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Vydani Datum Popis zmén

1. kvéten 2004 Prvni verze

2. cerven 2004 V datové struktufe Cont pfejmenovany polozky OUT0 a OUT1 na
DOO0 a DO1, aby korespondovaly s programem Mosaic od verze
vys8inez 1.4.1

3. leden 2005 Oprava vzorce pro méfeni periody, doplnény odkazy pro Help
v programu Mosaic

4. listopad 2007 Doplnény propojky pro zménu vstupnich Urovni napéti na 5V a
upravena tabulka elektrické parametry

5. listopad 2008 Oprava jednotky minimalniho ¢asu pro CitaCe a méfeni periody.
V modulech od HW verze H04 dopinény funkce:
Povoleni zachyceni méficiho bodu MD s kazdou nabé&znou hranou.
V rezimu ¢asovace rozSifena funkce pro generovani periodickych
impulzt délky POS1 s opakovaci periodou POS2.
Doplnén Pfiklad 5.
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Citacové moduly

1.UVOD

Citadové moduly (tab.1.1) slouZi pro pfipojeni pulznich signald od rGznych zdroji nebo
signalu od inkrementalnich snimacu polohy z fizeného objektu k programovatelnému automatu
(dale PLC) TECOMAT TC700. Moduly zajistuji pfevod vstupni urovné na uroven vnitfnich
logickych signalu PLC a odfiltrovani poruch a naopak pfevod logickych signaltd PLC na vystupni
binarni signaly.

Informaci o typech moduli a jejich zakladnich parametrech poskytuji Udaje na celnich
Stitcich a na bocnicich moduld. Na vnitfni strané dvifek je znazornéno rozmisténi signald na
svorkach konektord moduld.

Modul je v PLC jednoznaéné identifikovan pozici modulu v ramu a adresou ramu.

Citacové moduly mohou byt osazovany v libovolnych pozicich zékladnich i rozsifujicich
ramu.

Tab.1.1  Pfehled modult s objednacimi €isly

Typ Modifikace Obj. cislo
modulu
IC-7702 2 CitaCe s 5-ti vstupy, nebo 4 ¢itace s 3-mi vstupy (24 V DC) TXN 177 02

TXV 004 22.01 4



2.MECHANICKA KONSTRUKCE

2. MECHANICKA KONSTRUKCE

Kazdy modul je opatfen plastovym ochrannym pouzdrem §ifky 30mm. Po otevieni Celnich
dvifek jsou pfistupné konektory pro pfipojeni signali. Ve spodni ¢asti modulu je otvor pro
kabely pfipojené k fizené technologii.

Moduly jsou osazeny vidlicemi. Vyjimatelné konektory jsou opatfeny Sroubovymi nebo bez-
Sroubovymi (pruzinovymi) svorkami. Vyjmuti kazdého konektoru usnadnuji tzv. vyhazovace,
jejichz pooto€enim svorkovnici uvolnime. Pfi nasazovani se vyhazovace pooto¢i zpét a pro
konektory slouzi vyhazovace i pro zajisténi konektoru proti vysunuti. Konektor pro pfipojeni
vstupnich a vystupnich signalt s 20 svorkami je dodavan samostatné (neni soucasti dodavky
modulu). K dispozici jsou nasledujici varianty:

e s pruzinovymi svorkami TXN 102 30 (montaz v ose vodice)
e se Sroubovymi svorkami TXN 102 31 (Sroub v ose vodice)
e se Sroubovymi svorkami TXN 102 32 (Sroub kolmo k vodici)

Konektory jsou popsany v dokumentaci TXV 102 30 nebo v Pfiru¢ce pro projektovani systeé-

m0 TECOMAT a TECOREG TXV 001 08.01.

2.1. Konektory - vlastnosti

Tab.2.1 Parametry konektort

Objednaci Cislo sady konektor(

TXN 102 30 TXN 102 31 TXN 102 32
Pocet konektor(l v sadé 1 1 1
Pocet svorek konektoru 1x20 1x20 1x20
Rozte& svorek | mm 5,08 5,08 5,08
Typ svorky BezSroubova Sroubova pfima Sroubova kolma

(pruzinova)

\l/)(;aélrgeodlzolovam mm 10 13 7
Rozméry vodict
Upinaci rozsah mm® 0,08 +2,5 0,08+1,5 0,08 +2,5
Plny vodi¢ " mm® 0,5+25 0,5+1,5 0,5+25
Lankovy vodi¢ * mm® 0,5+25 0,5+1,5 0,5+25
Lankovy vodic mm? 0,5+2,5 0515 0,525
Lankovy vodi¢
s dutinkou s plast. mm? 05+1,5 05+15 05+15
limcem ¥
Elektrické parametry
Jmenovité napéti V 250 250 250
Jmenovity proud A 10 10 9

" Plny vodi¢, napf. harmonizovany typ H05(07) V-U

 Lankovy vodi€, napf. harmonizovany typ H05(07) V-K

¥ Lankovy vodi¢, s médénou kabelovou dutinkou dle DIN 46228/1

4 Lankovy vodi€, s kabelovou dutinkou s plastovym limcem dle DIN 46228/4

Konektory se objednavaji samostatné a jsou pfipraveny pro mechanické kédovani. Pro
kazdy typ modulu je urCen odlisny kéd. Tim je zabezpe€eno, Ze uzivatel nezaméni omylem
kabely s jinym zapojenim a nezpulsobi tak pfipadné zni€eni modulu vy§§im napétim. Kédovani
se provadi zasunutim plastovych kolicku do konektoru (dle navodu, ktery je soucCasti kazdé
sady konektord). Moduly jsou dodavany s vidlicemi konektoru jiz zak6dovanymi podle obr.2.1.
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Citacové moduly

Upevnéni modulu na rdm je snadné a provadi se pomoci Sroubu, ktery se nachazi v horni
¢asti pouzdra.

PFi upevnéni modulu na ram nasadime modul dvéma vystupky v dolni zadni ¢asti pouzdra do
otvord na spodnim okraji kovového ramu v zadané pozici, kyvnym pohybem domackneme
modul na konektor sbérnice a zajistime Sroubem na horni strané pouzdra.

PFi uvolnéni modulu z ramu uvolnime Sroub v horni ¢asti pouzdra a kyvnym pohybem k sobé
dol vyklonime modul z rdmu a opatrné vytdhneme z ramu.

POZOR! Moduly obsahuji soucastky citlivé na elektrostaticky naboj, proto
dodrzujeme zasady pro praci s témito obvody!
Manipulaci provadime pouze na modulu vyjmutém z ramu!

Tab.2.2 Rozméry a hmotnost modulu

Rozméry - vyska 198 mm
- §ifka 30 mm
- hloubka 137 mm
Hmotnost 0,3 az 0,4 kg (podle typu)

2.2. Konektory - kédovani

Konektory se dodavaji bez kddovani, kédovaci elementy jsou soucasti baleni kazdého
konektoru. Konektory je mozné opatfit kodem pro zabranéni zasunuti konektoru do jiného typu
modulu. Vidlice v modulu je jiz opatfena kdédem ve vyrobé, protikus (konektor) si zakaznik
koduje sam. Kdéd kazdého modulu je uveden v z&kladni dokumentaci dodavané s modulem
(umisténi kédovaciho elementu je na obrazku zndzornéno plnym ¢ernym obdélnikem).

IC-7702
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Obr.2.1  Kddovani konektord moduld IC-7702 (pohled na vidlici konektoru ze strany Spicek, .
otevfenymi dvirky modulu)

Kddovaci elementy dodavané s konektorem jsou uréeny k nasunuti do drazek v konektoru
(viz obr.2.2

~—

Postup kédovani:

Kdédovaci element nasuneme ve sméru Sipek < BL » do drazky v konektoru (elementy jsou
jiné pro konektory TXN 102 3x a pro konektory TXN 102 40 — dvoufadé s rastrem 3,5 mm). Po

TXV 004 22.01 6



2.MECHANICKA KONSTRUKCE

zasunuti na doraz ulomime zbytek elementu (viz obr.2.2). Stejné postupujeme i s druhou
stranou kodovaciho elementu.

Obr. 2.2 Zasunuti kddovaciho elementu do télesa konektoru

POZOR!

Vyjmuti a zasunuti konektoru z a do modulu provadéjte pouze pfi vypnu-
tém napajeni ovladanych obvodt !

Kontakty nejsou konstruovany pro zhaseni pripadnych elektrickych
obloukd, mize nastat opalovani kontaktu!

7 TXV 004 22.01




Citacové moduly

3. POZADAVKY NA NAPAJENI MODULU

Vnitfni obvody modulu jsou napajeny z napdjeciho zdroje, ktery je souCasti sestavy systému
TC700 a napajeni je pfivedeno ramem PLC.

3.1 Napajeni vstupnich a vystupnich obvodi PLC

Stejnosmérné vstupni a vystupni obvody se napdji ze zdroje stejnosmérného napéti (napfr.
napdjeci zdroje fady PS). Na zdroj nesméji byt pfipojeny jiné spotfebiCe, které by mohly
zpusobit zvySeni hladiny ruSeni nebo prepéti. Pfipustna tolerance stejnosmeérnych napajecich
napéti véetné zvinéni pro vstupni a vystupni obvody je 20% od jmenovité hodnoty napéti.

Podrobnéjsi informace jsou k dispozici v Pfiru¢ce pro projektovani systéma TECOMAT a
TECOREG TXV 001 08.01.

3.1.1  Napajeci zdroje PS-25/24, PS-50/24 a PS-100/24

Pro napajeni obvodl 24 V Ize pouzit zdroje PS-25/24 (obj. €. TXN 070 22), PS-50/24 (obj. €.
TXN 070 10) nebo PS-100/24 (obj. &. TXN 070 15), které slouzi k napajeni stejnosmérnych
obvodu o napéti 24 V a pfikonu do 25 W, 50 W, resp. 100 W. Zdroje jsou napdjeny ze sité
230 V AC. Zdroje jsou urCeny pro montaz na listu.

Tab.3.1 Vykonova ztrata na jednom vstupu
Typ modulu Jmenovité napéti Vykonova ztrata na 1 vstup
IC-7702 24V DC 0,12 W

Tab.3.2 Vykonova ztrata na jednom vystupu
Typ modulu Jmenovité napéti | Vystupni proud | Vykonova ztrata na 1 vystup
IC-7702 24 VDC 2A 1,2 W

3.2 Preventivni ochrana proti ruseni

Z duavodu snizeni urovné ruseni ve skfini, kde je instalovan PLC, musi byt vSechny induktivni
zatéZe oSetfené odruSovacimi Cleny. K tomuto Uc€elu jsou dodavany odruSovaci soupravy
(tab.3.3, tab.3.4).

3.2.1 Pouziti odruSovaci soupravy

OdrusSovaci souprava slouzi k ochrané binarnich stejnosmérnych i stfidavych vystupt modu-
0 PLC pred napétovymi Spic¢kami vznikajicimi pfedevsim pfi ovladani induktivni zatéze. Ackoliv
nékteré moduly maiji tuto ochranu provedenou na desce, doporucujeme provést tuto predevsim
pfimo na zatézi. Je to z divodu maximalniho zamezeni Sifeni ruSeni jako zdroje moznych
poruch. Jako ochranné prvky dodavame varistory nebo RC &leny, pfi€emz nejvy$Si uc€innosti Ize
dosahnout kombinaci obou typu ochran. Soupravu Ize samozfejmé pouzit kdekoli v fizené tech-
nologii k ochrané kontaktt nebo k ochrané pred ruSenim vznikajicim pfi procesu fizeni.

