PRz — AIRA

UKLADY CZASOWE

Programowanie z licznikiem cykli. Fala prostokatna. Standardowe czasomierze. Fala
prostokatna w LD. Zabezpieczenie silnika. Drugie naci$nigcie. Minimalne uktady z
czasomierzami.

PROGRAMOWANIE Z LICZNIKIEM CYKLI

Podstawowym sposobem programowania uktadow czasowych w jezyku C i ewentualnie ST
jest zastosowanie licznika cykli obliczen (cykli wykonywania programu). Poczatkowa
wartos¢ licznika ustawia si¢ na zadany czas. Licznik jest dekrementowany w kazdym cyklu, a
gdy osiagnie Warto$¢ zero nastepuje aktywacja okreslonej akcji, przej$cie do nastepnego stanu
itp. W ponizszych przyktadach licznik cykli oznaczono przez tim.

Warunkiem stosowania powyzszego rozwigzania jest jednak konieczno$¢ zapewnienia statego
cyklu wykonywania programu. Tymczasem w aplikacjach PLC bardzo czgsto wraca si¢ do
ponownego wykonania, gdy tylko poprzednie si¢ zakonczy (tzw. PLC mode). Kolejne czasy
wykonywania programu mogg si¢ istotnie r6zni¢, wigc nie ma mowy o statym cyklu.

Precyzje odmierzania czasu w kazdej sytuacji gwarantujg specjalne bloki funkcjonalne normy
PN/EN 61131-3 — czasomierze (timery).
FALA PROSTOKATNA
1. Problem
Jezeli jest ustawione wejscie we (np. zezwolenie), to gdy jedno z urzadzen pracuje, drugie

jest wytaczone 1 na odwrot. Czas wiaczenia pierwszego urzadzenia wynosi T1, a drugiego
T2. Jezeli sygnal we zaniknie, obydwa urzadzenia zostaja wytaczone.

we

wy, wyl
oT1 T2

D000 000

Uwaga. Faktycznie chodzi o warunkowe wytworzenie fali prostokatnej o okresie
T1+T2.




2. Stany

@ oczekiwanie na aktywacje — we=0,wy =0

@ wyjscie ustawione

@ wyjscie nieustawione

3. Graf automatu

4. Kod C

wyl=wy,  wy2=wy-we

switch(stan)

l¢

wyl=

case 1:

case Zi

caze 3:

}

wy=0;
if (we) {rim=_T1; stan=z;}
hreak:;
wy=1;
if{!'tim) {tim=_TZ; stan=3;}
else
if({lwe) stan=1:
hreak:
wy=0:
if (!tim) {tiw=_T1; stan=2:}
else
if('we) stan=1:
hreak:;

wy:; wyi=uwe &£& luy;

if(tim) --tim:

—we=1,wy=1

—we=1,wy=0

(C: Twy&&we)



5. Czas cyklu w TwinCAT

Prawidlowe odmierzanie czasu przez TwinCAT PLC Control
uruchomiony na PC wymaga uprzedniego uruchomienia programu

LowPrioProc.

Cykl wykonywania zadania, odpowiednio do ktorego dobiera si¢ poczatkowa warto$¢
zmiennej tim, ustawia si¢ aktywujac Resources na dole eksploratora (prawa dolna
ikona) i po wybraniu Task configuration > Standard wpisujac w komorce Interval
odpowiednig warto$¢, np. T#100ms (zamiast domyslnego T#10ms).

N R ER )

0 Error:
<

Fezources

12, Resources

B[] library STANDARD.LIB
Alarm configuration

""" Sampling Trace

""" Task configuration
""" Q Watch- and Recipe M
""" '}@ Workspace

6. Kod ST

Projekt Fala prostokqgtna

~= MAIN (PRG-ST)

0001 |FPROGRAR bAAIN
0002w~F.

