PRz - AiRA
UKLADY SEKWENCYJNE

Woprowadzenie. Napetianie i oproznianie. Programowanie. Przerzutnik RS. Uktad Start—
Stop. Automaty w jezyku LD. Zbiornik z trzema zaworami. Sterowanie symulowanym
zbiornikiem. Urzadzenia automatyki i sterowania.

WPROWADZENIE

1. Automaty Moore’a i Mealy’ego

Uktady sekwencyjne nazywa si¢ zwykle automatami.

Automat Moore’a Automat Mealy’ego
oK@ .. L
' ; : :

X 5 Qt - w Yt Xt . Qt o Yi

Funkcja przejscia: {Qtﬂ = (O, Xt) {Qt+1 = 0(Qr, Xt)
Yo = u(Q) Yi = u(QOy X)

W automacie Moore’a wyjscie zalezy wylgcznie od stanu wewnetrznego Q (glownie takie
automaty beda rozpatrywane). Stan wewnetrzny jest reprezentowany przez pamiec.
Zmienna stan wystepuje w typowych realizacjach programowych ukladow
sekwencyjnych.

Funkcja wyjS$cia:

2. Automaty synchroniczne i asynchroniczne

Automat synchroniczny — zmiany stanu nastgpujg w $cisle okreslonych momentach czasu
(w automatach asynchronicznych tak nie jest).

Realizacje programowe uktadow sekwencyjnych, zwlaszcza ztozonych, sg zwykle
automatami synchronicznymi. Automaty asynchroniczne sa prostsze i dopuszczaja zmiany
cyklu (tzn. czasu wykonania programu).

3. Rozpoznanie ukladu kombinacyjnego i sekwencyjnego

Jezeli na podstawie obserwacji aktualnych wej$¢ nie da si¢ wprost stwierdzi¢, co nalezy
uczyni¢, to mamy do czynienia z ukltadem sekwencyjnym, tzn. z pamigcig (nie mozna
podja¢ decyzji znajac tylko aktualne wejscia; trzeba rozwazy¢, co zdarzylo sie¢ wezesniej).



NAPEENIANIE | OPROZNIANIE

1. Problem

Chodzi o cykliczne, naprzemienne napelnianie i oprdznianie zbiornika za pomocy
zaworow Z1, Z2.

Z1

zakldcenie 1 h, x1, x2 — poziomy: aktualny, dolny,
H gorny

Z1, 72 — zawory: wlewowy, spustowy

;]<2
r x1 Specyfikacja (algorytm):
! e h<xl — otwoérz Z1, zamknij Z2
v 22 e h>x2 — zamknij Z1, otworz Z2

zakldcenie 2 AM—J

Pytanie. Co uczyni¢ przy poziomie posrednim?
Poniewaz odpowiedZ nie jest natychmiastowa, bo potrzebne jest rozwazenie
stanu poprzedniego, wigc 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

Kresli si¢ je w uzgodnieniu z formutujagcym zadanie.

h zaklocenie

1
| zaktocenie




4. Definiowane stanow

Nalezy zwraca¢ uwage na te momenty, gdy automat ma zareagowac, tzn. zmieni¢ wyjscie
(sterowanie). Pomigdzy tymi momentami mamy do czynienia ze stanami stabilnymi, ktore
nalezy odpowiednio nazwac. Sg one podstawg do dalszej analizy.

@ — napehianie, @ — oprdznianie

Stany stabilne zaznacza si¢ na przebiegu (zob. przebiegi).

5. Graf stanow

Konstruowanie: 1) stany — mate kotka z nazwami
2) przejscia — zorientowane strzatki z opisem warunku przejscia (z
tre$ci zadania lub z przebiegu)
3) wyjscia — prostokaty z warto$ciami odpowiednio do stanu
4) petle pozostawania w stanie — opis warunku (opcjonalnie).

X2 == X1 ==

5

Uwaga. Opisy grafu odpowiadajg instrukcjom jezyka C.

