PRz — AIS - W2
UKLADY SEKWENCYJNE

Wprowadzenie. Napetnianie i ogrdanie. Programowanie. Przerzutnik RS. Uklad Start—
Stop. Automaty w gzyku LD. Zbiornik z trzema zaworami. Sterowanie syomvanym
zbiornikiem. Uradzenia automatyki i sterowania.

WPROWADZENIE

1. Automaty Moore’a i Mealy’ego
Uktady sekwencyjne nazywacstwykle automatami.

Automat Moore’a Automat Mealy’ego
_oyKi(taky) . oM
¥ ¥ { i

X;, 5 Q > U i, Xt o O Q » U A,

Funkcja przejcia: {Qm = 5(Qy, X) {Qm = 0(Qr, X)
Yi=H(Q) Yo = p(Q, X)

W automacie Moore’a wygie zaley wytacznie od stanu wewirznegoQ (gtdwnie takie
automaty bda rozpatrywane). Stan wewtnzny jest reprezentowany przez paéni
Zmienna stan wyskpuje w typowych realizacjach programowych ukladéw
sekwencyjnych.

Funkcja wyjcia:

2. Automaty synchroniczne i asynchroniczne

Automat synchroniczny — zmiany stanu gpsja w $cisle okre&lonych momentach czasu
(w automatach asynchronicznych tak nie jest).

Realizacje programowe uktadow sekwencyjnych, zwdzsz ziaonych, § zwykle
automatami synchronicznymi. Automaty asynchronicgnprostsze i dopuszczagmiany
cyklu (tzn. czasu wykonania programu).

3. Rozpoznanie uktadu kombinacyjnego i sekwencyjnego

Jezeli na podstawie obserwacji aktualnych &efpie da sj wprost stwierdzi, co naley
uczynk, to mamy do czynienia z uktadem sekwencyjnym, tddadem z pargcia (nie
mozna pody¢ decyzji znajc tylko aktualne wafia; trzeba rozway¢, co zdarzyto si
wczesniej).



NAPELNIANIE | OPRO ZNIANIE

1. Problem

.....

zakiocenie 1 h, x1, x2 — poziomy: aktualny, dolny,
I gorny

Z1, Z2 — zawory: wlewowy, spustowy

- -

ﬁz
r 1 Specyfikacjdalgorytm):
* h<x1— otwbdrz Z1, zamknij Z2
\ 22 * h>x2 — zamknij Z1, otworz Z2

zaktdcenie 2 494—‘

Pytanie. Co uczyné przy poziomie pg&rednim?
Poniewa odpowied nie jest natychmiastowa, bo potrzebne jest rozevae
stanu poprzedniego, ggd mamy do czynienia z uktadem sekwencyjnym.

2. Projektowanie systematyczne

1. Przebiegi czasowe

2. Definiowane stanéw automatu
3. Graf stanow

4. Program: C, ST, LD

3. Przebiegi czasowe
Kredli si¢ je w uzgodnieniu z formutagym zadanie.

h zaktécenie

1 zaktécenie
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4. Definiowane stanow

Nalezy przede wszystkim zwraéauwag na te momenty, gdy automat ma zareagowa
tzn. zmient wyjscie (sterowanie). Porulzy tymi momentami mamy zwykle do czynienia
ze stanami stabilnymi, ktére naje odpowiednio nazwa S one podstaw do dalszej
analizy.

@ — napetnianie, @ — opr&nianie

Stany stabilne zaznacza sia przebiegu (zob. przebiegi).

5. Graf stanow

Konstruowanie: 1) stany — mate kétka z nazwami
2) przejcia — zorientowane strzalki z opisem warunku pgrdaj
(wynika z tréci zadania lub z przebiegu)
3) wyjscia — prostokty z wart@gciami odpowiednio do stanu
4) petle pozostawania w stanie — opis warunku (opcjaealn

2 ==
XC' x2==1 x1==

= Z1=0
22 =C( Z2 =1

Uwaga.Opisy grafu odpowiadajinstrukcjom ¢zyka C.