(] u]uje] stan: IMT = 1;

ono4 w1 w2 BOOIL:
ooos we: BOOL=FALSE:
ooo0g tirn: INT:=0;

OO08(EMND _WAR

anno
< ||

B[] Glabal Variables =N

- [ Task configuration

Bl {53 Standard

_STjakC

=8[=1/e3

ju]u]uiey T INT:=20; T2: IMT:=30;

0001 | CASE stan OF
OO02(1: wae=FALSE:

0003  IFwe THEM tim:=T1; stan:=2; EMND_IF

0004[2: wan=THRLIE:

0005 IF tirm=0 THEM tim:=T2: stan:=3:

00o0ef ELSIF MOT we THEM stan:=1; EMND_IF

0007(3: wes=FALSE:

0008[ IF tim=0 THEM tim:=T1; stan:=2;

ooo0sf ELSIF MOT we THEM stan:=1; EMND_IF

o010l EMND_CASE

o011

007 2w i =wne i =wve ARD NOT waes

o013

007 4IF tirm>0 THEM tim:=tirn-1: EMND_IF

B < ||

Tl =

Tazkattributes |

Marne: IS tardard
IEI

Erricrity(0..3]):

—Tupe
& cpclic

" fieewheeling
" tiggered by event

" tiggered by extemal event

Propertie
’7 Interval (2.0, H200ms): ITm 00wz

=l obrazeczek



STANDARDOWE CZASOMIERZE

1. Czasomierze normy PN/EN-61131-3

TON TON — opdznione zalgczenie (on-delay timing)
BOOL— IN otsoo. | IN m
TIME - PT ET |- TIME Q m
ET_ P
TOF TOF — op6znione wylaczenie (off-delay timing)
BooL - IN Qpsoor | IN_ |
TIME o PT ETHTME | Q] - [_|
TP TP — generator impulsu (pulse timing)
BOOL — IN Q —BOOL IN :
TIME o PT ET - TIME Q [ PT | PT
ET_ 1L
Wejscia: Wyjscia:
IN — wejscie aktywujace Q — wyjscie glowne

PT — zadany czas (preset time)

programie glownym. W praktyce najczgsciej stosuje si¢ czasomierz TON.

2. Zasady zastosowania czasomierza TON

Chodzi o zastosowanie czasomierzy w programach sekwencyjno—czasowych napisanych w
jezyku ST wykorzystujac instrukcje CASE stan OF... Ponizej ograniczono si¢ do
czasomierza TON (z op6znionym wigczeniem), ktory od momentu pojawienia si¢ TRUE
na wejsciu IN (narastajace zbocze), po uptywie czasu podanego na wejscie PT, zmienia
wyjscie Q z FALSE na TRUE. Czasomierz ten powraca do stanu wyjsciowego, gdy

wejscie IN staje si¢ rowne FALSE. Wyjscie ET podaje uplyw czasu.

TON
BOOL—{ IN
TIME 9| PT

ET

—BOOL
—TIME

TON - opdznione zatgczenie (on-delay timing)
IN |
Q [
ET_ L

Zasady zastosowania czasomierza TON w programach sekwencyjno—czasowych sg

nastepujace:

e Wywolanie czasomierza nastgpuje poza instrukcjg CASE stan OF...

e Wejscie IN musi by¢ ustawione na FALSE przed aktywacja czasomierza przez

podstawienie IN:=TRUE (narastajace zbocze).

4

ET — miniony czas (elapsed time)
Czasomierze odmierzaja czas z dokladnoscia 1 ms (wymaganie normy PN/EN)
wykorzystujac liczniki obstugiwane w przerwaniu zegarowym (wysoki priorytet), a nie w




e Natychmiast po odmierzeniu czasu sygnalizowanego pojawieniem si¢ TRUE na wyj$ciu
Q wejscie IN nalezy ustawi¢ na FALSE (stan wyjs$ciowy).

Najprosciej realizuje si¢ takie ustawianie instrukcjg

IN:=(stan=n); — nawias niekonieczny,
gdzie stan=n jest wyrazeniem boolowskim, a n oznacza stan, w ktorym czasomierz ma
odmierza¢ czas. Jezeli ten sam czasomierz miatby odmierza¢ czas w dwu stanach nl i n2,
to wtedy mielibysmy

IN:=(stan=n1 OR stan=n2);
Stany n1, n2 nie mogg jednak nastepowac jeden po drugim (ewentualnie dodaé
IN:=FALSE; przechodzgc ze stanu nl1 do n2).