PROGRAMOWANIE
1. Jezyk C

e Instrukcja switch

Jest to podstawowa instrukcja do programowania sekwencji. Kod programu jest
bezposrednim odzwierciedleniem grafu automatu. Warunki zapisane przy petlach nie
wystepuja w programie (chodzi o pozostawanie w stanie).

char =x1,x2,21,E22;
char stan=1:

switchistan)
i
case 1: Z1=1; Z2=0;
if (x2==1) stan=2:
break:
case 2: Zl=0; ZZi=1:
lif (x1==0) stan=1;



o if... else

if (stan==1)

{ Z1=1; Zz2=0; if(x2) stan=2; }
el=e
if (stan==2)

{ El=0; Zz2=1; if('xl) =tan=1: !}

Uwaga. else jest potrzebne, aby w danym cyklu wykona¢ tylko jedng instrukcjg if.

Rozwigzanie if ... else jest stosowane w prostych jezykach skryptowych, w ktorych brak
odpowiednika instrukcji switch.

2. Jezyk ST

| Odpowiednikiem instrukcji switch jest CASE ... OF. |

+:= MAIN (PRG-ST) =13 += MAIN (PRG-ST)
D001 |FROGRANM MAIN DO01[PROGRAR AIN
T e oonglvar
0003 x1x2.21.22: BOOL: D003 x1.x2.Z1.22: BOOL:
non4 stan: IMNT:=1; onon4 stan: INT:=1;
DO0S/END_VAR: DODE[EMD_WAR
OO0
< ¥ | * ¥
0a01|(CASE stan OF ~ 000|IF stan=1 THEM -~
0002 1: Z1:=TRIUE; Z2:=FALSE; 000z Z1:=THUE; Z2:=FALSE;
0003 IFx2 THEM stan=2; END_IF 0003  IFx2 THEM stan=2; END_IF
0004 2: 71:=FALSE; 22:=TRUE; OD04IELSE
0005 IFNOT x1 THEM stan:=1: END_IF OO0S||F stan=2 THEM
oooel EMD CcASE 000G Z1:=FALZE; Z2:=TRELUE;
T - ¥, 0007  IFNOTx2 THEM stan:=1; END_IF
& > DODE[EMND_IF
0onglErMD_IF -
Zbiornik — 2 zawory CASE, IF < >

3. Niepoprawne pomiary

Wymaganie technologiczne (przyktadowe). W przypadku niepoprawnych pomiarow
obydwa zawory nalezy zamknac.

niepoprawnos¢ (zero) — X2 - X1




~- MAIN (PRG-ST)

0001|PROGRAR bAIN

0002 AR

o003 x1x2 21,22 BOOL:  stan: INT:=1;
0o0gEMD AR

Oonc

| ¢ » Zbiornik — 2 zawory POPRAWNOSC
0007)IF x2 AND NOT x1 THEM ”

gooz 21:=FALSE; Z2:=FALSE;

DOD3|EL=E

aoo4 CASE stan OF
0nos 1:21:=TRLIE; Z2:=FALSE;

000 IFx2 THEM stan:=2; EMND_IF

goo? 2 21=FALSE; Z2:=TRHLIE;

Qoos IFMNOT x1 THEM stan:=1: END_IF

goog EMD_CASE

anaEND_IF 2
< ¥

4. Prosta wizualizacja

e lkona Visualization (na dole) > eksplorator Visualizations, menu Add Object > Name ...
Zbiornik

e Docelowy obraz

=1 ¥ biornik

e Elementy
Zawory: Polygon, Variables — Change color, MAIN.Z1/Z2
Przyciski: Text, Input — Toggle variable, MAIN.x1/x2, Colors — zielony/czerwony
Wyswietlacz stanu: Rectangle, Text — %d (format), Variables — Text display, MAIN.stan
Napisy: Rectangle, Text — Z1, Z2, stan, Colors — No frame color.

e Poroéwnac wizualizacje uktadow:
— nie uwzgledniajgcego mozliwych niepoprawnych pomiaréw
— zamykajacego zawory przy niepoprawnych pomiarach.



