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7.2  
Programy pro pískovač

7.2.1 Pískovač – P4_D1.600
Hlavní program pro pískovač

#program piskovac

#table
byte
SitPLC
=
2,





0,49,100,0,





1,49,150,0

#unit ch2, 2, 0, r1, x_on, SitPLC

#unit 0, 0, Digit_600, 2, 1, X0, Y0, On

#label
pisk_i_dale,pisk_i_pokrac,NIC,pisk_i_chyby

#label pisk_i_inic,pisk_i_pr1,pisk_i_pr2,pisk_i_pr3,pisk_i_pr4,stop_pisek,neuvolnit,neupinat,konec, hop,manual_l, end_l,pocet_vyrobku_ve_fronte_plus,pocet_vyrobku_ve_fronte_minus,zapis_diag_pro_23,zapis_diag_pro_01

#def
stavkom1
r1

#def
stavkom2
r2

#def
stavkom0
r0

#def
komunikace1
rf100
; Komunikacni zona 

#def
komunikace2
rf104
; druho PLC
#def
komunikace3
rf108
; tato zona je pouze
#def
komunikace4
rf112
; pro cteni

#def
komunikace5
rf116

#def
komunikace6
rf120

#def
komunikace7
rf124

#def
komunikace8
rf128

#def
komunikace9
rf132

#def
komunikace10
rf136

#def
komunikace11
rf140

#def
komunikace12
rf144

#def
komunikace13
rw148

#def
komunikace51
rf150
; Komunikacni zona

#def
komunikace52
rf154
; tohoto PLC

#def
komunikace53
rf158
; zde se zapisuji 

#def
komunikace54
rf162
; data urcena pro

#def
komunikace55
rf166
; precteni druhou stanici
#def
komunikace56
rf170

#def
komunikace57
rf174

#def
komunikace58
rf178

#def
komunikace59
rf182

#def
komunikace60
rf186

#def
komunikace61
rf190

#def
komunikace62
rf194

#def
komunikace63
rw198

#DEF
DOBA
#100

#def
A0
x0.0

#def
A1
x0.1

#def
B0
x0.2

#def
B1
x0.3

#def
C0
x0.4

#def
C1
x0.5

#def
Tlacitko_Start
x0.6

#def
Cidlo
x0.6

#def
YA
y0.0

#def
YB
y0.1

#def
YCV
y0.2

#def
YCZ
y0.3

#def
diag
r4.0

#def
po_startu
r4.1

#def
error_timeout
r4.2

#def
error_com
r4.3

#def
reset_casovace_com
r4.5

#def
reset

r4.6

#def
Start

r4.7

#def
Reset_casovac_2
r5.0

#def
CASOVAC

rw15

#def
casovac2
rw17

#def
casovac_com
rw19

#def
timeout

rw21

#def
chybovy_vektor
rw23

#def
stav2x

rw25

#def
vstupy

rw27

#def
chybovy_vektor_vystup
rw29

#def
Pisk_i_flags    r31


;priznaky rezimu
#def    Pisk_i_maxt     rw32
;hodnoty meznich casu pro aktualni stav