TXV 004 22.01 8



3.POZADAVKY NA NAPAJENi MODULU

Tab.3.3 OdruSovaci soupravy

Obsah odrusovaci soupravy Pro zatéz Obj. €. soupravy

8x varistor 24 V 24 V DC/AC TXF 680 00

8x varistor 48 V 48 V DC/AC TXF 680 01

8x varistor 115V 115V AC TXF 680 02

8x varistor 230 V 230 VAC TXF 680 03

8x RC ¢len - R =10Q, C = 0,47uF 24 - 48 V DC/AC TXF 680 04

8x RC ¢len - R =47Q, C = 0,1uF 115-230 VAC TXF 680 05
Tab.3.4 Parametry varistort pouzitych v odruSovacich soupravach

Energie zachytitelna varistorem I°t <80J

(t je doba trvani zhaSeného impulzu v ms)
proud varistorem | <25A
stfedni hodnota vykonové ztraty P <06 W

Zapojeni ochranného prvku

Pfiklad zapojeni ochranného prvku je uveden na obr.3.1. Je tfeba vzit do uvahy zasadu
potlacit ruSeni co nejblize mistu vzniku tj. zatézi.
napajeci
zdroj

spoleény vodi¢
Y0.0

ochranny
prvek

1
| S|

— ]

induktivni
zatéz

©CO~NOOODhWN -

=
o

N N W i G Y
©CoOo~NOOOdWN

(O00000000000tt0000d
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’

<
'~<

2]

—

upni
otka

@
o)
>

Obr. 3.1 Zapojeni ochranného prvku paralelné k zatéZzi

Dalsi informace k odruSeni jsou uvedeny v Pfirucce pro projektovani systémtu TECOMAT a
TECOREG TXV 001 08.01, kap.7.3.
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Poznamky

4.CiITACOVY MODUL IC-7702

Modul IC-7702 obsahuje volitelné 2 &itaCe 32 bitl s 5-ti vstupy, nebo 4 Citace 32 bitd s 3-mi
vstupy, pro pfipojeni pulznich signalt nebo signald od inkrementalnich snimacd polohy. DalSi
mozné volitelné funkce jsou Casovace, CitaCe s uvolnénim, pfipadné funkce méreni periody
signalu. Vstupni signaly jsou oboupolaritni s arovnémi 24 V DC se spole¢nou svorkou minus
nebo plus, nebo 5V DC se spole¢nou svorkou minus, pfimé vystupy s rychlou odezvou, pro
urovné 24 V DC, 2 A se spole¢nou svorkou plus. Vystupy jsou realizovany polovodi€ovymi
spinaci vybavenymi nadproudovou a tepelnou ochranou. Vybaveni téchto ochran je soucasti
diagnostiky modulu. Funkce vystupu umoznuji ovladani dvoustavovych pohond za ucelem
nastavovani polohy pohybovych os strojniho zafizeni i s moznosti zpomalovacich bodd,
pfipadné vystupy v €asovych funkcich. Nastavovani a odecitdni hodnot je provadéno
z uzivatelského programu.

41 Zakladni parametry

Norma vyrobku CSN EN 61131-2

Tfida ochrany elektrického predmétu 1]

CSN 33 0600

Pfipojeni Vyjimatelny konektor, vodi¢ max. 2,5mm* na svorku
Typ zafizeni vestavné

Kryti (po montazi do ramu ) IP20 CSN EN 60529

Rozméry 137 x 30 x 198 mm

4.2 Provozni podminky

T¥ida vlivu prostfedi — CSN 33 2000-3 Normalni

Rozsah provoznich teplot 0°Caz+55°C

Povolena teplota pfi pfepravé -25 °C az +70 °C

Relativni vlhkost vzduchu 10 % az 95 % bez kondenzace

Atmosféricky tlak min. 70 kPa ( < 3000 m.n.m.)

Stupen zneéidténi - CSN EN 61131-2 2

Piepétova kategorie instalace - CSN 33 0420-1 Il

Pracovni poloha Svisla

Druh provozu Trvaly
Elektromagneticka kompatibilita

Emise - CSN EN 55022* tfida A

Imunita tab.16, CSN EN 61131-2

Odolnost vigi vibracim (sinusovym) 10 Hz az 57 Hz amplituda 0,075 mm,

Fc dle CSN EN 60068-2-6 57 Hz az 150 Hz zrychleni 1G

* Toto je vyrobek tfidy A. Ve vnitfnim prostfedi (tj. prostfedi, kde Ize predpokladat pouziti
rozhlasovych radiovych a televiznich pfijimact do vzdalenosti 10 m od uvedenych pristrojl)
muze tento vyrobek zplsobovat radiové ruseni. V takovém pfipadé muaze byt pozadovano,
aby uzivatel pfijal pfislusna opatieni.

10 TXV 004 22.01



Poznamky

4.3 Elektrické parametry

Pocet vstupu

10(ve dvou skupinach)

Pocet vstupu ve skupiné

5

Galvanické oddéleni od vnitfnich obvodu

Ano, skupiny i navzjem

Diagnostika

Ano, signalizace vybuzeného
vstupu na panelu modulu

Typ vstupu Typ 1

Spole¢ny vodi¢ Minus Plus Minus

Propojka rozpojena | rozpojena | spojena

Vstupni napéti pro log. 0 (UL) Max. 5V -5V 2,5V
Min. -5V 5V oV

Vstupni napéti pro log. 1 (UH) Min. 15V -15V 3,5V
Typ. 24V 24V 5V
Max.1)| 30V -30 V 6V

Vstupni proud pfi log. 1 Typ. 10 mA

Frekvence symetrického signalu (napr.V, G ) Max. 100 kHz

Sitka osamélého impulsu na vstupu (napf. NI ) Min. 5 s

Volitelné filtrace vstupnich signalt

bez filtru; 0,18 ms; 1,5 ms; 12 ms

1) Pozor: PfekroCeni maximalniho vstupniho napéti maze zpusobit trvalé zni¢eni vstupu!

Pocet vystupu 4
Pocet vystupl ve skupiné 2
Galvanické oddéleni od vnitfnich obvod Ano
Diagnostika Ano,

signalizace sepnutého vystupu na

panelu modulu,

signalizace vybaveni ochrany
vystupu ve statusu modulu

Spole¢ny vodic

Plus

Typ vystupt Polovodi¢ovy spinac,
nadproudova a tepelna ochrana
Spinané napéti Max. 30V DC
Typ. 24 V DC
Min. 9,6 VDC
Spinany proud Max. 1 A (2 A pouze pro jeden vystup)
Min. 2,5 mA
Proud spole¢nou svorkou Max. 4 A
Unikajici proud (log. 0) Typ. 300 pA
Doba sepnuti vystupu Typ. 100 us
Doba rozepnuti vystupu Typ. 100 us
Mezni hodnoty spinané zatéze:
- pro odporovou zatéz Max. 2Apii24V DC
- pro induktivni zatéz DC13 Max. 2 Apfi24 V DC
Ubytek napéti pfi max. zatézi na sepnutém |Max. 0,6V
vystupu
Frekvence spinani bez zatéze Max. 2,5 kHz
Frekvence spinani se jmen. zatézi Max. 2,5 kHz
Ochrana proti pfepdlovani " Ano

TXV 004 20.01 11




Poznamky

Ochrana proti zkratu Vnitini
- omezeni po¢atecniho $pickového proudu Typ. 7,5 A
- doba odpojeni pocatecniho Spickového proudu | Typ. 4 ms

- omezeni zkratového proudu Typ. 6,5 A
Ochrana proti pfetizeni Ano

- omezeni proudu | Typ. 6,5 A
OsSetfeni induktivni zatéze Vnéjsi

RC ¢len, varistor, dioda

Externi napajeci napéti vystupnich obvodd modulu

24 VDC

Max. odbér z externiho zdroje (vnitfni obvody modulu)

30 mA

" Obvod se uvede do neaktivniho stavu, zat&Ze budou sepnuty, proud bude protékat pres

ochrannou diodu obvodu.

|zolaéni napéti mezi vstupy a vnitinimi obvody 500 V DC
|zolaéni napéti mezi skupinami vstupl navzdjem 500V DC
Vykonova ztrata modulu Max. 4 W
Odebirany pfikon modulu ze zdroje systému Max. 1W

4.4 Napajeni

Vnitfni obvody modulu jsou napajeny z napéjeciho zdroje, ktery je souCéasti sestavy systému
TC700 a napajeni je pfivedeno ramem PLC.

4.5 Pripojeni

Modul je osazen konektorem (obj. Cislo konektoru TXN 102 30, ..31, ..32, dle vybéru zakaz-
nika). Zapojeni konektoru je na obr. 4.1.

Podrobné udaje o pfipojeni, zasady spravné instalace, pfiklady zapojeni modulu a zasady
zvySeni odolnosti a spolehlivosti jsou uvedeny v pfirucce pro projektovani TXV 001 08.01.

Tab. 4.1 Vyznamy vstupu ¢itacl 0 a 2 modulu 1C-7702

konfigurace vstupt | DI14, DI24 | DI13, DI23 |DI12, DI22|DI11, DI21 |DI10, DI20
IRC (5) REF NI MD G Vv
IRC (3) - MD G Vv
DIR(5) REF NI MD Dir Pulz
DIR(3) - MD Dir Pulz
UP/DN(5) REF NI MD Dn Up
UP/DN(3) - MD Dn Up
CNT - - En Clk
TIM - - Tim -

12 TXV 004 22.01
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Tab. 4.2 Vyznamy vstupt &itacl 1 a 3 modulu 1C-7702

konfigurace vstupt |DI14, DI24|DI13, DI23 | DI12, DI22
IRC G \Y MD
DIR Dir Pulz MD
UP/DN Dn Up MD
PER Per - MD
DI10 o :
DI k h k :
g Xy Svorka binarniho vstupu y (ze skupiny x)
L2 16y 3 COMx  Spoleéna svorka skupiny x vstupnich obvodi modulu
DI13 _@ 4
b4 1N 5 ubO Spole¢na svorka vystupnich obvodt modulu(+ 24 V DC)
_CQMJ__@ 6
CoMLLEn 7 COM Spole¢na svorka vystupnich obvodi modulu
JD_IZQ__@ 8
bt 1My g DOxy Vystupni svorka vystupu y (ze skupiny x)
JD_I22__@1 0
DI23 _@ 11
D24 LY 10 Pozn: stejné oznac¢ené svorky jsou uvnit’ modulu propojené
COM2 13
_C_QMZ__@14
_U_D_O__@1 5
DO €H16
Dot Y17
20204€)18
JlQZJ__e-I 9
_CD_M__ezo
Obr. 4.1  Zapojeni konektoru modulu IC-7702
4.6 Obsluha
4.6.1 HW konfigurace modulu

Modul je obsluhovan, nastavovan a diagnostikovan z vyvojového prostfedi MOSAIC.

4.6.2 Uvedeni do provozu

Modul je po zasunuti do ramu a zapnuti napajeni plné pfipraven k ¢innosti a nenastavuiji se
na ném zadné dalsi prvky.

TXV 004 2
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4.7 Diagnostika

Z&kladni diagnosticky systém modulu je soucasti standardniho programového vybaveni
modulu. Je v ¢innosti od zapnuti napajeni modulu a pracuje nezavisle na uzivateli.

4.8 Indikace

Na Celnim panelu modulu je kazdému vstupnimu binarnimu signalu pfifazena jedna zelena
signaliza¢ni LED. Pokud tato LED suviti, signalizuje pfitomnost vstupniho signalu na dané
svorce.

Na Celnim panelu je dale zelend RUN LED, ¢ervena ERR LED a Zluta OFF LED. Pokud
RUN LED sviti, je modul v rezimu HALT, pokud RUN LED blika, je modul v rezimu RUN a
komunikuje s centralni jednotkou.

Pokud ERR LED sviti trvale, je modul v chybé, nepodafila se jeho inicializace, je tfeba
servisni zasah. Pokud ERR LED blika, néktery ¢&ita€ signalizuje chybu faze stop Va G (bit
ERRVG ve statusu). Je tfeba pravdépodobné vymeénit inkrementalni snimac, nebo byla prekro-
¢ena vstupni frekvence signall V a G. Programové Ize bitem RES v Cont bytu Citae tuto
signalizaci vynulovat.

OFF LED signalizuje zablokovani vystupu, napfiklad v rezimu HALT.

IC-7702

RUN ERR

CNTR/IRC

4.9 Nastaveni modulu

Urovné napéti jednotlivych vstupti modulu IC-7702 Ize zménit, nasazenim propojovacich
mustkd na propojky, z jmenovitych napéti signald 24V na jmen. napéti signald 5V. Umisténi
propojek v modulu je na obr. 4.2. VSechny propojky jsou pfistupné po vyjmuti z plastového
krytu.
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| mt

DI10 ==
DI11
D12 ==
DI13 ==
DI14 ==

DI20
DI21
DI22
DI23
DI24

. o

|
Obr. 4.2 Umisténi propojek v modulu IC-7702

Modul je obsluhovan, nastavovan a diagnostikovan z vyvojového prostfedi MOSAIC (Projekt
| Manazer projektu | Konfigurace HW | klik na fadek ve vyvolené pozici ve sloupci Typ modulu |
Ostatni moduly | IC-7702 | OK, nebo také ikona B na fadku vybraného modulu ).