PRZERZUTNIK RS

1. Bloki dwustanowe normy PN-EN 61131-3

¢ Oznaczenia wej$¢/wyjs$¢ na ponizszych schematach i w opisach sg nastepujace:
Q — wyjscie typu BOOL,

R — wejscie zerowania logicznego (reset),

S — wejscie ustawiajace (Set),

Wartosci poczatkowe wszystkich wejs$¢ sg zerowe.

Bloki dwustanowe

RS RS — przerzutnik typu RS (RS flip-flop)
BOOL— S o1lsoo. | Q1 = NOT R1 AND (Q1ln1 ORS)
BOOL— R1

SR SR — przerzutnik typu SR (SR flip-flop)
BooOL—{ S1 o1f-sooL | Q1 =S1 OR (NOT R AND Q1n.1)
BOOL— R

SEMA SEMA — semafor (semaphore)

BooL-{cLam Busy oo | BUSY = TRUE dla CLAIM=TRUE
s00L | RELEASE BUSY = FALSE dla RELEASE=TRUE i CLAIM=FALSE

2. Realizacja przerzutnika RS wedlug wzoru z normy
ST

/2 MAIN (PRG-ST) M= RS — uklad podtrzymujacy (zapamictujacy)

0003

<

F1.31.01: BoOL:
D004EMND VAR

00|FROGRAM bAIN
0002 AR

przelacznik zatacz/wylacz

» Przerzutnik RS — ST wzdr

nooz

0003

000721 :=(S1 OR Q1) AND MOT RI1;

1

. Przerzutnik RS — LD wzoér

1

i —




3. Biblioteczny blok RS (TwinCAT)

e Zasoby projektu — Resources (prawa dolna ikona pod eksploratorem)

e Library Manger > RS(FB)

2, Resources I'il Library Manager |’L||E|r>__(|
- Giebal Variables STANDARD.LIE 5.6.98 13:03.02) EYNGIRNIEIEA=E
B[] library STAMDARD.LIE {* histable function, reset dominant
() Alarm corfiguration 01 =MOTRIAND (SET OR Q11%
m Library Manager
m Log F3 AR _INPUT
PLC Configuration — SET BOOL
Sampling Trace 3 POUs s ENDR\EEFET1 LBOOL
Task conflgulahc_-n L:J'a Bistable Function Blach VAR:DUTPUT
Q Watch- and Recipe M 01 BOOL:
-3 otk space SEMa [FE] EMD_WAR
] SR IFE) M 3
B3 Counter — —
€] CTD[FB)
~[E] CTU(FE) e
~[E7 CTUD [FB]
B3 Stting Funcions —{SET: EOOL Q1 :BOOL—
<: TR T"“”, - —RESET1 : EQOOL

Wejscia/wyijscia: SET, RESET1, Q1

4. Blok RS w programie

o ST
~ MAIN (PRG-ST) Ml=]1E] | Deklaracje — zmienne wejsciowe i wyjsciowe
0001[FROGRARM b — instancja  bloku (rezerwacja

ooo3 F1.51.01:B00L
ooo4 Ra1RS;
QOos|EMD_WAR

Ao Przerzutnik RS — ST blok
3 o 3
DOM[RSTRESET:=R1,5ET:=51,01=x01);
0ooz2
0 (i) »
e LD

Menu Function Block... lub ikona (gorny pasek) > Okno Input assistant > RS(FB)



Caontack

Contact {negated)
Parallel Contact

Parallel contact {neqgated)

Function Block ..
Rising edge detection

Falling edge detection
Tirner (TOM)

ChrH-K
ChrG
ChHR.
CtrHD

Chrl+B

Input assistant

Standard Function Blocks
Idger defined Function Bloc
Standard Programs

|1zer defined Programs

{3 Standard Function Blacks
Elm CATWINCATNWPLCALIBSS TANDARD LIB
B

Bistable Function Elocks

&G

Counter
Cail Chrl+L B2 Tirner
'Set’ coil Chrl+I I:I Trigger
naod
51 B o1 Przerzutnik RS — LD blok
— F——sET st
R11BESETH

e Przebiegi czasowe

5. Program RS jako automat ST

e Stany
— wyzerowany

e Automat

Oznaczenia jak w jezyku C.