#def    Pisk_i_mint
rw34


;hodnoty minimalnich casu pro aktualni stav

#def  
Pisk_i_cas
rw36 

;bezici cas ve stavu

#def 
Pisk_i_W
rw38  


;pomocna promenna

;***** Cteci zona *****

#def
pocet_vyrobku_ve_fronte_st2
rw100

#def
stav_st2

r104

#def
uber


r130.4
; bit prejimany z nasledujiciho PLC

#def
diag_st2

r130.5

#def
start_st1_master
r130.6

#def
signal_prijaty

r140.0

#def
tlacitko_man_master_R
r140.1

#def
tlacitko_A_master_R
r140.2

#def
tlacitko_B_master_R
r140.3

#def
tlacitko_C_master_R
r140.4

#def
byt_prijaty

r141

;***** Zapisovaci zona *****

#def
pocet_vyrobku_ve_fronte_st1 
rw150

#def
pisk_i_cislo_chyby_ST1
rw152

#def
pisk_i_stav

r154

#def
resultA_ST1

r155

#def
resultB_ST1

r156

#def
manual_ST1

r180.0

#def
tlacitkoA

r180.1

#def
tlacitkoB

r180.2

#def
tlacitkoC

r180.3

#def
pridej


r180.4
; bit predavany dalsimu PLC

#def
manual_st2_dalkove
r181.0

#def
tlacitkoA_dalkove
r181.1

#def
tlacitkoB_dalkove
r181.2

#def
tlacitkoC_dalkove
r181.3

#def
start_st1_T

r182.0

#def
A0_st1_T

r182.1

#def
A1_st1_T

r182.2

#def
B0_st1_T

r182.3

#def
B1_st1_T

r182.4

#def
C0_st1_T

r182.5

#def
C1_st1_T

r182.6

#def
signal_odeslany

r190.0

#def
byt_odeslany

r191

#def
hodnota_casovace_com
#500

#reg   byte  Pisk_i_stavy[8]     ;pole 8 byte = 64 bitu pro stavove promenne




       ;(1 z 64) => kazde pozici odpovida jedno cislo stavu

P 0

;**************************************************

;***** Hlavní program *****

ld
Tlacitko_start


and
Cidlo


or
Start_ST1_master


wr
Start


ld
po_startu


cad
nastav_frontu

;**************************************************


Ld
casovac_com
; je-li casovac zresetovaný

Ld
#0 




; a není-li casovac resetován

eq






; odešle se znovu signál


anc
reset_casovace_com
; a tak dále porát dokola

set
signal_odeslany


ld
signal_prijaty


or
error_timeout


cad
uloz_casovac


wr
reset_casovace_com


res
signal_odeslany


ld
#1 
; start casovace


ld
reset_casovace_com


ld
hodnota_casovace_com


rto
casovac_com.0


wr
error_timeout

;******


Ld %01010101
; zcela libovolná sekvence bitu


wr byt_odeslany


ld byt_prijaty


ld byt_odeslany


eq  


wrc error_com

;**************************************************

ld
pridej


; Monitorovani poctu

ld
uber



; vyrobku mezi stanicemi

ld
reset


cnt
pocet_vyrobku_ve_fronte_st1


ld
pisk_i_stav


ld
#9


eq



wr
pridej


ld
manual_ST1


jmd
manual_l















; Tabulka zakazanych stavu :
#TABLE
 word
Pisk_i_zakaz_stav =



%0000000000001000,
; Nesmime otevrit ventil, je-li



%0000000000111000,
; tryska v mezipoloze.



%0000000000001001,
; Nesmime uvolnit obrobek, je-li


%0000000000001001,
; otevrena piskovaci tryska.



%0000000000000010,
; Nesmime upnout obrobek, neni-li



%1111110010000010

;sepnuto cidlo pritomnosti obrobku.
#TABLE
word
Pisk_i_zakaz_stav_akce =






INDX stop_pisek,






INDX neuvolnit,






INDX neupinat


ld
diag


cad
diagnostika


jmd
end_l

#include c:\jura\tecomat\pisk_j.950

#include c:\jura\tecomat\ch3.950

;*****************************************


ld
YB


ld
DOBA


imp
casovac


wr
YB


ld
diag


cad
diagnostika


jmp
end_l

manual_l


ld
tlacitkoA


or
tlacitko_A_master_R


wr
YA


ld
tlacitkoB


or
tlacitko_B_master_R


wr
YB


ld
tlacitkoC


or
tlacitko_C_master_R


wr
YCV


wrc
YCZ

end_l

E 0

P 60

uloz_casovac 
; Podprogram pro osetrovani chyb komunikace

Ld
casovac_com

Wr
timeout

ret

  pisk_i_init ;- podprogram prvotni inicializace radice


LD
#0


WR
YA


WR
YB


WR
YCZ


LD
#1


WR
YCV

ret  

  pisk_i_konci ;- podprogram pro akce pri opousteni stavu


LD
#0


WR
pisk_i_cislo_chyby_ST1

ret

  pisk_i_zacin ;- podprogram pro akce pri vstupu do stavu


LD
#0


WR
pisk_i_cislo_chyby_ST1

ret

  pisk_i_otoc ;- podprogram pro akce pri otocce (znovu stav 0)