PROGRAMOWANIE
1. Jezyk C

* Instrukcja switch

Jest to podstawowa instrukcja do programowania eekjy Kod programu jest
bezpdrednim odzwierciedleniem grafu automatu. Warunkpigane przy gtlach nie
wystepuja w programie (chodzi o pozostawanie w stanie).

char =x1,x2,21,Z2;
char stan=1:

switchistan)
i
case 1: Z1=1; Z2=0;
if(x2==1) stan=:2:
break:
case 2: Zl1=0p Z2=1:
lif ix1==0) stan=1;



e if... else

if(stan==1)

{ Z1=1; Zz=0; if(x2) stan=2: }
else
if (stan==2)

{ El1=0; ZzZ=1; if('x1l) =tan=1: !}

Uwaga. elsgest potrzebne, aby w danym cyklu oblitzeykona tylko jedrg
instrukcg if.

Rozwigzanieif ... elsejest stosowane w prostyctzykach skryptowych, w ktorych brak
odpowiednika instrukcjwitch

2. Jezyk ST

| Odpowiednikiem instrukcgwitchjest CASE ... OF]

+> MAIN (PRG-ST) Mi=13 + > MAIN (PRG-ST)
Q001|PROGRAR halr D001[FROGRAR MAIN
NERZAE] e e
o003  x1.x2.71.72: BOOL 0003]  «1.x221,22 BOOL
no04 stan: IMNT:=1; non4 stan: IMNT:=1;
Q005 EMD_WAR OO0E[END WAk
Oonc Oooc
£ Y | 4 >
0a01(CASE stan OF ”~ 0001|IF stan=1 THEM -~
0002 1: 21:=TRIUE; Z2:=FALSE; 000g  Z1=THLUE: Z2:=FALSE:
0003 IF =2 THEN stan:=2 END_IF 0oo3  IFx2 THEMN stan:=2 END_IF
0004 2: Z1:=FALSE; Z2:=TRLE; 0004 ELSE
0008 IF MOT x1 THEM stan:=1; EMND_IF O005(IF stan=2 THEMN
oooel EMD CcasE 000E Z1:=FALSE: Z2:=TELE;
- A/ 0007  IFNOT x2 THEM stan:=1; END_IF
< » DonglEMD IF
googlEMD IF -
Zbiornik — 2 zawory CASE, IF < >

3. Niepoprawne pomiary

Wymaganie technologicznéprzyktadowe). W przypadku niepoprawnych pomiarow
obydwa zawory nalg/ zamkny¢.

x1
> 0 1 o
X niepoprawné¢ (zero)— x2[x1
0O 1
11 0 1



~- MAIN (PRG-ST)

Q001[PROGRAR bAIN
oo aR
o003 *1.x2.21.22: BOOL: stan: INT:=1;
0004 EMD_WAR
nnnc L,
B » Zbiornik — 2 zawory POPRAWNO
0001IF 2 AND RNOT x1 THEM -
ooo2 Z1:=FALSE; Z2:=FALSE;
0O03ELSE
ooo4 CASE stan OF
0005 1. 21:=TRLE: Z2:=FALSE:
000G IF x2 THEM stan:=2; EMO_IF
000, 2 Z1=FALSE: Z22:=THLE:
ooos IF MOT x1 THEM stan:=1; END_IF
g EMD_CASE
goioEMD_IF .
£ >

4. Prosta wizualizacja

» lkonaVisualization(na dole) > eksploratdfisualizations menuAdd Object> Name...
Zbiornik

» Docelowy obraz

=1 7 biornik

* Elementy
Zawory:Polygon Variables— Change colorMAIN.Z1/Z2, Colors- zielony/czerwony
Przyciski: Text, Input — Toggle variable, MAIN.x1/x2
Wyswietlacz stanuRectangle, Text — %dormat),Variables — Text display, MAIN.stan
Napisy:Rectangle, Text Z1, Z2, stanColors — No frame color

» Poréwn& wizualizacg uktadow:
— nie uwzgédniajgcego maliwych niepoprawnych pomiaréw
— zamykajcego zawory przy niepoprawnych pomiarach.