@ — ustawiony

S&&IR




o ST

+ MAIN (PRG-ST)

0oo1

FROGRARM MalN

O002[ AR

0003

F1.21.01:B00L:

0004

stan: IMT:=1;

OO0 EMND_WaAR

Onnec

£ *

0om

CAZE stan OF

0002

1: 01:=FALSE:

0003

IF 51 AMD MOT R1 THEM stan:=2; ENMD_IF

0004

2 01:=TRUE:

0005

IF F1 THEM stan:=1; END_IF

0006

END_CASE

nnn

4 »

Przerzutnik RS — ST automat

UKLAD START-STOP

1. Problem

Silnik jest zataczany przyciskiem start, a wytaczany przyciskiem stop. Raz wiaczony silnik
pracuje, az do przyci$nigcia stop (pomimo zwolnienia start). Stop ma priorytet nad start,
tzn. jednoczesne naci$nigcie obydwu przyciskow nie uruchamia silnika. Dostepny jest
ponadto sygnat alarm dzialajacy tak jak stop, tzn. gdy jest on ustawiony, to silnika nie
mozna uruchomic.

Wyjasnienie. Zwykle alarm pochodzi z termicznego zabezpieczenia silnika.

2. Przebiegi czasowe

start

stop

alarm

silnik

@

3. Stany

@ — zatrzymanie

@

— praca




4. Automat

start && Istop && lalarm

Istart || stop || alarm

C

silnik =0

Istop && lalarm

silnik =1

stop || alarm

Oznaczenia jak w jezyku C.

5. Programy
e C

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

~- MAIN {PRG-ST)
D001[PROGRAM MAIN

0002AR
switchistan) 0003 START, STOP, ALARM, SILMIK: BOOL ;
{ (| stan: INT:=1;
case 1: silnik=0; EEEE END_VAR
if (start&s!stop&s'alarm) stan=2; | < >
hreak; 0001 CASE stan OF
case 2: silnik=1: D002] 1: SILNIK:=FALSE:

0003 IF START AMD NOT STOP AND MOT ALARM
0004 THEM stan:=2: END_IF

} 0008 2: SILMIK:=TRLIE;

0006 IF STOP OR ALARKM THEM stan:=1; EMD_IF

0007 EMD_CASE
onng

ifistop||alarm) =tan=1:

< >

Start Stop — CASE

6. Wzor bezposredni

o Wzor zastgpuje automat
silnik; = (start; +silnik;_1) - stop; - alarm;
gdzie silniki1 jest warto$ciag zmiennej z poprzedniego cyklu obliczeniowego (i-1).
Pozostate oznaczenia dotycza cyklu aktualnego (1).

e C

silnik = [(silnik||start) &&!stop&slalarm:

o ST

~ MAIN (PRG-ST)
DO01[PROGRAM MaIN

000gvaR Start Stop — ST wzor

nao3 START, STOF, ALARM,
naa4 SILMIK: BOOL
DOOSEMD_WAR

< >
000T[SILMIK = (START OR SILMIE) AND NOT STOF A
000, AND NOT ALARM: »
< >

10



+= MAIN| (PRG-LD)

D001 PROGRA MAIN
A Start Stop —
0003 START. STOP., ALARM SILNIK: BOOL LD wzor
0004 END_WAR
0001
START STOP ALARRM SILMIK,
— ——/—/1 = —(—
SILMIK