Nastaveni modulu IC-7702 Nastaveni modulu IC-7702 x|
Eita CO& Citad C1 | itad C24 Cita £3 EftasCo& Citaz 1 Citad C2 4 Cita C3 |
v Citat CO a v Citat C2 a
[ Counter C0 [ Counter C2
¥ Pouzivat viech 5 pini [~ Pouzivat viech 5 pini

010 DI20

Ilnkrementélni snimad 'l & e Ilnkrementélni snimad 'l &8 Y
A2 G DT TEes it 5]_ G A9 @ DIZ1 TR it 5]_ G

A Citai C1 1 |ee P12 Bzt <] mp 24y e B FETE TS T | +24 M
Inkrementalni snimad b D13 2l Inkrementalni snimad h 415
| I e ot v oo, e ||| ] 7]
} Di14 .
~Zpoddeni ity (A8 REF DO 417 Zpoddéni filt————————— D021 ,1q

COM1 COM

D0 IBez fitru v[ AB COM o 4og DI20 |Bez filtru vl 413 @ 3 COM oy 4o
DI IBez filtru -] (&7 DI21 IBez filtru <] | |4
oz IBez filtru hd l DIz2 IBez Filtru - l Counter C3
o3 IBez filtru 'l DI23 IEez filtru vl 411 @ D23 "
Di4 IBez filtru 'l Dl24 IBEZ filtru vl a1z @24 ld &

Polarita signdluy———————

]

§

[~ DI20 - Megavani signal

[~ DI21 - Negovani signal

a13 g-oOM
[~ DIN2 - Negovang signal [~ DIZ2 - Negovani signal
A4
[~ DI3 - Negovang signal ¥ DIZ3 - Negovani signal
[~ DI4 - Negovang signal ¥ DI24 - Negovani signal
V' Modul mite wyvolat pierugeni [~ Modul lze vyjmout za chadu [~ Modul lze vyjmout za chadu

0K I X Zrusi | 7' Napovéda | o OK I X Zrusi | 7' Napovéda
Obr. 4.3  Priklady dialogu pro vybér a konfiguraci ¢itacd v modulu IC-7702
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Volitelné konfigurace funkce vstupu citacu 0 a 2:

inkrementalni snimac polohy ( stopy posunuty o0 90°) s 5-ti nebo 3-mi vstupy
pulzy a smér s 5-ti nebo 3-mi vstupy

nahoru a dol s 5-ti nebo 3-mi vstupy

Casovac

¢ita€ s uvolnénim

Volitelné konfigurace funkce vstupu ¢itact 1 a 3:
e inkrementalni snimac polohy ( stopy posunuty 0 90°) s 3-mi vstupy
e pulzy asmérs 3-mi vstupy
e nahoru a doli s 3-mi vstupy
e mérfeni periody

Jednotlivym vstupnim signaliim je mozné nastavovat ¢asové filtry a polaritu.

4.9.1 Inkrementalni snimac¢ polohy s péti vstupy

V zafizenich, kde je vysoka presnost a spolehli- Counter CT1
vost méfeni polohy, se pouzivaji inkrementalni sni- G
mace polohy ( encoder , dale jen IRC ). Tyto jsou Al &
vyrabény bud v provedeni jako rotaéni, nebo sz @2

W

;

Iingér’ni: Typicky 'pracujl' na bazi fotoveI(,aktrickéh? A7 WD ooy
snimani vzajemné polohy dvou sklenénych rastrd 02— — D AlD
na rotoru a statoru. Vystupni signdly, tak zvané 4 il | D010 41
stopy Va G jsou obdéInikové symetrické signaly 45 REF D01l 4y
vzajemné fazové posunuté o 90°. Tim je umoznéno ag @Ml COM
vyhodnocovat smér pohybu. AT @ 240

Citagovy modul pogita kazdou hranu obou stop a
tak, je-li napfiklad IRC s délenim 2 500 ¢arkami na
otacku, &itad¢ na jednu otacku napocitd 10 000 inkrementd. Citade v modulu IC-7702 maji
rozsah 32bitd. Odméfovana draha je vrozsahu od —2 147 483 648 do +2 147 483 647
inkrementa.

IRC se béZné dodavaji s délenim od 100 do 6000 ¢arek a jeden nulovy impuls NI na otacku.
Obdobné linearni inkrementalni snimace vysilaji v pravidelné periodé NI. Nulovy impuls
umozniuje nastavit opakovatelné s pfesnosti na inkrement takzvany referencni bod, napfiklad
pocatek soufadné soustavy pro pohybovou osu. K tomu se pouziva takzvany referencni snimac
REF, ktery nahrubo oznacuje otacku, v které bude s NI prohlasen referen¢ni bod. Aby byla
zarucena i vymezeni vuli v mechanizmu pfevodu apod., pfiblizuje se k NI vzdy ze stejného
sméru pohybu a ref. bod je prvni NI po nastaveni vstupu REF do log.“1“. Pfiklad funkce je
zobrazen na obr. 4.4.
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vstup stopy V zmeéna sméru
0
vstup stopy G
0
hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 13 12 11 10

vstup méficiho bodu MD

hodnota DOT 9 10 11 12 13 13 13 13 13 13
? zachyceni VAL do DOT v méficim bodu 1

vstup nulového mpulzu NI

? nulovani VAL, v referenénim bodu na prvnim NI
hodnota VAL 9 10 O 1 2 3 2 1 0 -1

vstup referenéniho spinace REF

Obr. 4.4  Funkce v reZimu inkrementalniho snimace s péti vstupy

Poznamka:

1) Pro zachyceni hodnoty do DOT od MD, musi byt v Cont bytu nastaven bit EMD do ,1“ a pro
opakovani této funkce se musi tento bit nejprve vratit do ,0“. Indikace aktivity MD je ve
Statusu bitem IMD.

2) Pro funkci referencovani musi byt nastaveny v Cont bytu bity MODE. Indikace ustaveni
referenéniho bodu je ve Statusu bitem IREF.

3) Nebo pro zachyceni hodnoty do DOT od MD, muze byt v Cont bytu nastaven bit EMD2 do ,,1“
Potom v DOT je zachycovana poloha s kazdou nabéznou hranou MD, bez dal§i programové
obsluhy ( tato funkce pracuje v modulech od HW verze H04).

Souc¢asné nastaveni bitd EMD a EMD2 do 1 nebo do 0 blokuje funkci vstupu MD.

Pro signaly V, G a NI musi byt vypnuty filtrace, ostatni signaly se filtruji podle potfeby. P¥i
aplikaci je tfeba dodrzet maximalni dynamické parametry vstupnich signald.

Napfiklad IRC s délenim 2 500 ¢arkami na otacku pfipojeny stopami V, G a NI se mulze
otaCet maximalné rychlosti 2400 otacek/min. pro odméfovani drahy. Ale pro zachyceni NI
impulsu se muze otacet maximalné rychlosti 1 200 otacek/min.

100 kHz / 2500 * 60 = 2400 ot/min 1/(5 ps * 4) /2500 *60 = 1200 ot/min

TXV 004 20.01 17



Poznamky

4.9.2

V konfiguraci se tfemi vstupy se nepouzivaji
vstupy NI a REF, jinak funkce ¢&itace je stejna.

Pro nastaveni referenéniho bodu je mozné
pouzit signal MD, kdyz nastavime v Cont bytu bit
EMR do ,1% pak s aktivaci signalu MD dojde
k vynulovani aktualni hodnoty Citate. Samoziejmé
presnost nastaveni referen¢niho bodu je podstatné
nizsi a zavisi na rychlosti pohybu, rozptylové cha-
rakteristice snimae MD, jeho reakéni dobé a
nastaveni vstupniho filtru.

Nulovy bod za klidu je mozné také nastavit i
z programu v Cont bytu bit RES.

V konfiguraci se tfemi vstupy je vstup MD
spole€ny pro ¢itac 0 a 1 (2 a 3). Pouziva-li se
vstup MD pro nulovani ¢itacd nebo zachyceni
okamzité méfené polohy, je tfeba prepinani
méficich dotykl realizovat mimo modul IC-7702.

4.9.3 Pulzy a smér s péti nebo tiremi vstupy

Counter 0

D10
82 @2 [Bezfibu =] pip

DI12
as @213 [Bezfibu =] DO, 415

DIT4
45 REF D011, 45
o o COM1 EDM@

=g 420

a7 B——

Inkrementalni snimac¢ polohy se tiremi vstupy

a8 o220 [Beafibu_ =] v
a9 24 fBezfibu ~] | g

Counter C2

410 o222 018 ms_ ~]le | D

+24

L =2 Vo a15
DO 415
o D021, 41q
813 & COp 290
PP Y m—
Counter C3
a1t p21E fBezfibn ~ 1y
12 3224 [Beafibu ] { g
L MD
413 =0M
414 —
Counter CO
a1 g2 fBezfibu =] e
s2 @2 IBezfi =] piR
s3 22 1078w~ mp 284
DOT0; 415
- DO 417
AE @ COM
L =M o0
a7 —

V konfiguraci Pulzy a smér prvni vstup udava na nabéznou hranu zménu hodnoty CitaCe a
druhy vstup ur€uje smér ¢&itani. Ostatni funkce jsou stejné jako u konfigurace IRC.
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vstup stopy IMP

vstup stopy DIR

TN NN nnnmnmn,

zména sméru

hodnota VAL

vstup mériciho bodu

14

13 12 11

10

hodnota DOT 9

vstup nulového impulzu NI

hodnota VAL 9

10

9 10 11 12 13
MD
10 11 12 13

13

13 13 13

13

13

? zachyceni VAL do DOT v méficim bodu 1

? nulovani VAL, v referenénim bodu na prvnim NI

0 1

vstup referenéniho spinace REF

2

3

2 1 -

-2

-3

Obr 4.5 Funkce v reZimu pulzy a smér s 5-ti vstupy

Poznamka:

1) Pro zachyceni hodnoty do DOT od MD, musi byt v Cont bytu nastaven bit EMD do ,1“ a pro
opakovani této funkce se musi tento bit nejprve vratit do ,0“. Indikace aktivity MD je ve

Statusu bitem IMD.

2) Pro funkci referencovani musi byt nastaveny v Cont bytu bity MODE. Indikace ustaveni
referenéniho bodu je ve Statusu bitem IREF.
3) Nebo pro zachyceni hodnoty do DOT od MD, muze byt v Cont bytu nastaven bit EMD2 do ,,1*
Potom v DOT je zachycovana poloha s kazdou nabéznou hranou MD, bez dalSi programové
obsluhy ( tato funkce pracuje v modulech od HW verze H04).
Souc¢asné nastaveni bitd EMD a EMD2 do 1 nebo do 0 blokuje funkci vstupu MD.

4.9.4 Nahoru a dolu s péti nebo tremi vstupy

Counter CO

A @ Do

A7 @ DI

A7 @ bna
A4 D3
D4

&5
AR Car1

L

= =)

UF
D
kD
Ml
REF

| 2N g

L D00 4

DIZIHEj 417

L COM o s

a7

T

&1
a2
A3

AR
AT

Counter C0

AL

= D11

o D12

"

COM1

]

P
Dn
WD

| et Vo a1

L DO g

DI:I'HEZj A7

| COM o s

T

V konfiguraci Nahoru a dolu prvni vstup na nabé&znou hranu inkrementuje hodnotu CitaCe a
druhy vstup na nabéznou hranu dekrementuje hodnotu &itae. Ostatni funkce jsou stejné jako

u konfigurace IRC.