PRZERZUTNIK RS

1. Bloki dwustanowe normy PN-EN 61131-3

» Oznaczenia wég/wyjs¢ na poniszych schematach i w opisachrastpujace:
Q — wyjpcie typu BOOL,
R — wefcie zerowania logicznegoese},
S — wefcie ustawiajce ce),

Wartasci pocatkowe wszystkich wéf s3 zerowe.

Bloki dwustanowe

RS RS — przerzutnik typu RS (RS flip-flop)
BOOL— S Qifsoor | Q1 =NOT R1 AND (Ql,.1 ORYS)
BOOL— R1

SR SR — przerzutnik typu SR (SR flip-flop)
BOOL—{ S1 Qif-sooL | Q1 =S1 OR (NOT R AND Q1,.7)
BOOL— R

SEMA SEMA — semafor (semaphore)

BooL—{cLAIM BuUsY|-soo. | BUSY = TRUE dla CLAIM=TRUE
BOOL—| RELEASE BUSY = FALSE dla RELEASE=TRUE i CLAIM=FALSE

2. Realizacja przerzutnika RS wedtug wzoru z normy

e ST
- MAIN (PRG-ST) M=E3 RS — uktad podtrzymuagy (zapamitujacy),
D001[PROGRAR hAIN przehcznik zahcz/wytacz
0002AR:

0003l  R1.51.01:BOOL
D004EMND VAR
< > Przerzutnik RS — ST wz6r

000721 :=(S1 OR Q1) AND MOT R1;
000z

1003
4 >
« LD

oot

51 R Q1 Przerzutnik RS — LD wz6r
| 1] : () —

01

]
| ]




3. Biblioteczny blok RS (TwinCAT)

» Zasoby projektu Resourcegprawa dolna ikona pod eksploratorem)

= |<
* Library Manger> RSFB)

s Resources Lil Library Manager
Bt Global Variables STANDARD.LIE 5 5.95 13:03:02 | SV NG SNEE I e 4=t
B (1 fibrary STANDARD. LIE (* bistable function, reset daminant
""" () &lam configuration 01 = MNOT R1 ANMD (SET OR Q17
""" Library M anager
..... Efj Log WAR_INPUT
(38 PLC Configuration SET: BOQL g
""" @ Sampling Trace 3 POUS Ll ENDR\I::‘.EFET1 BO0L:
[E Task cnnfiguratign Ela Biztable Function Bloch VAR:DUTPUT
""" Q Watch- and Recipe M = o1 BOOL:
""" 43 \woikspace [] SEMAIFE) EMD_WaAR
] SR IFB] | b 5
B2 Counter — ==
=[] CTDFE)
~+[E] CTUIFE)
[ CTUD [FE] g
HEI 'it;ing Functions —{SET:BOOL O1:BOOL—
<: ETRLL) .l_‘ﬂlll_‘ﬁT I‘II_IIII'|} — _RESET-I BOOL

Wejscia/wyjscia: SET, RESET1, Q1

4. Blok RS w programie
e ST (F2 -nput assistant

/> MAIN (PRGST) M=]lE3] | Deklaracje — zmienne wgiiowe i wyjsciowe
0001[FROGRAR b — instancja bloku (rezerwac
D002 AR pamkci)

0oo3 R1.51.01:BO0L;
0oo4 R31:RS;
DODSEMND _WAR

Ao Przerzutnik RS — ST blok
[ 3
DODIRSTRESET:=R1,3ET:=31,01=+01);
000z
%) (i) »
e« LD

MenuFunction Block.. lub ikona (gorny pasek) > Oknoput assistant RFB)




| Contack Chrl-k
Contack {negated) Chrl+G
Parallel Contack Ctr+R.

