci bufora do
modutu komunikacyjnego (CM) PtP.

PORT IN PORT Identyfikator portu komunikacyjnego:

Ten adres logiczny jest stata, ktéra znajduje sie
w zaktadce ,Constants” domysinej tablicy tagow.

BUFFER | IN VARIANT | Ten parametr wskazuje potozenie poczatku bufora
nadawczego. Zwracamy uwage, ze w przypadku
protokotéw dostarczonych przez firme Siemens, to
wejscie jest uzywane do przesytania do urzadzenia
PtP zaréwno konfiguraciji, jak i danych protokotu.
Wybor jest dokonywany za pomoca parametru
PTRCL.

LENGTH | IN UINT Dtugos¢ nadawanej bloku.

PTRCL IN BOOL Ten parametr okresla czy bufor zaimplementowany
w dotgczonym CM pracuje z normalnymi
protokotami point-to-point, czy tez ze szczegdlnymi
protokotami dostarczonymi przez firme Siemens.
FALSE = operacje point-to-point sterowane
z programu uzytkownika.

DONE ouT BOOL Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl programu
jesli ostatnie zgdanie zostato zakorczone bez
btedu.

ERROR | OUT BOOL Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl programu
jesli ostatnie zadanie zostato zakonczone
z bfedem.

STATUS | OUT WORD Kod btedu.

Opis dziatania

W trakcie wykonywania operacji nadawania, wyjscia DONE i ERROR majg war-
tos¢ FALSE. Po ukonczeniu nadawania DONE albo ERROR przyjmuje wartosé
TRUE (na czas jednego cyklu programu) pokazujac status operacji nadawania.
Jezeli DONE lub ERROR ma warto$¢ TRUE, to wyjscie STATUS zawiera aktual-
ng i poprawng informacije.
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Jezeli modut komunikacyjny (CM) akceptuje przesytane dane, to instrukcja zwra-
ca status wyoszacy16#7001. Jezeli CM jest nadal zajety nadawaniem, to kolej-
ne wykonanie SEND_PTP zwraca 16#7002. Kiedy operacja nadawania jest za-
konczona, wtedy — o ile nie wystgpity zadne btedy — CM zwraca status operacji
nadawania 16#0000. Kolejne wykonanie SEND_PTP, gdy REQ jest niski, zwraca
status 16#7002 (nie zajety).

Zaleznos$¢ wartosci wyjsciowych z REQ:

Zaktadamy, ze instrukcje sg wywotywane okresowo w celu sprawdzenia statusu
procesu nadawania. Na ponizszym diagramie zatozono, ze instrukcja jest wywo-
tywana raz na jeden cykl programu (reprezentowane wartosciami STATUS).

REQ [ [
DONE [ |
ERROR

STATUS [ 7000H | 7001H | 7002H | 7002H | 7002H | 0000H | 7000H |

Na diagramie zamieszczonym ponizej pokazano w jaki sposéb parametry DONE
i STATUS zachowujg waznos¢ tylko przez jeden cykl programu, jezeli na linii REQ
wystepuje impuls (w jednym cyklu programu) inicjujacy operacje nadawania.

REG —
DONE — 1 T 1

ERROR

STATUS [ 70004 [ 7001H | 70024 | 70024 [ 70024 | 0000H | 7000H | 70000 |

Na ponizszym diagramie przedstawiono zwigzki miedzy parametrami DONE, ER-
ROR i STATUS w przypadku wystagpienia btedu.

REQ |

DONE

ERROR | |

STATUS [ 7000H | 7001H | 70024 | 70024 | 70024 | B0DTH | 70004 | 7000H |
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Kody warunkowe

STATUS

(W#16#....) Opis

80D0 Nowe zadanie w trakcie aktywnej transmisji.

80D1 Transmisja przerwana ze wzgledu na brak CTS w ustalonym czasie
oczekiwania.

80D2 Transmisja przerwana ze wzgledu na brak DSR z urzadzenia DCE.

80D3 Transmisja przerwana ze wzgledu na przepetnienie kolejki.

7000 Nie zajety

7001 Zajety w czasie przyjmowania zadania (pierwsze wywotanie).

7002 Zajety podczas odpytywania (n-te wywotanie).

8.6.6 Instrukcja RCV_PTP

Instrukcja RCV_PTP (Receive Point-to-Point) sprawdza czy modut komunikacyjny
(CM) Point-to-Point odebrat jakies wiadomosci. Jezeli wiadomos¢ jest dostepna,
to zostanie przestana z modutu do CPU. Jezeli wystapit btad, to zostanie zwréco-
na odpowiednia warto$¢ STATUS.

STATUS zawiera wazng warto$¢ wtedy, kiedy albo NDR albo ERROR ma war-
tos¢ TRUE. Wartos¢ STATUS okresla przyczyne zakonczenia operacji odbierania
przez CM. Zwykle jest to warto$¢ dodatnia sygnalizujaca, ze operacja odbierania
odbyta sie pomysinie i proces odbierania danych zakonczyt sie normalnie. Jezeli
wartos¢ STATUS jest ujemna (ustawiony jest najbardziej znaczacy bit wartosci
heksadecymalnej), to oznacza, ze operacja odbierania zakonczyta sie z btedem,
takim jak btad parzystosci, ramkowania lub przepetnienia.

Kazdy modut CM Point-to-Point moze buforowa¢ maksymalnie 1 KB (kilo bajtow).
Ten bufor moze by¢ zorganizowany tak, by przechowywa¢ wiele odebranych wia-

domosci.
LAD FBD
"RCV_PTP_DB™ "RCV_PTP_DB™
RCV_PTP ' RCV_PTP
—EN END = NDR
-EN_R NDR = —EN ERROA —
PORT ERROR —EN_R STATUS
BUFFER STATUS {PORT LENGTH
LENGTH BUFFER END -
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Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych
EN_R IN BOOL Kiedy stan tego wejscia jest TRUE, wtedy sprawdza

czy CM odebrat wiadomos¢. Jezeli wiadomos¢
zostata pomysinie odebrana, to zostanie przestana
z modutu do CPU.

PORT IN PORT Identyfikator portu komunikacyjnego:
Ten adres logiczny jest stata, ktéra znajduje sie
w zakiadce ,Constants” domysinej tablicy tagow.

BUFFER

N VARIANT | Ten parametr wskazuje potozenie poczatku bufora
odbiorczego. Dtugosé bufora jest z géry znana, jako
ze jest okreslona przez typ danych VARIANT.

NDR ouT BOOL Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl programu
jezeli nowe dane sg gotowe i operacja zakonczyta
sie bez btedu.

ERROR | OUT BOOL Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl programu
jesli ostatnie zadanie zostato zakonczone z btedem.

STATUS | OUT WORD Kod btedu.

LENGTH | OUT UINT Diugos¢ zwréconej wiadomosci.

Wyjscie NDR (New Data Ready) sygnalizuje, ze zadana akcja zakonczyta sie
bez btedu i nowe dane sg odebrane. To wyjscie jest ustawiane na jeden cykl
programu.

Kody warunkowe

STATUS Opis

(W#16#....)

0000 Nie ma bufora.

80EO Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na przepetnienie bufora odbiorczego.

80E1 Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na btad parzystosci.

80E2 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na btad ramkowania.

80E3 Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na btad przepetnienia.

80E4 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na to, ze obliczona diugo$¢ przewyzsza rozmiar
bufora.

0094 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na to, ze odebrano maksymalng liczbe znakéw.

0095 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na przekroczenie limitu czasu wiadomosci.

0096 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na przekroczenie limitu czasu
migdzyznakowego.

0097 Wiadomo$¢ przerwana ze wzgledu na przekroczenie limitu czasu odpowiedzi.

0098 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na spetnienie warunku dtugosci ,N+LEN+M”.

0099 Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na spetnienie warunku sekwencji koncowe;.
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8.6 Instrukcje Point-to-Point

Instrukcja RCV_RST (Receiver Reset) kasuje bufor odbiorczy.

LAD FBD
"RCV_RST_DB" “RCV_RST_DB"
RCV_RAST RCV_RST
-EN END - DONE =
- REQ DONE = - EN ERROR =
PORT ERROR = — REQ STATUS
STATUS PORT ENO =

Parametr | Ty parametru | Typ danych | Opis

REQ IN BOOL Aktywuje kasowanie odbiornika
w momencie wystgpienia narastajagcego
zbocza na tym wejsciu.

PORT IN PORT Identyfikator portu komunikacyjnego:
Port musi by¢ okreslony za pomoca adresu
logicznego modutu.

DONE ouT BOOL Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl
programu jesli ostatnie zadanie zostato
zakonczone bez btedu.

ERROR ouT BOOL Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl
programu, jesli ostatnie zadanie zostato
zakonczone z btedem. Kiedy to wyjscie
ma warto$¢ TRUE, wtedy wyjscie STATUS
zawiera wiasciwy kod btedu.

STATUS ouT WORD Kod btedu.

8.6.8

Instrukcja SGN_GET

Instrukcja SGN_GET (Get RS232 Signals) odczytuje biezacy stan sygnatow ko-
munikacyjnych RS232. Ta funkcja dotyczy tylko modutu komunikacyjnego (CM)

RS232.
LAD FBD
"SGN_GET_ "SGN_GET
DB - K
SGN_GET SGN_GET
- EN END NOR b=
< REQ NDR h+ ERROR
{PORT ERROR = STATUS
STATUS DTR -
DTR ke DSR
DSR b RTS b
RTS b C1s
CTS b —EN DCD
DCD b ~REQ RING b
RING b+ {PORT ENO
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Parametr | Typ Typ Opis
parametru | danych

REQ IN BOOL Pobiera wartosci stanu sygnatéw RS232
w momencie wystgpienia narastajgcego zbocza na
tym wejsciu.

PORT IN PORT Identyfikator portu komunikacyjnego:
Ten adres logiczny jest stata, ktéra znajduje sie
w zakfadce ,Constants” domysinej tablicy tagow.

NDR ouT BOOL Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl programu
jezeli nowe dane sg gotowe i operacja zakonczyta
sie bez btedu.

ERROR | OUT BOOL Przyjmuje wartos¢ TRUE na jeden cykl programu,
jesli operacja zostata zakonczona z btedem.

STATUS | OUT WORD Kod btedu.

DTR ouT BOOL Data Terminal Ready, modut gotowy.

DSR ouT BOOL Data Set Ready, partner komunikacyjny.

RTS ouT BOOL Request to Send, modut gotowy do wystania
danych.

CTS ouT BOOL Clear to Send, partner komunikacyjny gotowy moze
odbiera¢ dane.

DCD ouT BOOL Data Carrier Detect, odebrany sygnat nosne;j.

RING ouT BOOL Sygnalizacja dzwonienia, sygnalizacja
przychodzacego wywotania.

Kody warunkowe

STATUS Opis

(WH#16#....)

80F0 CM jest modutem RS485 i zadne sygnaty nie sg dostgpne.

80F1 Sygnaty nie moga zastac ustawione ze wzgledu na sprzetowe sterowanie

przeptywem.
80F2 Nie mozna ustawi¢ DSR bo modut jest urzadzeniem DTE.
80F3 Nie mozna ustawi¢ DTR bo modut jest urzadzeniem DCE.

8.6.9 Instrukcja SGN_SET

Instrukcja SGN_SET (Set RS232 Signals) ustawia stan sygnatow komunikacyj-
nych RS232. Ta funkcja dotyczy tylko modutu komunikacyjnego (CM) RS232.

LAD FBD
“SGN_SET_DB" “SGN_SET_DB"
SGN_SET SGN_SET

=EN ENO = —EN
- REQ DONE = —REQ

PORT ERROR & PORT

SIGNAL STATUS SIGNAL DONE =
=RTS —RTS ERROR -
-~DTR —DIR STATUS
-DSA — DSR ENO =
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8.6 Instrukcje Point-to-Point

Parametr | Typ Typ Opis

parametru | danych

REQ IN BOOL Rozpoczyna ustawianie sygnatow RS232
W momencie wystapienia narastajgcego zbocza na
tym wejsciu.

PORT IN PORT Identyfikator portu komunikacyjnego:

Ten adres logiczny jest stata, ktéra znajduje sie

w zaktadce ,Constants” domysinej tablicy tagow.
SIGNAL IN BYTE Wybiera sygnat, ktéry zostanie ustawiony:

* 01H = Ustawia RTS

* 02H = Ustawia DTR

* 04H = Ustawia DSR

RTS ouT BOOL Request to Send, modut gotowy do wystania
danych.

DTR B BOOL Data terminal Ready, modut gotowy.

DSR ouT BOOL Data Set Ready, partner komunikacyjny gotowy
(dotyczy tylko interfejséw typu DCE).

DONE ouT BOOL Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl programu
jesli ostatnie zgdanie zostato zakorczone bez
btedu.

ERROR ouT BOOL Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl programu,
jesli operacja zostata zakonczona z btedem.

STATUS ouT WORD | Kod btedu.

Kody warunkowe

STATUS Opis

(Wi#16#....)

80F0 CM jest modutem RS485 i zadnych sygnatéw nie mozna ustawic.

80F1 Sygnaty nie moga zasta¢ ustawione ze wzgledu na sprzetowe
sterowanie przeptywem.

80F2 Nie mozna ustawi¢ DSR bo modut jest urzadzeniem DTE.

80F3 Nie mozna ustawi¢ DTR bo modut jest urzadzeniem DCE.
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8.7 Btedy

87 B

Wartosci

Parametr | Typ danej | Wartos¢ Opis
domysina

DONE BOOL FALSE Przyjmuje warto$¢ TRUE na jeden cykl
programu jesli ostatnie zadanie zostato
zakonczone bez btedu.

ERROR BOOL FALSE Wartos¢ TRUE oznacza, ze ostatnie
zgdanie zostato zakonczone z btedem
i STATUS zawiera odpowiedni kod btedu.

STATUS | WORD 0 Dwa baijty zawierajgce klase btedu
i numer btedu (jesli wystapit). STATUS
zachowuje swojg warto$¢ przez czas
trwania wykonywania funkcji.

Wyjscie STATUS

tedy
zwracane przez instrukcje PtP

Kazda instrukcja PtP ma trzy wyjscia,
o statusie:

ktére dostarczajg kompletnej informacji

Zwracane sg btedy zaréwno ogolne, jak

i dotyczgce komunikacji PtP. Reprezen-

tacja bitowa dla btedéw ogdélnych jest nastepujaca:

s [ [ [ [ [s  als] | o
1 Numer parametru Numer zdarzenia
Reprezentacja bitowa dla btedéw zwigzanych z PtP jest nastepujaca:
s | [ [ 1 [ Jel7] | [al3] | Jo
1 0 1 Klasa btedu Numer btedu
Ogolne klasy btedéw i btedy
Opis klasy Klasy btedu Opis
Konfiguracja portu 80AX Wykorzystywana do zdefiniowania ogdéinych
btedow konfiguraciji portu.
Konfiguracja nadawania 80Bx Wykorzystywana do zdefiniowania ogdéinych
btedéw konfiguracji nadawania.
Konfiguracja odbioru 80Cx Wykorzystywana do zdefiniowania ogélnych
btedow konfiguracji odbioru.
Czas trwania nadawania 80Dx Wykorzystywana do zdefiniowania ogéinych
btedéw podczas trwania nadawania.
Czas trwania odbierania 80Ex Wykorzystywana do zdefiniowania ogélnych
btedéw podczas trwania odbioru.
Przetwarzanie sygnatéw 80Fx Wykorzystywana do zdefiniowania ogdéinych
btedow zwigzanych z obstugg wszystkich
sygnatow.
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Btedy konfiguracji portu

8.7 Btedy

Identyfikator zdarzenia/btedu Opis
0x80A0 Okreslony protokét nie istnieje.
0x80A1 Okreslona predkosc¢ transmisji nie istnieje.
0x80A2 Okreslona opcja parzystosci nie istnieje.
0x80A3 Okreslona liczba bitéw danych nie istnieje.
0x80A4 Okreslona liczba bitéw stopu nie istnieje.
0x80A5 Okreslony typ sterowania przeptywem nie istnieje.