TXV 004 20.01
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1

vstup stopy UP |_| |_| |_| |_| |_|

zmeéna sméru

vstup stopy DOWN |_| |_| I_I I_I ﬂ 1
0

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 13 12 11 10 9

0

1

vstup méficiho bodu MD

hodnota DOT 9 10 11 12 13 13 13 13 13 13 13
f zachyceni VAL do DOT v méficim bodu 1

vstup nulového impulzu NI

f nulovani VAL, v referenénim bodu na prvnim NI
hodnota VAL 9 10 0 1 2 3 2 1 0 =il =2

vstup referenéniho spinace REF

Obr 4.6 Funkce v rezZimu nahoru a doli s péti vstupy

Poznamka:

1) Pro zachyceni hodnoty do DOT od MD, musi byt v Cont bytu nastaven bit EMD do ,1“ a pro
opakovani této funkce se musi tento bit nejprve vratit do ,0“. Indikace aktivity MD je ve
Statusu bitem IMD.

2) Pro funkci referencovani musi byt nastaveny v Cont bytu bity MODE. Indikace ustaveni
referenéniho bodu je ve Statusu bitem IREF.

3) Nebo pro zachyceni hodnoty do DOT od MD, muze byt v Cont bytu nastaven bit EMD2 do ,1“
Potom v DOT je zachycovana poloha s kazdou nabéznou hranou MD, bez dal§i programové
obsluhy ( tato funkce pracuje v modulech od HW verze H04).

Souc¢asné nastaveni bitd EMD a EMD2 do 1 nebo do 0 blokuje funkci vstupu MD.

4.9.5 Casovaé

Vv konflgvuvra.m Casovace CitaC mefi délku pulzu Counter CO0
nebo umoznuje generovat impulz.
Délka pulzu je méfena na vstupu DI1. Hodnota 96.4 kHz CLK

POS1 musi byt nastavena na maximum, to je a2 TIM

+2 147 483 647. Délka pulzd muaze byt v rozsahu oy

od 11,574 ps do 24 855 s. Délka se vypodita: ——12 A15
DO,
T = Val / 86400 [s]. oo alE
. , ———i7i 17
Na vystupu DOO Ize generovat impulz délky ag @-COM! COM
T = POS1 / 86400 [s]. Vstup DI1 musi byt v tomto i

e . o : 47—
pripadé stale ,1”, protoZze podmirfiuje vstup hodino-

vych pulzl do ¢&itace. Vystup DOO je ,17, pokud je
hodnota Citate Val < POS1. Vystup DO1 je invertovany k vystupu DOO.

Citani se zastavi, kdyZz hodnota Val doséahne hodnoty POST1.

V modulech od HW verze HO4 je dopInéna funkce tak, Ze kdyz je v hodnota POS2 nastavena
na hodnotu vétsi nez POS1, pak na vystupu DOO se generuje periodicky impulz délky POS1
s opakovaci periodou POS2. Vystup DO1 je invertovany k vystupu DOO.
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4.9.6 Cita¢ s uvolnénim Courter C
Di10
V konfiguraci &itage s uvolngnim &ita nabdzng m ELE
hrany impulsi na vstupu DIO, pokud je na vstupu #2 EN
DI1 ,1”. Vystup DOO je ,1% pokud je hodnota Ve
Val < POS1. Vystup DO1 je invertovany k vystupu DO
DOO0. Citani se zastavi kdyZ hodnota Val dosahne — 16
hodnoty POSH. D075 097
4f - COM1 CoM
——7i 420
A7 E—
4.9.7 Meéreni periody Counter C1
V konfiguraci méfeni periody ¢ita¢ méfi periodu i PER
od nabézné po daldi ndbéznou hranu na vstupu —
DI1. Méfena perioda pulz muze byt v rozsahu od
11,574 us do 24 855 s. Perioda se vypocita podle
vzorce: T =DOT /86400 [s].
45 LM
b7 B—
410 Programem volitelné rezimy funkce vystupi pro ¢itac 0 a 2:
rucni fizeni vystupu pfes bity DOO, DO1
rezim digitalni znacky (vystup sepnut v intervalu dvou zadanych bodu)
pozicovani vystupy nahoru a dolu (DOO - nahoru, DO1 - dolu)

najezd do reference vystupy nahoru a dol( (DOO - nahoru, DO1 - dolu)

pozicovani nahoru, 2-mi rychlostmi (DOO - rychle, DO1 - pomalu)
pozicovani doll, 2-mi rychlostmi (DOO - rychle, DO1 - pomalu)
najezd do reference 2-mi rychlostmi (DOO - rychle, DO1 - pomalu)

Funkce chovani vystupl jsou volitelné za bé&hu z uzivatelského programu a pfidruzuji se
pouze k Citaclim 0 a 2.

Rezim chovani vystupu je Ffizen stavem bitt MODEO, MODE1 a MODE2 v Cont bytu
struktury pfislusného Citace.

4.10.1 Rucni Fizeni vystupu pres bity DO0, DO1

MODEO = 0; MODE1 = 0; MODE2 = 0;

V tomto rezimu je stav vystupt DO0 a DO1 dan hodnotou bitd DO0 a DO1 v Cont bytu.
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4.10.2 Rezim digitalni znacky

MODEO = 1; MODE1 = 0; MODE2 = 0;

V tomto rezimu je stav vystupt DO0 a DO1 dan porovnanim hodnoty ¢&itac¢e Val s hodnotami
POS1 a POS2. Vystup DOO je sepnut, je-li Val >= POS1 a Val <= POS2. Vystup DO1 je
invertovany k vystupu DOO.

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1<)

znacka - vystup DOO

znacka - vystup DO1

POS1 =12 POS2 = 17

Obr 4.7  Rezim digitalni znacky

4.10.3 Pozicovani vystupy nahoru a dolu

MODEO = 0; MODE1 = 1; MODE2 = 0;

V tomto rezimu vystup DO0O ma funkci zapnuti jizdy nahoru (UP) a vystup DO1 ma funkci
zapnuti jizdy dold (DN). Pfipadné zmény rychlosti béhem pohybu musi byt feSeny jinymi
binarnimi nebo analogovymi vystupy pomoci programu. Funkce vystupt UP a DN je dana
nasledujicimi vyrazy:

Vystup UP je zapnuty je-li Val < POS1.

Vystup DN je zapnuty je-li Val > POS1.

Po dosazeni cilové hodnoty POS1 se ve Stat nastavi bit DST do ,1“ a oba vystupy jsou
vypnuty dokud neni zapsana nova rozdilna hodnota POS1, nebo zménén rezim MODE.

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

i POS1 =12 1
vystup DOO
i 0
vystup DO1 UP=1DN=0 UP=0DN=0 1
| 0
Poc&atecni bod Cilovy bod

Obr 4.8 Pozicovani vystupy nahoru

22 TXV 004 22.01



Poznamky

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1%

, POS1 =12 A 1
vystup DOO 9
vystup DO1 UP=0,DN=0 UP =0,DN =1 1

0
1‘ Cilovy bod Poc&atecni bod

Obr 4.9  Pozicovani vystupy dolt

4.10.4 Najezd do reference vystupy nahoru a dolti (UP/DN)

Pro najezd do referenéniho bodu v rezimu UP/DN musime nastavit v Cont Citace tyto bity:
MODEO = 1; MODE1 = 1; MODE2 = 0;

Funkce je zfejma z nasledujicich obrazku pro pfipady, kdy pocatecni bod je nad a nebo pod
polohou spinace REF. Spina¢ REF z jedné strany celé drahy musi byt stale sepnut a z druhé
strany stale rozepnut, tim je ur€en smér pro vyhledavani reference. Je-li po¢ate¢ni bod pfi sep-
nutém spina¢i REF, potom se sepne vystup DN, aby se sjelo tam kde bude REF rozepnut.
Nasledné sepne vystup UP a vyhledava se prvni sepnuti signalu NI (Nul Index ). Je-li pocatecni
bod pfi rozepnutém spinaci REF, potom sepne vystup UP, po sepnuti spinate REF se opét
vyhledavéa prvni sepnuti signalu NI. V tomto bodé je vynulovan obsah ¢itae a tim je nastaven
pocatek soufadné soustavy odmérfovani. Vyhledavani NI se provadi vzdy ze stejného sméru,
aby se eliminovaly vlivy vuli v pohonu a byla tim lepSi opakovatelnost nastaveni pocatku.

Po dosazeni NI a vynulovani citaCe se ve Stat nastavi bit IREF do ,1“. Oba vystupy jsou
vypnuty dokud neni zménén rezim MODE. Bit IREF je vynulovan opétovnym zapnutim rezimu
najezdu do reference. Pfipadné zmény rychlosti béhem pohybu musi byt feSeny jinymi binar-
nimi nebo analogovymi vystupy pomoci programu.

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

NI impuls
0
REF spina¢ 1
spinac
2 sjeti z REF spinace UP =0,DN =1 0
Bod navratu
a zpomaleni . ‘zastaveni
Vyhl NI
yhledanf UP=0DN =0 o
UP=1DN=0 Pocatecni bod
Referenéni bod
hodnota VAL -5 4 -3 -2 -1 0 1 2 & 4 5

po referenci

Obr 4.10 Najezd do reference dolt
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hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 11

NI impuls

najeti na REF spinac

REF spinac
0
PSRN e
Wil s |
Pogatedni bod yniedan UP =0DN=0

Bod zpomaleni Referenéni bod

hodnota VAL 5 4 -3 -2 -1 0 1 2 3 4 5
po referenci

Obr 4.11 Najezd do reference nahoru

4.10.5 Pozicovani nahoru dvéma rychlostmi

MODEO = 0; MODE1 = 0; MODE2 = 1;

V tomto rezimu vystup DOO ma funkci zapnuti jizdy rychle (Fast) a vystup DO1 ma funkci
zapnuti jizdy pomalu (Slow). Funkce vystupl Fast a Slow je dana nasledujicimi vyrazy:

Vystup Fast je zapnuty je-li Val < POS2.

Vystup Slow je zapnuty je-li Val > POS2 a Val < POS1 .

Po dosazeni cilové hodnoty POS1 se ve Stat nastavi bit DST do ,1“ a oba vystupy jsou
vypnuty, dokud neni zapsana nova rozdilna hodnota POS1, nebo zménén rezim MODE.

Poznamka: Smér pohybu nahoru pro dvourychlostni Fizeni musi byt pfedem nastaven
z programu pomoci béznych binarnich vystupu.

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

vystup DOO Fas (1)
vystup DO1 1
o , 0
Pocate¢ni bod Zpomalovaci bod Cilovy bod
POS2 =12 POS1 =15
UP=1DN=0

Obr 4.12 Pozicovani nahoru dvémi rychlostmi
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4.10.6 Pozicovani doli dvéma rychlostmi

MODEQO = 1; MODE1 = 0; MODE2 = 1;

V tomto rezimu vystup DOO ma funkci zapnuti jizdy rychle (Fast) a vystup DO1 ma funkci
zapnuti jizdy pomalu (Slow). Funkce vystupl Fast a Slow je dana nasledujicimi vyrazy:

Vystup Fast je zapnuty je-li Val > POS2.

Vystup Slow je zapnuty je-li Val < POS2 a Val > POS1 .

Po dosazeni cilové hodnoty POS1 se ve Stat nastavi bit DST do ,1“ a oba vystupy jsou
vypnuty, dokud neni zapsana nova rozdilna hodnota POS1, nebo zménén rezim MODE.

Poznamka: Smér pohybu dold pro dvourychlostni Fizeni musi byt pfedem nastaven
z programu pomoci bé&znych binarnich vystupu.

hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

A 1
vystup DOO Fast 0
vystup DO1 1
0
Cilovy bod Zpomalovaci bod e e
POST = 12 POS2 = 15 Focatecn bod
UP =0,DN =1

Obr 4.13 Pozicovani dolt dvémi rychlostmi

4.10.7 Najezd do reference dvéma rychlostmi

MODEO = 0; MODE1 = 1; MODE2 = 1;

V tomto rezimu vystup DOO ma funkci zapnuti jizdy rychle (Fast) a vystup DO1 ma funkci
zapnuti jizdy pomalu (Slow). Funkce vystupl Fast a Slow je dana nasledujicimi vyrazy:

Vystup Fast je zapnuty, je-li REF ,0".

Vystup Slow je zapnuty, je-li REF ,1* a nebyl jesté NI ,1° .