Parallel conkact {negated)

Function Block ...

CtrH-D

Ctr+E

Input assistant

IJzer defined Function
Standard Programs
|1zer defined Programs

Standard Function Blocks

Bloc

£ Standard Function Blacks
Elm CATWINCATSWPLCALIBSS TANDARD LIB
EIE Bistable Function Elocks

Rising edge detection )
Falling edge detection 2?:?8[]’:8]
Timer (TOM =
irmer {TON) B (C3 Counter
Cail ChrHL D Tirmer
i 'Set’ coil Chrl+I [:I Trigger
]y
51 .
51 AT _ 1 Przerzutnik RS — LD blok
— ——3ET 5t Q1
R11BESETH

5. Program RS jako automat ST

Przebiegi czasowe

2

Stany
@ - wyzerowany

Automat

ISIIF

o

®

@O e

@ - ustawiony

S && R

Oznaczenia jak wegyku C.



+ = MAIN (PRG-ST)

D00T{FROGRAR BAIN
0oozfwAF

0oo3 R1.51,01:B0O0L;
noo4 stan: INT:=1;
O00S(EMD_WAR

OO0 G

4

DO CASE stan OF
0002 1: C1:=FaLSE:

0004 2: Q1:=TRLUE;
0oos  IFR1 THEM stan:=1; EMD_IF
0006 EMND_CASE

nnn

4

0003 IF 31 AND MNOT RT THEM stan:=2; END_IF

Przerzutnik RS — ST automat

UKLAD START-STOP

1. Problem

Silnik jest zadczany przyciskienstart, a wyhczany przyciskienstop Raz whczonysilnik
pracuje, a do przycsniecia stop (pomimo zwolnienisstart). Stopma priorytet nadtart,
tzn. jednoczesne ndoi¢cie obydwu przyciskow nie uruchamslnika. Dostpny jest
ponadto sygnahlarm dziatapcy tak jakstop tzn. gdy jest on ustawiony, ®lnika nie

mozna uruchon.

Wyjasnienie Zwykle alarm pochodzi z termicznego zabezpieczenia silnika.

2. Przebiegi czasowe

sar []

= é |I_| E : |
® 0L @ ©

@ - zatrzymanie

@ - praca



4. Automat

Istart ||

start && !stop && lalarm

stop || alar

C

silnik =0

stop || alarm

Oznaczenia jak wegyku C.

5. Programy

« C

char start, stop, alarm, silnik;
char stan=1:

switchistan)

{

case 1: silnik=0;
if(start&L!stop&&lalarm) stan=:2;
hreak;

case 2: silnik=1;

ifi(stop| |alarm) =tan=1:

6. Wz6ér bezpdredni

* Wz06r zastpuje automat
silnik; = (start; + silnik;_1) [$top C@larm

gdzie silnik.; jest wartdcia zmiennej z poprzedniego cyklu obliczeniowego (i-1)

Istop && lalarm

silnik =1

~- MAIN {PRG-ST)

0001

FPROGRAM MAIN

0002 AR

0003

START, STOP, ALARM , SILMIK: BOOL ;

noo4

stan: INT:=1;

NO0S|EMD_WAR

OO0

4

naat

CASE stan OF

000z

1: SILNIK=FALESE;

0003

IF START AND MOT STOP AMD MNOT ALARKM

0004

THEM stan:=2; EMD_IF

0005

2 SILMIK=TRLIE:

0006

IF STOP OR ALARM THEM stan:=1: END_IF

0oa?

EMD_CASE

alaluls]

4

Start Stop — CASE

Pozostate oznaczenia dotyazyklu aktualnego (i).