Btedy konfiguracji nadawania

Identyfikator zdarzenia/btedu Opis
0x80B0 Okreslony protokot nie istnieje.
0x80B1 Okreslona predko$¢ transmisji nie istnieje.
0x80B2 Okreslona opcja parzystosci nie istnieje.
0x80B3 Okreslona liczba bitow danych nie istnieje.
0x80B4 Okreslona liczba bitéw stopu nie istnieje.
0x80B5 Okreslony typ sterowania przeptywem nie istnieje.

Btedy konfiguracji odbioru

Identyfikator zdarzenia/btedu Opis

0x80CO0 Btad warunku startowego.

0x80C1 Btad warunku koncowego.

0x80C3 Btad maksymalnej dtugosci.

0x80C4 Btad wartosci N (por. N+LEN+M).

0x80C5 Btad rozmiaru dtugosci (por. MAXLEN lub
N+LEN+M).

0x80C6 Btad wartosci M (por. N+LEN+M).

0x80C7 Btad wartosci N-dtugos¢-M (por. to N+LEN+M).

0x80C8 Btad limitu czasu odpowiedzi, zadna wiadomos¢
nie zostata odebrana w wyspecyfikowanym czasie
odbioru (por. RCVTIME lub MSGTIME).

0x80C9 Btad limitu czasu przerwy miedzyznakowej
(por. CHARGAP).

0x80CA Btfad limitu czasu wiersza pustego (por. wiersz
pusty, Idle Line)

0x80CB W wyspecyfikowanej sekwencji koncowej wszystkie
znaki maja status ,bez znaczenia”.

0x80CC W wyspecyfikowanej sekwencji startowej wszystkie
znaki majg status ,bez znaczenia”.
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8.7 Btedy

Bledy zwigzane z sygnatami

Identyfikator zdarzenia/btedu

Opis

0x80F0 Modutem komunikacyjnym jest modut RS485
i zadne sygnaty nie sg dostepne.

0x80F1 Modutem komunikacyjnym jest modut RS232, ale
zadnych sygnatéw nie mozna ustawi¢ poniewaz jest
aktywne sprzetowe sterowanie przeptywem.

0x80F2 Nie mozna ustawi¢ sygnatu DSR bo modut jest

urzadzeniem DTE.

Btedy podczas trwania transmisji

282

Identyfikator zdarzenia/btedu

Opis

Buffer Limit

Caly dostepny bufor nadawczy CP jest
przekroczony.

0x80D0

Otrzymano nowe zgdanie podczas gdy nadajnik byt
aktywny.

0x80D1

W celu zawieszenia aktywnej transmisji odbiornik
wystawit Zzgdanie sterowania przeptywem i nigdy
ponownie nie uaktywnit transmisji w ustalonym
czasie oczekiwania.

Ten biad jest rowniez generowany podczas
sprzetowego sterowania przeptywem wtedy, kiedy
odbiornik nie ustawit sygnatu CTS w ustalonym
czasie oczekiwania.

0x80D2

Zadanie transmisji zostato anulowane poniewaz
z DCE nie nadszedt sygnat DSR.

0x80D3

Caly dostepny bufor nadawczy CP jest
przekroczony.

0x7000

Funkcja nadawania nie jest zajeta.

0x7001

Funkcja nadawania jest zajeta — przy pierwszym
wywotaniu.

0x7002

Funkcja nadawania jest zajeta — przy kolejnych
wywotaniach (cykl odpytywania po pierwszym
wywotaniu).
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8.7 Btedy

Wartosci zwracane podczas trwania odbioru

Identyfikator zdarzenia/btedu

Opis

0x80E0

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na
przepetnienie bufora odbiorczego.

0x80E1

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na btad
parzystosci.

0x80E2

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na btad
ramkowania.

Ox80E3

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na btad
przepetnienia.

0x80E4

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na to, ze
wyspecyfikowana dtugos¢ przewyzsza rozmiar
bufora.

0x0094

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na to, ze
odebrano maksymalna liczbe znakéw (MAXLEN).

0x0095

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na to, ze nie
zostata odebrana w catosci w wyspecyfikowanym
czasie (MSGTIME).

0x0096

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na to, ze
kolejny znak nie zostat odebrany w czasowym
limicie miedzyznakowym (CHARGAP).

0x0097

Wiadomos¢ przerwana ze wzgledu na
to, ze pierwszy znak nie zostat odebrany
w wyspecyfikowanym czasie (RCVTIME).

0x0098

Wiadomos¢ przerwana poniewaz zostat spetniony
warunek dtugosci ,N+LEN+M” (N+LEN+M).

0x0099

Wiadomos$¢ przerwana ze wzgledu na spetnienie
warunku sekwencji koncowej (ENDSEQ).

Inne bledy

Identyfikator zdarzenia/btedu Opis

0x8n3A Nieprawidtowe wskazanie parametru n.

0x8070 Cata pamie¢ wewnetrzna jest w uzyciu.

0x8080 Nieprawidtowy numer portu.

0x8082 Parametryzacja nie powiodta sie, poniewaz
parametryzacja jest aktualnie wykonywana w tle

0x8083 Przepetnienie bufora:
CM zwrdocit wiecej danych niz jest to dozwolone.
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9.1

Diody LED statusu

9

W CPU i modutach 1/O sg zainstalowane diody LED petnigce funkcje wskaznikow
statusu operacyjnego modutu albo 1/0.

W CPU przedstawiane sg nastepujace informacje o statusie:

e STOP/RUN

— State swiatto pomaranczowe oznacza tryb STOP.
— State $wiatto zielone oznacza tryb RUN.

— Migajgce $wiatlo (na przemian zielone i pomaranczowe) wskazuje stan ini-
cjalizowania CPU.

e ERROR

— Migajace swiatto czerwone sygnalizuje btad, taki jak wewnetrzny biad CPU,
btad karty pamieci lub btad konfiguracji (niewtasciwie dobrane moduty).

— State swiatto czerwone wskazuje uszkodzenie sprzetu.

e MAINT (Maintenance — obstuga)

— Migajace $wiatto pomaranczowe w czasie gdy CPU jest trybie STOP sygna-

lizuje konieczno$¢ wyjecia karty pamieci.

— State swiatlo pomaranczowe w trybie STOP wskazuje na btad, taki jak wio-

zenie karty pamieci w czasie gdy CPU byt w trybie RUN, wiozenie niesfor-
matowanej karty pamieci lub przejscie modutu w tryb offline.

lub uszkodzenie
oprogramowania
firmware CPU

pomaranczowe i zielone)

Opis STOP / RUN ERROR MAINT
Pomaranczowe / Zielone Czerwone | Pomaranczowe

Zasilanie jest Wytaczone Wytaczone Wytaczone

wytgczone

Rozruch, autotest, Migajace (na przemian - Wytaczone

uaktualnianie pomaranczowe i zielone)

oprogramowania

firmware

Tryb STOP Wiaczone (pomaranczowe) - -

TRYB RUN Wigczone (pomaranczowe) - -

Wyjmij karte pamiegci Wiaczone (pomaranczowe) - Migajace

Btad Wiaczone (pomaranczowe lub Migajace -
zielone)

Wymagana obstuga Wigczone (pomaranczowe lub - Wigczone
zielone)

Uszkodzenie Wigczone (pomaranczowe) Wiaczone Wytgczone

sprzetu

Test diod LED Migajace (na przemian Migajace Migajace
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9.2 Podtgczanie online i podtgczenie do CPU

9.2

285

CPU jest rowniez wyposazona w dwie diody LED wskazujgce status komunikaciji
PROFINET. W celu uzyskania widoku diod PROFINET LED nalezy otworzyé po-
krywe dolnej listwy zaciskowej.

e Swiecenie diody Link (na zielono) sygnalizuje pomys$ine nawigzanie potaczenia.
e Swiecenie diody Rx/Tx (na z6tto) sygnalizuje aktywng transmisje.

CPU i kazdy cyfrowy modut sygnatowy (SM) ma przypisang kazdemu cyfrowemu
wejsciu i wyjsciu diode I/O Chanel LED. Diody I/0O Chanel LED (zielone) sg wia-
czane i wytgczane wskazujgc stan indywidualnego wejscia lub wyj$cia.
Dodatkowo, kazdy cyfrowy SM jest wyposazony w diode DIAG LED wskazujgca
status modutu:

e Kolor zielony sygnalizuje, petng sprawno$¢ modutu.

e Kolor czerwony sygnalizuje, ze modut jest uszkodzony lub niegotowy do pracy.
Kazdy analogowy SM jest wyposazony w diode /O Chanel LED przyporzadkowa-
ng kazdemu analogowemu wejsciu i wyjsciu.

e Kolor zielony sygnalizuje, ze dany kanat zostat skonfigurowany i jest aktywny.
e Kolor czerwony sygnalizuje btgd tego indywidualnego wejscia lub wyjscia.
Dodatkowo, kazdy analogowy SM jest wyposazony w diode DIAG LED wskazu-
jaca status modutu:

e Kolor zielony sygnalizuje, petng sprawno$¢ modutu.

e Kolor czerwony sygnalizuje, ze modut jest uszkodzony lub niegotowy do pracy.

SM wykrywa obecnos$¢ lub brak zasilania modutu (zasilania zewnetrznego, w ra-
zie potrzeby).

Opis DIAG 1/0 Channel
(Czerwone / Zielone) (Czerwone / Zielone)

Zasilanie zewnetrzne jest wylgczone Migajace czerwone Migajace czerwone

Modut nie jest skonfigurowany lub Migajace zielone Wytaczone

uaktualniony

Modut skonfigurowany bez btedéw Wiaczone (zielone) Wigczone (zielone)

Btad Migajgce czerwone -

Btad I/O (diagnostyka aktywna) - Migajace czerwone

Btad I/0 (diagnostyka nieaktywna) - Wiaczone (zielone)

Podiaczanie online i podtagczenie do CPU

Potaczenie online urzadzenia programujgcego z systemem docelowym jest nie-
zbedne dla tadowania programéw i danych projektéw inzynierskich do systemu
docelowego, jak rowniez dla wykonywania takich zadan, jak:

Testowanie programow uzytkownika. Online &
Wyswietlanie i zmiana trybu pracy CPU. Diagnostics /
Wyswietlanie i ustawianie daty i godziny w CPU.

Wyswietlanie informacji o module.

Poréwnywanie blokéw online i offline.

Diagnozowanie sprzetu.
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systemu docelowego za pomoca karty ,Online tools”.

Biezacy status
online urzadze-
nia sygnalizuje
ikona z prawej
strony naprze-
ciw urzadzenia
w oknie nawiga-
cyjnym projektu.
Kolor pomaran-
czowy wskazuje
na potgczenie
online.

W celu znalezie-
nia w sieci CPU
nalezy wybra¢
LJAccessible No-

des”.

Podtgczenie do
CPU  bedacej
w sieci nastepu-
je po kliknieciu
,Go online”.

|

9.2 Podtgczanie online i podigczenie do CPU
Mozna wéwczas w widoku online lub diagnostycznym uzyska¢ dostep do danych

Condgared sccer) modes ol "RLC N

Dewce Deece by Type
net P 12945 00K 0ore

PLNC werdace bue leadeng

Acceitble drarn m get oot

Owvce Draie tpe T

(T PR TR R T

sdderiy
0

o Show o aiiwrible deecer |
Y
sadrern ¥ larpet devce

Havein

| o
Connect online

Condpared accei) nodes of "NC 1"

Deace Crece tpe LT rdderin

net U IZIAC oD 10w 19214801

POIC wtedacn 3 go crivme wieh -
Aocettdle Srese) o Laeget s bnmt
Drece Cvwce tpe T adren Target devce
Caniw
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9.4 Panel operatorski wbudowany w CPU podczas pracy

9.3

9.4

287

Ustawianie adresu IP oraz czasu

Uzytkownik moze ustawia¢ ad-
res |IP oraz zegar CPU znajdu-
jacej sie w sieci.

Po wykonaniu za pomoca ,On-
line & diagnostics” pofaczenia
z CPU znajdujaca sie online
mozna wyswietli¢ lub zmienic
adres IP.

Wiecej informacji na ten temat
znajduje sie w czesci dotycza-
cej adresow |P.

W przypadku CPU znajduja-
cej sie online mozna rowniez
wyswietli¢ lub ustawi¢ czas
i date.

o Apply Loma beprm LI

Panel operatorski wbudowany w CPU podczas pracy

w trybie online

Dla zmiany trybu pracy CPU znajdujacej sie online mozna wykorzystywac panel

operatorski CPU.

Karta ,CPU operator panel” wyswie-
tla tryb pracy (STOP lub RUN) CPU
znajdujacej sie online: Panel pozwala
réwniez zaobserwowa¢ czy w CPU
wystgpity btedy lub czy wartos$ci sg
wymuszane.

Panel stosuje sie do zmiany trybu pra-
cy CPU.

w (PU epetater panel

214€ DODON
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9.5 Monitorowanie czasu cyklu i uzycia pamieci

9.5 Monitorowanie czasu cyklu i uzycia pamieci

Uzytkownik moze monitorowac czas cyklu oraz uzycie pamieci CPU znajdujacej

sie w sieci.

Po wykonaniu pota- . ... - Cycle time

czenia z CPU znajdu- Cycle tisme dagram

jacq sie online mozna o i iy

zaobserwowac wyniki

. . b - o AP e

nastepujacych pomia- o s €000

row: x

e Czasu cyklu

e Uzycia pamieci Cycle time set

Cycle timgs mearured
s w Memory

L88 ™emgn
o | BT, 1Y

[ frre Wi

s s Lodd mmammgry  PRCW Laad marmany Fatartonmg rmaemiry L0t Frew Y%
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9.7 Tablice monitorujgce do monitorowania programu uzytkownika

9.6 Wyswietlanie zdarzen diagnostycznych w CPU

Dla dokonania przegladu ostatnio prowadzonej aktywnosci CPU stosuje sie bufor
diagnostyczny.

Bufor diagnostyczny zawiera na-
stepujace pozycje:
Events

e Zdarzenia diagnostyczne A T B A
e Zmiany trybu pracy CPU (przej- N T s &

Scie do trybu STOP lub RUN) 23019 * -
Na pierwszej pozycji znajduje sie
ostatnio zarejestrowane zdarzenie.
Kazda pozycja w buforze diagno- " o Satup b ndmn s a4 oing AN
stycznym zawiera date i czas reje- § ' ' ;
stracji zdarzenia oraz jego opis. o

Maksymalna liczba pozycji zalezy
od CPU. Obstugiwanych jest co e ined 5 e BAEAe maomn Faonde o K A Rt B ekoos Porieol
najwyzej 50 pozycji. pens

Tylko 10 ostatnich zdarzen w bu-
forze diagnostycznych zapamieta-
nych jest na state. Kasowanie CPU
do ustawien fabrycznych kasuje
bufor diagnostyczny poprzez usu-
niecie zarejestrowanych zdarzen.

9.7 Tablice monitorujgce do monitorowania programu
uzytkownika

Tablica monitorujgca (Watch table) pozwala monitorowa¢ i sterowa¢ wybrane
zmienne (tagi) podczas wykonywania przez CPU programu uzytkownika. Zmien-
ne danych mogg by¢ obrazem procesu (I lub Q), punktami fizycznymi (I_:P lub
Q_:P), M lub danymi z blokéw DB w zaleznosci od funkcji monitorujacej lub ste-
rujgcej.

Obserwacja zmiennych (tagéw) nie zmienia sekwencji programu. Prezentuje uzyt-
kownikowi informacje o sekwencji programu i danych programu w CPU.

Funkcje sterujace pozwalajg uzytkownikowi sterowa¢ sekwencjg danych progra-
mu. Podczas stosowania tych funkcji nalezy zachowac¢ ostroznosé¢. Trzema funk-
cjami sterujgcymi sa Modify, Force oraz Enable Outputs in STOP.