Je-li pocatecni bod pfi sepnutém spinaci REF, potom se musi programem odjet dolt z REF
spinacCe, aby byl rozepnut. Nasledné se musi programem nastavit pohyb nahoru a nastavit
rezim najezdu do reference 2-mi rychlostmi. Je-li pocate¢ni bod pfi rozepnutém spinaci REF,
potom sepne vystup Fast, po sepnuti spinae REF se sepne vystup Slow a rozepne Fast.
Vyhledava se prvni sepnuti signalu NI (Null Index). V tomto bodé je vynulovan obsah citace a
tim je nastaven pocatek soufadné soustavy odméfovani. Vyhledavani NI se provadi vzdy ze
stejného sméru, aby se eliminovaly vlivy vali v pohonu a byla tim lepsi opakovatelnost nastave-
ni pocatku.

Po dosazeni NI a vynulovani citaCe se ve Stat nastavi bit IREF do ,1“. Oba vystupy jsou
vypnuty, dokud neni zménén rezim MODE. Bit IREF je vynulovan opétovnym zapnutim rezimu
najezdu do reference.
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hodnota VAL 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19

NI impuls

najeti na REF spinac
REF spinac

vystup DOO Fast

vystup DO1 Slow

o =+ O -0 =+ O

Bod zpomaleni Referenéni bod

hodnota VAL 5 4 -3 -2 -1 0 1 2 3 4 5
po referenci UP=1DN=0

Obr 4.14 Najezd do reference dvémi rychlostmi

4.11  Struktura dat v zapisnikové pameéti

Citadovy modul 1C-7702 obsluhuje 4 &itate $itky 32 bitd. Citace 0 a 2 maji vétsi mnozstvi
funkci nez CitaCe 1 a 3, proto také maji jinou strukturu &tenych a zapisovanych dat.

Polozky struktury CitaCového modulu maji pfidélena symbolicka jména, ktera zacinaji Cislem
ramu a Cislem pozice v ramu. Ve sloupci Uplny zapis je uvedeno vzdy konkrétni symbolické
jméno pro danou poloZzku. Pokud chceme data pouzit v uzivatelském programu, pouzijeme bud
toto symbolické jméno, nebo ve sloupci Alias zapiSeme svoje symbolické jméno, které pak
muzeme pouzivat. Nedoporu€ujeme pouzivani absolutnich operandu, protoZze se mohou pfida-
nim jinych modult do sestavy PLC po novém prekladu uzivatelského programu zménit

Struktura predavanych dat je patrna z panelu Nastaveni V/V v prostfedi Mosaic (ikona ).
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do oo DEC EXP HEX BIN STR
O RM |J|
2 CP-7002 | 4 05-7401 | £ IE-7305 | & binary | 7 IE-730% 8 IC—"-"-'IJ2|12 IC-7702 |
Struktura dat |I:I|:|Injl zapis "|Alias ‘||Svmkq.ﬁhs.fdélka‘qHodnola "|Fixace ' Poznamka "| ;I
=ECI2 :TICF70Z_CIL 0_p8_CI2 ef
= STAT : TICStat_CIL 0_p8_CI2~5TAT $0020
DIo :BOOL & 0_pa_CI2~STAT~Dr A8 =400 i]
DI BOOL &l 0_pB_CI2~STAT~Dr &9 401 1] _I
DI2 :BOOL & 0_pB_CI2~STAT~D A10 40,2 1]
DI3 :BOOL & 0_pB_CI2~STAT~D A1 40,3 i
DI4 :BOOL & 0_p8_CI2~STAT~D a12 404 i
OVER :EBOOL & 0_pB_CI2~5TAT~0 405 1
DO0 :EBOOL & 0_pB_CI2Z~STAT~D A18 Hxd06 i
DO1 :EBOOL il| 10_pRC12~CTAT~D 419 407 i
IMD (BOOL 4l 01080z STAT000) waz 0
DST :EOOL & 0_p8_CI2~STAT~Dr Hndl1.3 i]
IREF :EBOOL & 0_p8_CI2~STAT~IF Endl4 i]
IRQMD :BOOL & 0_p8_CI2~STAT~IF Zed1h 1]
IRQDST :BOOL ] 0_p8 CI2Z~STAT~IF 416 1]
ERRVG :BOOL ] 0_p8 CI2~STAT~E Hed1.7 i
VAL :DINT o] 10_pE_CI2™4WAL 42 i
DOT : DINT & 0_pE_Cl2~DOT HxL4E i
=002 : TICT70Z_COL 0_p8_C02
=HCOMT : TICCont_COL f0_p8_COZ~COM’ $0000 LI
o 0K | X 2t | ? Napovida |

Obr. 4.15 Priklad struktury vstupnich dat ¢itace 2 modulu 1C-7702

V tomto dialogu je mozné jednotlivé polozky datovych struktur sledovat, nebo je pfechodné
zafixovat na zvolenou hodnotu.

4% Nastaveni ¥/ o ] o4
IEC IE oo oo DEC EXP HEX BIN STR it ‘NoData jl
O RM I]l
Z CP-7002 | 3 IE-730z 4 IC—'-"?II2|5 DR—?451|
Struktura dat ||:|p|n_\'p zapis W Alias '5vorka Y Abs /délka|Hodnota  Y|Fixace "lPozr;
EICI0 : TICFFO2_CIL 0_p4_CI0 Awlin |
l_pd_CIO~STAT Zx104 2
VAL DINT ,E _pd_CI0~%alL w12
DOT :DINT & 10_p4_CIO~DOT FxL1E
= CO0 : TICFFRO2_COL 10_pd_COO0 Al oot
E CONT : TICCant_COL 10_p4_CO0~CONT
PMD EOOL [® (0_p4_COO~COMT~PMD Ey2n
EMD EOOL [= r0_p4_CO0~CONT~EMD %21
EMR EOOL [® (0_p4_COO~COMT~EMR 222
MMD :EOOL [B 10_pd_CO0~COMT ~“MMD 2.3
MDST EOOL Ij i_pd_COO~COMT~MDST 24
RES :EOOL [® (0_pd_COO0~COMT~RES EY2E
SET :BOOL |3 ri_pd_COO~COMT~SET 2T
DO0 :EOOL [® (0_pd_COO~COMT~DO0 A1B Ey3n
D01 :EBOOL [= f0_pd_COO~COMT~DO1 417 Egch
MODEO :BOOL [® (0_p4_COO~COMT~MODED EAE
MODE1 :BOOL [= 10_p4_COC~CONT~MODE1 Eagchs
MODE2 :BOOL [® (0_p4_COO~COMT~MODE2 Y36
SetYAL :DINT [B 10_pd_CO0~Setvial L4
POS1 :DINT Ij l_pd_COO~POST EyLe
POS52 :DIMT [® (0_pd_COO0~POS2 EyLz2 -
o OK | X Zrui | P Nipoveda |

Obr. 4.16 Priklad struktury vystupnich dat ¢itace 2 modulu I1C-7702
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Struktura dat modulu je programem Mosaic automaticky generovana (podle nastaveni
v dialogu pro vybér a konfiguraci ¢itacl ) do souboru HWconfig.ST a vypada nasledovné.

STAT - status ¢itace 0 a 2

| DO1 | DOO |OVER| D4 | DI3 | DI2 | DI | DI0 |
V4 .6 .5 4 3 2 A .0
|[ERRVG|IRQDST|IRQMD| IREF | DST | IMD | 0 | 0 |
15 14 .13 12 A1 .10 9 8
TICStat_CIL : STRUCT // stav &itaé& 0 a 2
DIO : BOOL; // stav vstupu DIO
DI1 : BOOL; // stav vstupu DIl
DI2 : BOOL; // stav vstupu DI2
DI3 : BOOL; // stav vstupu DI3
DI4 : BOOL; // stav vstupu DI4
OVER : BOOL; // stav signalizace pfetizZeni vystupd
DOO : BOOL; // stav vystupu DOO
DO1 : BOOL; // stav vystupu DOl
dummy8 : BOOL;
dummy9 : BOOL;
IMD : BOOL; // stav inicializace méficiho bodu MD
DST : BOOL; // stav dosaZeni cile p#¥i polohovéani
IREF : BOOL; // stav ustaveni referené&niho bodu
IRQOMD : BOOL; // ZAdost o pferuseni od MD
IRQDST : BOOL; // ZAdost o prerusSeni od dosazZeni cile
ERRVG : BOOL; // chyba, souslednost stop z inkrementdlniho snimacde
END_STRUCT,;
STAT - status CitaCe 1 a 3
' o | o | o | o | o | o | D4 | D3 |
V4 .6 5 4 .3 2 N .0
I[ERRVG] o | o [ o [ o [ ™MD [ o | 0O |
15 .14 13 12 1 .10 9 .8
TICStat CIS : STRUCT // stav &itaé 1 a 3
DI3 : BOOL; // stav vstupu DI3
DI4 : BOOL; // stav vstupu DI4
dummy2 : BOOL;
dummy3 : BOOL;
dummy4 : BOOL;
dummy5 : BOOL;
dummy6 : BOOL;
dummy?7 : BOOL;
dummy8 : BOOL;
dummy9 : BOOL;
IMD : BOOL; // stav inicializace méf¥iciho bodu MD
dummyll : BOOL;
dummyl2 : BOOL;
dummyl3 : BOOL;
dummyl4 : BOOL;
ERRVG : BOOL; // chyba, souslednost stop z inkrementdlniho snimacde

END_STRUCT;
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CONT — control byte &itate 0 a 2
| SET | RES | EMD2 | MDST | MMD | EMR | EMD | PMD |

Y4 .6 5 4 3 2 A .0
| 0 |MODE2|MODE1|MODEO| 0 | 0 | DO1 | DOO |
A5 14 13 A2 A1 10 9 .8
TICCont_COL : STRUCT // tizeni é&itadé 0 a 2
PMD : BOOL; // polarita vstupu mé¥iciho bodu MD
EMD : BOOL; // povoleni aktivity vstupu méficiho bodu MD
EMR BOOL; // povoleni nulovani od vstupu méficiho bodu MD
MMD BOOL; // maska pferuseni od vstupu méficiho bodu MD
MDST BOOL; // maska pferuseni od dosazZeni cile pf¥i polohovani
EMD2 BOOL; // povoleni méficiho bodu MD na kaZdou nabézZnou hranu
RES BOOL; // programové nulovani hodnoty
SET : BOOL; // programové nastaveni hodnoty
DOO BOOL; // pozadovany stav vystupu DOO v ruénim reZimu
DO1 : BOOL; // pozZadovany stav vystupu DOl v ruénim rezZimu
dummyl0 : BOOL;
dummyl1l BOOL;
MODEO BOOL; // rezim funkce vystupu 0
MODE1 BOOL; // rezim funkce vystupu 1
MODE2 : BOOL; // rezim funkce vystupd 2
dummyl5 : BOOL;
END_STRUCT;

CONT — control byte CitaCe 1 a 3

TICCont_COS : STRUCT

PMD
EMD
EMR
dummy 3
dummy4
EMD2
RES
SET
dummy8
dummy 9
dummy10
dummyl1l
dummy12
dummy13
dummy14
dummy15
END_STRUC

TIC7702_C
STAT
VAL : D
DOT : D

END_STRUC

| SET | RES |EMD2| 0 | 0 | EMR | EMD | PMD |
Y4 .6 5 4 .3 2 A .0
L o [ o | o [ o [ o | o | o [ 0 |
.15 14 13 12 A1 .10 9 8
// Eizeni &itaé& 1 a 3

: BOOL; // polarita vstupu méficiho bodu MD
: BOOL; // povoleni aktivity vstupu méficiho bodu MD

BOOL; // povoleni nulovadni od vstupu mé¥iciho bodu MD

BOOL;

BOOL;
: BOOL; // povoleni méficiho bodu MD na kazZdou nabézZnou hranu
: BOOL; // programové nulovani hodnoty

BOOL; // programové nastaveni hodnoty

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;

BOOL;
: BOOL;
: BOOL;

T;

IL : STRUCT
TICStat_CIL
INT;

INT;

T;

14

// stav &itaé 0 a 2
// okamzitd& hodnota &itacde
// zachycend hodnota éitade od MD
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TIC7702_COL : STRUCT
CONT : TICCont COL; // fizeni &itaé& 0 a 2

SetVAL : DINT; // nastavovana hodnota

POS1 : DINT; // hodnota pozicel ( cilovy bod, podatek znadky )

POS2 : DINT; // hodnota pozice2 ( zpomalovaci bod, konec znadky )
END_STRUCT,

TIC7702_CIS : STRUCT
STAT : TICStat_CIS; // stav ¢itaé¢ 1 a 3

VAL : DINT; // okamzitad hodnota &itacde
DOT : DINT; // zachycend hodnota &itade od MD
END_STRUCT;

TIC7702_COS : STRUCT
CONT : TICCont_ COS; // fizeni &itaé& 0 a 2

SetVAL : DINT; // nastavovanad hodnota
END_STRUCT,
(* IC-7702 *) // definice proménnych ( instanci )
VAR_GLOBAL
r0_p8_CIO AT %X20 : TIC7702_CIL;
r0_p8_CO00 AT %Y4 : TIC7702_COL;
r0_p8_CI1 AT %$X30 : TIC7702_CIS;
r0_p8_CO1 AT %Y18 : TIC7702_COS;
r0_p8_CI2 AT %X40 : TIC7702_CIL;
r0_p8_Co2 AT %Y24 : TIC7702_COL;
r0_p8_CI3 AT %X50 : TIC7702_CIS;
r0_p8_CO03 AT %Y38 : TIC7702_COS;
END_VAR

4.12 Programovani v mnemokodu.

PFi programovani v jazyce mnemokddu postupujeme podle prirucek ,Pfiru¢ka programatora
PLC Tecomat® TXV 001 09.01, ,Pfiklady programovani - model 32 bitd“ TXV 004 04.01,
,Soubor instrukci PLC - model 32 bitd“ TXV 004 01.01.