- C

silnik =

« ST

~ MAIN (PRG-ST)

naat

PROGRARM tAIN

nonz

AR

0003

START, STOR, ALARM,

naa4

SILMIK: BOOL

no0s

EMND_WAR

< >

000t

SILMIK = (START OR SILMNIK) AND NOT STOF

nanz

AND NOT ALARM: »

< >

10

[2ilnik| |start) &&'stopsé'alarm;

Start Stop — ST wz6r




0001 FROGRAR bAAIN

D002 AR Start Stop -
0003 START, STOP. ALARKM SILMIK: EOOL ; .
D004|EMND_WAR: LD wzor
< >
START sSTOP ALAFM SHLMIK
| | |/} 171 {)}
SILNIK
1 1

7. Start—Stop z przerzutnikiem RS

» Wz6r opisugcy uklad Start—Stop (powvgj) jest prostym rozszerzeniem wzoru dla
przerzutnika RS.

e STilLD

22 MAIN (PRG-ST)
D001 [PROGRAR hAIN

0002/ P Start Stop — ST i1 RS
0003 START. STOP. ALARM SILNIK: BOOL ;
Dond = RS1RS:

0005 EMND _WwaF

nonoc
<

D0 RET(RESETT =STOF OR ALARK, SET =START. Q1=>3ILMNIK):
oooez

>

START e sink || LDIRS
5
STOP OF ALARM-E

AUTOMATY W J EZYKU LD

1. Zasady programowania

» Stany automatu reprezergigmienne boolowskie S1, S2 itd., ktérych wécioTRUE
odpowiadag znajdywaniu s w danych stanach. Wa#ma poczatkowg S1 jest TRUE.

» Do realizacji uktadow sekwencyjnych wykorzystuje divie specjalne cewki (S), (R),
ktOre ustawiaj/Set lub zeruj/Reset przypisane im zmienne.

» Szczebel przégia miedzy stanami, j zawiera wejciowg zmienny S, warunek przdgia
odpowiadajcy gakzi grafu automatu oraz dwie rownolegte cewki, uségaus (S)
nowy stang oraz zerujca (R) dotychczasowy stef.

=i warunek, =i
— —— | 6
i
—(F’L)—

11



lub

=i warlnek =i

| [ P
— | 1 | R

=]
____tg}____
» Szczebel z wyciem sterujcym (cewka) ma jako wegia (styki rownolegte) te sgood

zmiennych S1, S2, ... reprezengg stany, w ktorych wygie przyjmuje wartéé
TRUE.

2. Napetnianie i opr@nianie

e Automat
X2 == __
O X2 ==1 X1 ==
Z1=1 Z1=0
Z2=C( Z2=1
e« LD

O001[PROGRAM MAIN

0002 AR

0003 x1x2.21.22B00L

0004  S1BOOL=TRUE: S2:B00L:
DODG|END_VAR:

&) >

|ooo

Zbiornik — 2 zawory LD

51 21
—i | (
{0004
52 22
— | (
< | >

12



3. Uktad Start—Stop

Automat

Istart || stop || alar

C

silnik=0

LD StartStop — LD

~Z MAIN (PRG-LD)

start && !stop && lalarm

Istop && lalarm

silnik =1

stop || alarm

O00TFROGREARM kAN
O00EN AR
ooos START, STOF, ALARM, SILMIK: EIDOL;I
aoo4 S1:BOOL=TRUE: 52:B00L;
O00S(EMND AR
OO0G
3 *
0001
51 START STOP  ALARM 51
—— ——i— "
52
_{Q_
0002
52 STI:IP ........................... 52
— T = {P—
&LARM 51
— —9—
0003
52 SILMIK
— | O
- *

13



ZBIORNIK Z TRZEMA ZAWORAMI

1. Problem
Zbiornik  pokazany na rysunku jest

napetniany na zmign  zaworami
doptywowymi Z1, Z2, a po napetnieniu I
opr&zniany zaworem Z3. Sekwencja pracy

Wyglqda nastpujaco: X2
otwarcie Z1, apoziom osignie x2 ~ f--mmmmmmmmmoe- h

— zamkngcie Z1, otwarcie Z3, 7apoziom - T
spadnie do x1 — - x1

— zamkngcie Z3, otwarcie Z2, 7a poziom 3
osignie x2 AM_‘

— zamkngcie Z2, otwarcie Z3, 7apoziom

spadnie do x1
— zamkngcie Z3, otwarcie Z1 itd.