Za pomocg tablicy monitorujgcej mozna wykonywac¢ nastepujace funkcje online:
e Monitorowanie statusu tagéw

e Modyfikowanie wartosci indywidualnych tagow

e \Wymuszone nadawanie tagom okreslonych wartosci
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9.7 Tablice monitorujgce do monitorowania programu uzytkownika

Uzytkownik okresla kiedy monitorowac lub modyfikowaé tag:

Beginning of scan cycle: Odczyt lub zapis wartosci na poczatku cyklu pro-

gramu

End of scan cycle: Odczyt lub zapis wartosci na koncu cyklu programu
Switch to stop: Przetaczanie w tryb STOP

W celu utworzenia tablicy monitoruja-
cej nalezy:

1.

Podwdjnie klikng¢ ,Add new watch
table” w celu otwarcia nowej tabli-
cy monitorujace;.

. Wprowadzi¢ nazwe fagu w celu

dodania tagu do tablicy monitoru-
jacej.

Dostepne sa nastepujace opcje moni-
torowania tagow:

Monitor all: Ten rozkaz uruchamia
monitorowanie widocznych tagéw
w aktywnej tablicy monitorujace;.
Monitor now: Ten rozkaz urucha-
mia monitorowanie widocznych
tagow w aktywnej tablicy monitoru-
jacej. Tablica monitorujgca monito-
ruje tagi natychmiast i tylko jedno-
krotnie.

w g PLC_1 [CPU 1274C DO/DGDC]
m Dewvice configuration
% Online & diagnostics
» g Program blocks
» _g Technologieobjekte
» o FLCtags
¥ oal Wotch tables

[ S§Add new Watch table ]

Dostepne sg nastepujace opcje modyfikowania tagow:

,Modify to 0” ustawia wartos¢ wybranego adresu na ,0”.
~Modify to 1” ustawia wartos¢ wybranego adresu na ,1”.
,Modify now” natychmiast zmienia wartosci dla wybranych adreséw na jeden

cykl programu.

.Modify with trigger” zmienia wartosci dla wybranych adreséw.

W tej funkcji nie wystepuje sprzezenie zwrotne wskazujace, ze wybrane adresy
faktycznie zostaty zmodyfikowane. Jezeli konieczne jest potwierdzenie zmian, to
nalezy stosowac¢ funkcje ,Modify now”.

+Enable peripheral outputs” blokuje rozkaz dezaktywacji wyjs¢ i jest dostepna
tylko wtedy, kiedy CPU jest w trybie STOP.
W celu monitorowania tagéw, CPU musi by¢ podiaczona w trybie online.

= =
.

Addrery Duiplay hormet Mossor value M At il Aot
o B Permanent

Posmanand

MDD Be Paemanent

Moddy with Wigger  Value ¥ F

o Correneen |

Pormanent

Peirmament
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Rézne funkcje mozna wybiera¢ za pomoca przyciskow znajdujacych sie na gérze
tablicy monitorujace;j.

W celu monitorowania tagu nalezy wprowadzi¢ jego nazwe oraz wybra¢ format
wyswietlania z rozwijanej listy. W trybie potaczenia online z CPU, klikniecie ,Mo-
nitor” spowoduje wyswietlenie faktycznych wartosci punktéw danych w polu ,Mo-
nitor value”.

Uzycie wyzwalania podczas monitorowania lub modyfikowania tagéw PLC
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Wyzwalanie okresla w ktérym punkcie cyklu programu wybrany adres bedzie mo-
nitorowany lub modyfikowany.

Typ wyzwalania Opis
Permanent Dane sg zbierane w sposob ciagty.
At scan cycle start Permanent: Dane sg zbierane w sposob ciagly na poczatku

cyklu programu, po odczytaniu przez CPU wejs¢.

Once: Dane sg zbierane na poczatku cyklu programu, po
odczytaniu przez CPU wejsc.

At scan cycle end Permanent: Dane sg zbierane w sposoéb ciagty na koncu cyklu
programu, zanim CPU ustawi wyjscia.

Once: Dane sa zbierane na koncu cyklu programu, zanim CPU
ustawi wyjscia.

At transition to STOP Permanent: Dane sg zbierane w sposob ciagty w chwili
przejscia CPU do trybu STOP.

Once: Dane sg zbierane w chwili przejscia CPU do trybu STOP.

W celu modyfikacji tagu PLC przy okreslonym wyzwalaniu nalezy wybra¢ albo

poczatek, albo koniec cyklu.

e Modyfikacja wyjscia: Najlepszym zdarzeniem wyzwalajgcym modyfikacje wyj-
Scia jest koniec cyklu programu, bezposrednio przed tym jak CPU ustawia
wyijscia.

W celu okreslenia jaka wartos¢ jest zapisywana do wyjscia fizycznego nalezy

monitorowac¢ wartos¢ wyjs¢ na poczatku cyklu programu. Wyjscia nalezy réwniez

monitorowa¢ zanim CPU wpisze wartos¢ do wyjsc¢ fizycznych, co pozwoli spraw-

dzi¢ logike programu i poréwnac jg z rzeczywistym zachowaniem 1/0.

e Modyfikacja wejscia: Najlepszym zdarzeniem wyzwalajagcym modyfikacje wej-
Scia jest poczatek cyklu programu, bezposrednio po tym jak CPU odczyta wej-
Scia i przed tym, jak program uzytkownika wykorzystuje warto$ci wejsciowe.
Jezeli wejscia sg modyfikowane na poczatku cyklu programu, to nalezy row-
niez monitorowac¢ wartos$¢ wejs¢ na koncu cyklu programu, by upewnic sie, ze
wartos¢ wejs¢ na koncu cyklu programu nie zmienita sie od poczatku cyklu
programu. Jesli wystapi réznica wartosci, to by¢ moze program uzytkownika
ustawia wejscia w wyniku btedu.

W celu zdiagnozowania z jakiego powodu CPU mogt przejs¢ w tryb STOP, nalezy

wybraé zdarzenie wyzwalajace ,Transition to STOP” dla zarejestrowania ostat-

nich wartosci procesu.



Narzedzia online i diagnostyczne

9.7 Tablice monitorujgce do monitorowania programu uzytkownika
Uaktywnianie wyjs¢ w trybie STOP
Tablica monitorujgca pozwala ustawi¢ wyjscia wtedy, kiedy CPU jest w trybie

STOP. Ta cecha umozliwia sprawdzenie okablowania wyjs¢ i weryfikacje jakosci
i poprawnego funkcjonowania potaczenia.

A\ | OSTRZEZENIE

Nawet jesli CPU jest w trybie STOP, to uaktywnienie wyjscia fizycznego moze
uruchomi¢ urzadzenie, ktore jest podtgczone do tego wyjscia.

Jezeli wyjscia sg uaktywnione, to mozna w trybie STOP zmieni¢ stan wyjs¢. Jeze-

li wyjscia sgq dezaktywowane, to nie mozna zmieni¢ stanu wyjs¢ w trybie STOP.

e W celu uaktywnienia modyfikacji wyjs¢ w trybie STOP, nalezy wybra¢ opcje
sEnable peripheral outputs” rozkazu ,Modify” w menu ,Online” lub klikng¢ pra-
wym klawiszem myszy wiersz tablicy monitorujace;.

e Ustawienie CPU w tryb RUN blokuje opcje ,Enable peripheral outputs”.

e Jezeli stan jakichkolwiek wejs¢ lub wyjs¢ jest wymuszony, to CPU nie moze
uaktywni¢ wyjs¢ bedac w trybie STOP. Najpierw musi zosta¢ skasowana funk-
cja wymuszania.

Wymuszanie wartosci w CPU
CPU umozliwia wymuszanie wartosci na wejsciach i wyjsciach poprzez wyspe-
cyfikowanie adresu wejscia lub wyjscia w tabeli monitorujacej i zastosowanie wy-
muszenia. Wymuszenie jest stosowane do obszaru wejsciowego obrazu procesu
przed wykonaniem programu uzytkownika i do obszaru wyjsciowego obrazu pro-
cesu przed ustawieniem stanu wyjs¢ modutow.

W programie, wartosci odczytane z wejsc¢ fizycznych sg zastepowane wartosciami
wymuszonym. Program postuguje sie w czasie pracy warto$ciami wymuszonymi.
Kiedy program zapisuje stan wyjscia fizycznego, wtedy warto$¢ wyjsciowa jest
zastepowana wartoscig wymuszong. Na wyjsciu fizycznym pojawia sie wartosé
wymuszona i proces uzywa tej wartosci.

Kiedy wejscie lub wyjscie jest wymuszone w tablicy monitorujacej, wtedy dziata-
nie wymuszajgce staje sie czescig programu uzytkownika. Nawet jesli program
zostanie zamkniety, to wybor wymuszen pozostaje aktywny w dziatajgcym opro-
gramowaniu CPU dopoty, dopdki nie nastapi ich wykasowanie poprzez przejscie
z oprogramowaniem sterujgcym w tryb online i zakonczenie funkcji wymuszania.
Programy z aktywnymi wymuszeniami zatadowane do innego CPU z karty pamie-
ci nadal bedg wymuszac¢ stany zmiennych w programie.
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Startup (rozruch)

RUN

A. Funkcja wymuszania (Force) nie
ma wplywu na kasowanie obsza-
ru | pamieci.

1. Podczas zapisywania obszaru Q
pamieci do fizycznych wyjs¢, CPU
uaktualniania stan wyjs¢ warto-
$ciami wymuszonymi.

B. Funkcja wymuszania nie ma
wptywu na inicjalizacje wartosci
wyjsciowych.

2. Po skopiowaniu stanu wejs¢ fi-

zycznych do pamieci |, CPU sto-
suje wartosci wymuszone.

C. Podczas wykonywania rozrucho-
wych OB, CPU stosuje wartosci
wymuszone jesli program uzyt-
kownika uzyskuje dostep do fi-
zycznych wejsc.

3. Podczas wykonywania programu
uzytkownika (cyklicznych OB),
CPU stosuje wartosci wymuszone
jesli program uzytkownika uzysku-
je dostep do fizycznych wejsé.

D. Po skopiowaniu stanu wejs¢ fi-
zycznych do pamieci |, CPU sto-
suje wartosci wymuszone.

4. Obstuga zadan komunikacyjnych

i autodiagnostyka nie sg zakioco-
ne.

E. Przechowywanie przerwan w ko-
lejce nie jest zaktocone.

5. Obstuga przerwan w dowolnej
czesci cyklu programu nie jest za-
ktécona.

F. Odblokowywanie zapisu do wyjsé
nie jest zaktocone.




Dane techniczne A

A.1 Dane techniczne ogéline

Zgodnos$¢ z normami
System automatyki S7-1200 jest zgodny z podanymi nizej normami i procedurami
testowymi. Kryteria testowania systemu automatyki S7-1200 sg oparte o te normy
i procedury testowe.

Zatwierdzenie CE

System automatyki S7-1200 spetnia
wymagania oraz zapewnia stopien
bezpieczenstwa zgodnie z wymienio-

nymi nizej dyrektywami EC (Wspdlno-
ty Europejskiej), a takze jest zgodny
ze zharmonizowanymi normami euro-
pejskimi (EN) dotyczacymi sterowni-
kow programowalnych, wymienionymi
w Official Journals of the European
Community.

e EC Directive 2006/95/EC (dyrektywa niskonapieciowa) ,Electrical Equipment
Designed for Use within Certain Voltage Limits”
— EN 61131-2:2007 Sterowniki programowalne — Wymagania i testy sprze-

tu.

e EC Directive 2004/108/EC (dyrektywa EMC) ,Electromagnetic Compatibility”
— Norma emisyjnosci

EN 61000-6-4:2007: Srodowisko przemystowe.
— Norma odpornosci

EN 61000-6-2:2005: Srodowisko przemystowe.

e EC Directive 94/9/EC (ATEX) ,Equipment and Protective Systems Intended
for Use in Potentially Explosive Atmosphere”
— EN 60079-15:2005: Typ ochrony ,n’.

Deklaracja zgodnosci CE jest przechowywana i udostepniana wiasciwym wia-

dzom w:

Siemens AG

IAAS RD ST PLC Amberg

Werner-von-Siemens-Str. 50

D92224 Amberg

Germany
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Zatwierdzenie cULus

System automatyki S7-1200 jest zgodny z normami:

e Underwriters Laboratories Inc.: UL 508 Listed (Przemy-
stowe urzadzenia sterujace).

e Canadian Standards Association: CSA C22.2 Number
142 (Sprzet sterowania procesami).

UWAGA
Seria SIMATIC S7-1200 spetnia norme CSA.

Logo cULus oznacza, ze S7-1200 byt przebadany i jest certyfikowany przez
Underwriters Laboratories (UL) na zgodno$¢ z normami UL 508 i CSA 22.2
No. 142.

Zatwierdzenie FM

Zatwierdzenie ATEX
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APPROVED

Factory Mutual Research (FM):
Approval Standard Class Number 3600 i 3611
Zatwierdzony do zastosowania zgodnie z:

Class I, Division 2, Gas Group A, B, C, D, Temperature Class
T4A Ta = 40° C.

Class |, Zone 2, IIC, Temperature Class T4 Ta = 40° C.

EN 60079-0:2006: Srodowisko wybuchowe — Wymagania
ogolne,

EN 60079-15:2005: Aparatura elektryczna do pracy w $rodo-
wisku potencjalnie wybuchowym;

Typ zabezpieczenia ,n’

13 GExnAIll T4

Nalezy spetni¢ nastepujace specjalne warunki bezpiecznego stosowania
S7-1200:

Moduty muszg by¢ instalowane w odpowiednich obudowach o stopniu zabez-
pieczenia co najmniej IP54 zgodnie z normg EN 60529 oraz uwzgledniajacych
warunki srodowiskowe miejsca pracy urzadzen.

Jezeli nominalna temperatura pracy przekracza 70°C w miejscu wprowadze-
nia kabla lub 80°C w miejscu rozgateziania przewodow, to dane temperaturo-
we wybranych kabli muszg by¢ zgodne z faktycznie zmierzong temperatura.
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e Nalezy podjac srodki zabezpieczajace, by zaktdcenia o charakterze przejscio-
wym nie przekroczyty nominalnych wartosci napie¢ o wiecej niz 40 %.

Zatwierdzenie C-Tick

System automatyki S7-1200 spetnia wymagania norm AS/
0 NZS 2064 (Class A).

Dopuszczenia morskie
Urzadzenia z rodziny S7-1200 sg regularnie poddawane zatwierdzeniom przez
rézne instytucje specjalne, wtasciwe dla specyficznych rynkéw i aplikacji. W celu
uzyskania dodatkowych informacji dotyczacych doktadne;j listy uzyskanych ostat-
nio zatwierdzen sporzgdzonej wedtug numeréw czesci, nalezy skontaktowac sie
z lokalnym przedstawicielem firmy Siemens.
Urzedy klasyfikacyjne:

ABS (American Bureau of Shipping)

BV (Bureau Veritas)

DNV (Det Norske Veritas)

GL (Germanischer Lloyd)

LRS (Lloyds Register of Shipping)

Class NK (Nippon Kaiji Kyokai)

Srodowiska przemystowe

System automatyki S7-1200 jest zaprojektowany do zastosowania w $rodowi-
skach przemystowych.

Zakres zastosowania | Wymagania dotyczace Wymagania dotyczace
emisyjnosci zakiécen odpornosci na zaktécenia
Przemystowe EN 61000-6-4:2007 EN 61000-6-2:2005

Srodowiska obszaréw mieszkalnych

System automatyki S7-1200 moze by¢ stosowany na obszarach mieszkalnych
pod warunkiem przedsiewziecia odpowiednich $rodkéw, ktére zapewnig zgod-
nos¢ z ograniczeniami Class B normy EN 55011.

e S7-1200 musi by¢ zainstalowany w uziemionej, metalowej obudowie.
e W liniach zasilajgcych muszg by¢ zainstalowane odpowiednie filtry zasilania.

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (EMC) jest zdolno$cig urzgadzenia elektrycz-
nego do zgodnej z zatozeniami pracy w srodowisku elektromagnetycznym, bez
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emitowania takich poziomow zaktdcen elektromagnetycznych (EMI), ktére mogty-
by zaburzy¢ prace innych, pobliskich urzadzen elektromagnetycznych.