] |

11
< >

7. Start-Stop z przerzutnikiem RS

e Wzor opisujacy uktad Start—Stop (powyzej) jest prostym rozszerzeniem wzoru dla
przerzutnika RS.

e STiLD

= MAIN (PRG-ST)

D001[FPROGRAR hAIN Start Stop — ST 1 RS
0002 4F:

0003)  START. STOP. ALARM SILMIK: BOOL ;
0004  RS1RS:

DO0S[EMD_War:

< >
DO [RSTRESET:=STOF OR ALARM, SET:=START, Q1=>SILMNIK);
n00:
£ >
START — T siuk || LDTRS
STOP OR ALARMABESE T
AUTOMATY W JEZYKU LD

1. Zasady programowania

e Oprocz zmiennej stan typu INT wprowadza si¢ dodatkowe zmienne boolowskie S1, S2
itd., ktorych wartosci TRUE odpowiadaja spelnieniu warunkéw stan=1, stan=2 itd.
Zmienne S1, S2, ... generowane sg przez szczeble z funkcjami EQ (equal) lub jeden
szczebel z ,,rownoleglymi” funkcjami EQ.

e Szczebel przejscia migdzy stanami i, ] zawiera wejSciowa zmienng Si, warunek przejs$cia
odpowiadajacy galezi grafu automatu oraz podstawienie stan=j wykonywane przez
funkcje MOVE.

e Szczebel z wyjsciem sterujacym (cewka) ma jako wejscie (styk) z tymi sposrod
zmiennych S1, S2, ... reprezentujacymi stany, w ktérych wyjscie przyjmuje wartos$¢
TRUE.

11



. Wstawianie funkcji EQ, MOVE do szczebli

e Zaznaczy¢ miejsce w szczeblu > menu kontekstowe > Box with EN

a0t
Cut ChrlH-%
Copy Chrl+C
Paste ChrlY
Delete Del
Metwork (before)
Metwork (after) Chrl+T
Conkact Chrl+K
Contact {negated) Chrl+iG
Parallel Contact Chrl+R
Parallel contact fnegated) Crl+D
Function Block ... Chr+B
Rising edge detection

< | Falling edge detection
Timer {TOMN)
Cail ChrH4L
‘Set’ coil Chrl+1

‘Reset’ coil

Insert at Blocks

e Zamiast domys$lnej nazwy funkcji AND wpisa¢ nazwe Wilasciwa, tj. EQ lub MOVE.

0001
AND
EM
777 797
777
0001
EQ
EN
7771 797
779
e Whpisa¢ nazwy wej$¢ i wyjs¢ funkcji
0001
EQ
EN
stan— =51
‘I —

12



nooz

g1 x2 FOVE
| | | | EN

stan

3. Napelnianie i oproznianie

e Automat

X2 ==

X1 ==

Q0D PROGRARK kil

0002 AR

non3 xlx2. 21,22 BOOL;
non4 S1.52:BO0L;

aoo5 star:IMNT:=1;
Q00EEMD AR

< >

Zbiornik — 2 zawory LD
CASE

ED
FM

21 —=ztan

jooos

1 —=stan

jooo4

j0o005

13



4. Uklad Start-Stop

e Automat

start && !stop && lalarm

Istart || stop || alarm

C

silnik =0

e LD StartStop — LD CASE

~ MAIN (PRG-LD)
D001[PROGRAM MAIN

stop || alarm

Istop && lalarm

silnik =1

0002 AR
0003 START, STOP. ALARM. SILNIK:; BOOL ;
0004 51.32:B00L staniINT=1;
D005 EMND_WAR
InTalnln
| %
(uauy|
EQ
= FH
starr] 31
14
EQ
FH
stan] 52
5
ooz
Sl SHA?T STQP ﬂLﬁ?M WIVE
I 1T 11T 1T Fhi
21 —stan
0003
S% STOR WIVE
FH
1+ ——=stan