Nasledujici pfiklad demonstruje pouziti modulu IC-7702 ve funkci polohovaciho modulu.
K prvnimu ¢ita¢i CO je pfipojen inkrementélni snimac, méfici dotyk MD a referenéni snimac.
Vystupy z IC-7702 ovladaji dvouhodnotové motor pohonu (nahoru a doll), rychlost otacek je
fizena stupniovité binarnimi vystupy Fast a Slow (napf. modulem OS-74xx). Modul umozhuje
vyhledat referencéni bod, pojizdét manualné tlacitky, nebo prejizdét do programem zadané
polohy.

; // globalni definice promennych
; // tlacitka SB_ v realu budou ze vstupniho modulu napr. IB-7...
#reg bit

SB_home,

SB_ManUp,

SB_ManDn,

SB_Start,

SB_Stop,

SB_Int_ EN,

SB_MD_EN,

SB_Set,

SB_Res,
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IRef,
Done,
IMd,
UP, DN,
Fast, Slow,
ERRVG
#reg long
Posl,
Pos2,
Val,
Dot,
SetVval
#reg bit
memStart,
memHome, memHomel, memHome2, memHome 3, memHome4 , memHome5,
memDone, pomBit

;Priklad obsluhy polohovani osy v mnemokodu

PO

LD SB_ManUp ; rucni nahoru
WR r0_p8_CO0~Cont~DOO0
LD SB_ManDn ;rucni dolu

WR r0_p8_CO0~Cont~DO1

LD SB_Start ; start pohybu
SET memStart

LD r0_p8_CIO~Stat~DST

OR SB_Stop ;stop

RES memStart

LD Posl
WR r0_p8_ COO~Posl ;zadana cilova pozice pohybu
LD Pos2 ;ofset pro zpomaleni pohybu

; WR r0_p8_COO0~Pos2

LD r0_p8_CIO~Stat~IREF
; ANC memHome5

OR SB_Stop

RES memHome

LDC memHomel

LET memHome3

LET memHome5 ;posunuti o cykl

SET memHome ;do reference znova pomalu

LD r0_p8_CIO~Stat~DI4 ;REF

BET memHome2 ;obe hrany REF
OR SB_Stop

RES memHomel

LD SB_Home ;najed do REF bodu
LET memHome4
SET memHomel ;do reference rychle

LD r0_p8_CIO~Stat~DST
SET memDone
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LD
RES

; LD
; WR
LD
WR
; LD
; WR
LD
WR
LD
WR
LD
WR

LD
WR
WR

4

SB_Start
memDone

0

r0_p8_CO0~ContMD_pol;polarita signalu MD(0..primy,1l..invertovany)
SB_MD EN

r0_p8_COO0~Cont~EMD ;povoleni zachytu MD(0..nezachytavat,1l..zachytavat)
0

AXX~MD_RES ;povoleni nulovani od MD (0. .nenulovat, 1l..nulovat)
SB_Set

r0_p8_COO0~Cont~Set ;nastaveni hodnoty(0..nenastavovat,0/1l..nastavovat)
SB_ Res

r0_p8_COO0~Cont~Res ;nulovani citace(0..nenulovat,0/1..nulovat)

SetVval

r0_p8_COO~SetVal ;nastavovana hodnota

SB_Int_EN
r0_p8_CO0~Cont~MMD ;povoleni preruseni od MD (0. .zakazano,1l..povoleno)
r0_p8_COO0~Cont~MDST,; povoleni preruseni z cile(0..zakazano,1l..povoleno)

;IF ( Posl - Pos2 > ircIn.Val or Posl + Pos2 < ircIn.Val) THEN pomBit:=1;

LD
LD
SUB
LD
GTS
LD
LD
ADD
LD
LTS
OR
WR

LD

AND
RES
SET

LD
OR
SET
SET

SET

Posl ;eil
Pos2 ;ofset zpomalovaciho bodu

r0_p8_CIO~Val

Posl ;eil
Pos2 ;ofset zpomalovaciho bodu

r0_p8_CIO~Val

pomBit

memStart ; jizda
pomBit

Slow

Fast

memStart ; jizda
pomBit

Slow

Fast

memHome ;do reference znova pomalu
memHomel ;do reference rychle
r0_p8_CO0~Cont~MODEO

r0_p8_COO0~Cont~MODE1

r0_p8_CO0~Cont~MODE2

memHome

memHomel ;do reference
r0_p8_CIO~Stat~DO0 ;nahoru
r0_p8_CIO~Stat~DI4 ; REF

memHomel ;do reference rychle
Slow
Fast
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LD memHome ;do reference znova pomalu
SET Slow
RES Fast

LDC memHome

ANC memHomel

AND memStart ; jizda
RES r0_p8_CO0~Cont~MODEO

SET r0_p8_CO0~Cont~MODE1l

RES r0_p8_CO0~Cont~MODE2

LDC memHome

ANC memHomel

ANC memStart ;manualne
RES r0_p8_CO0~Cont~MODEO

RES r0_p8_CO0O~Cont~MODE1l

RES r0_p8_COO0O~Cont~MODE2

RES Slow

SET Fast

LD r0_p8_ CIO~Stat~IREF

WR IRef ;byl nastaven referencni bod

LD memDone ;

WR Done ;pohyb je dokoncen

LD r0_p8_CIO~Val

WR Val ;okamzita poloha

LD r0_p8_ CIO~Stat~IMD ;

WR IMd ;indikace zachyceni souradnice mericiho bodu
LD r0_p8_CIO~DOT ;

WR Dot ;pPpoloha zachycene souradnice mericiho bodu
LD r0_p8_ CIO~Stat~DO0 ;

WR UP ; indikace vystupt

LD r0_p8_ CIO~Stat~DOl1l ;

WR DN ; indikace vystupt

LD r0_p8_CIO~Stat~ERRVG;

WR ERRVG ;chyba faze stop V a G

; pro moje zkouseni, jinak bude pres 0S-7....

LD Fast
WR r0_p8_CO2~Cont~DO0 ; vystupy 2 citace jako Fast a Slow
LD Slow
WR r0_p8_CO2~Cont~DO1 ;
EO
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4.13 Programovani podle IEC 61 131- 3

4.13.1 Priklad funkéniho bloku v grafické formé dle IEC 61 131- 3

Ax1
FB_AxL_UD
—Home Val—
— ManUP Done |-
—{ManDN IRef |—
—| Start IMD |-
— Stop Dot |-
—{Pos1 Upl—
— Pos2 Dni—
—MD_pol Fast|—
—{MD_en Slow [—
—MD _res ErrVG |-
—{Res
— Set
— SetVal
— IntMD_en
—IntDST_en
r0_p8_CI0 —{ircin ircln
ircOut ircOut |—r0_p8_CO0

Obr. 4.17 Funkéni blok pro ¢ita¢ v modulu 1C-7702

4.13.2 Priklad funkéniho bloku v jazyce strukturovaného textu ST dle IEC 61 131- 3

PFi programovani v jazyce ST postupujeme podle pfiru¢ky ,Programovani PLC Tecomat
v jazyce ST TXV 003 21. Nasledujici pfiklad demonstruje pouziti modulu IC-7702 ve funkci
polohovaciho modulu. K prvnimu ¢itaci CO je pfipojen inkrementalni snimac¢, méfici dotyk MD a
referenéni snimac. Vystupy z IC-7702 ovladaji dvouhodnotové motor pohonu ( nahoru a doll ),
rychlost otaCek je fizena stupriovité binarnimi vystupy Fast a Slow (napf. modulem OS-74xx).
Modul umoznuje vyhledat referenéni bod, pojizdét manualné tlacitky, nebo prejizdét do pro-
gramem zadané polohy. Pfiklad také demonstruje moznost pouziti preruseni od udalosti na
modulu 1C-7702.

// FB pro long counter CO a C2 modulu IC-7702
FUNCTION_BLOCK fb_AxL _UD // v rezimu Up/Down

VAR_INPUT
Home BOOL; // najezd do referencniho bodu
ManUp : BOOL; // rucni nahoru
ManDn : BOOL; // rucni dolu
Start BOOL; // start pohybu
Stop BOOL; // stop pohybu
Posl DINT; // cilova pozice pohybu
Pos2 DINT; // ofset pro zpomaleni pohybu
MD_pol : BOOL; // polarita signalu MD (O0..primy, 1l..invertovany)
MD_EN BOOL; // povoleni zachytu MD (0..nezachytavat, 1..zachytavat)

34

TXV 004 22.01



Poznamky

MD_RES : BOOL; // povoleni nulovani od MD (0..nenulovat, 1..nulovat)

RES : BOOL; // nulovani citace (0..nenulovat, 0/1..nulovat)

SET : BOOL; // nastaveni hodnoty (0..nenastavovat, 0/1..nastavovat)

SetvVal : DINT; // nastavovana hodnota

IntMD_EN : BOOL;// povoleni preruseni od MD (0..zakazano, 1l..povoleno)

IntDST EN: BOOL;// povoleni preruseni od cile (0..zakazano, 1l..povoleno)
END_VAR

VAR
memHome : SR; // klopny obvod pro najezd do reference
memStart: RS; // klopny obvod pro jizdu Up/Dn
memDone : SR; // klopny obvod pro Done
END_VAR
VAR_OUTPUT
Val : DINT; // okamzita poloha
Done : BOOL; // pohyb je dokoncen
IRef : BOOL; // byl nastaven referencni bod
IMd : BOOL; // indikace zachyceni souradnice mericiho bodu
Dot : DINT; // poloha zachycene souradnice mericiho bodu
UP, DN : BOOL; // indikace vystupu
Fast,Slow: BOOL;// vystupy na binarni modul
ERRVG : BOOL; // indikace chyby faze stop V a G snimacde IRC
END_VAR
VAR_IN_OUT
ireIn : TIC7702_CIL;
ircOut : TIC7702_COL;
END_VAR
memHome ( S1 := Home, R := ircIn.Stat.IREF or Stop);
memDone( S1 := ircIn.Stat.DST, R := Start );
memStart( S := Start, Rl := ircIn.Stat.DST or Stop );
ircOut.Cont .MMD := IntMD EN; // povolit preruseni
ircOut.Cont .MDST := IntDST_EN;
ircOut.Cont .EMD := MD_EN;
ircOut.Cont.Set := Set;
ircOut.Cont.Res := Res;
ircOut.Cont .DO0 := ManUp;
ircOut.Cont .DO1l := ManDn;
ircOut.SetVal := SetVal;
ircOut.Posl := Posl;