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna — odpornos¢ wg EN 61000-6-2

EN 61000-4-2
Wytadowanie elektrostatyczne

8 kV wytadowanie przez powietrze do wszystkich powierzchni.
6 kV wytadowanie kontaktowe do odstonietych powierzchni
przewodzacych.

EN 61000-4-3
Promieniowane pole
elektromagnetyczne

80 do 100 MHz, 10 V/m, 80% AM @ 1 kHz.
1,4 do 2,0 GHz, 3 V/m, 80% AM @ 1 kHz.
2,0do 2,7 GHz, 1 V/m, 80% AM @ 1 kHz.

EN 61000-4-4
Szybkie impulsy przejsciowe

2 kV, 5 kHz z obwodem sprzegajacym do zasilania AC i DC
systemu.
2 kV, 5 kHz z zaciskami sprzegajgcymi do 1/0.

EN 6100-4-5
Odporno$¢ na udary

Systemy AC - 2 kV w trybie wspotbieznym, 1kV w trybie réznicowym.
Systemy DC - 2 kV w trybie wspdtbieznym, 1kV w trybie réznicowym.
Dla systeméw DC (sygnaty I/O, systemy zasilania DC) wymagane
jest zewnetrzne zabezpieczenie.

EN 61000-4-6
Zaktocenia przewodzone

150 kHz do 80 MHz, 10 V RMS, 80% AM @ 1kHz

EN 61000-4-11
Spadki napie¢

Systemy AC
0% dla 1 cyklu, 40% dla 12 cykli i 70% dla 30 cykli @ 60 Hz.

Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna — emisyjnos¢ przewodzona i promieniowana wg EN 61000-6-4

Emisyjnos$¢ przewodzona
EN 55011, Class A, Group 1
0,15 MHz do 0,5 MHz

0,5 MHz do 5 MHz

5 MHz do 30 MHz

<79dB (pV) quasi-pik; <66 dB (pV) srednio
<73dB (pV) quasi-pik; <60 dB (pV) srednio
<73dB (pV) quasi-pik; <60 dB (pV) srednio

Emisyjnos¢ promieniowana
EN 55011, Class A, Group 1
30 MHz do 230 MHz

230 MHz do 1 GHz

<40dB (pV/m) quasi-pik; pomiar w odlegtosci 10m
<47dB (uV/m) quasi-pik; pomiar w odlegtosci 10m

Warunki sSrodowiskowe

Warunki srodowiskowe — transport i magazynowanie

EN60068-2-1, Test Ab, zimno

EN60068-2-2, Test Bb, sucho i gorgco

-40°C do +70°C

EN60068-2-30, Test Db, wilgotno i gorgco

25°C do 55°C, wilgotnos¢ 95%

EN60068-2-14, Test Na, szok temperaturowy

-40°C do +70°C czas przebywania 3 godziny, 2 cykle

EN 60068-2-32, swobodny upadek

0,3 m, 5 razy, produkt zapakowany

Cisnienie atmosferyczne

1080 to 660 hPa (odpowiadajace wysokosci -1000 do
3500 m)
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Warunki srodowiskowe — praca

Zakres temperatury otoczenia
(wlot powietrza 25
mm ponizej urzadzenia)

0°C do 55°C montaz poziomy,
0°C do 45°C montaz pionowy,
wilgotnos$¢ bez kondensacji 95 %

Cisnienie atmosferyczne

1080 do 795 hPa (odpowiadajace wysokosci -1000 do 2000 m)

Stezenie zanieczyszczen

S02: <0,5ppm; H2S: <0,1ppm; RH<60% bez kondensacji

EN60068-2-14, Test Nb,
zmiana temperatury

5°C do 55°C, 3°C/minute

EN60068-2-27 udar
mechaniczny

15 G, impuls 11 ms, 6 udaréow w kazdym z 3 kierunkow

EN60068-2-6 wibracje
sinusoidalne

Montaz na szynie DIN: 3,5 mmod 5 -9 Hz; 1 G od 9 — 150 Hz
Montaz na panelu: 7,00 mm od 5 -9 Hz; 2 G od 9 — 150 Hz
10 odchylen w kazdej osi, 1 oktawa/minute

Test izolacji wysokim napigciem

Obwody o napieciu znamionowym 24/5 V
Obwody 115/230 V do uziemienia

Obwody 115/230 V do obwodéw 115/230 V
Obwody 115/230 V do obwodéw 24/5 V

500 VAC (test typu granic izolacji optycznej)

1500 VAC test standardowy / 2500 VDC test typu
1500 VAC test standardowy /2500 VDC test typu
1500 VAC test standardowy /4242 VDC test typu

Klasa zabezpieczenia

e Protection Class | zgodnie z 60536 (Przewdd zabezpieczajacy musi by¢ pod-
taczony do szyny montazowej).

Stopien zabezpieczenia

e Zabezpieczenie mechaniczne IP20, EN 60529.

e Zabezpieczenie przeciwko dotknieciu palcami wysokiego napiecia, zgodnie
z testami standardowg sonda. Wymagane jest zabezpieczenie zewnetrzne
w przypadku kurzu, brudu, wody i ciat obcych o srednicy < 12,5 mm.

Napiecia znamionowe

Napiecie znamionowe Tolerancja

24 VDC 20,4 VDC do 28,8 VDC

120/230 VAC 85 VAC do 264 VAC, 47 do 63 Hz
UWAGA

Kiedy przetacznik mechaniczny zatacza zasilanie CPU S7-1200 lub dowolnego
cyfrowego modutu sygnatowego, wtedy przez okres okoto 50 mikrosekund na ich
wyjéciach cyfrowych ustawia sie stan ,1”. Uzytkownik musi to uwzgledni¢, zwlasz-
cza gdy uzywa urzadzen reagujacych na impulsy o krotkim czasie trwania.
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Zywotnos$é przekaznikow elektrycznych

Typowe dane dla przekaznikéw, dostarczane przez ich producentéw, sg przedsta-
wione na rysunku ponizej. Rzeczywiste parametry mogq sie zmienia¢ w zalezno-
Sci od konkretnej aplikacji. Zewnetrzny uktad zabezpieczajgcy, dostosowany do
obcigzenia wydiuza czas zycia stykow.

4000

1000 N
‘\

N
O]

\
500 N\

@ 100 —~

® Czas zycia (x 10° operacji).

® 250 VAC obcigzenie rezystancyjne,
30 VDC obcigzenie rezystancyjne.

® 250 VAC obcigzenie indukcyjne (wspotczynnik mocy = 0,4),
30 VDC obcigzenie rezystancyjne (L/R = 7 ms).

@  roboczy prad znamionowy [A].

A.2 CPU

A.2.1 Dane techniczne CPU 1211C

Dane techniczne

Model CPU 1211C CPU 1211C CPU 1211C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC

Nr zamowieniowy 6ES7 211-1BD30-0XB0 | 6ES7 211-1HD30-0XB0 | 6ES7 211-1AD30-0XB0

(MLFB)

Ogodlne

Wymiary W x H x D [mm] | 90 x 100 x 75

Masa 420 g 380¢g 3709

Poboér mocy 10w 8w

Woydajnos¢ pradowa 750 mA maks. (5 VDC)

(magistrala CM)

Woydajnos$¢ pradowa 300 mA maks. (zasilanie czujnikéw)

(24 VvDC)
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Model

CPU 1211C CPU 1211C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik

CPU 1211C
DC/DC/DC

Pobér pradu przez
wejscia cyfrowe
(24 VDC)

4 mA/wykorzystane wejscie

Charakterystyka CPU

Pamig¢ uzytkownika

25 KB pamigci roboczej / 1 MB pamieci tadowania / 2 KB pamiegci trwatej

Whbudowane cyfrowe
I/0

6 wejs¢/4 wyjscia

Wbudowane
analogowe 1/0O

2 wejscia

Rozmiar obrazu

1024 baity dla wejsé /1024 bajty dla wyj$é

procesu
Rozszerzajgce moduty | brak
sygnatowe

Rozszerzajaca ptytka 1 SB maks.
sygnatowa

Rozszerzajace moduty | 3 CM maks.
komunikacyjne

Szybkie liczniki tacznie 3

jednofazowe: 3 @ 100 kHz
kwadraturowe: 3 @ 80 kHz

Wyjscia impulsowe

2 @ czestotliwosci 1 Hz 2 @ czestotliwosci 100 Hz

Wejscia rejestrujace
impulsy

6

Przerwania od
opdznienia / cykliczne

tacznie 4 z rozdzielczoscig 1 ms

Przerwania od zboczy

6 dla zboczy narastajacych i 6 dla zboczy opadajacych (10 10
z opcjonalna plytkg sygnatowa)

Karta pamieci

SIMATIC Memory Card (opcjonalnie)

Doktadnos¢ zegara
czasu rzeczywistego

+/- 60 sekund/miesigc

Czas podtrzymywania
zegara czasu
rzeczywistego

10 dni typ./6 dni min. @ 40°C (bezobstugowy Super-kondensator)

Charakterystyki

Szybkos$¢ wykonywania
operacji boolowskich

0,1 ps/instrukcje

Szybkos$¢ wykonywania
operacji Move Word

12 psl/instrukcje

Szybkos¢ wykonywania
operacji Real Math

18 ps/instrukcje

Komunikacja

Liczba portéw

1

Typ

Ethernet
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Dane techniczne

Model

CPU 1211C
AC/DC/Przekaznik

CPU 1211C
DC/DC/Przekaznik

CPU 1211C
DC/DC/DC

Szybkos$¢ przesytu
danych

10/100 Mb/s

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki
PLC)

izolacja transformatorowa, 1500 VDC

zasilajacej

Typ kabla CAT5e ekranowany

Zasilanie

Zakres napie¢ 85 do 264 VAC 20,4 do 28,8 VDC
Czestotliwos¢ sieci 47 do 63 Hz --

Prad wejsciowy CPU
tylko CPU,

w warunkach maks.
obcigzenia

CPU z wszystkimi
uktadami
rozszerzajacymi,

w warunkach maks.
obcigzenia

60 mA @ 120 VAC
30 mA @ 240 VAC

180 mA @ 120 VAC
90 mA @ 240 VAC

300 mA @ 24 VDC

900 mA @ 24 VDC

Prad rozruchowy
(maks.)

20A @ 264 VAC

12A@ 28,8 VDC

Izolacja (wejscia
zasilajgcego od logiki)

1500 VAC

nieizolowane

Czas podtrzymania
(przy utracie zasilania)

20ms @ 120 VAC
80 ms @ 240 VAC

10 ms @ 24 VDC

Wewnetrzny
bezpiecznik topikowy,
niewymienialny przez
uzytkownika

3 A, 250V, zwtoczny

Zasilanie czujnikéw

Zakres napie¢

20,4 do 28,8 VDC

L+ minus 4 VDC min.

Prad wyjsciowy (maks.)

300 mA (z zabezpieczeniem przeciwzwarciowym)

Maksymalne tetnienia
(<10 MHz)

<1 Vpp (wartos¢
miedzyszczytowa)

Takie same jak na linii zasilajace;j

Izolacja (logiki CPU od | nieizolowane

zasilania czujnikéw)

Wejscia cyfrowe

Liczba wejs¢ 6

Typ prad wptywajacy/wyptywajacy (IEC Type 1 sink)
Napiecie 24 VDC @ 4 mA, wartos¢ nominalna
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A.2 CPU

Dane techniczne

Model CPU 1211C CPU 1211C CPU 1211C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC
Ciagte dopuszczalne 30 VDC, maks.

napiecie

Udar napieciowy

35VDC przez 0,5 s

Sygnat logiczny 1
(min.)

15VDC @ 2,5 mA

Sygnat logiczny 0
(maks.)

5VDC @ 1 mA

Izolacja (od strony
wyjsciowej do logiki)

500 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

1

Czasy filtru

0,2,04,0,8, 1,6, 3,2, 6,4 i 12,8 ms (wybierane w grupach po 4)

Szybkos$¢ zegara
HSC (maks.) (Poziom
logiczny 1 = 15 do 26
VDC)

jednofazowego: 100 kHz
kwadraturowego: 80 kHz

Liczba wejs¢
znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym

Dtugos¢ kabla (w
metrach)

500 ekranowany, 300 nieekranowany, 50 ekranowany — wejscie HSC

Wejscia analogowe

Liczba wejs¢ 2
Typ napieciowe (niesymetryczne)
Zakres 0do 10V

Zakres pomiarowy
(stowo danych)

0 do 27648 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)

Zakres przerzutu
(stowo danych)

27649 do 32511 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)

Przepetnienie (stowo
danych)

32512 do 32767 (por. Napieciowa reprezentacja wej$cia analogowego)

Rozdzielczos¢

10 bitow

Maksymalne
bezpieczne napiecie

35VDC

Wygtadzanie

None (brak), Weak (stabe), Medium ($rednie) lub Strong (mocne) (w celu
uzyskania informacji o czasach odpowiedzi, por. Czas odpowiedzi wejscia
analogowego)

Thumienie zaktocen

10, 50 lub 60 Hz (w celu uzyskania informacji o czgstosci probkowania, por.
Czas odpowiedzi wejscia analogowego)

Impedancja

2100 kQ

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

brak
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A.2 CPU

Dane techniczne

Model

CPU 1211C
AC/DC/Przekaznik

CPU 1211C

DC/DC/Przekaznik

CPU 1211C
DC/DC/DC

Doktadno$é (25°C / 0
do 55°C)

3,0 % / 3,5 % petnego zakresu

Ttumienie sygnatu
sumacyjnego

40 dB, DC do 60 Hz

Zakres operacyjny
sygnatu

sygnat plus napiecie sumacyjne musi by¢ mniejsze niz +12 V i wieksze niz

-12V

Dtugos¢ kabla (w
metrach)

10 m, ekranowana para skreconych przewodéw

Wyjscia cyfrowe

Liczba wyjs¢

4

Typ przekaznik, styki suche potprzewodnik -
MOSFET

Zakres napie¢ 5 do 30 VDC lub 5 do 250 VAC 20,4 do 28,8 VDC

Sygnat logiczny 1 przy | -- 20 VDC min.

maks. Pradzie

Sygnat logiczny 0 przy | -- 0,1 VDC maks.

obcigzeniu 10 kQ

Prad (maks.) 2,0A 0,5A

Obcigzenie zaréwka 30 W DC /200 WAC 5W

Rezystancja w stanie 0,2 Q maks. w stanie nowosci 0,6 Q maks.