N

. Przebiegi czasowe

T ]
D00 0 0 © 6 0 o
3. Stany

@ — napetnianie z zaworu Z1
@ — opr&nianie po Z1
@ — napetnianie z zaworu Z2
@ — opr&nianie po Z2

14



4. Automat

X1 ==

X1 ==
Oznaczenia jak wegyku C.
5. Programy
« C
switchistan)
i
case 1: Z1=1; Z2=23=0:
if(=x2) stan=2;
break:
case 2@ Z1=z2Z2=0; Z23=1:
ifi'x1l) stan=3:
break:
case 3@ Z1=Z23=0; Z2Z=1:
if(x2) =tan=4:
break:
case 4: EZ1=Z2Z=0; Z3=1:
ifi'x1l) stan=1;
break:

Z1=0

Z3=1

Z1=0
Z2=1
Z3=C

ST Zbiornik — 3 zawory CASE

15

= MAIN (PRG-ST)

000 PROGRARM MAIM

ooz AR

0003 x1.x2, 21,2223 BOOL,  stan: IMNT:=1;

N004END_wAR

Inlalnl=

| %

0001 CASE stan OF

0002 1: 21:=TRUE; Z2:=23:=FALZE;

0003 IF =2 THEM stan:=2; EMD_IF

0004 2: 21.=22:=FALSE; Z3:=TRLE;

0005 IFMNOT=x1 THEM stan:=3; END_IF

DO0E( 3: 21:=23:=FALSE; Z2:=TRLE;

000y IF =2 THEM stan:=4; EMNO_IF

DO08[ 4: 21:=72:=FALSE: Z3:=TRLUE;

0004  IFMOT x1 THEM stan:=1; EMO_IF

0010f END_CASE

£




D001[PROGRAM MAIN
Qo002 AR
0003  x1.x2.21.22.Z3B00L;
0004  S1BOOL=TRUE: 52.53.34B00L
DOOSEMD_VAR Zbiornik — 3 zawory LD
OOnc
< »
ooo1 4
5 51 2 51
— | | b {P—
| 52
—{5—
foooz
52 1 52
— i H—
53
Q_
joan3
53 o 53
| H—
54
9_
fooo4
54 1 54
il H—
51
Q_
fooos
51 1
—i | {
§000&E
53 z2
| (
fooo?
52 pa
1 (
54
-
fooos
b
< >

16



STEROWANIE SYMULOWANYM ZBIORNIKIEM

1. Symulacja zmian poziomu

e Zalozenia

— PoziomH maze zmieni& si¢ w przedziale 0...100%.

— Otwarcie jednego z zaworow wlewowych Z1, Z2 poujedcatkowite napetnienie
pustego zbiornika w ggu 20 s. Otwarcie zaworu Z3 oprda zbiornik rownie w
ciagu 20s.

— Czujniki x1, x2 umieszczong sa wysokéci odpowiednio 20 i 80%.

e Zmiana poziomu w ggu jednego cyklu
Przyjmupc, ze program symulacyjny ¢dzie wykonywany z domynym cyklem
T#10ms (=0.01 s), zmiana poziomu wgti jednego cyklu spowodowana otwarciem
zaworu wlewowego wyniesie

AH = 100%
20s

Odpowiednia instrukcja weryku ST lgdzie mie€ post&
H:=H + 005

[D01s= 005%

2. Wspotdziatanie programow

e Zaktada s}, ze sterowanie i symulacja poziomgds dwoma oddzielnymi programami
— STEROWNIK | ZBIORNIK, wymieniggcymi dane za pwednictwem zmiennych
globalnych (wymaganie normy IEC 61131-3).

x1,x2
STEROWNIK ZBIORNIK
Z1,72,73

zmienne
globalne

3. Deklaracja zmiennych

e ZakladkaResources Global variables> Global variables

= IwinCAT PLC Control - (Untitled)*
File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help

