szkolenie

Szkolenie PLC cz. 15
Przeglad niestandardowych funkcji sterownika TPO3
— czeS< pierwsza

Dzisiejsze szkolenie, podobnie jak nastepne, poSwiecone zostanie zagadnieniu przegladu i opisu funkgji, ktore nie
zostaty przedstawione i wykorzystane do tej pory. Ze wzgledu na fabryczne mozliwosci sterownika, istnieje ogrom-
na ilos¢é predefiniowanych funkcji oraz mechanizméw utatwiajgcych prace programistom. Postaram sie przyblizyé
zastosowanie kilku z nich.
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Tabela 1

Rejestry konfiguracyjne
RMIO
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Rysunek 1
Wykorzystanie ste-
rownika TPO3, jako
zdalnego modutu
wejs¢/wyjsc.
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Rysunek 3

Kod urzgdzenia nad-
rzednego realizujgcy
cykliczng wymiane
danych

>

Rysunek 2

Kod realizujgcy wymiane
danych pomiedzy
urzqdzeniami
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FUNKCJA RMIO — STEROWNIK JAKO MODUt
WEJSE/WY)SE

Konstrukcja proceséw technologicznych wymusza
na systemach sterowania pewne ograniczenia doty-
czace zaréwno zastosowanych elementdw, jak i ich
rozmieszczenia na obiekcie. Bardzo czesto okazuje sie,
Ze nie wystarczy przewidzie¢ jednego, globalnego ste-
rownika PLC dla catego uktadu. Rozpietos¢ przestrzen-
na projektowanej instalacji wymagataby zastosowania
ogromne;j ilosci kabli i przewodéw w celu potaczenia
sensorow i elementéw wykonawczych znajdujacych
sie w odlegtych miejscach instalacji z centralng szafa
sterowniczg i sterownikiem. Istnieje mozliwos¢ wyko-
rzystania lokalnych sterownikéw z indywidualnymi pro-
gramami sterujgcymi, jednakze rozwigzanie to moze
utrudnié prace programistom w momencie gdy system
zaczyna sie rozrastac. Dodatkowo, niewykluczone jest,
ze sygnaty pomiarowe z jednego konca instalacji beda
potrzebne do wysterowania elementéw wykonaw-
czych na drugim jej koncu. W takiej sytuacji najlepiej
zastosowac tzw. zdalne moduty wejsé/wyjsé. Moga to
by¢ zaréwno wejécia/wyijscia cyfrowe, jak i analogowe.
Mozna o nich mysle¢ jak o modutach rozszerzajacych,
ktére jednoczesnie nie sg ograniczane tylko do miejsca
instalacji jednostki centralnej. Schemat takiego syste-
mu w oparciu o sterownik TP03, przedstawiony zostat
na rysunku nr 1.
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Jak widag, jednostki centralne potgczone sg ze soba
magistralg komunikacyjng. Nie rozr6zniamy sterowni-
kéw i zdalnych modutéw, gdyz kazdy sterownik moze
pracowac jako taki modut. Z punktu widzenia sprzetu
moga to by¢ doktadnie takie same urzadzenia. Wyko-
rzystywanym interfejsem komunikacyjnym jest w tym
wypadku RS485, natomiast protokét wymiany danych
zostat zaprojektowany przez producenta i, jak przeko-
namy sie za moment, jego specyfikacja nie jest istotna
aby poprawnie uruchomi¢ wymiane danych. Kazdy ze
sterownikéw posiada sprzetowe zasoby wejs¢/wyjsc.
Mozemy podtaczyé maksymalnie pie¢ urzadzeh — jed-
nostke nadrzedng oraz cztery jednostki podrzedne. Na-
szym celem jest szybkie i bezobstugowe przekazanie in-
formacji o zmianach dokonujacych sie w ich obrebie do
sterownika nadrzednego. Aby zestawi¢ bezobstugowa
wymiane tych danych, nalezy w sterowniku gtéwnym
umiesci¢ kawatek kodu widoczny na rysunku nr 2.
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Moze sie wydawaé, ze sprawa jest banalnie
prosta, jednakze nie s3 to wszystkie czynnosci ja-
kie nalezy wykona¢ aby zaszta poprawna wymiana
danych. Powyzszy fragment kodu jest jedynie pole-
ceniem rozpoczecia komunikacji, ktéra musi odby¢
sie wedtug pewnych ustalonych arbitralnie regut (KO
oznacza zerowy zaséb sprzetowy, czyli wbudowany
port RS485). W najprostszym przypadku programi-
sta musi ustali¢, ktory sterownik bedzie petnit role
nadrzednego i przydzieli¢ mu adres O oraz przy-
dzieli¢ pozostate adresy urzadzeniom podrzednym.
Bardzo istotna jest takze parametryzacja sprzetowa
wykorzystywanego portu komunikacyjnego (pred-
kos¢ transmisji, parzystos¢ itd.). Wymienione wyzej
parametry, okreslane sg w rejestrach widocznych
w tabeli 1:

D8376 adres urzadzenia (0 dla urzadzenia nadrzednego)

D8377  ilos¢ urzadzen podrzednych (1-4)

D8380 czas oczekiwania na odpowied? (Timeout)

Istnieje szereg dodatkowych rejestrow, gtownie
tych do odczytu, doktadnie opisanych w dokumen-
tacji sterownika, ktére takze moga zosta¢ wykorzy-
stane do doktadniejszej obstugi wymiany danych.
Nie sg jednak istotne z punktu widzenia idei mecha-
nizmu. Nalezy doktadnie przemysle¢ ile bedzie wy-
korzystywanych urzgdzen podrzednych, gdyz wraz
ze zmniejszeniem ich ilosci, wzrasta czestotliwosé
odswiezania pozostatych modutéw. Jezeli potrze-
bujemy tylko jednego modutu zdalnego, wpisujemy
do rejestru D8377 wartos¢ jeden i w ten sposéb
przyspieszamy mozliwosci odSwiezania czterokrot-
nie. Na rysunku nr 3 przedstawiony zostat fragment
kodu sterownika nadrzednego wraz ze wszystkimi
koniecznymi ustawieniami parametryzacyjnymi.

W pierwszej linii odbywa sie parametryzacja portu
szeregowego, w drugiej okreslenie adresu urzadze-
nia (0 jako sterownik nadrzedny), w trzeciej definio-
wana jest ilos¢ urzadzen podrzednych a w czwartej
czas oczekiwania na odpowiedz? z kazdego urzadzenia
(wartos¢ 100 oznacza 100*10 ms=1000ms). Ostatnie
polecenie wywotywane jest co sekunde i realizuje fak-
tyczng wymiane danych. Otrzymane dane dostepne s3g



w rejestrach wewnetrznych urzadzenia, zgodnie z po-
nizsza tabela:

Urzadzenie
podrzedne 1

Urzadzenie
podrzedne 2

Urzadzenie
podrzedne 3
Urzadzenie
podrzedne 4

wejscie: 36 punktow
(M4200~M4235)
wejscie: 36 punktow
(M4240~M4275)
wejscie: 36 punktow
(M4280~M4315)
wejscie: 36 punktow
(M4320~M4355)

wyijscie: 24 punkty
(M4600~M4623)
wyjscie: 24 punkty
(M4624~M4647)
wyjscie: 24 punkty
(M4648~M4671)
wyjscie: 24 punkty
(M4672~M4695)

FUNKCJA ZNACZNIKOW - PRZERWANIA
SPRZETOWE

Istniejg dwa gtéwne sposoby wykonywania in-
strukcji warunkowych. Pierwszy z nich polega na
sprawdzaniu danego warunku przy kazdym ska-
nowaniu kodu programu. Jest to prostsza metoda,
jednakze sprawdza sie tylko w sytuacji gdy niewy-
magana jest natychmiastowa reakcja na zdarzenie.
Jezeli jest odwrotnie, a kod programu jest obszerny
(skanowanie trwa wiecej niz wymagana szybkos¢
reakcji) konieczne jest zastosowanie mechanizmu
zapewniajacego natychmiastowe dziatanie w przy-
padku zajscia warunku. Mechanizm taki nosi nazwe
przerwania i moze by¢ z powodzeniem stosowany
rowniez w sterowniku TPO3, poprzez zastosowanie
odpowiednich znacznikéw. Istnieja 3 podstawowe
typy przerwan: wejSciowe, czasowe i licznikowe.
Pierwsze z nich generowane jest w momencie zmia-
ny sygnatu na jednym z wejs¢ cyfrowych, drugie ini-
cjowane jest w momencie uptyniecia okreSlonego
czasu, a trzecie gdy licznik osiggnie wartos¢ zadana.
Ponizej przedstawione zostang wyzej wymienione
przerwania wraz z przyktadowymi kodami Zrédto-
wymi.