ON

Prad uptywu na jeden -- 10 yA maks.

punkt

Udar pradowy

7 A z zamknietymi stykami

8 Aprzez 100 ms
maks.

Zabezpieczenie przed
przecigzeniem

brak

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

1500 VAC przez 1 minute (cewka do styku)
brak (cewka do logiki)

500 VAC przez 1
minute

Rezystancja izolacji

100 MQ min. w stanie nowosci

Izolacja miedzy
otwartymi stykami

750 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

1

Ograniczanie przepigé

L+ minus 48 VDC, 1

indukcyjnych w mocy strat

Opédznienie 10 ms maks. 1,0 us maks. z OFF

przetaczania (Qa.0 do do ON

Qa.3) 3,0 ys maks. z ON do
OFF

Czestotliwos¢ 1 Hz maks. 100 kHz maks.

impulséw wyjsciowych
(Qa.0iQa.2)
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A.2 CPU

Dane techniczne

Model

CPU 1211C

AC/DC/Przekaznik

CPU 1211C
DC/DC/Przekaznik

CPU 1211C
DC/DC/DC

Trwato$¢ mechaniczna
(bez obcigzenia)

10000000 cykli zatacz/wytacz

Trwato$¢ stykow przy
nominalnym obcigzeniu

100000 cykli zatacz/wytacz

Zachowanie przy
przejsciu z RUN do
STOP

Ostatnia wartos$¢ lub warto$¢ zastepcza (domysinie 0)

Liczba wyjs¢
znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym

Dtugos¢ kabla (w
metrach)

500 ekranowany, 150 nieekranowany

Schematy potaczen

L]
AC (N -

@

54

DD

DD

1

|L1 N @"u M||1M 0 1 2 3 4 5|e @ [2M 0 1|
104 its Dia Al
120-240VAC 24VDC 24VDC INPUTS ANALOG

INPUTS

211-1BD30-0XB0
RELAY OUTPUTS

DQa
L .o 1

QD222

2 3|le e e

® Wyjscie zasilacza czujnikow 24 VDC
CPU 1211C AC/DC/Przekaznik[mk5] (6ES7 211-1BD30-0XB0)

Rysunek A-1
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RELAY OUTPUTS
DQa
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Q2222

L+
NG
® Wyjscie zasilacza czujnikow 24 VDC
Rysunek A-2  CPU 1211C DC/DC/Przekaznik (6ES7 211-1HD30-0XB0)
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® Wyjscie zasilacza czujnikow 24 VDC
Rysunek A-3  CPU 1211C DC/DC/DC (6ES7 211-1AD30-0XB0)
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A.2 CPU
A.2.2. Dane techniczne CPU 1212C
Dane techniczne
Model CPU 1212C CPU 1212C CPU 1212C

AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC

Nr zaméwieniowy (MLFB)

6ES7 212-1BD30-0XBO | 6ES7 212-1HD30-0XB0 | 6ES7 212-1AD30-0XB0

Ogolne

Wymiary W x H x D [mm] | 90 x 100 x 75

Masa 4259 3859 3709
Pobér mocy 1MW 9W

Wydajnosé¢ pradowa
(magistrala SM i CM)

1000 mA maks. (5 VDC)

Wydajnos¢ pradowa
(24 VDC)

300 mA maks. (zasilanie czujnikow)

Pobér pradu przez
wejscia cyfrowe
(24 VDC)

4 mA/wykorzystane wejscie

Charakterystyka CPU

Pamig¢ uzytkownika

25 KB pamieci roboczej / 1 MB pamigci tadowania / 2 KB pamigci trwatej

Wbudowane cyfrowe 1/0

8 wejsé/6 wyjscia

Wbudowane analogowe
110

2 wejscia

Rozmiar obrazu procesu

1024 bajty dla wejsé /1024 bajty dla wyj§é

Rozszerzajace moduty 2 SM maks.
sygnatowe

Rozszerzajgca ptytka 1 SB maks.
sygnatowa

Rozszerzajace moduty 3 CM maks.
komunikacyjne

Szybkie liczniki tacznie 4

jednofazowe: 3 @ 100 kHz i 1 @ 30 kHz czestotliwosci zegara
kwadraturowe: 3 @ 80 kHz i 1 @ 20 kHz czestotliwosci zegara

Wyjscia impulsowe

2 @ czestotliwosci 1 Hz 2 @ czestotliwosci 100

Hz

Wejscia rejestrujace
impulsy

Przerwania od
opdznienia / cykliczne

tacznie 4 z rozdzielczoscig 1 ms

Przerwania od zboczy

8 dla zboczy narastajacych i 8 dla zboczy opadajgcych (12 12
z opcjonalna plytka sygnatowa)

Karta pamieci

SIMATIC Memory Card (opcjonalnie)

Doktadnos¢ zegara
czasu rzeczywistego

+/- 60 sekund/miesigc
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Dane techniczne

Model

CPU 1212C CPU 1212C CPU 1212C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC

Czas podtrzymywania
zegara czasu
rzeczywistego

10 dni typ./6 dni min. @ 40°C (bezobstugowy Super-kondensator)

Charakterystyki

Szybkos$¢ wykonywania
operacji boolowskich

0,1 ps/instrukcje

Szybkos¢ wykonywania
operacji Move Word

12 psl/instrukcje

Szybko$¢ wykonywania
operacji Real Math

18 psl/instrukcje

Komunikacja

Liczba portow

1

Typ Ethernet
Szybkos$¢ przesytu 10/100 Mb/s
danych

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki
PLC)

izolacja transformatorowa, 1500 VDC

Typ kabla CAT5e ekranowany

Zasilanie

Zakres napie¢ 85 do 264 VAC 20,4 do 28,8 VDC
Czestotliwos¢ sieci 47 do 63 Hz --

zasilajacej

Prad wejsciowy CPU
tylko CPU, w warunkach
maks. obcigzenia

CPU z wszystkimi

80 mA @ 120 VAC
40 mA @ 240 VAC

400 mA @ 24 VDC

240 mA @ 120 VAC 1200 mMA @ 24 VDC

uktadami 120 mA @ 240 VAC

rozszerzajacymi,

w warunkach maks.

obcigzenia

Prad rozruchowy (maks.) | 20 A @ 264 VAC 12A@ 28,8 VDC
Izolacja (wejscia 1500 VAC nieizolowane

zasilajgcego od logiki)

Czas podtrzymania (przy
utracie zasilania)

20 ms @ 120 VAC
80 ms @ 240 VAC

10 ms @ 24 VDC

Wewnetrzny bezpiecznik
topikowy, niewymienialny
przez uzytkownika

3 A, 250V, zwioczny

Zasilanie czujnikow

Zakres napieé

20,4 do 28,8 VDC L+ minus 4 VDC min.

Prad wyjsciowy (maks.)

300 mA (z zabezpieczeniem przeciwzwarciowym)
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Dane techniczne

Model

CPU 1212C
AC/DC/Przekaznik

CPU 1212C
DC/DC/Przekaznik

CPU 1212C
DC/DC/DC

Maksymalne tetnienia
(<10 MHz)

<1 Vpp (wartos¢
miedzyszczytowa)

Takie same jak na linii zasilajacej

Izolacja (logiki CPU od nieizolowane

zasilania czujnikow)

Wejscia cyfrowe

Liczba wejs¢ 8

Typ prad wptywajacy/wyptywajacy (IEC Type 1 sink)
Napiecie 24 VDC @ 4 mA, warto$¢ nominalna

Ciagte dopuszczalne
napigcie

30 VDC, maks.

Udar napieciowy

35VDC przez 0,5 s

Sygnat logiczny 1 (min.)

15VDC @ 2,5 mA

Sygnat logiczny 0
(maks.)

5VDC @ 1 mA

Izolacja (od strony
wyjsciowej do logiki)

500 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

1

Czasy filtru

0,2,04,0,8, 1,6, 3,2, 6,41 12,8 ms (wybierane w grupach po 4)

Szybkos$¢ zegara HSC
(maks.) (Poziom logiczny
1=15do 26 VDC)

jednofazowego: 100 kHz (1a.0 do 1a.5) i 30 kHz (la.6 do la.7)
kwadraturowego: 80 kHz (la.0 do la.5) i 20 kHz (la.6 do 1a.7)

Liczba wejs¢
znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym

Dtugos¢ kabla (w
metrach)

500 ekranowany, 300 nieekranowany, 50 ekranowany — wejscie HSC

Wejscia analogowe

Liczba wejs¢ 2
Typ napieciowe (niesymetryczne)
Zakres 0do10V

Zakres pomiarowy (stowo
danych)

0 do 27648 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)

Zakres przerzutu (stowo
danych)

27649 do 32511 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)

Przepetnienie (stowo
danych)

32512 do 32767 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)

Rozdzielczos¢

10 bitow

Maksymalne bezpieczne
napiecie

35VDC
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Dane techniczne

Model CPU 1212C CPU 1212C CPU 1212C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC
Wygtadzanie None (brak), Weak (stabe), Medium ($rednie) lub Strong (mocne) (w celu

uzyskania informacji o czasach odpowiedzi, por. Czas odpowiedzi wejscia
analogowego)

Thumienie zaktocen

10, 50 lub 60 Hz (w celu uzyskania informaciji o czestosci prébkowania,
por. Czas odpowiedzi wejscia analogowego)

Impedancja

2100 kQ

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

brak

Doktadnosé (25°C / 0 do
55°C)

3,0 % / 3,5 % petnego zakresu

Ttumienie sygnatu
sumacyjnego

40 dB, DC do 60 Hz

Zakres operacyjny
sygnatu

sygnat plus napiecie sumacyjne musi by¢ mniejsze niz +12 V i wieksze
niz-12 vV

Diugos¢ kabla (w
metrach)

10 m, ekranowana para skreconych przewoddéw

Wyjscia cyfrowe

Liczba wyjs¢

6

punkt

Typ przekaznik, styki suche poétprzewodnik -
MOSFET
Zakres napie¢ 5 do 30 VDC lub 5 do 250 VAC 20,4 do 28,8 VDC
Sygnat logiczny 1 przy - 20 VDC min.
maks. pradzie
Sygnat logiczny 0 przy -- 0,1 VDC maks.
obcigzeniu 10 kQ
Prad (maks.) 20A 0,5A
Obcigzenie zaréwka 30 WDC /200 WAC 5W
Rezystancja w stanie ON | 0,2 Q maks. w stanie nowosci 0,6 Q maks.
Prad uptywu na jeden - 10 uA maks.

Udar pradowy

7 A z zamknietymi stykami 8 Aprzez 100 ms

maks.

Zabezpieczenie przed
przecigzeniem

brak

Izolacja (sygnatu

1500 VAC przez 1 minute (cewka do styku) 500 VAC przez 1

zewnetrznego od logiki) | brak (cewka do logiki) minute
Rezystancja izolacji 100 MQ min. w stanie nowosci --
Izolacja miedzy 750 VAC przez 1 minute --
otwartymi stykami

Grupy izolacji 2 1

Ograniczanie przepie¢
indukcyjnych

- L+ minus 48 VDC, 1
w mocy strat
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Dane techniczne
Model CPU 1212C CPU 1212C CPU 1212C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC
Opodznienie przetaczania | 10 ms maks. 1,0 ys maks. z OFF
(Qa.0 do Qa.3) do ON
3,0 us maks. z ON do
OFF
Czestotliwos¢ impulséw 1 Hz maks. 100 kHz maks.
wyjsciowych (Qa.0
iQa.2)
Trwato$¢ mechaniczna 10000000 cykli zatacz/wytacz -
(bez obcigzenia)
Trwatosc¢ stykdw przy 100000 cykli zatacz/wytacz --
nominalnym obcigzeniu
Zachowanie przy Ostatnia wartos$¢ lub warto$¢ zastepcza (domysinie 0)
przejsciu z RUN do
STOP
Liczba wyjs¢ 4

znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym

Dtugos¢ kabla 500 ekranowany, 150 nieekranowany
(w metrach)

Schematy potaczen
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DC
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LT N Q| M||1M 0 1 2 3 4 5 6 .7| |2M 0 1|
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120-240VAC  24VDC 24VDCINPUTS ANALOG

INPUTS

212-1BD30-0XB0

RELAY OUTPUTS

1 %00 2 sl s s
.o 1 2 3l2L 4 5

D202

L+
P ?

0) Wyijscie zasilacza czujnikow 24 VDC

Rysunek A-4  CPU 1212C AC/DC/Przekaznik (6ES7 212-1BD30-0XB0)
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A.2.3 Dane techniczne CPU 1214C

A.2 CPU

Dane techniczne

Model

CPU 1214C
AC/DC/Przekaznik

CPU 1214C
DC/DC/Przekaznik

CPU 1214C
DC/DC/DC

Nr zamdwieniowy

6ES7 214-1BE30-0XB0O

6ES7 214-1HE30-0XB0

6ES7 214-1AE30-0XB0O

(MLFB)

Ogoblne

Wymiary W x Hx D 90 x 100 x 75

[mm]

Masa 4759 4359 415¢g
Pobér mocy 14 W 12W

Wydajnos¢ pradowa
(magistrala SM i CM)

1600 mA maks. (5 VDC)

Wydajnosé¢ pradowa
(24 VvDC)

400 mA maks. (zasilanie czujnikow)

Pobér pradu przez
wejscia cyfrowe (24
VDC)

4 mA/wykorzystane wejscie

Charakterystyka CPU

Pamie¢ uzytkownika

50 KB pamigeci roboczej / 2 MB pamieci tadowania / 2 KB pamieci trwatej

Wbudowane cyfrowe
110

14 wejsé/10 wyjscia

Wbudowane
analogowe 1/O

2 wejscia

Rozmiar obrazu

1024 bajty dla wejs¢ /1024 bajty dla wyjs¢

procesu
Rozszerzajgce moduty | 8 SM maks.
sygnatowe

Rozszerzajgca ptytka 1 SB maks.
sygnatowa

Rozszerzajgce moduty | 3 CM maks.
komunikacyjne

Szybkie liczniki tacznie 6

jednofazowe: 3 @ 100 kHz i 1 @ 30 kHz czestotliwosci zegara
kwadraturowe: 3 @ 80 kHz i 1 @ 20 kHz czestotliwosci zegara

Wyjscia impulsowe

2 @ czestotliwosci 1 Hz

2 @ czestotliwosci 100 Hz

Wejscia rejestrujace
impulsy

14

Przerwania od
opdznienia / cykliczne

tacznie 4 z rozdzielczoscig 1 ms

Przerwania od zboczy

12 dla zboczy narastajacych i 12 dla zboczy opadajacych (14 i 14 z

opcjonalna ptytkg sygnatowa)

Karta pamieci

SIMATIC Memory Card (opcjonalnie)

Doktadnos¢ zegara
czasu rzeczywistego

+/- 60 sekund/miesigc
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Dane techniczne

Model

CPU 1214C
AC/DC/Przekaznik

CPU 1214C
DC/DC/Przekaznik

CPU 1214C
DC/DC/DC

Czas podtrzymywania
zegara czasu
rzeczywistego

10 dni typ./6 dni min. @ 40°C (bezobstugowy Super-kondensator)

Charakterystyki

Szybkos$¢ wykonywania
operacji boolowskich

0,1 pslinstrukcje

Szybkos¢ wykonywania
operacji Move Word

12 pslinstrukcje

Szybko$¢ wykonywania
operacji Real Math

18 pslinstrukcje

Komunikacja

Liczba portow

1

Typ

Ethernet

Szybkos$¢ przesytu
danych

10/100 Mb/s

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki
PLC)

izolacja transformatorowa, 1500 VDC

zasilajacej

Typ kabla CAT5e ekranowany

Zasilanie

Zakres napie¢ 85 do 264 VAC 20,4 do 28,8 VDC
Czestotliwos¢ sieci 47 do 63 Hz --

Prad wejsciowy CPU
tylko CPU,

w warunkach maks.
obcigzenia

CPU z wszystkimi
uktadami
rozszerzajacymi,

w warunkach maks.
obcigzenia

100 mA @ 120 VAC
50 mA @ 240 VAC

300 mA @ 120 VAC
150 mA @ 240 VAC

500 mA @ 24 VDC

1500 mMA @ 24 VDC

Prad rozruchowy
(maks.)