3. Fala prostokatna z czasomierzami TON

e Automat

TON_2

~-5 MAIN (PRG-ST) H=E3 TON 1
0001 [PROGRAR bAIN =
0OD2[ AR
ano3, stan: [T =1; TON
0004 we: BOOL; STAN=2— IN Q[~TON_1Q
0oos W, w2 BOOL
0006 TOR_TTOR: TOM_2TOMN: T#3s —{ PT ET—
OO07|EMD_war
imininlis]

< >

00 TOMN_1{MN:=3TAMN=2. PT:=T#3s);
OO0 TOMN_2{(IMN:=5TAMN=3. PT:=T#2:=);
0003 TON_2
0004| CASE stan OF
DOOE[1: woy=FALSE: TON
onos IF wwe THEM stan=2: END_IF
0007|2: way=TRLE: STAN=3—
aoos IF TOM_1.0 THEM stan:=3;
aoog ELSIF MOT we THEM stan:=1; EMD_IF T#2s — PT ET
00103 ww=FALSE:

ao11 IF TOM_2.0 THEM stan:=2;

aol1z2 ELSIF MOT we THEM stan:=1; EMND_IF
0013 END_CASE

ao14
001 BfvneT i=wames way2i=we AND MOT way
0016 ~ Fala prostokgtna — ST TON

b >

N Q[-TON_2.Q

Uwaga. Czasomierze odmierzaja czas na podstawie przerwan zegarowych, a nie
cyklu zadania, ktory moze pozosta¢ na wartosci domyslnej (T#10ms).

Norma IEC 61131 zaklada automatyczng konwersje¢ liter matych do duzych, zatem
stan i STAN oznaczaja t¢ samg zmienna.



4. Praca ukladu

~= MAIN| (PRG-ST))
[ stan=1E20002

----- TOM_2

[no
(TOMN_1(IMN=5TAMN=2, FT:=T#3z): stan = 16#0002

TOR_2(IN:=STAMN=3, PT:=T#2=): stan = 1640002
CASE stan OF stan = 1640002
1 wa=FALSE; woy = LIRS
IF we THEM stan:=2; END_IF we =
20 wae=TRLUE; wy' = IR
IF TOM_1.0 THEM stan:=3: TOM_
ELSIF NOT we THEM stan:=1; EMD_IF We=_
30 wnn=FALSE; Wy =

IF TOR_2.0 THEM stan:=2; A
ELSIF MOT we THEM stan:=1; EMND_IF we =

e Bargraf — Bar display
Variable/Scale — MAIN, TON_1.ET, 0 — 3000 (ms)

FALA PROSTOKATNA W LD
1. Konwersja ST — LD - zasady

e Program LD rozpoczyna si¢ szczeblem (szczeblami) z funkcjami EQ generujacymi
zmienne boolowskie S1, S2, ... reprezentujace stany.

e Po nich ustawia si¢ szczeble czasomierzy aktywowane zmiennymi Si w odpowiednich
stanach (jak w ST).

e Nastepne szczeble reprezentuja przejScia miedzy stanami z funkcjami podstawienia
MOVE, gdzie wyjscia czasomierzy TON.Q sa stykami normalnie otwartymi.

e Koncowe szczeble ustawiajg wyjscia sterujace.

Realizacja poprzez konwersje ST — LD nie jest realizacja minimalng, tzn. niektore
zmienne, funkcje, styki i szczeble mozna byloby usungé. Jej zaleta jest jednak
czytelno$¢ 1 latwos¢ wyszukania ewentualnego bitgdu. Skrocenie kodu nie ma
praktycznie znaczenia przy realizacji programowej w PLC.



2. Kod LD

++ MAIN (PRG-LD) M=1{E3] Fala prostokgtna — LD TON

0001 |PROGRAR Al
0002w AR
0003 we vy BOOL:
noo4 TOMN_1.TON_2:TOM:
nons, S1.52.53B0OO0OL
000g standMT:=1;
0007 EMD AR
< >
oo -~
EQ
FN
stan 51
1
EQ
FH
stan] 52
2_
EQ
FH
stan] 53
3_
oooz
52 TOM_1
TOM
— ——n ¢h o
TH3APT " FTi—
0003
53 TOM_2
TOM
— F——n 0
TH2s4PT S FT1—

0004
51 we
— —— | A
—stan
0005
52 TaW 1.0
] | A
H ——stan
000k
52 e
— 1 FIE
11 —stan
oon?
53 TOM 20
| A
2 ——stan
000g
53 e
— 1 T
11 —stan
o0ong
52 iy
_|= {)_ b
< >