0004

SILMIK
i

by

14



ZBIORNIK Z TRZEMA ZAWORAMI

1. Problem

Zbiornik  pokazany na rysunku jest

napetniany na zmiane zaworami

doptywowymi Z1, Z2, a po napekieniu

oprézniany zaworem Z3. Sekwencja pracy

wyglada nastepujaco:

— otwarcie Z1, az poziom osiggnie x2

— zamknigcie Z1, otwarcie Z3, az poziom
spadnie do x1

— zamknigcie Z3, otwarcie Z2, az poziom
osiggnie x2

— zamknigcie Z2, otwarcie Z3, az poziom
spadnie do x1

— zamknigcie Z3, otwarcie Z1 itd.

2. Przebiegi czasowe

Z1 Z2

Z2

|

felelolloHolNe

3. Stany

@ — napetnianie z zaworu Z1

@ — oprdznianie po Z1
@ — napelnianie z zaworu Z2

@ — oproznianie po Z2

15



4. Automat

x1l ==
Oznaczenia jak w jezyku C.
5. Programy
e C
switchi(stan)
i
caze 1: Zl=1; Z2=Z3=0:
if(=x2) stan=2=;
break:;
case 2@ Z1=22=0; Z23=1:
if('x1l) stan=3;
break:
case 3@ Z1=Z3=0; ZZ=1:
if(x2) =tan=4:
break:
case 4: El=Z2Z=0; Z3=1;
1f(!'x1l) stan=1;
break:

Z3=1

e ST

Z1=0
Z2=1
Z3=0

Zbiornik — 3 zawory CASE

~ MAIN (PRG-ST)

0ot

FROGRARM MAIN

nooz

WA

0003

x1,#2, 21,2223 BOOL,  stan: IMNT:=1;

noo4

EMND_ AR

inlalnl=

£

0001 CASE stan OF

nonz

1: 21:=TRELE; £2:=£3:=FALZE;

0003

IF =2 THEM stan:=2: EMD_IF

noo4

2: 21:=22:=FALSE; Z3:=TRLIE;

0005

IF MNOT x1 THEM stan:=3; END_IF

000g

3 21:=23:=FALSE; Z2:=TRLIE;

noo?

IF %2 THEM stan:=4; EMD_IF

0oos

4:21=22:=FALEE; Z3:=TRLIE;

noog

IFMOT x1 THEM stan:=1; EMDO_IF

no1a

EMD_CASE

£ *

16




0007 [FROGRAR MAIN
O002M AR
0003 *1 %2, 21,2223 BOOL;
0o04 51.52.53.54.B00L; stan:IMT:=1;
DOD&(EMD _WAR
Onnc
< >
A
EQ
Fhl
ztan- 51
‘I_
EQ
FH
Stan: 52
EC
FH
ztan 53
3_
EQ
FH
Stan: =54
51 e
| FE
2 —stan
1003
52 |
— 1 2
H —ztan
noo4
53 e
— —— | i
4 —=ztan
005
54 |
] 11 o
11 —stan
0006
51 £1
— | (
noo?
53 £2
— | (
no0g
52 £
—| (
54
—
w
<

17

Zbiornik — 3 zawory LD
CASE



STEROWANIE SYMULOWANYM ZBIORNIKIEM
1. Symulacja zmian poziomu

e Zalozenia

— Poziom H moze zmienia¢ si¢ w przedziale 0...100%.

— Otwarcie jednego z zaworow wlewowych Z1, Z2 powoduje catkowite napetnianie
pustego zbiornika w ciggu 20 s. Otwarcie zaworu Z3 opréznia zbiornik rowniez w
ciagu 20s.