20 A @ 264 VAC

12A@ 28,8 VDC

Izolacja (wejscia
zasilajgcego od logiki)

1500 VAC

nieizolowane

Czas podtrzymania
(przy utracie zasilania)

20 ms @ 120 VAC
80 ms @ 240 VAC

10 ms @ 24 VDC

Wewnetrzny
bezpiecznik topikowy,
niewymienialny przez
uzytkownika

3 A, 250V, zwioczny

Zasilanie czujnikow
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Dane techniczne

A.2 CPU
Dane techniczne
Model CPU 1214C CPU 1214C CPU 1214C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC
Zakres napie¢ 20,4 do 28,8 VDC L+ minus 4 VDC min.
Prad wyjsciowy (maks.) | 300 mA (z zabezpieczeniem przeciwzwarciowym)
Maksymalne tetnienia <1 Vpp (warto$¢ Takie same jak na linii zasilajacej
(<10 MHz) miedzyszczytowa)
Izolacja (logiki CPU od | nieizolowane
zasilania czujnikéw)
Wejscia cyfrowe
Liczba wejs¢ 14
Typ prad wptywajacy/wyptywajacy (IEC Type 1 sink)
Napigcie 24 VDC @ 4 mA, warto$¢ nominalna
Ciagte dopuszczalne 30 VDC, maks.
napigcie
Udar napieciowy 35VDC przez 0,5 s
Sygnat logiczny 1 (min.) | 15 VDC @ 2,5 mA
Sygnat logiczny 0 5VDC @ 1 mA
(maks.)
Izolacja (od strony 500 VAC przez 1 minute
wyjséciowej do logiki)
Grupy izolacji 1
Czasy filtru 0,2,0,4,0,8,1,6, 3,2, 6,41 12,8 ms (wybierane w grupach po 4)
Szybkosc¢ zegara jednofazowego: 100 kHz (la.0 do la.5) i 30 kHz (la.6 do Ib.5)
HSC (maks.) (Poziom kwadraturowego: 80 kHz (la.0 do la.5) i 20 kHz (la.6 do 1b.7)
logiczny 1 = 15 do 26
VDC)
Liczba wejs¢ 14
znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym
Dtugos¢ kabla (w 500 ekranowany, 300 nieekranowany, 50 ekranowany — wejscie HSC
metrach)
Wejscia analogowe
Liczba wejs¢ 2
Typ napigciowe (niesymetryczne)
Zakres 0do10V
Zakres pomiarowy 0 do 27648 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)
(stowo danych)
Zakres przerzutu 27649 do 32511 (por. Napieciowa reprezentacja wej$cia analogowego)
(stowo danych)
Przepetnienie (stowo 32512 do 32767 (por. Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego)
danych)
Rozdzielczos¢ 10 bitéw
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Dane techniczne

A.2 CPU

Dane techniczne

bezpieczne napiecie

Model CPU 1214C CPU 1214C CPU 1214C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC
Maksymalne 35VDC

Wygtadzanie

None (brak), Weak (stabe), Medium ($rednie) lub Strong (mocne) (w celu
uzyskania informacji o czasach odpowiedzi, por. Czas odpowiedzi wejscia
analogowego)

Thumienie zaktocen

10, 50 lub 60 Hz (w celu uzyskania informacji o czestosci prébkowania, por.
Czas odpowiedzi wejscia analogowego)

Impedancja

=100 kQ

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

brak

Doktadnosc¢ (25°C /0
do 55°C)

3,0 % / 3,5 % petnego zakresu

Ttumienie sygnatu
sumacyjnego

40 dB, DC do 60 Hz

Zakres operacyjny
sygnatu

sygnat plus napigcie sumacyjne musi by¢ mniejsze niz +12 V i wigksze niz
-12vV

Diugos¢ kabla (w
metrach)

10 m, ekranowana para skreconych przewoddéw

Wyjscia cyfrowe

Liczba wyjs¢

10

punkt

Typ przekaznik, styki suche pétprzewodnik -
MOSFET

Zakres napie¢ 5 do 30 VDC lub 5 do 250 VAC 20,4 do 28,8 VDC

Sygnat logiczny 1 przy | -- 20 VDC min.

maks. pradzie

Sygnat logiczny 0 przy | -- 0,1 VDC maks.

obcigzeniu 10 kQ

Prad (maks.) 20A 0,5A

Obcigzenie zaréwka 30 WDC /200 WAC 5W

Rezystancja w stanie 0,2 Q maks. w stanie nowosci 0,6 Q maks.

ON

Prad uptywu na jeden -- 10 yA maks.

Udar pradowy

7 A z zamknietymi stykami 8 Aprzez 100 ms

maks.

Zabezpieczenie przed
przecigzeniem

brak

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

1500 VAC przez 1 minute (cewka do styku) brak
(cewka do logiki)

500 VAC przez 1
minute

Rezystancja izolacji

100 MQ min. w stanie nowosci --

Izolacja migedzy
otwartymi stykami

750 VAC przez 1 minute -
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Dane techniczne

A.2 CPU

Dane techniczne

Model CPU 1214C CPU 1214C CPU 1214C
AC/DC/Przekaznik DC/DC/Przekaznik DC/DC/DC

Grupy izolacji 2 1

Ograniczanie przepig¢ | -- L+ minus 48 VDC, 1 W

indukcyjnych mocy strat

Opodznienie 10 ms maks. 1,0 ys maks. z OFF

przetaczania (Qa.0 do do ON

Qa.3) 3,0 pys maks. z ON do
OFF

Opodznienie 10 ms maks. 50 ps maks. z OFF

przetaczania (Qa.4 do do ON

Qb.1) 200 ps maks. z ON do
OFF

Czestotliwos¢ 1 Hz maks. 100 kHz maks.

impulséw wyjsciowych
(Qa.0iQa.2)

Trwato$¢ mechaniczna
(bez obcigzenia)

10000000 cykli zatacz/wytacz

Trwato$c¢ stykow przy
nominalnym obcigzeniu

100000 cykli zatacz/wytacz

Zachowanie przy
przejsciu z RUN do
STOP

Ostatnia warto$¢ lub warto$¢ zastepcza (domysinie 0)

Liczba wyjs¢
znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym

10

Dtugosc kabla (w
metrach)

500 ekranowany, 150 nieekranowany
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Dane techniczne

A.2 CPU

Schematy potaczen
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)
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A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

A.3.1 Dane techniczne modutu wejs$¢ cyfrowych SM 1221

Dane techniczne

Model SM 1221 DI 8x24VDC SM 1221 DI 16x24VDC
Nr zaméwieniowy (MLFB) 6ES7 221-1BF30-0XB0 6ES7 221-1BH30-0XB0O
Ogolne

Wymiary W x H x D [mm] 45x 100 x 75

Masa 170 g 210g

Pobér mocy 1,5W 25W

Pobdr pradu (magistrala SM) 105 mA 130 mA

Pobér pradu (24 VDC)

4 mA/wykorzystane wejscie

4 mA/wykorzystane wejscie

Wejscia cyfrowe

Liczba wejs¢ 8 16
Typ prad wptywajacy/wyptywajacy (IEC Type 1 sink)
Napiecie 24 VDC @ 4 mA, warto$¢ nominalna

Ciagte dopuszczalne napigcie

30 VDC, maks.

Udar napieciowy

35VDC przez 0,5 s

Sygnat logiczny 1 (min.)

15VDC @ 2,5 mA

Sygnat logiczny 0 (maks.)

5VDC @ 1 mA
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Dane techniczne

Model

SM 1221 DI 8x24VDC ‘ SM 1221 DI 16x24VDC

Izolacja (od strony wyjsciowej
do logiki)

500 VAC przez 1 minute

sie jednoczesnie w stanie
wigczonym

Grupy izolacji 2 ‘ 4
Czasy filtru 0,2,04,0,8, 1,6, 3,2, 6,4 i 12,8 ms (wybierane w grupach po 4)
Liczba wej$¢ znajdujacych 8 16

Dtugos¢ kabla (w metrach)

500 ekranowany, 300 nieekranowany

Schematy potaczen

SM 1221 DI 8 x 24 VDC SM 1221 DI 16 x 24 VDC
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

A.3.2 Dane techniczne modutu wyj$¢é cyfrowych SM 1222

Dane techniczne

punkt

Model SM 1222 DQ SM1222 DQ SM1222 DQ SM1222 DQ
8xPrzekaznik 16xPrzekaznik 8x24VDC 16x24VDC
Nr zamoéwieniowy 6ES7 222- 6ES7 222- B6ES7 222- 6ES7 222-
(MLFB) 1HF30-0XB0 1HH30-0XB0 1BF30-0XB0 1BH30-0XB0
Ogoblne
Wymiary W x Hx D 45 x100 x 75
[mm]
Masa 190 g 260 g 180 g 220 g
Pobér mocy 4,5W 8,5W 1,5W 25W
Pobér pradu 120 mA 135 mA 120 mA 140 mA
(magistrala SM)
Pobér pradu (24 VDC) | 11 mA /wykorzystang cewke --
przekaznika
Wyjscia cyfrowe
Liczba wyj$¢ 8 16 8 16
Typ przekaznik, styki suche poétprzewodnik - MOSFET
Zakres napie¢ 5 do 30 VDC lub 5 do 250 VAC 20,4 do 28,8 VDC
Sygnat logiczny 1 przy | -- 20 VDC min.
maks. pradzie
Sygnat logiczny 0 przy | -- 0,1 VDC maks.
obcigzeniu 10 kQ
Prad (maks.) 2,0A 0,5A
Obcigzenie zaréwkg 30 W DC /200 WAC 5W
Rezystancja stykow 0,2 Q maks. w stanie nowosci 0,6 Q maks.
w stanie ON
Prad uptywu na jeden | -- 10 yA maks.

Udar pradowy

7 A z zamknietymi stykami

8 A przez 100 ms maks.

Zabezpieczenie przed
przecigzeniem

brak

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od
logiki)

1500 VAC przez 1 minute (cewka do
styku) brak (cewka do logiki)

500 VAC przez 1 minute

Rezystancja izolacji

100 MQ min. w stanie nowosci

Izolacja migdzy
otwartymi stykami

750 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

2 4

Prad szyny wspolnej
(maks.)

10A

4A 8A

Ograniczanie przepie¢
indukcyjnych

L+ minus 48 VDC, 1 W mocy strat
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Dane techniczne

Model

SM 1222 DQ
8xPrzekaznik

SM1222 DQ
16xPrzekaznik

SM1222 DQ
8x24VDC

SM1222 DQ
16x24VDC

Opodznienie
przetaczania

10 ms maks.

50 ps maks. z OFF do ON
200 s maks. z ON do OFF

Trwatos¢
mechaniczna (bez
obcigzenia)

10000000 cykli zatacz/wytacz

Trwato$¢ stykow
przy nominalnym
obcigzeniu

100000 cykli zatacz/wytacz

Zachowanie przy
przejsciu z RUN do
STOP

Ostatnia wartos$¢ lub warto$¢ zastepcza (domysinie 0)

Liczba wyjs¢
znajdujacych sie
jednoczesnie w stanie
wigczonym

16

16

Diugos¢ kabla
(w metrach)

500 ekranowany, 150 nieekranowany
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Schematy potaczen
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

A.3.3 Dane techniczne modutu wejsé/wyjs¢ cyfrowych SM 1223

Dane techniczne

Model

SM 1223 DI
8x24 VDC, DQ
8xPrzekaznik

SM 1223 DI
16x24 VDC, DQ
16xPrzekaznik

SM 1223 DI 8x24
VDC, DQ 8x24
vDC

SM 1223 DI
16x24 VDC,
DQ16x24 VDC

Nr zamowieniowy
(MLFB)

6ES7 223-1PH30-
0XBO

6ES7 223-1PL30-
0XBO

6ES7 223-1BH30-
0XBO

6ES7 223-1BL30-
0XB0O

(magistrala SM)

Wymiary W xHx | 45x 100 x 75 70x 100 x 75 45 x 100 x 75 70x 100 x 75
D [mm]

Masa 230 g 3509 210 g 3109

Pobdér mocy 55W 10w 25W 4,5

Pobér pradu 145 mA 180 mA 145 mA 185 mA

Pobér pradu (24
VDC)

4 mA/wykorzystane wejscie
11 mA /wykorzystang cewke

przekaznika

4 mA/wykorzystane wejscie

Wejscia cyfrowe

Liczba wejsé 8 16 '8 16
Typ prad wptywajacy/wyptywajacy (IEC Type 1 sink)

Napiecie 24 VDC @ 4 mA, warto$¢ nominalna

Ciagte 30 VDC, maks.

dopuszczalne

napiecie

Udar napieciowy 35VDC przez0,5s

Sygnat logiczny 1 | 15VDC @ 2,5 mA

(min.)

Sygnat logiczny 0 | 5VDC @ 1 mA

(maks.)

Izolacja (od strony | 500 VAC przez 1 minutg

wyjsciowej do

logiki)

Grupy izolacji 2 2 2 2

Czasy filtru

0,2,0,4,0,8,1,6, 3,2,6,4i 12,8 ms (wybierane w grupach po 4)

Liczba wejs¢
znajdujacych sie
jednoczesnie

w stanie
wigczonym

8

16

8

16

Diugos¢ kabla (w
metrach)

500 ekranowany, 300 nieekranowany

Wyjscia cyfrowe

Liczba wyjs¢

8

16

8

16

Typ

przekaznik, styki suche

pétprzewodnik - MOSFET

Zakres napie¢

5do 30 VDC lub 5 do 250 VAC

20,4 do 28,8 VDC
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Dane techniczne

Model SM 1223 DI SM 1223 DI SM 1223 DI 8x24 | SM 1223 DI
8x24 VDC, DQ 16x24 VDC, DQ VDC, DQ 8x24 16x24 VDC,
8xPrzekaznik 16xPrzekaznik VvDC DQ16x24 VDC

Sygnat logiczny - 20 VDC min.

1 przy maks.

pradzie

Sygnat logiczny 0 | -- 0,1 VDC maks.

przy obcigzeniu

10 kQ

Prad (maks.) 2,0A 0,5A

Obcigzenie 30 WDC /200 WAC 5W

zarowka

Rezystancja 0,2 Q maks. w stanie nowosci 0,6 Q maks.

stykow w stanie

ON

Prad uptywu na - 10 JA maks.

jeden punkt

Udar pradowy 7 A z zamknietymi stykami 8 A przez 100 ms maks.

Zabezpieczenie
przed
przecigzeniem

brak

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od
logiki)

1500 VAC przez 1 minute (cewka do
styku) brak (cewka do logiki)

500 VAC przez 1 minute

Rezystancja
izolacji

100 MQ min. w stanie nowosci

Izolacja miedzy
otwartymi stykami

750 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

Prad szyny
wspdlnej (maks.)

10A 8A

Ograniczanie

przepie¢
indukcyjnych

L+ minus 48 VDC, 1 w mocy strat

Opodznienie
przetaczania

10 ms maks.

50 ps maks. z OFF do ON
200 ps maks. z ON do OFF

Trwatos$¢
mechaniczna (bez
obcigzenia)

10000000 cykli zatacz/wytacz

Trwato$c¢ stykow
przy nominalnym
obcigzeniu

100000 cykli zatacz/wytacz

Zachowanie przy
przejsciu z RUN
do STOP

Ostatnia wartos¢ lub warto$¢ zastepcza (domysinie 0)
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Dane techniczne

znajdujacych sie
jednoczesnie

w stanie
wigczonym

Model SM 1223 DI SM 1223 DI SM 1223 DI 8x24 | SM 1223 DI
8x24 VDC, DQ 16x24 VDC, DQ VDC, DQ 8x24 16x24 VDC,
8xPrzekaznik 16xPrzekaznik VvDC DQ16x24 VDC

Liczba wyjs¢ 8 16 8

Dtugosc¢ kabla (w | 500 ekranowany, 150 nieekranowany
metrach)

Schematy potaczen

SM 1223 DI 8 x 24 VDC, DQ 8 x SM1223 DI 16 x 24 VDC, DQ 16 x Prze-
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

SM 1223 DI 8 x 24 VDC, DQ 8 x SM 1223 DI 8 x 24 VDC, DQ 8 x 24

24 VDC VDC
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A.4 Moduly rozszerzen dla sygnatéw analogowych

A.4.1 Dane techniczne modutéw analogowych SM 1231, SM 1232,

SM 1234

Dane techniczne

Model SM 1231 Al 4x13 SM 1234 Al 4x13 SM 1232 AQ 2x14
bitéw bitow AQ 2x14 bitow | bitow

Nr zamoéwieniowy 6ES7 231-4HD30- 6ES7 234-4HE30- 6ES7 232-4HB30-

(MLFB) 0XBO 0XBO 0XBO

Ogolne

Wymiary W x H x D 45x100x 75

[mm]

Masa 180 g 220 g 180 g

Pobér mocy 1,5W 20w 1,5W

Pobér pradu 80 mA

(magistrala SM)

Pobér pradu (24 VDC) | 45 mA 60 mA (bez obcigzenia) | 45 mA (bez obcigzenia)
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Dane techniczne

Model SM 1231 Al 4x13 SM 1234 Al 4x13 SM 1232 AQ 2x14
bitow bitow AQ 2x14 bitow | bitow

Wejscia analogowe

Liczba wejs¢ 4 0

Typ Napiecie lub prad (wejscie roznicowe) -

Zakres +10V, £5V, £2.5 V lub 0 do 20 mA -

Zakres pomiarowy
(stowo danych)

-27648 do 27648

Zakres przerzutu
gornego i dolnego
(stowo danych)