ZABEZPIECZENIE SILNIKA

1. Problem

Silnik jest zalaczany/wylaczany przyciskami start, stop, z tym ze po naci$nigciu Stop
ponowne wlgczenie moze nastgpi¢ dopiero po czasie T. Na sygnat alarm (zabezpieczenie
termiczne) silnik reaguje podobnie jak na stop.

sart [ 1]
stop _‘
silnik |

® ® O 00

2. Stany

@ silnik wytaczony
@ silnik wiaczony
@ odmierzanie czasu po stop (lub alarm)

3. Automat
TON 1

START AND NOT STOP AND NOT ALARM =

TON

STAN=3— IN Q TON_1.Q
T#3s— PT ET
silnik := FALSE silnik := TRUE
STOP OR ALARM
TON_1.Q
20s

silnik := FALSE
QTON_l



e Kod ST i obraz (Run) — Zabezpieczenie silnika — ST

aao1

0oo3
aoo4
0aos
00og
aao?

2 MAIN (PRG-ST) =11E3

0002/ AR

FROGRARM hAlN

START, STOP, ALARM , SILNIK, BOOL ;
TOMTTOM;
stan: INT:=1;
ET: REAL
EMD_WwaR v

< b

aoog

aao4
00og
000g
aooz?
0oog

aa10

000 TOMNT(IMN:=stan=3, PT:=T#10=);

0005 CASE stan OF

0009(3: SILMIK:=FALSE:

001 {EMND_CASE

1: SILMIK =FALSE:
IF START AND MOT STOR AMD MOT ALARRM
THEM stan:=2: EMDO_IF
2 SILMIK:=TRLIE:
IF STOP OFR ALARKM THEM stan:=3; END_IF

IF TOMN1.Q THEM stan:=1; EMND_IF

0012
Q013 ET:=0.001*TIME_TO_REAL(TOMNT.ET:
[ >
e Kod LD — Zabezpieczenie silnika — LD

Lo MA

IN (PRG-LD)

1 Obraz_silnika

FEX

D00 FROGRAR hdaln
0oo2H AR
noo3 START.STOP.ALARM SILMIK: BOOL:
noo4 TON_T:TON;
noos S1.52.53B00L stanIMNT:=1;
DOOBEMD_WAR
=tan : IMNT
| < [vaR] b4
aant ~
EQl
FH
stan 51
1 |
EQ
Fhi
stan 52
5]
EQ
Fh
stan %53
o B
onn2
53 TOH
B
TH10s
0003
51 START STOP  ALARM
— —— ———l HivE
2 skan
noon4
52 STOP
i : A
Am?ﬂ 3 shan
nans
53 TOW 1.0
— | A
1 skan
iy
52 SILMIE
— | 0 v
£ >




4. Parametryzacja on-line

e Chodzi o to, aby podczas pracy uktadu sterowania, bez wytaczania, mozna bylo
zmienia¢ niektore parametry programu. Funkcjonalno$¢ taka jest nazywana zwykle
parametryzacja on-line.

e Przypusémy, ze w przypadku zabezpieczenia silnika parametrem on-line ma by¢ czas
Preset Time na wej$ciu TON1.PT czasomierza. Jest on wyrazony w milisekundach. W
dodatkowym oknie Parametryzacja (zob. nizej) jest ustawiona suwakiem i
prezentowana na wskazniku pomocnicza zmienna PT typu REAL reprezentujaca
sekundy. Po pomnozeniu przez 1000.0 i konwersji REAL_TO_TIME () staje si¢ ona
wejsciem czasomierza (linia 0001 kodu ST).

(ST Obraz_silnika =

(- MalN (PRG] MAIN PR
0001  START - iElE ET
ooog " ETHE <

0003 ALARM % —10
o004  siLNIK - EEE s
0005 @ TON1 p—— -

Q006 stan = 16R000
0007] ET=395 [N -

0003 FT = 7609756 4
o004 2

TOMNT(IMN:=stan=3, FT:=REAL_TO_TIME(FT*1000.00);
000z
0003 CASE stan OF
1: SILMIK:=FALZE; TETTR = (e
0005 IF START AMD NOT STORF AND NOT ALARM
THEN stan:=2: END_IF Parame acja -
2 SILMIK:=TRLIE:
IF STOP OR ALARM THEM stan:=3: EMND_IF

>
b
»
H

3 SILMNIK:=FALSE; PT - 76
IF TON1.Q THEM stan:=1; END_IF

OOT1[END_CASE - | | L
0012

ET:=0.001*TIME_TO_REALTONTET); -

3l 3 |

r
DRUGIE NACISNIECIE

1. Problem

Jezeli sygnat K pojawit si¢ po raz drugi, wéwczas wyjscie L zostaje ustawione na czas T.
Zanik sygnatu K w tym czasie, ani jego zmiany, nie maja znaczenia. Ilustruja to ponizsze
przebiegi.