LD
#0


WR
pisk_i_cislo_chyby_ST1

ret

  pisk_i_WD ;- podprogram pro akce watch dog
#include c:\jura\tecomat\tab_ch.950

ret

  NIC
;- prazdny podprogram

 ret

 pisk_i_chyby


ld
pisk_i_cislo_chyby_ST1


ltb
Pisk_i_zakaz_stav_akce


cai

ret

stop_pisek


ld
#0


wr
YB

ret

neuvolnit


ld
#1


wr
YA

ret

neupinat


ld
#0


wr
YA

ret

zapis_diag_pro_01


ld
a1


wr
resultA_ST1.0


ld
a0


wr
resultA_ST1.1


ld
b1


wr
resultB_ST1.0


ld
b0


wr
resultB_ST1.1

ret

zapis_diag_pro_23


ld
a1


wr
resultA_ST1.2


ld
a0


wr
resultA_ST1.3


ld
b1


wr
resultB_ST1.2


ld
b0


wr
resultB_ST1.3

ret

Diagnostika


#include c:\jura\tecomat\chyba4.950

ret

nastav_frontu


LD
pocet_vyrobku_ve_fronte_st2


WR
pocet_vyrobku_ve_fronte_st1


LD
#0


wr
po_startu

ret

x1inr


ld
T_1


inr



wr
T_1

ret

x0inr



ld
T_0


inr


wr
T_0

ret

nuluj


ld
#0



wr
T_0


wr
T_1

ret

;***** Konec podprogramového procesu **************

;**************************************************

;***** Proces pro teplý restart *******************
P 62


LD
#1


set
po_startu


WR
pisk_i_flags


LD
#0


WR
reset


WR
pisk_i_cislo_chyby_ST1


LD
pocet_vyrobku_ve_fronte_st2


WR
pocet_vyrobku_ve_fronte_st1


E 62

;***** Konec procesu pro teplý restart ************

;**************************************************

;***** Proces pro studený restart *****************
P 63


LD
#1


set
po_startu


WR
pisk_i_flags


LD
#0


WR
reset


WR
pisk_i_cislo_chyby_ST1


LD
pocet_vyrobku_ve_fronte_st2


WR
pocet_vyrobku_ve_fronte_st1


E 63

;***** Konec procesu pro studený restart **********

;**************************************************

;***** Závěrečný proces****************************
P 64


ld
A0


wr
A0_st1_T


ld
A1


wr
A1_st1_T


ld
B0


wr
B0_st1_T


ld
B1


wr
B1_st1_T


ld
C0


wr
C0_st1_T


ld
C1


wr
C1_st1_T

E 64

7.2.2 Pisk_J.950
Krokový řadič pro řízení pískovače.

;**************************************************

;

;      Program krokoveho radice s 8 vstupy a 4 vystupy

;

;              generovany systemem taPRO

;
;**************************************************

;************    T A B U L K Y    T  **********

; Podminkova  tabulka :

#TABLE
 word
Pisk_i_podm =

;

 NNNNNN  cSCCBBAA



%0000000010000000,
; 0
cidlo 1


%1111110010000000,



%0000010000100101,
; 1
zakladni poloha


%1111110000100101,



%0000100000100110,
; 2
motor A vysunut


%1111110000100110,



%0000110000101010,
; 3
motor B vysunut


%1111110000101010,



%0001000000100110,
; 4
motor B zasunut


%1111110000100110,



%0001010000010110,
; 5
motor C zasunut


%1111110000110110,


%0001100000011010,
; 6
motor B vysunut


%1111110000011010,



%0001110000010110,
; 7
motor B zasunut


%1111110000010110,



%0010000010100001,
; 8
motor C vysunut, A zasunut


%1111110010100000,



%0010010000000000,
; 9
cidlo 0



%1111110010000000

; Tabulka vystupu :

