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A
Výpis programu „Opískování – Mosaic“


Program je psaný v jazyce ST a zajišťuje sekvenci pohybů 3 pneumomotorů podle zadaného krokového diagramu (obr. 10.2). Sestává se z pěti samostatných souborů.


Soubor konfigurační PLC1.mcf:
CONFIGURATION Plc1

  RESOURCE CPM

    TASK FreeWheeling(Number := 0);

    PROGRAM Main WITH FreeWheeling : prgMain ();

  END_RESOURCE

END_CONFIGURATION

Soubor deklarace globálních proměnných PLC1.ST:
(Jeho obsah je již uveden v kapitole 10, obrázek 10.3)


Soubor hlavního programu prgMain.ST:
PROGRAM prgMain

VAR_EXTERNAL

  a0 : bool ;           
//dolní poloha PNM A - koncový snímač

  a1 : bool;            
//horní poloha PNM A - koncový snímač

  b0 : bool ;           
//dolní poloha PNM B - koncový snímač

  b1 : bool;             //horní poloha PNM B - koncový snímač

  c0 : bool;             //dolní poloha PNM C - koncový snímač

  c1 : bool ;           
//horní poloha PNM C - koncový snímač

  start : bool ;        

//tlačítko start cyklu

  A_vyjet : BOOL;         
//řídící signál pro vyjetí PNM A

  A_zajet : BOOL;         
//řídící signál pro zajetí PNM A

  B_vyjet : BOOL;         
//řídící signál pro vyjetí PNM B

  B_zajet : BOOL;         
//řídící signál pro zajetí PNM B

  C_vyjet : BOOL;         
//řídící signál pro vyjetí PNM C

  C_zajet : BOOL;         
//řídící signál pro zajetí PNM C

  END_VAR

  VAR

  set_1 : fbKLOP;//instance funkčního bloku RS klopného obvodu

  set_2 : fbKLOP;//instance funkčního bloku RS klopného obvodu

  set_3 : fbKLOP;//instance funkčního bloku RS klopného obvodu

  set_4 : fbKLOP;//instance funkčního bloku RS klopného obvodu

  casovac1 : fbcasovac;
//instance funkčního bloku časovače 

  casovac2 : fbcasovac;
//instance funkčního bloku časovače 

  faze1 : bool;             

//pomocná proměnná

  faze2 : bool;             

//pomocná proměnná

  faze3: bool;              

//pomocná proměnná

  faze4 : bool;             

//pomocná proměnná

  pom1 : bool;              
//pomocná proměnná

  pom2 : bool;              
//pomocná proměnná

  END_VAR
if start and a0 and b0 and c1          

//počáteční stav

  then set_1(input:= TRUE, output => faze1);
  end_if;






//nastaví první fázi
  if faze1 and a0 and b0 and c1

  then A_vyjet := TRUE;                

//vyjetí motoru A

  else A_vyjet := false;

  end_if;

  if faze1 and a1 and b0

  then B_vyjet := TRUE;

  else B_vyjet := false;              

//vyjetí motoru B

  end_if;

  if faze1 and b1

  then casovac1(input:=TRUE, output => pom1);
  else casovac1(input:=0); 


//spuštění časovače
  end_if;

  if not b1        


//resetování pomocné proměnné

  then pom1 := 0;

  end_if;

  if pom1 and faze1

  then set_2(input:=1,output => faze2);

//nastaveni faze2

  end_if;

  if faze2

  then set_1(input:=false, inp_res := TRUE, output => faze1);
  else set_1(inp_res := false, output => faze1); //reset faze1
  end_if;

  if faze2 and b1

  then B_zajet := TRUE;

  else B_zajet := false;              

//zajetí motoru B

  end_if;

  if faze2 and b0

  then C_zajet := TRUE;

  else C_zajet := false;               

//zajetí motoru C

  end_if;

  if faze2 and b0 and c0

  then set_3(input:=1,output => faze3);

//nastaveni faze3

  end_if;

  if faze3

  then set_2(input:=false, inp_res := TRUE, output => faze2);    

  else set_2(inp_res := false); 


//reset faze2
  end_if;

  if faze3 and c0 and b0 and a1        

//vyjetí motoru B

  then B_vyjet := TRUE;

  end_if;

  if faze3 and b1

  then casovac2(input:=TRUE, output => pom2);
  else casovac2(input:=0); 


//spuštění časovače
  end_if;

  if not b1

  then pom2 := 0;  


//resetování pomocné proměnné

  end_if;

  if pom2 and faze3

  then set_4(input:=1,output => faze4);

//nastaveni faze4

  end_if;

  if faze4

  then set_3(input:=false, inp_res :=1, output =>faze3); 

  else set_3(inp_res := false); 