K ] UL

O,
®
©)
®
o]

®

10



2. Stany
@ oczekiwanie na 1-sze pojawienie si¢ sygnatu K (1-sze nacis$nigcie)
@ trwa pierwsze pojawienie si¢ sygnatu
@ oczekiwanie na 2-gie pojawienie si¢ sygnatu
@ odmierzanie czasu T, ustawienie wyjscia L

@ oczekiwanie na zanik sygnatu wejsciowego, jezeli byt ustawiony na koncu stanu 4

3. Graf automatu

Dane: T = 10s

|Z| |§| |z| I~1 Drugie_ nacisniecie

=13

TONTTON; K |::::®:::::
anns stan: [MT:=1; P

DODBEMND war

2 [ S stap -
000 TOMT(IN:=stan=4, FT:=T#10s); o DT B IR

D003 CASE stan OF Ll
|:|D|:|4 ‘|L=FA|_SE‘ ..........................
0005, IFKTHEW stan=2 EMND_IF S ss s
0006 2: L:=FALSE:

0007  IFMNOT K THEM stan:=3; END_IF
0008 3: L=FALSE:

0009  IF K THEM stan:=4: EMD_IF

0010 4: L=TRLE:

0011 IF TOMNT.QANMD K THEM stan:=E;
0012 ELSIF TOM1.QAND MNOT K
0013 THEM stan:=1. EMND_IF

0074 5: L:=FALSE;

0015 IFMNOT K THEM stan:=1; END_IF

0017 EMD_CASE

2 o

11



5. Kod LD - Drugie nacisnigcie — LD

= MAIN (PRG-LD) e
DODA[PROGRAM MAIN _ﬂ IKI Dﬂduvs
0002w AR 2 stan
0003  K.LEBOOL TONTTOM:
0004 51.52.53.54.55:B00L staniNT:=1:
0005 END_WAR 0004
< > 5z K MOVE
— — | i1 FH
nooni ~ ) stan
: i 0005
sta[l'n: 51 53 p
_ | pl
stan
i
stan 52
2| 0006
54 TOM1.Q K
MOVE
R — —— 1l AN
stan 53 1 stan
jc o S
' o007
i B
) stan
]
Y [ n0oa
stan1 | 55 K
— i A
............. 1 Stan
ooz
—ﬁ ih‘% g poo3
TH#10:ET A E T 54 L
— — | { —]
<

MINIMALNE UKLADY Z CZASOMIERZAMI

Programy podane nizej s3 wzorowane na dawniejszych uktadach przekaznikowych, gdzie
chodzito o minimalna liczbg elementow sprzetowych. Analiza ich dziatania nie jest jednak tak
oczywista, jak w przypadku realizacji automatowych.

1. Oscylator

e Dwa poflaczone ze soba czasomierze generujg fale prostokatng o okresie T1+T2.
Oscylator taki pracuje nieprzerwanie. Negacja NOT TON 1.Q ma warto$s¢ TRUE przez
czas T1.

NOT TON_1.Q

T1T T2

12



DOTPROGRAM MAIN R TON_2.Q zmienia
0002]/AP: .
0003  TOM_1:TOM: TOMN_2TOM: S1€ tylkO na
IE] T1:TIME = t#2s: T2: TIME = t#3s; -
DOE[EMD_vAR: | jeden cykl
< >
0001
TOM_1
TOMN_2.0 Ton
—/F——m~ e a
T1HPT ETH— i
0002, I 5_1 Cykl
TOM_2
TOM_1.0 Ton
— —m~ e a
T2HPT ETH—
< >