— Czujniki x1, x2 umieszczane s3 na wysokosci odpowiednio 20 i 80%.

e Zmiana poziomu w ciggu jednego cyklu
Przyjmujac, ze program symulacyjny bedzie wykonywany z domys$lnym cyklem
T#10ms (=0.01 s), zmiana poziomu w ciggu jednego cyklu spowodowana otwarciem
zaworu wlewowego wyniesie

_100%

AH -0.01s =0.05%
20s
Odpowiednia instrukcja w jezyku ST bedzie mie¢ postaé
H:=H +0.05

2. Wspéldzialanie programow

e Zaklada sie, ze sterowanie i symulacja poziomu bedg dwoma oddzielnymi programami
— STEROWNIK I ZBIORNIK, wymieniajagcymi dane za posrednictwem zmiennych
globalnych (wymaganie normy IEC 61131-3).

X1,X2
STEROWNIK ZBIORNIK
Z1,72,73

zmienne
globalne

3. Deklaracja zmiennych

e Zakladka Resources > Global variables > Global variables

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

B8 B|E]|dE S (5]

& Resources /- Global_Variables

Ea Globl "J'anable VAR, GLODAL
; ----- . Global_*anables ¥ x2 71 72 73 BOOL:
P . ariable_Configurs EMD AR

B[] fibrary STANDARD.LIE N
Alarm configuration

18



4. Program STEROWNIK (zmiana deklaracji zmiennych)

e ST

~ = IwinCAT PLC Control - (Untitled)*

File Edit Project Insert Extras Online ‘Window Help
B[S B|S]eoBIS (S5 * |58

+> MAIN (PRG-ST) - B)X]
PROGRARK MAIN
iR EXTERMNAL
x1,x2,71,72.23 BOOL;
EMD_WAR
A=
stan: IMT:=1; .
END_VAR X1, X2, z1, z2, zZ3 — zmienne

<[ zewnetrzne VAR EXTERNAL
CASE stan OF .
1. Z1=TRUE; 22:=2%=FALSE: stan — zmienna lokalna
IF x2 THEM stan:=2; END_IF 0
2 71:=72:=FALSE: Z3=TRLUE:
IF NOT %1 THEM stan'=3; END_IF
3:71:=23=FALSE: 22:=TRLUE:
IF x2 THEM stan:=4; EMD_IF
4 71:=72:=FALSE: Z23=TRLUE:
IF MOT %1 THEM stan:=1: END_IF
END_CASE
o) >

e Zmiana nazwy — Rename Object

POUs | m Rename Object _ a POUs
4 =Y RSB S TERDYWNIK [PRE)
Ex

Add Object... Did Mame:  [MAIN
Rename Object. .. [

- 1 Mew N : [STERDWHIK C |
Edlt Ob]ect ‘w‘lﬂ 2 [N arme: | ANCEl

5. Program ZBIORNIK

e Dodanie nowego programu — Add Object
Domyslna nazwa MAIN zastapiona nazwa 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
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e ST

~= IBIORNIK {PRG-5T)

0001|PROGRAM ZBIORNIK,
0002w AR_EXTERMNAL
0003  x1.x2.71.22.23 BOOL
D004 END_ VAR
0005w AR:
000& H:REAL; *poziom *)
DO07[EMD_ VAR
[ninlinl=]
L [l 2
0007]IF 21 THEN H.=H+0.05; END_IF * wlewanie ¥
0002|IF 72 THEN H:=H-+0.05; END_IF )
D003|IF 23 THEN H:=H-0.05: EMD_IF * spust™) H — zmienna lokalna
0004
0O05|IF H«<0.0 THEM H:=0.0; END_IF [*ograniczenia ™
O00E|IF H>100.0 THEM H:=100.0; END_IF
0007
0008|IF H>=80.0 THEM x2:=TRUE;
0008  ELSEx2:=FALSE: END_IF * czujnik )
0010)IF H>=20.0 THEM x1:=TRUE;
0011 ELSE x1:=FALSE: END_IF
) >

6. Program MAIN

TwinCAT wymaga, aby gtéwny program MAIN wywotywat programy podrzgdne
STETROWNIK i ZBIORNIK tak jak funkcje bezparametrowe.