//reset faze 3
  end_if;

  if faze4 and b1

  then B_zajet := 1;              


//zajetí motoru B

  end_if;

  if faze4 and b0 and a1          


//zajetí motoru A

  then A_zajet :=1;

  else A_zajet :=0;

  end_if;

  if faze4 and b0 and c0          


//vyjetí motoru C

  then C_vyjet :=1;

  else C_vyjet :=0;

  end_if;

  if faze4 and b0 and a0 and c1       

//reset faze 4

  then set_4(input:=false, inp_res := TRUE, output => faze4);

  else set_4(inp_res := false);

  end_if;

END_PROGRAM

Soubor funkčního bloku fbklop.LD psaný v jazyce LD:
FUNCTION_BLOCK fbKLOP

  VAR_INPUT

    input : BOOL;

    inp_res : BOOL;

  END_VAR

  VAR

    rs1 : RS;

  END_VAR

  VAR_OUTPUT

    output : BOOL;

  END_VAR
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Soubor funkčního bloku fbcasovac.LD psaný v jazyce LD:

FUNCTION_BLOCK fbcasovac

  VAR_EXTERNAL

    fbcas : TIME;

    cas : TIME;

  END_VAR

  VAR_INPUT

    input : BOOL;

  END_VAR

  VAR

    cas1 : TON;

      END_VAR

  VAR_OUTPUT

    output : BOOL;

  END_VAR
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B
Výpis programu „Opískování – Step 7 Micro/WIN“

Program je psaný v jazyce LD a zajišťuje sekvenci pohybů 3 pneumomotorů podle zadaného krokového diagramu (obr. 10.2). Tabulka veškerých proměnných je uvedena v kapitole 10, obr. 10.7.
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Výpis programu „Měření průměru – Mosaic“

Program je napsán v jazyce ST a sestává se ze čtyř souborů, z nichž ten první, konfigurační PLC1.mcf je shodný s PLC1.mcf z přílohy A.

Soubor deklarací globálních proměnných PLC1.ST:

(jeho obsah je již uveden v kapitole 10, obr. 10.14)


Soubor hlavního programu prgMain.ST:

PROGRAM prgMain

  VAR_EXTERNAL

    vystup_hazeni : REAL;

    v_toleranci : BOOL;

    maxim_minim : array [0..1] of REAL; (*dvouprvkové pole proměnných REAL*)
  END_VAR

  VAR

  P1 : fbHAZENI;      //vytvoření instance funkčního bloku

  END_VAR

  P1();

  vystup_hazeni := P1.hazeni;       (*přiřazení proměnné k výstupu z FB*)
  v_toleranci := P1.kontrola_OK;    (*přiřazení proměnné k výstupu z FB*)
  maxim_minim[0] := P1.ZKUSEBNI[0]; (*přiřazení proměnné k výstupu z FB *)
  maxim_minim[1] := P1.ZKUSEBNI[1]; (*přiřazení proměnné k výstupu z FB *)
END_PROGRAM

Soubor funkčního bloku fbHAZENI.ST:

FUNCTION_BLOCK fbHAZENI

  VAR_external

    max_limit : REAL; //vstupní proměnná, horní toleranční mez

    min_limit : REAL; //vstupní proměnná, dolní toleranční mez

    data_snimac : ARRAY [0..4] OF REAL;
(*vstupní proměnná, pole naměřených hodnot*)
  END_VAR

  VAR

    maxim : REAL;



//nejvyšší naměřená hodnota

    minim : REAL;



//nejnižší naměřená hodnota

  END_VAR

  VAR_OUTPUT

    hazeni : REAL;



//výstupní proměnná, házení

    kontrola_OK : BOOL;


(*výstupní proměnná, vyhovuje X nevyhovuje*)
    ZKUSEBNI : ARRAY [0..1] OF REAL;
(*výstupní proměnná, dvouprvkové pole extrémních hodnot*)
  END_VAR

(*určení nejvyšší naměřené hodnoty*)
    maxim := MAX(data_snimac[0],data_snimac[1],data_snimac[2], data_snimac[3],data_snimac[4]);
(*určení nejnižší naměřené hodnoty*)
    minim := MIN(data_snimac[0],data_snimac[1],data_snimac[2], data_snimac[3],data_snimac[4]);

    hazeni := maxim - minim;     


//určení házení

(*podmínka pro stanovení, zda-li jsou rozměry v toleranci*)
    if ((maxim <= max_limit) AND (minim >= min_limit))
    then kontrola_OK := 1;

    else kontrola_OK := 0;

    end_if;

    ZKUSEBNI[0] := maxim;         //přiřazení

    ZKUSEBNI[1] := minim;         //přiřazení

END_FUNCTION_BLOCK
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