~= MAIN (PRG-ST)
D001 PRO GRARM kil

0002 AR

0003 TON_1T:TOM: TORN_2:TOMN;

0004 T1: TIME = t#2s: TZ: TIME := ##3s;
O005(EMND _WAR

< >
000 TOMN_T(IMN:=MNOT TON_2.0, FT:=T1); C
0002 TOM_2(IM:=TOMN_1.0, FT:=T2);
0003 b
< >

2. Blyskajace §wiatla alarmowe

e Oscylator pokazany wyzej mozna wykorzysta¢c w programie blyskania $wiatlami
alarmowymi. Jezeli warunek jest spelniony (np. przekroczenie dopuszczalnej
temperatury), wowczas aktywowany jest odpowiedni alarm. W niektorych sytuacjach
bywa potrzebny alarm dZzwigkowy.

000 [FROGRAR halM

Ooo0efAF

aoo3 TOMN_T:TOMN: TOMN_2:TOMN:

g T1: TIME = t#22; T2: TIME = t%#3s:
0005 warunek] warunek2:BOOL;

0006 alarml, alarmz:BOOL;

Qoo7FEMND AR

< >

TOM_T
TON_2.0 Ton

v er €0 e
TIHPT ETH—

TOMN_2
TON_1.Q Ton

i K
Tz-PT ETH—

warunekl TOM_1.Q alarml
| | | | (—
0004
warunek?z TOM_1.0 alarma
1 | | (O
< >

13



3. Naprzemienne zalgczanie/wylaczanie urzadzen

e Jezeli sygnal zezwol(enie) jest ustawiony, wowczas dwa urzadzenia zostaja na przemian
zalgczone i wylgczone na czasy odpowiednio T1 i T2 (jak poprzednio). Zezwolenie jest
ustawione przyciskiem start, a kasowane przyciskiem stop.

°
A

od

22 MAIN (PRG-LD) =l=]
DOM[PROGRA MAIN

D002[ AR

0003  START, STOP. ZEZwOL BOOL;

0004  TOR_T-TOM: TOMN_2TON:

0005  T1: TIME := t#2s; T2 TIME := t#3s;

0006  SILMIKT, SILNIK2: BOOL:

DONZEND_WAR

< >
0o,
START STOP ZEZWOL
— | 1/} —{
ZEZWOL
............ l
ooz
TON_1
ZEZWOL  TON_2.0 Ton
—] | 1/1 I Q
: Y et @ ETH—
0003
TOM_2
ZEZWOL  TON_1.0 ToN
I | | | I Q
' U el @ ETH—
0004
ZEZWOL  TON_1Q SILNIKT
— —/ (-
0005
ZEZWOL  TON_1Q SILNIK2
| | | {
— | 11 { 2
{ ¥

EBX

D001{PROGRAM MAIN

0002+ AR

0on3 START, STOP, ZEZWOL BOOL

0004 TOM_T:TOM; TOM_2:TOM:;

0ons T1:TIME = t#2s; T2 TIME = th3s;

000& SILMIKT, SILMIKZ: BOOL;

OOAFF RN SPAR A/
< >

00M|ZEZWOL=(START OR ZEZWOL) AND NOT STOR;
0002 TOMN_T(IN:=ZEZWOL AMND NOT TON_2.G, PT:=T1);
0003 TOMN_Z(IN:=ZEZWOL AND TON_1.0, PT:=T2);

0004 SILMIKT =ZEZWOL AND NOT TOM_1.C;
D008[SILMIET:=ZEZWOL AND TOMN_1.Q;

14



4. Zabezpieczenie silnika przed natychmiastowym ponownym wlaczeniem

e Poprzednia realizacj¢ mozna uproscic stosujac czasomierz TP.

e Kod
A5 MAIN (PRG-LD) EEE]
0001 |FROGFhA BAS ~
o002~ A=
Q003 START. STOF . ALARR. SILMNIE: BOOL
ooo4 TF_1TF:
o005 T: TIME = t#2=;
0006(ErD_ A -
< >
aool
START STOR AL kA TF_1. SR
—1 | 1/} 1/} 11 (]
SILrIE
— |—‘
oooz
T 1
sSTOP =
.
ALAFRA
_____________ —
< >
Q00T SILNI:=(START OR SILMIK) AND NOT STOP -~
oooz ARD MNOT ALARRM AND MOT TRP_1.0;
QOO3| TP_T(N:=STOF OR ALARKM.PT:=T):
ooo4 b
< >