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

ST
EEN S
Marne of the new POL: I
Type of POL Language of the FOL— | =~
+ Program I
(™ Function Block, LD
" Function " FBD
Retum Type: ™ &FC
oo ||| FsT
" CFC

Zestaw programow aplikacji

FPROGRARM MAIN
"W/AR
EMD_WAR

1 ]

ZBIORMIK):
STERCWNIK(:

STEROWNIK [PRG)
ZEIDRNIK [PRG]

~. MAIN (PRG-5T) BIORM PR

B .

ROWN PR

00M[PROGRAM ZBIORMIK

PROGRAM STEROWMNIK

D00 |PROGRAR kAN
0002AR 0002/ AR_EXTERMNAL AR _EXTERMNAL
D003 EMD_WAR 0003 x1.x2.21.22.23: BOOL: x1x2.21.22.23: BOOL:
T D004 EMND_WaAR END_WAR
— D008 AR AR
0007| ZBI0RMIKI): 0006  H:REAL {* poziom*) stan: INT:=1;
D002|STEROWMNIKD: END_WAR
0003 2
0004 < td <3 >
0005 0001[IF 21 THEM H:=H+0.08; EMND_IF = wlawanic *) CASE stan OF
0006 "0008IF 22 THEM H:=H+0.05: END_IF 1: 21:=TRLUE: 28:=23:=FALSE:
0007 '0003|IF 23 THEM H:=H-0.05; END_IF *spust®) IF %2 THEM stan:=2; END_IF
0008 2: P1:=22:=FAl SE; Z3=TRLE;
aoog (* ograniczenia®) IFMOT %1 THEM stan:=3; EMD_IF
0010) 3 Z1:=23:=FALSE; Z2:=TRIUE:
0011 IF %2 THEM stan:=4; END_IF
0012 4: 71:=22:=FALSE; Z3:=TRLE:
Q013 (* czujnik *) IFMHOT %1 THEM stan:=1: EMD_IF
0014 EMND_CASE
0015

<1|([m| || >
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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 skali (No scale)

Ikona Bar display

=]

Konfiguracja bargrafu

Configure bar display Configure scale and variable
Driaararm type: Scale start: |EI

 Orientation: — | Ehzwicm Scale end: 100
" Harizontal o Yertical Main scale: |2EI
|2U

Alarmn colar

— Running direction:

* Baottom - Up " Up - Bottam

[ Element frame Sub zcale:

I Bar backaround Unit: I

Color area markers: r Usze color
Mo markers ;I r :[l:a;caling Scale format [C-Symtax): %.0f
Wariable/Scale | Caolor areas ] Gt et \ariable: ZBIDEMIEH

kK I Cancel | Irevigible: I
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=l Obraz_poziomu

Coo —100

OR 2 ]

0001 A
non2
0003 b |
0004
0005
0006
0007
nons
ininlnlrl :

IF 21 THEN H:=H+0.05; ENDO_IF & ~

IF 22 THEM H:=H+0.05; EMND_IF

IF 23 THEM H:=H-0.05: ENO_IF B
0on4

IF He0.0 THEM H:=0.0; END_IF H = 44.9995

IF H>100.0 THEN H:=100.0; EMND H = 449996
0007

IF H>=80.0 THEM x2:=TRLE: H = 44,9995

ELSE x2:=FALSE: EMD_IF x2 = (s
IF H>=20.0 THEN x1:=TRUE; H = 44.9995
ELSE x1:=FALSE: EMD_IF | x1 - IRMIE
< | > < | >

Poziom jako bargraf ze skalg

(Scale beside bar)
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URZADZENIA AUTOMATYKI | STEROWANIA

www.katalogautomatyki.pl, automatyka-sklep.com

SIEMENs

Sterowniki PLC/PAC
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Siemens



http://www.katalogautomatyki.pl/

Sygnalizatory i sondy poziomu
Emerson Controlmatica

i/ il
o "\

R

I}

Przyciski i wylaczniki krancowe

<
e

Rockwell

I g
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