Napigcie: 32511 do 27649 / -27649 do -32512
Prad: 32511 do 27649 / 0 do -4864

(por. Napieciowa reprezentacja wejscia
analogowego, Pragdowa reprezentacja wejscia
analogowego)

Przepetnienie gorne
i dolne (stowo danych)

Napigcie: 32767 do 32512 / -32513 do -32768
Prad: 32767 do 32512 / -4865 do -32768

(por. Napieciowa reprezentacja wejscia
analogowego, Prgdowa reprezentacja wejscia
analogowego)

Rozdzielczo$¢

12 bitéw + bit znaku

Maksymalne
bezpieczne napiecie/
prad

+35V /40 mA

Wygtadzanie

None (brak), Weak (stabe), Medium ($rednie)
lub Strong (mocne) (w celu uzyskania informac;ji
o czasach odpowiedzi, por. Czas odpowiedzi
wejscia analogowego)

Thumienie zaktocen

400, 60, 50 lub 10 Hz (w celu uzyskania
informacji o czestosci prébkowania, por. Czas
odpowiedzi wej$cia analogowego)

Impedancja

=9 MQ (we. napigciowe) / 250 Q (we. pradowe)

Izolacja (sygnatu
zewnetrznego od logiki)

Brak

Dokfadnosé (25°C / 0
do 55°C)

+0,1% / £0,2% petnego zakresu

Czas przetwarzania
analogowo/cyfrowego

625 ps (dla thumienia 400 Hz)

Ttumienie sygnatu
sumacyjnego

40 dB, DC do 60 Hz

Zakres operacyjny
sygnatu

sygnat plus napiecie sumacyjne musi by¢
mniejsze niz +12 V i wieksze niz-12 V

Diugos¢ kabla (w
metrach)

10 m, ekranowana para skreconych przewodéw

Wyjscia analogowe

Liczba wyjs¢

0 2

Typ

- Napiecie lub prad
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Dane techniczne

Model

SM 1231 Al 4x13
bitéw

SM 1234 Al 4x13
bitéw AQ 2x14 bitow

SM 1232 AQ 2x14
bitow

Zakres

+10 V lub 0 do 20 mA

Rozdzielczos$¢

Napiecie: 14 bitow
Prad: 13 bitow

Zakres pomiarowy
(stowo danych)

Napigcie: -27648 do 27648

Prad: 0 do 27648

(por. Napieciowa reprezentacja wyjscia
analogowego, Prgdowa reprezentacja wyjscia

analogowego)

Doktadnos¢ (25°C / 0
do 55°C)

+0,3% / £0,6% petnego zakresu

Czas ustalania (do 95
% nowej wartosci)

Napiecie: 300 ps (R), 750 ps (1 pF)
Prad: 600 ps (1 mH), 2 ms (10 mH)

Impedancja obciazenia

Napiecie: = 1000 Q
Prad: <600 Q

Zachowanie przy
przejsciu z RUN do
STOP

Ostatnia wartos$¢ lub warto$¢ zastepcza

(domysinie 0)

Izolacja (od strony
wyjéciowej do logiki)

brak

Dtugos¢ kabla (w
metrach)

10 m, ekranowana para skreconych przewoddéw

Diagnostyka

Przepetnienie gérne
i dolne

tak

UWAGA: Jezeli do wejscia jest przytozone napiecie wieksze niz +30
VDC lub mniejsze niz —15 VDC, to jego warto$¢ pozostanie nieznana,
a odpowiadajace mu przepetnienie gérne lub dolne moze pozostac

nieaktywne.
Zwarcie do uziemienia | nie tak, na wyjsciach Tak
(tylko tryb napieciowy)
Przerwa przewodu nie tak, na wyjsciach tak
(tylko tryb pradowy)
Za niskie napigcie 24 tak

VDC
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A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Czas odpowiedzi wejscia analogowego

329

Odpowiedz skokowa modutéw analogowych SM [ms]

Skok od 0 V do 10 V, pomiar dla 95 % koncowej wartosci

Wybor Tlumiona czestotliwosé
wygtadzania

400 Hz 60 Hz 50 Hz 10 Hz
None (brak) 4 18 22 100
Weak (stabe) 9 52 63 320
Medium ($rednie) | 32 203 241 1200
Strong (mocne) 61 400 483 2410
Sample Rate 0,625 4,17 5 25
(czestos¢ prébek)

Odpowiedz skokowa wejscia analogowego CPU [ms]

Skok od 0 V do 10 V, pomiar dla 95% koncowej wartosci

Wybér wygtadzania

Tlumiona czestotliwos¢

60 Hz 50 Hz 10 Hz
None (brak) 63 65 130
Weak (stabe) 84 93 340
Medium ($rednie) 221 258 1210
Strong (mocne) 424 499 2410
Sample Rate (czestos¢ | 4,17 5 25
prébek)




Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Napieciowa reprezentacja wejscia analogowego

System Zakres pomiarowy napiecia
Dziesietnie | Heksadecymalnie |10V 5V 25V |[0do10V
32767 TFFF 11,851V 5926V |2963V |Przepetnienie | 11,851V Przepetnienie
gorne gome
32512 7F00
32511 TEFF 11,759V | 5879V 2,940V | Zakres 11,759V Zakres
27649 6C01 przerzutu od przerzutu od
gory gory
27648 6C00 10V 5V 25V Zakres 10V Zakres
20736 5100 75V 375V [1,875V |nominalny 75V nominalny
1 1 361,7uV | 180,8 pV | 90,4 uv 361,7 uV
0 0 oV ov oV ov
-1 FFFF Ujemne
wartosci nie
sg przetwa-
rzane
-20736 AF00 75V 3,75V |-1875V
-27648 9400 -0V 5V 25V
-27649 93FF Zakres
-32512 8100 1,759V |-5879V |-2,940V | Pprzerzutuod
dotu
-32513 80FF Przepetnienie
-32768 8000 11,851V |-5926V |-2,963V |dolne
Pradowa reprezentacja wejscia analogowego
System Zakres pomiarowy pradu
Dziesietnie Heksadecymalnie | 0 mA do 20 mA
32767 7TFFF 23,70 mA Przepetnienie gorne
32512 7F00
32511 TEFF 23,52 mA Zakres przerzutu od gory
27649 6CO01
27648 6C00 20 mA Zakres nominalny
20736 5100 15 mA
1 1 723,4 nA
0 0 0 mA
-1 FFFF Zakres przerzutu od dotu
-4864 EDOO -3,52 mA
-4865 ECFF Przepetnienie dolne
-32768 8000
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A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Napieciowa reprezentacja wyjscia analogowego

System Zakres pomiarowy napigcia
Dziesietnie Heksadecymalnie | 10 V
32767 7FFF 0,00V Przepetnienie goérne,
32512 7F00 poza napieciem zasilania
32511 TEFF 11,76 V Zakres przerzutu od géry
27649 6C01
27648 6C00 0V Zakres nominalny
20736 5100 75V
1 1 361,7 uv
0 0 ov
-1 FFFF -361,7 pv
-20736 AF00 75V
-27648 9400 -10V
-27649 93FF Zakres przerzutu od dotu
-32512 8100 -11,76 V
-32513 80FF Przepetnienie dolne,
32768 8000 0,00V poza napieciem zasilania

Pradowa reprezentacja wyjscia analogowego

System Zakres pomiarowy pradu

Dziesigtnie Heksadecymalnie | 20 mA

32767 TFFF 23,70 mA Przepetnienie gérne
32512 7F00

32511 TEFF 23,52 mA Zakres przerzutu od gory
27649 6C01

27648 6CO00 20 mA Zakres nominalny

20736 5100 15 mA

1 1 723,4 nA

0 0 0mA

-1 FFFF Zakres przerzutu od dotu
-32512 8100

-32513 80FF Przepetnienie dolne
-32768 8000
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Dane techniczne

A.3 Cyfrowe moduty rozszerzen (SM)

Schematy potaczen

SM 1231 Al x 13 bitéw SM 1234 Al 4 x 13 bitow
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Dane techniczne

A.5 Plytki sygnatowe

A.5 Plytki sygnatowe

A.5.1 Dane techniczne SB 1223: 2 xwejscie 24 VDC /2 x wyjscie 24 VDC

Dane techniczne cyfrowej plytki sygnalowej

Dane techniczne

Model

SB 1223 DI 2x24VDC, DQ 2x24VDC

Nr zamowieniowy (MLFB)

6ES7 223-0BD30-0XB0

Ogoline

Wymiary W x H x D [mm] 38 x 62 x 21
Masa 4049

Poboér mocy 1,0 W
Pobor pradu (magistrala SM) 50 mA

Pobér pradu (24 VDC)

4 mA/wykorzystane wejscie

Wejscia cyfrowe

Liczba wejs¢ 2
Typ IEC Type 1 sink
Napigcie 24 VDC @ 4 mA, warto$¢ nominalna

Ciagte dopuszczalne napigcie

30 VDC, maks.

Udar napieciowy

35VDC przez 0,5 s

Sygnat logiczny 1 (min.)

15VDC @ 2,5 mA

Sygnat logiczny 0 (maks.)

5VDC @ 1 mA

Szybko$¢ zegara HSC (maks.)

20 kHz (15 do 30 VDC)
30 kHz (15 do 26 VDC)

Izolacja (od strony wyjsciowej do logiki)

500 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

1

Czasy filtru

0,2,04,0,8, 1,6, 3,2, 6,41 12,8 ms (wybierane
w grupach po 2)

Liczba wejs¢ znajdujacych sie jednoczesnie
w stanie wtgczonym

2

Dtugos¢ kabla (w metrach)

500 ekranowany, 300 nieekranowany

Wyjscia cyfrowe

Liczba wyjs¢ 2

Typ pétprzewodnik - MOSFET
Zakres napie¢ 20,4 do 28,8 VDC

Sygnat logiczny 1 przy maks. pradzie 20 VDC min.

Sygnat logiczny 0 przy obcigzeniu 10 kQ 0,1 VDC maks.

Prad (maks.) 0,5A

Obcigzenie zaréwka 5W

Rezystancja w stanie ON 0,6 Q maks.
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Dane techniczne

A.5 Ptytki sygnatowe

Dane techniczne

Model

SB 1223 DI 2x24VDC, DQ 2x24VDC

Prad uptywu na jeden punkt 10 A maks.
Czestotliwos¢ impulséw wyjsciowych 20 kHz maks.

Udar pradowy 5 A przez 100 ms maks.
Zabezpieczenie przed przecigzeniem brak

Izolacja (sygnatu zewnetrznego od logiki)

500 VAC przez 1 minute

Grupy izolacji

1

Prad szyny wspolnej

1A

Ograniczanie przepie¢ indukcyjnych

L+ minus 48 VDC, 1 W mocy strat

Opodznienie przetaczania

2,0 ys maks. z OFF do ON
10 ys maks. z ON do OFF

Zachowanie przy przejsciu z RUN do STOP

Ostatnia wartos¢ lub warto$¢ zastepcza
(domysinie 0)

Liczba wyj$¢ znajdujacych sie jednoczes$nie
w stanie wigczonym

2

Dtugos¢ kabla (w metrach)

500 ekranowany, 150 nieekranowany

Schematy potaczen

SB 1223: 2 x wejscie 24 VDC /2 x wyjscie 24 VDC

SB 1223 DCIDC
DI 2x24VDC/ DQ 2x24VDC 0.5A
6ES7 223-0BD30-0XB0O

oooo
0 1
Dle
DQe
o 1
oooo
l:’ 24/DC Dle DQe
XXX,
H
DC T
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Dane techniczne

A.5 Plytki sygnatowe

A.5.2 Dane techniczne SB 1232: 1 wyjscie analogowe

Dane techniczne analogowej ptytki sygnatowej

335

Dane techniczne

Model SB 1223 AQ 1 x 12bitow
Nr zamoéwieniowy (MLFB) 6ES7 232-4HA30-0XB0
Ogodlne

Wymiary W x H x D [mm] 38 x 62 x 21

Masa 4049

Pobér mocy 1,5W

Pobér pradu (magistrala SM) 15 mA

Pobér pradu (24 VDC)

25 mA (bez obcigzenia)

Wyjscia analogowe

Liczba wyjs¢

1

Typ

Napiecie lub prad

Zakres

+10 V lub 0 do 20 mA

Rozdzielczo$¢

Napigcie: 12 bitow
Prad: 11 bitow

Zakres pomiarowy (stowo danych)

Napiecie: -27648 do 27648
Prad: 0 do 27648

Doktadnos¢ (25°C / 0 do 55°C)

$0,5% / 1% petnego zakresu

Czas ustalania (do 95 % nowej wartosci)

Napiecie: 300 ps (R), 750 ps (1 pF)

Prad: 600 ps (1 mH), 2 ms (10 mH)

Impedancja obcigzenia

Napiecie: = 1000 Q
Prad: <600 Q

Zachowanie przy przejsciu z RUN do STOP

Ostatnia wartos¢ lub wartos¢
zastepcza (domysinie 0)

I1zolacja (od strony wyjsciowej do logiki)

brak

Dtugosc kabla (w metrach)

10 m, ekranowana para skreconych
przewodow

Diagnostyka

Przepetnienie goérne i dolne tak
Zwarcie do uziemienia (tylko tryb napieciowy) tak
Przerwa przewodu (tylko tryb pradowy) tak




Dane techniczne

A.6 Moduty komunikacyjne (CM)

Schematy potaczen

SB 1232: 1 wyjscie analogowe

SB 1232 AQ
AQ 1x12 BIT +/- 10VDC 0-20mA

BEST 232-4HA30-0XBO
ooon

AQ
0

AQ
oM 0]L o o @

Q002D

0l

A.6 Moduly komunikacyjne (CM)

A.6.1 Dane techniczne CM 1241 RS485

Tabela A-1 Modut komunikacyjny CM 1241 RS485

Dane techniczne

Nr zamoéwieniowy (MLFB) 6ES7 241-1CH30-0XB0

Wymiary i masa

Wymiary W x H x D [mm] 30 x 100 x 75

Masa 150 g

Nadajnik i odbiornik

Zakres sygnatu wspotbieznego -7V do +12 V przez 1 sekunde 3 VRMS

(nap. skutecznego) w sposob ciagty

Wyjsciowe napiecie réznicowe nadajnika | 2V min. @ RL =100 Q
1,5V min. @ RL=54 Q

Obcigzenie i zasilanie 10 kQ do +5 V na B, PROFIBUS koncéwka 3
10K Q do GND na A, PROFIBUS koncowka 8

Impedancja wejsciowa odbiornika 5,4 kQ min. tacznie z obcigzeniem

Prog/czutosé odbiornika +/- 0,2 V min., typowa histereza 60 mV
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A.6 Moduty komunikacyjne (CM)

Dane techniczne

Izolacja
Sygnat RS485 do masy obudowy
Sygnat RS485 do masy logiki CPU

500 VAC, przez 1 minute

Dtugosc kabla ekranowanego 1000 m maks.
Zasilanie
Pobo6r mocy 1,1W
Pobér pradu z +5 VDC 220 mA
Koncoéwka Opis Ziacze Koncoéwka Opis
1 GND Masa logiki 6 PWR +5V z szeregowym
lub sygnatow 9 ° rezystorem 100 Q: Wyjscie
komunikacyjnych . 4
2 Nie podtaczona , 37 Nie podtgczona
3 TxD+ Sygnat B (RxD/TxD+): | 2 | 8 TXD- Sygnat A (RxD/TxD-):
Wejscie/Wyjscie 1 Wejscie/Wyjscie
4 RTS Zadanie wystania 9 Nie podtaczona
(poziom TTL): Wyjscie
5 GND Masa logiki SHELL Masa obudowy
lub sygnatow
komunikacyjnych

A.6.2 Dane techniczne CM 1241 RS232

Modut komunikacyjny CM 1241 RS232

Dane techniczne

Nr zamoéwieniowy (MLFB)

6ES7 241-1AH30-0XB0

Wymiary i masa

Wymiary W x H x D [mm]

30x 100 x 75

Masa

150 g

Nadajnik i odbiornik

Napiecie wyjsciowe nadajnika

+/-5V min. @ RL = 3 kQ

Napiecie wyjsciowe nadawania

+/- 15 VDC maks.