#TABLE  word
Pisk_i_tavyst =



%0000000000000000,
; 0
nic



%0000000000000100,
; 1
nastav zakladni polohu


%0000000000000001,
; 2
YAV



%0000000000000011,
; 3
YAV, YBV



%0000000000000001,
; 4
YAV


%0000000000001001,
; 5
YAV,YCZ



%0000000000000011,
; 6
YAV, YBV



%0000000000000001,
; 7
YAV




%0000000000000100,
; 8
YCV



%0000000000000000

; 9
nic

; Tabulka minimalnich casu :

#TABLE  word   Pisk_i_minc =
5,






5,






5,






5,






5,






5,






5,






5,






5,






5

; Tabulka maximalnich casu :

#TABLE  word   Pisk_i_maxc =
100,





100,





100,





100,





100,





100,





100,





100,





100,





100

; Tabulka akci :

#TABLE  word   Pisk_i_akce =
INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC,





INDX NIC

; ***********       D A T A     D       ***********

#DATA
byte
Pisk_i_postav = 10   ;pocet stavu (pro prepocet modulo pocet)

; ***********    R E G I S T R Y   R    ***********

; remanentni : 

;#REG   byte   Pisk_i_flags       ;priznaky rezimu

                               ;bit 0 = 1 : po inicializaci




       ;bit 1 = 1 : podminka splnena




       ;bit 2 = 1 : po minimalnim setrvani ve stavu




       ;bit 3 = 1 : prechod aktivni




       ;bit 4 = 1 : prechazi do stavu 0 (otaci)




       ;bit 5 = 1 : watch dog




       ;bit 6 = 0 : podminka prechodu (krok) - splnena




       ;
    ( = 1 blokovani )




       ;bit 7 = 0 : podminka cyklu - splnena




       ;
    ( = 1 blokovani )

;#REG   word   Pisk_i_maxt       

 ;hodnoty meznich casu pro aktualni stav

;#REG   word   Pisk_i_mint      

  ;hodnoty minimalnich casu pro aktualni stav

;#REG   word   Pisk_i_cas        

 ;bezici cas ve stavu

; neremanentni : 
;#REG   byte  Pisk_i_stavy[8]     ;pole 8 byte = 64 bitu pro stavove promenne (1 z 64) => kazde pozici odpovida jedno cislo stavu

