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Avvertenze tecniche
di sicurezza

/N
/N
/N

Personale qualificato

Uso conforme alle
disposizioni

/N

Marchio di prodotto

Il presente manuale contiene avvertenze tecniche relative alla sicurezza delle persone e alla
prevenzionalei danni materiali cheanno assolutamente osservate. Le avvertenze sono con
trassegnate da un triangolo e, a seconda del grado di pericolo, rappresentate nel modo se-
guente:

Pericolo di morte

significa che la non osservanza delle relative misure di sicupeazaca la morte, gravi
lesioni alle persone e ingenti danni materiali.

Pericolo

significachela non osservanza delle relative misure di sicurpapecausae la morte, gravi
lesioni alle persone e ingenti danni materiali.

Attenzione

significache la non osservanza delle relative misure di sicurezza puo causare leggere lesioni
alle persone o lievi danni materiali.

Avvertenza

€ una informazione importante sul prodotto, sull'uso dello stesso o su quelle parti della
documentazione su cui si deve prestare una particolare attenzione.

La messa in servizio ed il funzionamento del dispositivo devono essere effettuati solo da
personalequalificato. Personale qualificatai sensi delle avvertenze di sicurezza contenute
nellapresente documentazione & quello che dispone della qualifica a inserire, mettere a terra e
contrassegnaresecondo gli standard della tecnica di sicurezza, apparecchi, sisteouiit

elettrici.

Osservare guanto segue:

Pericolo

Il dispositivo deve essere impiegato solo per I'uso previsto nel catalogo e nella descrizione
tecnica e solo in connessione con apparecchiature e componenti esterni omologati dalla
Siemens.

Pergarantire un funzionamento ineccepibile e sicuro del proéadssolutamente necessario
un trasporto, immagazzinaggio, una installazione ed un montaggio conforme alle regole
nonché un uso accurato ed una manutenzione appropriata. .

SIMATIC" e SINECY sono marchi di prodotto della SIEMENS AG.

Tutte le altre sigle qui riportate possono corrispondere a marchi, il cui uso da parte di terzi,
puo violare i diritti dei possessori.
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vietate, come pure I'uso improprio del suo contenuto, se non dietro  zione corrisponda all’hardware e al software descritti. Non potendo
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Prefazione

Scopo di questo
manuale

Destinazione

Campo di validita

Variazioni rispetto
alla versione pre -
cedente

Le informazioni contenute in questo manuale consentono la soluzione dei problemi
di automazione con le funzioni integrate della CPU 312 IFM e della CPU 314 IFM.

Il presente manuale si rivolge agli utilizzatori che vogliano impiegare le funzioni
integrate della CPU 312 IFM/della CPU 314 IFM.

Gli utilizzatori trovano:
¢ le informazioni di base relative alle funzioni integrate,

¢ la descrizione delle funzioni integrate Misuratore di frequenza, Contatore, Con
tatore A/B e Posizionamento

¢ i dati tecnici delle funzioni integrate e
e 'utilizzo delle funzioni integrate con I'OP 3.

L’hardware delle CPU e delle unita S7-300 & descritto nei maBisédima di auto
mazione S7-300, Configurazione, Dati delle CPU, Sistema di automazione S7-300,
M7-300, Dati delle unita

Il presente manuale € valido per:

CPU N. di ordinazione dalla versione
CPU 312 IFM 6ES7 312-5AC01-0ABO 01
CPU 314 IFM 6ES7 314-5AE02-0ABO 01

Il presente manuale contiene la descrizione delle funzioni integrate che, al momento
della pubblicazione del manuale, sono contenute nella CPU 312 IFM e nella

CPU 314. Ci riserviamo di descrivere in una informazione di prodotto ogni varia
zione delle funzioni integrate.

Rispetto alla versione precedente, cioe il manbalioni Integratecon il numero
di ordinazione 6ES7 398-8CA00-8EAQ, il presente manuale & stato ampliato con la
descrizione delle funzioni della funzione integrata Misuratore di frequenza.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Prefazione

Approvazioni Perl’'S7-300 sono disponibili le seguenti approvazioni:

UL-Recognition-Mark
Underwriters Laboratories (UL) secondo
Standard UL 508, File Nd16536

CSA-Certification-Mark
Canadian Standard Association (CSA) secondo
Standard C22.2 No. 142, File.NIR 48323

Marcatura CE I nostri prodotti rispondono alle prescrizioni della direttiva CE 89/336/CEE
"Compatibilita elettromagnetica” e alle norme europee (EN) di armonizzazione ivi
contenute.

Le dichiarazioni di conformita CE, in accordo alle sopraccitate direttive CE, arti
CE colo 10, sono conservate presso:

Siemens Aktiengesellschaft
A&D AS E 14

Postfach 1963

D-92209 Ambey

Riciclaggio e Il SIMATIC S7-300 rispetta 'ambiente!
smaltimento Il SIMATIC S7-300 si distingue tra I'altro, per i seguenti punti:

¢ la plastica della custodia, nonostante la sua resistenza alla combustione, € dotata
di protezione antifiamma con assenza di alogeni.

e scrittura tramite lasefcioé assenza di etichette)
* marcatura delle materie plastiche secondo DIN 54840

* impiego di poco materiale a causa delle piccole dimensioni e pochi componenti
per I'integrazione in ASIC

Il SIMATIC S7-300, per la sua composizione a basso inquinamento, € riciclabile.