= L sl e o A e e

FoResouces /- Global_Variables

'?'"'?G'”h"" - AR GLOBAL
BE& x1.%2.21.22.23: BOOL:

=""'.Variable_Eonfigur END_WaR

B3 library STANDARD. LI

Alarm configuration

17



4. Program STEROWNIK (zmiana deklaracji zmiennych)

e ST

~= IwinCAT PLC Control - (Untitled)*
File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help

= el e N e A et

/> MAIN (PRG-ST) FEX
PROGRAR hAIN
aF_ERXTERMNAL
x1,x2. 21,2223 BOOL,
EMD_WAR
A
stan: IMT:=1; .
END_VAR x1, x2, 71, Z2, Z3 — zmienne

2|m) zewretrzne VAR_EXTERNAL
CASE stan OF .
1:21:=TRUE; 22:=23=FALSE: stan— zmienna lokalna
IF x2 THEM stan:=2; END_IF 1
2:71:=22:=FALSE: Z3:=TRUE;
IF NOT x1 THEM stan'=3; END_IF
3 21:=23:=FALSE; 22=TRUE;
IF x2 THEM stan:=4; END_IF
4:71:=22:=FALSE: Z3=TRLUE:
IF MOT x1 THEM stan:=1: END_IF
END_CASE

3| | >

e Zmiana nazwy -Rename Object

A POUs | m Rename Object (%] a PaUs
+ nnnnnnn TR el Ell S TERDWNIK [PRG)
Ex

Add Object... Old Mame:  [MAIN

Rename Object. ., [
- x MHew N s [STERDWHIK Canhcel
Edit Object e e | _Carcal |

5. Program ZBIORNIK

e Dodanie nowego programuAed Object
Domyslna nazwa MAIN zagpiona nazw ZBIORNIK.

(T

b Add Object. ..

Mame of the new POL: ZBIORMIE,
Type of POU Language of the PO
™+ Program L
" Function Block LD
" Function " FED
Return Type: " SFC
Eoor ||| # T
" CFC

18



~= IBIORNIK {PRG-5T)

0oo7

FROGRARM ZBI0RMIE

noo2

WAR_EXTERMAL

noo3

K12 21,2223 BOOL:

noo4

EMD_WAR

noos

AR

000k

0aa?

H:REAL: *poziom *)
EMD_WAR

[uinTul=l

0 (|

| ™

0aan

IF 21 THEM H:=H+0.05; EMND_IF

nao2

IF 22 THEMN H:=H+0.05; EMND_IF

naos

IF 23 THEM H:=R-0.05; EMD_IF

nao4

0aas

IF H<0.0 THEMN H:=0.0; EMD_IF

000k

noov

noog

IF H>=80.0 THEM x2:=TRLUE:

noo4

ELSE x2:=FALZE: EMD_IF

no1o

IF H>=20.0 THEM x1:=TRELUE:

ELZE x1:=FALZE: EMD_IF

0011

£ |

IF H>100.0 THEM RH:=100.0; EMD_IF

*wlewanie

*=pust™)

* ograniczenia ™)

[ czujnik ™

)k)
H — zmienna lokalna

6. Program MAIN

e TwinCAT wymaga, aby gtébwny program MAIN wywotywatrggramy podrzdne
STETROWNIK i ZBIORNIK tak jak funkcje bezparametrew

Dodanie programu MAIN -Add Object(j.w.)

o ST
-
Mame of the new POL: AT
Type of POL Language of the PO e
' Program I
" Function Block LD
T Function " FBD
Retum Type: " SFC
ot ||| e
" CFC

Zestaw programéw aplikacji

£

/2 MAIN (PRG-ST)
D01[PROGRARM AN
000z[vaR

0003 END_YaR

: PROGRAM MAIN

STEROWNIK [PRG)
ZBIDRNIK [PRG]

/AR
EMD_WAR

<3|

ZBIORMIK):
STEROWMIK(:

0001|ZBIORMIK:
0002 STERCYWMNIKG;

WAR_EXTERMAL
x1.x2.21.22.23: BOOL:

FROGRAM STEROWMIK
WAR_EXTERMAL
x1.x2.21.22.23: BOOL:
EMD_VAR
AR

0007

H:REAL; *poziom™) stan: INT:=1;
7 EMND_waAR
. ) > ) >
0001)IF 21 THEM H:=H+0.05; EMD_IF *wlewanie ®) CASE stan OF

' 0002|IF 22 THEMN H:=H+0.05: END_IF
| 0003|IF 23 THEM H:=H-0.05; EMND_IF

| O0DS|IF He0.0 THEMN H:=0.0; EMD_IF
| 000E|IF H>100.0 THEN H:=100.0; END_IF

| 0008|IF H>=80.0 THEM x2:=TRUE;
0009 ELSE x2:=FALZE; END_IF {* czujnik*)
L 0010)IF H>=20.0 THEM x1:=TRUE;

ELSE x1:=FALSE; END_IF

2 1: Z1:=TRUE; 22:=23:=FALSE;
IFx2 THEM stan:=2;: EMD_IF
4 2: Z1:=22:=FALSE; Z3:=TRLE:

IF NOT %1 THEM stan:=3; EMND_IF
3: 21:=23:=FALSE; Z2:=TRUE;

IF %2 THEM stan:=4; END_IF
4. 21:=22:=FALSE; Z3:=TRUE:

IF NOT =1 THEM stan:=1; END_IF
EMND_CASE

Mspust®)

(* ograniczenia®)
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. Obraz poziomu

e Docelowy obraz

=l Obraz_poziomu

x1, x2, Z1, Z2, Z3 — zmiana koloru
poziom — bargraf

e Poziom H — bargraf bez skaN¢ scal¢

IkonaBar display

]

Konfiguracja bargrafu

Configure bar display Configure scale and variable
Driagrarm type: Scale start: IE

~— Orientation: i Scale end: 100
Bar color | Preview:

" Harizontal i Yertical el =0

Alarm colar

— Running direction:

* Baottom - Up " Up - Bottam

[ Element frame Sub zoale i

[~ Bar background

Linit:

1

Colar area markers: r Usze color
Mo markers ;I r :lza;caling Scale format [C-Syntax): Z.0F
Wariables/Scale | Caolor areas | W] ey et ‘ariable: ZEIORMIK.H

kK I Cancel |

W

Irvvizible:

20



=l Obraz_poziomu

....... —100

Poziom jako bargraf ze skal
(Scale beside bar

8. Praca RUN

TBIORMI PR = Ob i 0 |
gool]  H=44.9986 ~
ano2| «1 - e =
D003 2 - (A 7 el &
g 21 = <]
ooos  Z2-
O0o0E  Z3=
0007
0008 & _
O0n = .
IF 21 THEM H:=H+0.05: END_IF ~ ] 21 = ~ @
IF 22 THEM H:=H+0.08: EMO_IF = |
IF 23 THEM H:=H-0.05: ENO_IF 3
e
IF H<0.0 THEM H:=0.0; END_IF H = 44.9995 S
BjIF H>100.0 THEM H:=100.0; EMD H = 44,9995
0oio;
IF H>=80.0 THEMN x2:=TFRLIE: H = 44.9995
ELSE x2:=FALSE: EMD_IF x2 = (s
IF H>=20.0 THEM x1:=TRLE; H = 449995 v
ELSE x1:=FALSE: END_IF | x1 - RS = A Z3
[ > -] > ..

URZADZENIA AUTOMATYKI | STEROWANIA
www.katalogautomatyki.plautomatyka-sklep.com

Sterowniki PLC/PAC
Siemens

SIEMENg
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Sygnalizatory i sondy poziomu
Emerson Controlmatica

LB m

I

Przyciski i wytaczniki krancowe

s

Rockwell

TRNT
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