Przerwanie wejSciowe jest generowane w mo-
mencie wykrycia zbocza narastajgcego lub opadaja-
cego na jednym z wejs¢ cyfrowych. Funkcjonalnosé
przerwania okreslana jest w jego numerze i moze
by¢ zmieniona tylko poprzez ponowne zatadowanie
programu do sterownika. Kazda definicja przerwania
rozpoczyna sie od litery ,I” a nastepnie trzech cyfr
okreslajacych jego charakter. Dla przerwania wej-
Sciowego, pierwsza cyfra oznacza numer wejscia (x0-
x5), druga zawsze jest zerem, a trzecia definiuje czy
przerwanie ma zaj5¢ w momencie wykrycia zbocza
opadajacego lub narastajgcego(0 — zbocze opada-
jace, 1 — zbocze narastajace). Przyktadowe zadanie
zadanie jakie sterownik ma wykonaé¢ w momencie
zajécia zdarzenia polega na skasowaniu akumulato-
ra czasomierza TO. Fragment kodu na rysunku nr 4.

W pierwszej linii aktywujemy funkcje przerwan
wejsciowych (El), a ponizej znajduje sie gtéwny kod
programu. Na rysunku 4 sktada sie on z aktywa-
cji czasomierza TO. Kod gtdwny konczy sie funkcja
FEND. Nastepne linie kodu dotycza obstugi samego

przerwania. W momencie wykrycia zbocza opadaja-
cego na wejsciu X1, czasomierz TO jest kasowany.
Funkcja IRET jest konieczna ze wzgledu na wska-
zanie, w ktérym miejscu konczy sie obstuga prze-
rwania. Bardzo istotng kwestia jest odblokowanie
przerwah dotyczacych konkretnych wejs¢ cyfrowych,
ktére odbywa sie poprzez skasowanie odpowiednie-
go markera systemowego (domyslnie przerwania sa
zablokowane). Dla wejs¢ X0-X5 sg to markery odpo-
wiednio M8050-M8054.

Przerwanie czasowe jest wyzwalane w momen-
cie odmierzenia zadanego czasu z wykorzystaniem
czasomierza programowego. Podobnie jak poprzed-
nio, jego charakter okreslony jest poprzez odpo-
wiednig numeracje znacznika przerwania. Pierwsza
cyfra dotyczy numeru przerwania (mamy dostepne
trzy przerwania czasowe, oznaczane 6-8), a dwie na-
stepne interwat przerwania (10-99 ms). Na rysunku
nr 5 znajduje sie przyktadowy kod.

Przerwanie 1699 jest przerwaniem czasowym
o numerze 6 i interwatem wywotania rownym 99 ms.
Oznacza to, iz obstuga przerwania bedzie realizo-
wana za kazdym razem gdy uktad liczacy odmierzy
99 ms. W przytoczonym przyktadzie kazdorazowo
inkrementujemy wartos¢ rejestru DO. Podobnie jak
w przypadku przerwania wejsciowego, kazde z nich
musi zosta¢ odblokowane. W tym przypadku marke-
rami zezwalajacymi sg markery M8056-M8058.

Przerwanie licznikowe aktywowane jest gdy
okreslony licznik osiggnie swojg wartos¢ zadana.
Jedynym parametrem wpisywanym do znacznika
przerwania jest jego numer (druga cyfra, zakres 1-6).
Dodatkowym elementem jest funkcja definiujaca do
ktérego znacznika przerwania ma przenosi¢ odlicze-
nie zadanej ilosci impulséw przez konkretny licznik.
Na rysunku nr 6 przedstawiony zostat przyktadowy
kod programu.

Przerwanie 1010 aktywowane jest w chwili odli-
czenia wartodci 100 przez licznik C235 (jest to licz-
nik zliczajgcy impulsy na wejsciu X0). Na poczatku
kodu ustawiamy marker M8059, ktéry odblokowuje
wszystkie przerwania licznikowe. Istotne jest takze
aby w kodzie gtéwnym programu znalazta sie instruk-
cja aktywacji licznika oraz niezwykle wazna funkcja
DHSCS, ktéra informuje sterownik przy jakiej aktu-
alnej wartosci licznika wywotaé przerwanie. Obstuga
przerwania realizuje natomiast zerowanie licznika.
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Szkolenie prowadzi:
Dominik Szewczyk

tel.: 32789 00 13
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Rysunek 5
Realizacja przykta-
dowego przerwania
czasowego
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Rysunek 6
Realizacja przykta-
dowego przerwania
licznikowego
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Rysunek 4
Realizacja przykta-
dowego przerwania
wejsciowego
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