IF ( Posl - Pos2 > ircIn.Val or Posl + Pos2 < ircIn.Val) THEN
Fast :=TRUE; Slow:=FALSE;

ELSE
Slow:=TRUE; Fast:=FALSE;
END_IF;
IF ( memHome.Ql) THEN // do reference

ircOut.Cont .MODEOQ :=TRUE; ircOut.Cont .MODE1 : =TRUE; ircOut .Cont .MODE2 : =FALSE;
IF (ircIn.Stat.DOO0 and ircIn.Stat.DI4 ) THEN
Slow:=TRUE; Fast:=FALSE;
ELSE
Fast:=TRUE; Slow:=FALSE;
END_IF;
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ELSIF (

memStart.Ql) THEN

// jizda

ircOut.Cont .MODEQ :=FALSE; ircOut .Cont .MODE1 :=TRUE; ircOut .Cont .MODE2 : =FALSE;

ELSE

// manualne

ircOut.Cont .MODEO:=FALSE; ircOut .Cont .MODE1l : =FALSE; ircOut .Cont .MODE2 : =FALSE;

END_IF;

IRef
Done
Val
IMd
Dot
Up
DN :
ERRVG:

:= ircIn.Stat.IREF;
memDone.Q1;
ircIn.Val;
ircIn.Stat.IMD;
ircIn.DOT,;
ircIn.Stat .DOO;

:= ircIn.Stat.DO];

= ircIn.Stat.ERRVG;

END_FUNCTION_BLOCK

VAR _GLOBAL // globalni definice promennych ( instance )

// tlacitka SB_ v realu budou ze vstupniho modulu napfiklad IB-7xxx
SB_home : BOOL; SB_home2 : BOOL; // vstupy
SB_up : BOOL; SB_up2 BOOL;
SB_down BOOL; SB_down2 BOOL;
SB_start : BOOL; SB_start2 BOOL;
SB_stop : BOOL; SB_stop2 BOOL;
SB_Int_ EN : BOOL; SB_Int_ EN2 BOOL;
SB_MD_ EN : BOOL; SB_MD_EN2 BOOL;
SB_Set BOOL; SB_Set2 BOOL;
SB_Res BOOL; SB_Res2 BOOL;
Posl DINT; Posl2 DINT; // vystupy
Pos2 DINT; Pos22 DINT;
IRef BOOL; IRef2 BOOL;
Done BOOL; Done2 BOOL;
Val DINT; val2 DINT;
IM™Md BOOL; IMd2 BOOL;
Dot DINT; Dot2 DINT;
SetVval : DINT; Setval2 DINT;
UP, DN : BOOL; UP2,DN2 BOOL;
Fast, Slow : BOOL; Fast2, Slow2 BOOL;
EFI BOOL; EFI2 BOOL;
ERR BOOL; ERR2 BOOL;
pomcitac int; pomcitac2 int; // testovaci proménné
pomcitac3 int;
END_VAR
PROGRAM TestIRC_UD // hlavni program
VAR
Axl FB_AxL UD; // instance 1. tacde
Ax2 FB_AxL UD; // instance 2. tacde
END_VAR
Axl ( Home := SB_home, ManUp := SB_up, ManDn := SB_down,
// propojeni vstupl-neprirazene parametry nabyvaji implicitnich hodnot
Start := SB_start, Stop := SB_stop, Posl := Posl, Pos2 := Pos2,
MD EN := SB_MD EN,
Res := SB_Res, Set := SB_Set, SetVal := SetVal,
IntMD_EN :=SB Int_EN, IntDST EN :=SB_Int_EN,

// propojeni vystupl - neni treba pouzivat vsechny deklarovane
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Val =>Val, Done =>Done, IRef =>IRef,

IMd =>IMD, Dot =>DOT,

UP =>UP, DN =>DN,

Fast =>Fast, Slow =>Slow,

ERRVG =>ERR,

// promenne IN OUT - propojeni na 1. &itaéd

ircIn := r0_p8_CIO, ircOut := r0_p8_COO0
)i
Ax2 ( Home := SB_home2, ManUp := SB_up2, ManDn := SB_down2,
// propojeni vstuplU-neprirazene parametry nabyvaji implicitnich hodnot
Start := SB_start2, Stop := SB_stop2, Posl := Posl2, Pos2 := Pos22,
MD_EN := SB_MD_EN2,
Res := SB_Res2, Set := SB_Set2, SetVal := SetVal2,

IntMD EN :=SB_Int_ EN2, IntDST EN :=SB_Int_ EN2,
// propojeni vystupd - neni treba pouzivat vsechny deklarovane
Val =>Val2, Done =>Done2, IRef =>IRef2,
IMd =>IMD2, Dot =>DOT2,
UP =>UP2, DN =>DN2,
Fast =>Fast2, Slow =>Slow2,
ERRVG =>ERR2,
// promenne IN_OUT - propojeni na 2. ¢&itacd
ireIn := r0_p8_CI2, ircOut := r0_p8_CO2
)i
END_PROGRAM

PROGRAM PInteruptIO // program obsluhy preruseni od periferii
BEGIN

IF( rO_p8 CI2.Stat.IRQMD ) THEN pomcitac2 :=pomcitac2 + 1; END_IF;

IF( rO_p8 _CI2.Stat.IRQDST ) THEN pomcitac3 :=pomcitac3 + 1; END_IF;
END_ PROGRAM

4.13.3 Konfigurace v jazyce strukturovaného textu ST dle IEC 61 131-3

Pro konfiguraci pouzijeme konfigurator IEC viz obr. 4.18. Pravym tlagitkem mySi z menu
volime pfidani instance programu do tasku, napfiklad FreeWheeling(Number := 0), tim je
zafazen program do cyklicky vykonavaného procesu PO. Konfigurator automaticky generuje
pfikazy do souboru *.MCF a muzeme spustit pfeklad klavesou F9.

4% Mosaic - C: TecoLibSrciIC-7702.mpr: IC-770
% Soubor  Uprawy Hedat  Zobrazit  Projekk

Sd|@® (R C®| 5T a

@35 &l 3
2 | ® | ® & |\
E|' Konfigurace

=-F IC_7702_v10_04_03_2004
@ CPM

E|€I} FreeWheeling [Numbe

- Test: TestiRC Uol

E|£j} Interupti0 [Humber :=
o inter : PlnteruptlO |

Obr. 4.18 Konfigurator IEC
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CONFIGURATION IC_7702_v10_04_03_2004
RESOURCE CPM
TASK FreeWheeling (Number := 0);
TASK InteruptIO (Number := 42);
PROGRAM IntIO WITH InteruptIO : PInteruptIO ();
PROGRAM iTest WITH FreeWheeling : TestIRC_UD ();
END_RESOURCE
END_CONFIGURATION

4.14 Priloha pro pokrocilé
4.14.1 Prieruseni

Upozornéni: Pouzivani preruSeni je tfeba uvazit jen v oduvodnénych pfipadech, je-li to
nezbytné! Obsluzny program v P42 musi obsahovat jen nezbytné innosti, aby
nedochazelo k naristani doby jeho vykonavani. PFi pfekroCeni cca. 5 ms
systém ohlasi chybu 80 31 pcpc (pcpc je adresa instrukce, na které je chyba
vyhlagena)!

Modul IC-7702 muze vyvolavat prferuSeni od méficiho dotyku MD, nebo od dosazeni cile
pohybu a tim spoustét proces P42. PreruSeni musi byt povoleno v Cont bytu &itaCe 0 nebo 2
pFisluSnymi bity.

EMD : BOOL; // povoleni aktivity vstupu méficiho bodu MD
MMD : BOOL; // maska pferuseni od vstupu méf¥iciho bodu MD
MDST : BOOL; // maska pf¥erusSeni od dosazeni cile pf¥i polohovani

Centrélni jednotka prerusi cyklické vykonavani programu po dokonceni pravé provadéné
instrukce, zaktualizuje data z modulu IC-7702 a zacne vykonavat program zapsany v procesu
P42. Na pocatku tohoto procesu je tfeba zjistit, kterd udalost pravé nastala. Otestuji se ve
Statusu CitaCe zadosti o preruseni, jsou-li nastaveny do ,1“.

IRQOMD : BOOL; // zadost o pferuseni od MD
IRQDST : BOOL; // ZAdost o prerusSeni od dosazeni cile

viz pfiklad v kapitole 4.8.2 a rozhodne se o dal$i ¢innosti.

Po ukonc&eni v8ech instrukci procesu P42 pokracuje centralni jednotka v normalni ¢innosti.

Dalsi informace o prferuSovacich procesech jsou uvedeny v Pfiru¢ce programatora
TXV 001 09.01.

4.14.2 Struktura inicializa¢nich dat

Nize uvedené struktury jsou typicky generované automaticky programem Mosaic (do sou-
boru *.hwc) a neni Zadouci do nich jakkoli zasahovat. Pokud programator nepouzije automa-
tické generovani konfigurace, poslouzi popis nize uvedenych struktur jako vzor pro ruéni
konfiguraci modulu.

Modul vyzaduje deklaraci inicializa¢ni tabulky, coz v automaticky generovaném deklaraénim
souboru programu Mosaic (*.HWC) pfedstavuje nasledujici popis :
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#struct _TTS Head ; struktura hlavicky modulu
UINT ModullID, ;identifikacni kod typu modulu
USINT Stato, ; status vymeny dat
USINT Statl ; status vymeny dat

#struct _TTS_IC7702
_TTS_Head Head,

USINT ESTATO, USINT EVALO, USINT EDOTO,

USINT ESTAT1, USINT EVAL1l, USINT EDOTI1,

USINT ESTAT2, USINT EVAL2, USINT EDOT2,

USINT ESTAT3, USINT EVAL3, USINT EDOT3,

USINT ECONTO, USINT ESETO, USINT EPOS10, USINT EPOS20,
USINT ECONT1l, USINT ESETI1,

USINT ECONT2, USINT ESET2, USINT EPOS12, USINT EPOS22,
USINT ECONT3, USINT ESET3,

UINT CFG,

UINT MODEI,

UDINT FLT

Pfiklad deklarace inicializa¢ni tabulky :
#table _TTS_IC7702 _rO0_p8_Table = 7702,5$01, 500,

$80, 580, $80, 500,500, $00, $80, $80, $80, $00, $00, $00, $80, $80, $80, $80, $00, $00, $80,
$80,$80,$80,$00,$00,$1000,$0808,$00000000

Vyznam jednotlivych polozek inicializa¢ni tabulky:
ModullD - identifikacni kod typu modulu (pofadi dolni, horni byte) - 7702

STATDO - status vymény dat

. 0o | o | o | o | o | o | 0 | INT |
7 6 5 4 3 2 N 0

INT - 1 - modul maze vyvolat preruseni, O - modul nemuize vyvolat pferuseni

STATDT1 - status vymény dat

[ 0 o [ o] o] oo o0 0]
v .6 5 4 3 2 A .0
ESTATn, EVALn, EDOTn, ECONTn,ESETn,EPOS1n,EPOS2n - zapnuti prenosu hodnoty
| EN [ o [ o [ o [ o [ o | o 0|
v .6 5 4 3 2 A .0
EN - pfenos hodnoty zapnut
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CFG@G - konfigurace ¢itacu

| 0 | 0o | o [PDI1.4[PDI1.3|PDI1.2|PDI1.1|PDI1.0|
7 6 5 4 3 2 A .0

| 0 | 0 | o [PDI2.4|PDI2.3|PDI2.2|PDI2.1|PDI2.0|
15 14 13 12 A1 10 9 8

PDI1.0 polarita signalu DI1.0 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI1.1 polarita signalu DI1.1 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI1.2 polarita signalu DI1.2 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI1.3 polarita signalu DI1.3 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI1.4 polarita signélu DI1.4 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI2.0 polarita signalu DI2.0 O - pfimy, 1 - invertovany
PDI2.1 polarita signélu DI2.1 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI2.2 polarita signalu DI2.2 O - pfimy, 1 - invertovany
PDI2.3 polarita signalu DI2.3 0 - pfimy, 1 - invertovany
PDI2.4 polarita signalu DI2.4 0 - pfimy, 1 - invertovany

MODEI - konfigurace Citacu

0 | MODEI1 | Cofull | MODEI0 |
7 6 5 4 3 2 A .0
0 | MODEI3 | C2full | MODEI2 |
15 14 13 12 11 10 9 8