;#REG   word  Pisk_i_W            ;pomocna promenna

; **********      P R O G R A M      **********


LD
pisk_i_flags.0


JMD
pisk_i_dale


CAL
pisk_i_init


JMP
pisk_i_pokrac

pisk_i_dale


LD
pisk_i_stav


LTB
pisk_i_akce


CAI


LD
#1


LD
#0


LD
pisk_i_maxt


RTO
pisk_i_cas.1


WR
pisk_i_flags.5


CAD
pisk_i_WD


LD
pisk_i_cas


GT
pisk_i_mint


WR
pisk_i_flags.2


LD
cidlo


LD
START


LD
c1


LD
c0


LD
b1


LD
b0


LD
a1


LD
a0


STK


WR low  pisk_i_W


LD
pisk_i_stav


MUL
#4


WR high pisk_i_W


LD
Pisk_i_W


FTM
Pisk_i_zakaz_stav


WR
Pisk_i_cislo_chyby_st1


LD
S1.0


CAD
Pisk_i_chyby


LD
pisk_i_W


FTM
pisk_i_podm


LD
S1.0


WR
pisk_i_flags.1


AND
pisk_i_flags.2


ANC
pisk_i_flags.6


WR
S1.0


ANC
pisk_i_stavy.0


LD
S1.0


AND
pisk_i_stavy.0


ANC
pisk_i_flags.7


OR


WR
pisk_i_flags.3


JMC
pisk_i_pokrac


CAL
pisk_i_konci


LD
pisk_i_postav


DCR


LD
pisk_i_stav


LD
#0


WTB
pisk_i_stavy.0


LD
pisk_i_stav


INR


DIV
pisk_i_postav


WR
pisk_i_W


SWP


WR
pisk_i_stav


LD
pisk_i_postav


DCR


LD
pisk_i_stav


LD
#1


WTB
pisk_i_stavy.0


CAL
pisk_i_zacin


LD low  pisk_i_W


WR
pisk_i_flags.4


CAD
pisk_i_otoc


LD
#0


WR
pisk_i_cas


LD
pisk_i_stav


LTB
pisk_i_minc


WR
pisk_i_mint


POP
1


LTB
pisk_i_maxc


WR
pisk_i_maxt


POP
1


LTB
pisk_i_tavyst


WR
pisk_i_W


LD
pisk_i_W.0


WR
ya


LD
pisk_i_W.1


WR
yb


LD
pisk_i_W.2


WR
ycv


LD
pisk_i_W.3


WR
ycz

pisk_i_pokrac

7.2.3 Tab_ch.950
Detekce chybového stavu při Watch Dog. Zjistí co se mělo stát a co se nestalo.

;**************************************************


LD
Cidlo


LD
Start


LD
C1


LD
C0


LD
B1


LD
B0


LD
A1


LD
A0


STK


wr
vstupy


ld
pisk_i_stav


ld
#2


mul


wr
stav2x


ld
stav2x


ltb
pisk_i_podm


XOr
vstupy


wr
chybovy_vektor


ld
stav2x


ld
#1


add


ltb
pisk_i_podm


AND
chybovy_vektor


wr
chybovy_vektor_vystup

7.2.4 Chyba4.950

Diagnostika akční části. Přikáže pneumotorům vyjeď a zajeď. Do určeného byte zapíše hodnoty z koncových spinačů pro stav ‘0‘ i ‚1‘

ld
casovac2


ld
#899


gt


wr
reset_casovac_2


ld
diag


ld
reset_casovac_2


ld
#1000


rto
casovac2


ld
casovac2


ld
#100


eq



res
YA


res
YB


ld
casovac2


ld
#200


eq



set
YA


set
YB


ld
casovac2


ld
#490


eq



cad
zapis_diag_pro_01


ld
casovac2


ld
#500


eq



res
YA


res
YB


ld
casovac2


ld
#890


eq



cad
zapis_diag_pro_23


ld
casovac2


ld
#900


eq



res
diag


ld
#1
; zajisti prioritu pred ostatnimy operacemi

 ;  v main programu nasledeuje insttrukce JMD (podmineny skok) na konec.

Ch3.950
Test roztřeseného signálu. Od změny stavu vstupní veličiny se začne počítat do předem definové doby a změna proměnné je akceptována až po této době.

;#program ch3

#def
reset_casovace
r50.1

#def
jednicka
r50.2

#def
ERROR
r50.3

#def
T_1
rw30

#def
T_0
rw32

#def
vstup
x0.7

#def
vystup
r0.0

#label
x1inr,x0inr

;P 0


ld
vstup


ld
vystup


xor


wrc
reset_casovace


ld
#1


wr
jednicka


ld
#1


ld
reset_casovace


ld
#100


rto
rw17


wr
reset_casovace


cad
nuluj


ld
vstup


ld
jednicka


eq



cad
x1inr


ld
vstup


eq
%0


cad
x0inr



ld
T_0


ld
T_1


eq



wr
ERROR


ld
T_0


ld
T_1


lt



set
vystup


ld
T_0


ld
T_1


gt



res
vystup

;E 0












































































































































