Impedancja wejsciowa odbiornika

3 kQ min.

Prog/czutosé odbiornika

0,8 V min. niski, 2,4 maks. wysoki
Typowa histereza 05 V

Napiecie wejsciowe odbiornika

+/- 30VDC maks.

Izolacja
Sygnat RS232 do masy obudowy
Sygnat RS232 do masy logiki CPU

500 VAC, przez 1 minute

Dtugos¢ kabla ekranowanego

10 m maks.
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A.8 Symulatory wejsc

Zasilanie
Poboér mocy 1,1W
Poboér pradu z +5 VDC 220 mA
Koncowka Opis Ztacze Koncoéwka Opis
1DCD Wykryty sygnat nosnej: 6 DSR Dane gotowe do wystania:
Wejscie Py Q| Wejscie
2 RxD Dane otrzymywane ® o> 7 RTS Zadanie wystania: Wyjscie
z DCE: Wejscie s Q| :
3 TxD Dape yvysy’fane do DCE: Py @ |+ 8CTS Gotowos$¢ do wystania: Wejscie
Wyjscie Q| s
4 DTR Gotowos¢ terminala 9RI Sygnat dzwonka (nie uzywany)
danych: Wyjscie
5 GND Masa sygnatowa SHELL Masa obudowy
A.7 Karty pamieci SIMATIC
Dane techniczne kart pamieci
Numer zamoéwieniowy Pojemnos¢
6ES7 954-8LF00-0AA0 24 MB
6ES7 954-8LB00-0AA0 2 MB

A.8 Symulatory wejs¢

Model Symulator 8 pozycyjny Symulator 14 pozycyjny
Numer zaméwieniowy (MLFB) | 6ES7 274-1XF30-0XA0 6ES7 274-1XH30-0XA0
Wymiary W x H x D [mm] 43 x 35x 23 67 x 35 x 23

Masa 209 30g

Liczba punktow 8 14

Stosowany z CPU CPU 1211C, CPU 1212C | CPU 1214C

OSTRZEZENIE

A

Te symulatory wej$¢ nie majg zatwierdzenia Class | DIV 2 lub Class | Zone 2 do
pracy w miejscach niebezpiecznych. Przetaczniki stwarzajg zagrozenie wysta-
pienia iskry / powstania wybuchu jesli bedg zastosowane w obszarach okreslo-
nych przez Class | DIV 2 lub Class | Zone 2.

338



Dane techniczne

A.8 Symulatory wejsc

339

Symulator 8 pozycyjny
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Bilans mocy B

CPU jest wyposazony wewnetrzny zasilacz, ktory zasila CPU, moduty rozszerzen
oraz moze dostarczac napiecie 24 VDC do innych urzadzen zgodnie z wymaga-
niami uzytkownika.

Wystepujq trzy typu modutéw rozszerzen:

e Moduty rozszerzen (SM) sa instalowane z prawej strony CPU. Kazda CPU
pozwala na dotaczenie pewnej maksymailnej liczby modutéw sygnatowych bez
uwzgledniania bilansu mocy
— CPU 1214 mozna dotgczy¢ 8 modutéw sygnatowych
— CPU 1212 mozna dotgczy¢ 2 moduly sygnatowe
— CPU 1211 nie mozna dotaczy¢ modutdw sygnatowych

e Moduty komunikacyjne (CM) sg instalowane z lewej strony CPU. Mozna dotg-
czy¢ maksymalnie 3 moduty komunikacyjne do dowolnej CPU, bez uwzgled-
niania bilansu mocy.

e Plytki sygnatowe (SB) sg instalowane od géry CPU. Mozna dofaczy¢ maksy-
malnie 1 pltytke sygnatowg do dowolnego CPU.

Ponizej podane informacje stanowig przewodnik pozwalajacy okresli¢ ile mocy

(lub pradu) CPU moze dostarczy¢ do urzadzen uzytkownika.

Kazda CPU dostarcza napiecia zaréwno 5 VDC, jak i 24 VDC :

e CPU zasila napieciem 5 VDC podtaczone moduty rozszerzen. Jezeli moduty
rozszerzen wymagajg ze zrodta 5 VDC mocy przekraczajacej wydajnosc za-
silacza CPU, to nalezy usung¢ moduty rozszerzen, az pobierana moc miesci
sie w bilansie mocy.

e Kazda CPU jest wyposazona w zasilacz czujnikéw 24 VDC dla zasilania lo-
kalnych punktow wejsciowych lub cewek przekaznikéw modutdw rozszerzen.
Jezeli wymagania na moc pobierang z napigecia 24 VDC przekraczajg wydaj-
nos¢ zasilacza CPU, to do zasilania modutdw rozszerzen mozna wykorzystac
zewnetrzny zasilacz o napigciu 24 VDC. W takim przypadku nalezy osobno
wykonac¢ potaczenia zewnetrznego zasilacza 24 VDC z punktami wejsciowymi
lub cewkami przekaznikow.

A\ | OSTRZEZENIE

Potaczenie rownolegte zewnetrznego zasilacza 24 VDC z wewnegtrznym zasi-
laczem 24 VDC sterownika moze doprowadzi¢ do konfliktu miedzy tymi zasi-
laczami, poniewaz kazdy zasilacz bedzie usitowat stabilizowaé swoje wtasne
napiecie wyjsciowe.

Taki konflikt wptynie niekorzystnie na zywotnos$¢ pracy zasilaczy lub doprowadzi
do natychmiastowego uszkodzenia jednego lub obu zasilaczy, co moze spowo-
dowaé nieprzewidywalne zachowanie PLC w ukfadzie. Nieprzewidywalne za-
chowanie PLC grozi $miercig lub powaznym zranieniem personelu i/lub znisz-
czeniem mienia.

Zasilacz wewnetrzny S7-1200 i dowolny zasilacz zewnetrzny powinny zasila¢
rézne obwody systemu. Dozwolone jest potgczenie mas obu zasilaczy.
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Bilans mocy

B.1

341

Niektoére koncowki zasilania 24 V systemu PLC sg ze sobg potgczone za pomoca
masy ukfadow logicznych zwierajacych wiele wyprowadzen M. Kohcéwka zasila-
jaca CPU 24 VDC, wejscie zasilania cewek przekaznikdéw oraz nieizolowane wej-
Scie zasilajgce uktadow analogowych stanowig przyktad uktadéw potaczonych ze
sobg, w przypadku gdy karty katalogowe okreslajg je jako nieizolowane. Wszyst-
kie wyprowadzenia M ukfadow nieizolowanych musza by¢ podtaczone do tego
samego, zewnetrznego potencjatu odniesienia.

A\ | OSTRZEZENIE

Potaczenie nieizolowanych wyprowadzen M do réznych potencjatéw odniesienia
spowoduje nieplanowany przeptyw pragdéw mogacy doprowadzi¢ do uszkodzenia
lub nieprzewidywalnego zachowania PLC i podtaczonych do niego urzadzen.

Takie uszkodzenia i nieprzewidywalne dziatanie, grozi $miercig lub powaznym
zranieniem personelu i/lub zniszczeniem mienia.

Koniecznie nalezy sie upewnic, ze nieizolowane zaciski M systemu S7-1200 sg
podtaczone do tego samego potencjatu odniesienia.

Informacje dotyczace bilansu mocy CPU i poboru mocy przez moduty rozszerzen
sg podane w czesci ,Dane techniczne”.

UWAGA

Przekroczenie bilansu mocy CPU moze by¢ przyczyng redukcji maksymalnej
liczby mozliwych do poditgczenia do CPU modutow.

Przyktad obliczeniowy bilansu mocy

W ponizszym przyktadzie przedstawiono obliczenie bilansu mocy w przypadku
systemu PLC zawierajacego CPU 1214C AC/DC/Przekaznik, 3 x SM 1223 8 DC
In/8 Relay Out [mk6]i 1 x SM 1221 8 DC In. System w tym przyktadzie ma tgcznie
46 wejs¢ i 34 wyijscia.

UWAGA

CPU juz przydzielita moc wymagang do zasilania cewek wewnetrznych prze-
kaznikéw. Uzytkownik nie musi wigcza¢ mocy pobieranej przez wewnetrzne
przekazniki do obliczenh bilansu mocy.

W tym przyktadzie CPU ma wystarczajaca wydajnos¢ pradowg zasilacza 5 VDC
do zasilania SM, ale wydajno$¢ pradowa napiecia 24 VDC zasilacza czujnikdéw
jest niewystarczajgca do zasilania wszystkich wejs¢ i dodatkowych przekaznikow.
/0 wymagajg 448 mA, a CPU moze dostarczy¢ tylko 400 mA. Aby wszystkie
podtgczone wejscia i wyjscia mogty poprawnie pracowaé, w tym systemie jest
konieczny dodatkowy zasilacz 24 VDC o wydajnosci co najmniej 48 mA.



Bilans mocy

Bilans mocy CPU 5VDC 24VDC
CPU 1214C AC/DC/Przekaznik | 1600 mA 400 mA
Minus

Wymagania systemu 5VDC 24 VDC
CPU 1214C, 14 wejs¢ - 14 * 4 mA =56 mA
3 SM 1223, zasilanie 5 V 3*145 mA=435mA -
1 SM 1221, zasilanie 5 V 1*105 mA =105 mA -
3 SM 1223, 8 wejs¢ kazdy - 3*8*4mA=96 mA
3 SM 1223, 8 przekaznikow - 3*8* 11 mA=264 mA
kazdy
1 SM 1221, 8 wejs¢ - 8*4 mA=32mA
tacznie 540 mA 448 mA

Réwna sie
Bilans pradu 5VDC 24VDC
tacznie 1060 mA (48 mA)

B.2 Bilans mocy systemu uzytkownika

Do obliczenia bilansu mocy dowolnego systemu S7-1200 CPU mozna postuzy¢
sie ponizszg tabela. Informacje dotyczace poboru mocy CPU i poboru mocy mo-
dutéw rozszerzen podano w czesci ,Dane techniczne”.

Bilans mocy CPU 5VDC 24VDC
Minus
Wymagania systemu 5VDC 24 VDC
tacznie
Roéwna sie
Bilans pradu 5VDC 24 VDC
tacznie
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Numery zamowieniowe

C

CPUs

Numer zaméwieniowy

CPU 1211C CPU 1211C DC/DC/DC

6ES7 211-1AD30-0XB0O

CPU 1211C AC/DC/Relay

6ES7 211-1BD30-0XB0

CPU 1211C DC/DC/Relay

6ES7 211-1HD30-0XB0

CPU 1212C CPU 1212C DC/DC/DC

6ES7 212-1AD30-0XB0

CPU 1212C AC/DC/Relay

6ES7 212-1BD30-0XB0

CPU 1212C DC/DC/Relay

6ES7 212-1HD30-0XB0O

CPU 1214C CPU 1214C DC/DC/DC

6ES7 214-1AE30-0XB0

CPU 1214C AC/DC/Relay

6ES7 214-1BE30-0XB0

CPU 1214C DC/DC/Relay

6ES7 214-1HE30-0XB0

Moduty rozszerzen, moduty komunikacyjne i ptytki sygnatowe

Numer zaméwieniowy

Moduty SM 1221 8 x 24 VDC Input

6ES7 221-1BF30-0XB0

rozszerzen SM 1221 16 x 24 VDC Input

6ES7 221-1BH30-0XB0O

SM 1222 8 x 24 VDC Output

6ES7 222-1BF30-0XB0

SM 1222 16 x 24 VDC Output

6ES7 222-1BH30-0XB0O

SM 1222 8 x Relay Output

6ES7 222-1HF30-0XB0O

SM 1222 16 x Relay Output

6ES7 222-1HH30-0XB0

SM 1223 8 x 24 VDC Input / 8 x 24 VDC Output

6ES7 223-1BH30-0XB0

SM 1223 16 x 24 VDC Input / 16 x 24 VDC Output

6ES7 223-1BL30-0XB0

SM 1223 8 x 24 VDC Input / 8 x Relay Output

6ES7 223-1PH30-0XB0O

SM 1223 16 x 24 VDC Input / 16 x Relay Output

6ES7 223-1PL30-0XB0

SM 1231 4 x Analog Input

6ES7 231-4HD30-0XB0

SM 1232 2 x Analog Input

6ES7 232-4HB30-0XB0

SM 1234 4 x Analog Input / 2 x Analog Output

6ES7 234-4HE30-0XB0

Moduty CM 1241 RS232

6ES7 241-1AH30-0XB0O

komunikacyne o\ 1241 Rs485

6ES7 241-1CH30-0XB0O

Ptytki sygnatowe SB 1223 2 x 24 VDC Input / 2 x 24 VDC Output

6ES7 223-0BD30-0XB0O

SB 1232 1 Analog Output

6ES7 232-4HA30-0XB0O

Panele operatorskie HMI

Numer zaméwieniowy

KTP400 Basic (Mono, PN)

6AV6 647-0AA11-3AX0

KTP600 Basic (Mono, PN)

6AV6 647-0AB11-3AX0

KTP600 Basic (Color, PN)

6AV6 647-0AD11-3AX0

KTP1000 Basic (Color, PN)

6AV6 647-0AF11-3AX0

TP1500 Basic (Color, PN)

6AV6 647-0AG11-3AX0
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Numery zamoéwieniowe

Oprogramowanie narzedziowe

Pakiet oprogramowania

Numer zamoéwieniowy

STEP 7 Basic v10.5

6ES7 822-0AA0-0YAQ

Karty pamieci, pozostate urzadzenia i czesci zamienne

Numer zaméwieniowy

Karty pamieci

SIMATIC MC 2 MB

6ES7 954-8LB00-0AA0

SIMATIC MC 24 MB

6ES7 954-8LF00-0AAO

Pozostate urzadzenia

PSU 1200 power supply

6EP1 332-1SH71

CSM 1277 Ethernet switch - 4 ports

6GK7 277-1AA00-0AAQ

Symulator wejs¢ (1214C/1211C - 8-pozycyjny)

6ES7 274-1XF30-0XA0

Symulator wejs¢ (1214C — 14-pozycyjny)

6ES7 274-1XH30-0XA0

Czesci zamienne

Listwa zaciskowa, 7-stykowa, srebrzona

6ES7 292-1AG30-0XA0

Listwa zaciskowa, 8-stykowa, srebrzona

6ES7 292-1AH30-0XA0

Listwa zaciskowa, 11-stykowa, srebrzona

6ES7 292-1AL30-0XA0

Listwa zaciskowa, 12-stykowa, srebrzona

6ES7 292-1AM30-0XA0

Listwa zaciskowa, 14-stykowa, srebrzona

6ES7 292-1AP30-0XA0

Listwa zaciskowa, 20-stykowa, srebrzona

6ES7 292-1AV30-0XA0

Listwa zaciskowa, 3-stykowa, ztocona

6ES7 292-1BC0-0XA0

Listwa zaciskowa, 6-stykowa, ztocona

6ES7 292-1BF30-0XA0

Listwa zaciskowa, 7-stykowa, ztocona

6ES7 292-1BG30-0XA0

Listwa zaciskowa, 11-stykowa, ztocona

6ES7 292-1BL30-0XA0

Dokumentacja Jezyk Numer zamoéwieniowy
S7-1200 Programmable Controller System Manual Niemiecki 6ES7 298-8FA30-8AHO
Angielski 6ES7 298-8FA30-8BHO
Francuski 6ES7 298-8FA30-8CHO
Hiszpanski 6ES7 298-8FA30-8DHO
Whoski 6ES7 298-8FA30-8EHO
Chinski 6ES7 298-8FA30-8FHO
S7-1200 Easy Book Niemiecki 6ES7 298-8FA30-8AQ0
Angielski 6ES7 298-8FA30-8BQ0O
Francuski 6ES7 298-8FA30-8CQ0
Hiszpanski 6ES7 298-8FA30-8DQ0
Whoski 6ES7 298-8FA30-8EQO
Chinski 6ES7 298-8FA30-8FQ0
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