5. Sekwencyjne uruchamianie silnikow

e Jednoczesne zalaczenie wszystkich silnikdw instalacji technologicznej jest zwykle
niewskazane ze wzgledu na przecigzenie rozdzielni zasilajacej. W uktadzie pokazanym
nizej pierwszy silnik jest uruchamiany natychmiast po naci$nigciu start, drugi po czasie
T1, a trzeci po czasie T2 (dla uproszczenia pominigto sygnaty alarm pochodzace od
zabezpieczen). Sygnal stop natychmiast zatrzymuje wszystkie silniki.

e LD
< MAIN (PRG-LD) [ER[=1[ET]
00071 [PROGFAR bAAIN
0002[ AR
0003 START, STOP, ZEZWOL BOOL;
0004 TOM_T:TOMN, TON_2:TOM:
0005 T1: TIME = t#2s; T2 TIME 1= t#3s;
0006 SILMIKT.SILMNIKZ, SILMNIK3:BOOL:
D007 EMND_ AR
£ =
o001 -~
START STOP ZEZWOL
[ /1 ()]
ZEZWOL
oooz
ZEZwOL SILMIKI
] | { %
LI | v
0003
TOM_1
SILMIKA sSTOP Ton
| ——]7 Il ﬁ =]
T14PT ET
o004
TOM_1.Q SILMNIKZ
0oos
TOM_2
SILMNIKZ STOF Tom
— 1 1 . =]
TZ2HFT ﬁ ET]
0006
TOMN_2 O SILMIES
1 | O— o
< >
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6. Wylaczanie z op6Znieniem

e Silnik jest zataczony natychmiast przyciskiem start, a wylaczany przyciskiem stop, ale
dopiero po uptywie czasu T. Sygnal alarm wylgcza silnik natychmiast. Naturalnym
rozwigzaniem jest zastosowanie czasomierza TOF (opdznione wytaczenie).

e LD
= MAIN (PRG-LD) [ @El
0001 |FROGEAR kALl -~
000z~ AR
oo START. STOF. ALARM, SILMNIK.ZEZWOL BOOL
o004, TOF_1:TOF:
0005 T: TIkE = t#5=;
OO0B|EMD_ W ~
< >
o001
START STORP Al ARk ZEZWWOL
—1 | 1/1 11 (—
ZEZWOL
nonz
TOF_1
ZEZAOL TOF ALARM e, SiLHIk
—||7INCJ 171 {r—
TAFT ET|—
< >

7. Buczek ostrzegawczy — wlaczenie z opoznieniem

e Buczek ma ostrzega¢, ze zamierzamy wiaczy¢ ruchome urzadzenie, np. robot, lini¢
produkcyjna, podajnik wielkogabarytowych elementow, itp. W uktadzie pokazanym
nizej po nacisnigciu start najpierw na czas T zalaczany jest buczek, a dopiero potem
silnik uruchamiajacy urzadzenie.

e LD
b= AIN (PRG-LD) [ @ﬁl
0001 |FROG R A RS
00022~
ooo START. STORF . ZEZWOL BEOOL
[AIE] TON_1:TOR: T TIRME = t#2s;
o005 BLUCIZEE. SILMNIE: BOOL:
D006 E MDA
< >
ooo
START STOF FZEZWWOL
I 1 (
ZEZWWOL
oooz
Tor_1
ZEZWWOL TON |
— 1§ ﬁ a
THFT ET]
(nlulupc]
TON_1 O ZEZWWOL BUCZER
F—-1 | | {
o0
BILICZEK ZEINVOIL SIS
F—1 1 | {
< >

8. Generator impulsow

e Uklad z samoresetujgcym si¢ czasomierzem TON generuje impulsy trwajace jeden cykl.

TON_1.Q H 1 ] ]
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W ponizszym uktadzie impulsy zlicza licznik CPU (up—counter).

= MAIN (PRG-LD)

DO [PROGRAM MAIN ~
0002 AR =
0003  TOM_T:TOM: T: TIME := #1s;
oond  CTU_1:CTU:
DO05|EMND_VAR -
e v
JE— o L >
Dom
TOMN_1
TaN_1.G Ton
s & 2
—HPT ET—
0002
CTU_1
TaM_1.G =0 . .
FaLsE-reseT CEE cvl—
100-Pv T
e [l 3

17