MODEIO rezim vstupu:
000 -irc V, G, MD, (NI), (Ref)
001 - dir Imp, Dir, (MD)
010 - up/dn Up, Dn, (MD)
100 - tim 86,4 kHz, Tim
110 - cnt clk, En
COfull  mod CitaceO 0 - 3 vstupovy, 1 - 5 vstupovy

MODEI1 rezim vstupu:
000 -irc V, G, (MD)
001 - dir Imp, Dir, (MD)
010 - up/dn Up, Dn, (MD)
101 - per 86,4 kHz, Per

MODEI2 rezim vstupu:
000 -irc V, G, MD, (NI), (Ref)
001 - dir Imp, Dir, (MD)
010 - up/dn Up, Dn, (MD)
100 - tim 86,4 kHz, Tim
110 - cnt clk, En
C2full mod ¢Citace3 0 - 3 vstupovy, 1 - 5 vstupovy

MODEI3 rezim vstupu:
000 -irc V, G, (MD)
001 - dir Imp, Dir, (MD)
010 - up/dn Up, Dn, (MD)
101 - per 86,4 kHz, Per
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FLT - filtry na vstupech

| FL3 | FL2 | FL1 | FLO

7 6 5 4 3 2 A .0
| FL7 | FL6 | FL5 | FL4

15 14 13 12 A1 10 9 8
| FL11 | FL10 | FL9 | FL8

23 22 .21 20 19 18 17 16
| FL15 | FL14 | FL13 | FL12

31 .30 .29 .28 27 .26 .25 24

FLn - nastaveni filtru na vstupu n
00 - vypnuto
01 - filtr 0,18 ms
10 - filtr 1,5 ms
11 - filtr 12 ms

Priklad deklarace modulu :

#struct TModulEl ; struktura deklarace modulu
USINT version, ;verze popisu
USINT rack, ;adresa ramu
USINT address, ;adresa modulu v ramu
UINT LogAddress, ; logicka adresa
UINT LenInputs, ;delka vstupni datove zony
UINT LenOutputs, ;delka vystupni datove zony
DINT OffsetInputs, ;pozice vstupni datove zony
DINT OffsetOutputs, ;pozice vystupni datove zony
UINT InitTable ;index inicializacni tabulky

#module TModulEl 1, 0, 8, 0, 40, 40, _ offset(r0_p8_CIO),
__offset (r0_p8_CO0), indx (_r0_p8_Table)
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4.15 Priklady zapojeni modulu

Priklad 1: Pouziti modulu IC-7702 ve funkci polohovaciho modulu. K prvnimu ¢itaci CO je
pfipojen inkrementalni snimac¢, méfici dotyk MD a referenéni snimac. Vystupy z IC-7702
ovladaji dvouhodnotové motor pohonu (nahoru a dolu), rychlost otaCek je fizena stupriovité
binarnimi vystupy Fast a Slow z modulu OS-7402.

+24V ov

Ub
ENCODER Y A1 oio
—1| G| A2 | pitt
ﬂ—l A3 | bi2
oV A4 | b3
—| A5| b4
— A6 | comi
MD \—_ o © A7| com1
A8 | pi2o
— | A9 | pi21
][] REF \— E— ] IA10| Dpi22
A11| pi2s
IA12| Di24
Up ® IA13] comz
A14] comz|
A15] ubo

IA16] poi1o
Up A17| poti

Down

\ﬁg\ \ﬁ;\;éf 2}2 DO20

10 ‘00 43LNNOD

L1 L2 L3

01

204/-Ql

€0 ‘20 431NNOD

DO21

L4 A20| com

SLNdLNO VLIDIA |

Down

Q Q ® A1 | ubot

REF | A2} oo

A3 | pot

m:m Fast Slow A4 | ooz
Y\ Y\ 25 ] vos

® A6 | pos4
A7 | pos
A8 | pos
A9 | po7
0z 01 ® IA10] ubo1
V2 (’;Af i A11] ubot
M w2 Wi A12| pos
af = IA13] poo
A14] poto
IA15| poti
IA16| DO12
A17| po1s
IA18| pDo14
IA19| pO15
A20] com

L[

)

V  dOIMINOM
¢0¥/-SO  SLNdLNO 1vLIDIa

Obr. 4.19 Pouziti modulu IC-7702 pro polohovani (priklad zapojeni)
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Priklad 2: - pfipojeni dvou inkrementélnich snimacu v&etné vyhodnoceni nulovych impulsu
- pfipojeni kontaktd méficiho dotyku (MD)

ENCODER
Ub|
INKREMENTALNI | | V| A1 oito
SNIMAC 1 _—Jq] A2| o |8
(napf. LARM IRC302) [N A3] o2 %
oV A4 ons |
A5| b4 |8
ENCODER A6 | com1|©
ﬂ ® A7 COM1 ]
INKREMENTALNI Al A8f b0 f
SNIMAC 2 — & A9 ] Dt | &
— [ NI| IA10| DI22 Zla
ov—o A11] pi23 gg
A12] pia [Q]™
—1A13| comz|
A14] comz| |
IA15] ubo | o
_l._, IA16] poto %
M&fici dotyk 7 o
snimace 1y ° A17] ot o
IA18] D020 S
A19] po21 | &2
——@
M&fici dotyk o @
snimade 2y —l' A20] com [ @
307~ +24V
— I |
Vo ®

Obr. 4.20 Zapojeni modulu IC-7702 podle prikladu ¢.2

Na obrazku 4.20 je uvedeno zakladni pouziti v konfiguraci pro vyhodnoceni dvou
inkrementalnich snimacd polohy. Zapojeni predpoklada snimac napdjeny ze zdroje 24 V=
s vyuzitim externiho napajeciho zdroje 24 V. Vystupy snimace jsou oteviené kolektory PNP
(spinaCe proti kladné svorce napajeni +24 V). Kontakt méficiho dotyku je napajen ze zdroje
24 V= (jako standardni binarni vstup PLC).
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Priklad 3: - pfipojeni Ctyf pulznich vystupl (napf. vodomeéry, plynoméry
modulu IC-7702 jako ¢tyi dopfednych &itacu 32 bit.
- ovladani ¢tyr externich relé vystupy modulu

apod.), vyuziti

’ ) —] ] A1] bio
pulzni vstup ¢€.1 \ | A2 | pi1 8
A3 | b2 %
' ) ] A4 bz |T
pulzni vstup ¢.2 \ e A5 | pi4 5
A6 | comt 9
A7 | comi[ |
' ) —] ] A8 | bi2o
pulzni vstup ¢.3 \ s A9 | b2t §
A10| pi22 5 5
' ) — A11] pis ||
pulzni vstup ¢.4 \_ e A12] oes |Q 8
A13| come Q
A14) cove|
A15| woo | o
- IA16| poto cﬁ
A17| pot1 5
A18| po20 5
A19| pozt §
A20| com | @

=)

=)

=) =2

Obr. 4.21 Zapojeni modulu IC-7702 podle prikladu ¢.3

Na obrazku 4.21 je uvedeno zakladni pouziti v konfiguraci modulu jako ¢tyf dopfednych ¢&itacu.
Zapojeni predpoklada pulzni vystupy z technologie 24 V= v provedeni otevieny kolektor PNP
a ekvivalentni feSeni (spinace proti kladné svorce napajeni +24 V). Pfipadné zakmity spinacd
se mohou oSetfit digitalnim nastavitelnym filtrem na modulu. VSechny vystupy modulu jsou
vyuzity jako standardni vystupy PLC.
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Priklad 4 - pfipojeni &tyf inkrementalnich snimacd bez nulovych impulzi
- pfipojeni Ctyf kontaktd méficiho dotyku (MD) s prepinanim pomoci vystupt
modulu.

Kontakty MD Ize pouzit pro externi nulovani ¢itacu. Odpory 2k2 zajistuji minimalni zatéz
vystupU, diody oddéluji jednotlivé spinace pfipojené ke spole¢nému vstupu .

+24V OV
ENCODER
Ub|—®
Jii
1 ﬂi
Lﬂ
— oV A1 pio
(@]
wot| \\ = A2| ot |8
ENCODER | A3 | pit2 %
Ub—e A4 | ois |0
~J M o
1| | S| V] A5 | pi4 8
MD2 \— 2 ﬂi | A6 | comt o
NI A7 | comi| |
oV A8 | bpi2o
ENCODER A9 | pi21 §
(Ub|—® A10l o2 | 2|5
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Obr. 4.22 Zapojeni modulu IC-7702 podle prikladu ¢.4
Priklad 5 - pfipojeni dvou inkrementalnich snimacua bez nulovych impulzi k méfeni drahy

s pfesnym odmérovanim vzorkl pro vypocet rychlosti a zrychleni.
( tato funkce pracuje pouze v modulech od HW verze H04)
Citace C0O a C1 odméFuji drahy.
Musi byt nastaveny bity: r0_p2 CO0.CONT.EMD2 :=1; a r0_p2_ COl.CONT.EMD2 :=1;
a bity: r0_p2_CO0.CONT.EMD :=0; a r0_p2_ COl.CONT.EMD :=0;
Citag C2 je pouzit jako generator &asové zakladny pro vzorkovani drahy pomoci MD, jeho vstup
TIM je konfigurovan jako negovany signal.
Predvolba ¢itace C2 musi byt nastavena na POS1=432, POS2=864 pro 10ms periodu.
Cita¢ C3 muze byt pouzit pro kontrolu po&tu pro$lych impulzt mezi jednotlivymi cykly programu.
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Obr. 4.23 Zapojeni modulu IC-7702 podle prikladu ¢.5

Pfiklad vypoctu rychlosti a zrychleni funkénim blokem FB VelAndAcc():
FUNCTION_BLOCK VelAndAcc

VAR _ INPUT
Position : DINT;
END VAR
VAR
OldPos : DINT;
Fvl : fbFirstOrder; // ModellLib V10 20080624 .mlb
Fv2 : fbFirstOrder; // ModellLib V10 20080624 .mlb

Fal : fbSecondOrder; // ModelLib_V10_20080624.mlb
Fa2 : fbSecondOrder; // ModelLib V10_20080624.mlb
Fa3 : fbSecondOrder; // ModellLib V10 20080624 .mlb

VelF : REAL;
VelF1l : REAL;
OldvelP : REAL;
AccF : REAL;
END_VAR
VAR_OUTPUT
Vel : REAL;
Acc : REAL;
END_VAR
velF := DINT_TO_ REAL (Position - OldPos);
OldPos := Position;
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Fvl (In
Fv2 (In
AccF

0ldvelP := Vel;

Fal (In

END_FUNCTION_BLOCK

Pfiklad volani FB v jazyku LD:
FB je volan vzdy na nabéznou hranu signalu ¢teného ze vstupu MD pfimo z modulu IC-7702.
AT r0_p2_CIO.STAT.DI2;
AT r0_p2_ CIO.DOT;

MDvstup
drahal

Ooo0E

Mhwrstup

Priklad namefenych hodnot vynesenych v GraphMakeru:

hranal Tell
F_TRIG Velindhce
CLE 1 EN ENO
drahal el
—27347Z— Position
ALoo

:= 0.005, Out => VelFl);//1.

:= VelF, Tl := 0.02, T

:= VelFl, Tl := 0.02, T := 0.005, Out => Vel);
:= Vel - 01dvelP;

:= AccF,Tl :=0.02,T2 :=0.05,T

//2.

Veloc

— +&5.6

Aocel

— -1.&

oo BE D HB-| 2T |
L 50004
B drahal 1
T anveoe || 10000
W ik ain Accel -'IEDUU—;
200003
250002
100,003

-4.00

0,003
1 un,nn—fw
2,004
0.00]
2004

/

35,000

30,000

40

rLr

filtr 1l.radu
filtr 1l.radu

:=0.005,0ut =>Acc);//filtr 2.radu
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Poznamky:
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Objednavky a informace:
Teco a. s. Havlickova 260, 280 58 Kolin 4, tel. 321 737 611, fax 321 737 633
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Vyrobce si vyhrazuje pravo na zmény dokumentace. Posledni aktualni vydani je k dispozici na internetu
www.tecomat.cz