Per un riciclaggio rispettoso dell’ambiente e per lo smaltimento del vecchio
SIMATIC, rivolgersi a:

Siemens Aktiengesellschaft
Technische Dienstleistungen
ATD TD 3 Kreislaufwirtschaft
Postfach 32 40

D-91052 Erlangen

Telefono: ++49/9131/7-3 36 89
Fax: ++49/9131/7-2 66 43

Questo uicio Siemens, con consulenza singoldreoftin sistema di smaltimento
completo e flessibile ad un prezzo fisso. Dopo lo smaltimento, viene fornita una
dichiarazione della suddivisione con indicazione delle frazioni dei materiali ed i
corrispondenti documenti relativi ai materiali.

. Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
v EWA 4NEB 710 6058-05a



Prefazione

Panoramica sulla
documentazione

CD-ROM

Consultazione del
manuale

Ulteriore supporto

La documentazione € ordinabile indipendentemente dal tipo di CPU.

CPU Documentazione

CPU 312 IFM | ManualeSistema di automazione S7-300, Configurazione
Dati delle CPU

¢ Manuale di riferiment&istema di automazione S7-300,
CPU 314 IFM M7-300, Dati delle unita

e Lista operazionBistema di automazione S7-300
¢ Manuale”’Funzioni integrate” CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

oppure

Nell'appendice F si trova un elenco della documentazione necessaria per la pro
grammazione e la messa in servizio dell’'S7-300.

Tutta la documentazione SIMAC S7 puo essere inoltre ordinata come raccolta
specifica SIMAIC S7 su CD-ROM.

Per facilitare I'accesso a informazioni particolari, il manuale € cosi strutturato:

e all'inizio del manuale é riportato l'indice generale, compreso quello delle figure
e delle tabelle contenute nel manuale stesso.

¢ nei capitoli, sul lato sinistro di ogni pagina e evidenziata una informazione che
riassume il contenuto del paragrafo al quale si riferisce.

e dopo le appendici si trova un glossario con la definizione dei termini piu
ricorrenti utilizzati nel manuale.

¢ alla fine del manuale si trova un esteso indice analitico che consente un rapido
accesso all'informazione desiderata.

In caso di domande sull'utilizzo dei prodotti descritti nel manuale e che qui non
trovano risposta, rivolgersi al proprio partner Siemens. Gli indirizzi delle filiali e
rappresentanza Siemens si trovano p.e. nell’allegato "Siemens nel mondo” del
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle CPU.

Per osservazioni, domande, proposte di correzione riguardanti il presente manuale,
utilizzare il modulo inserito alla fine del manuale stesso, rispedendolo all'indirizzo
indicato. Si prega di voler compilare anche la parte relativa alla valutazione del
manuale prevista nel modulo.

Per rendere facile I'utilizzo dell’'S7-300, si possono frequentare diversi corsi.
Per maggiori informazioni rivolgersi alla "Scuola automazione industriale” della
Siemens &l. 02.6676.2256

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

EWA 4NEB 710 6058-05a
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Panoramica di prodotto

1.1 Introduzione alle funzioni integrate

Possibilita di solu-
zione di problemi
di automazione

Funzioni integrate

CPU 312 IFM

CPU 314 IFM

Caratteristiche
delle funzioni
integrate

1-2

Percontareper misurare frequenze e per il posizionamento su assi, il BIMA
S7-300 ofre le tre seguenti possibilita:

e programma applicativo (operazid®TEP §
e funzioni integrate della CPU 321 IFM

e unita funzionali per il conteggio, la misura di frequenze e per il posizionamento
Su assi

Le funzioni integrate sono parte integrante della CPU 312 IFM/314 IFM. Gli
ingressi e le uscite delle funzioni integrate sono collegate in modo fisso con gl
ingressi/uscite integrati della singola CPU.

La CPU 312 IFM rende disponibili;
¢ la funzione integrata "Misuratore di frequenza”

¢ lafunzione integrata "Contatore (Contatore avanti e indietro)”

La CPU 314 IFM rende disponibili;

¢ la funzione integrata "Misuratore di frequenza”

¢ lafunzione integrata "Contatore” (1 contatore avanti e indietro)”

¢ la funzione integrata "Contatore A/B” (2 contatori avanti/indietro A e B)

¢ lafunzione integrata "Posizionamento” (posizionamento comandato)

Le funzioni integrate lavorano in parallelo al programma applicativo e allungano in
modo minimo il tempo di ciclo della CPU. Le funzioni integrate accedono diretta
mente agli ingressi/uscite integrati della CPU. Le funzioni integrate "Contatore” e
"Contatore A/B” possono generare interrupt di processo.

Oltre che con un PG/PC, & possibile operare e visualizzare le funzioni integrate
anche con un operator panel (OP).

Se si impiega un OP3, si possono utilizzare maschere standard per le funzioni
integrate (vedi appendice G).

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Panoramica di prodotto

Criteri di scelta Nellatabella 1-1 si trova un confronto, con i criteri di scelta pit importanti, tra le tre
possibilita di soluzione per il problema di automazione.

Tabella 1-1  Criteri di scelta per il compito di automazione

Criterio di scelta Programma Funzioni Unita funzionali
applicativo integrate

Collegamento diretto con glino si si

ingressi/uscite

Carico del tempo di ciclo | si minimo no

Copertura di casi applicativ| limitata media elevata

(50% dei casi) (95% dei casi)

Potenzialita con riferimento| limitata media alta

al tempo di reazione

Trattamento di errori di no limitato si

processo (p.e. interruzione

conduttore)
La soluzione "Fun- Conle funzioni integrate si possono risolvere i compiti di automazione che non
zioni integrate” richiedono la potenzialita di una unita funzionale.
Esempi per la fun - Gli esempi che seguono chiariscono le possibilita di impiego della funzione
zione integrata integrata "Misuratore di frequenza”:

"Misuratore di

¢ rilevamento del numero di giri, con controllo del campo di numero di giri

frequenza”
ammesso
¢ rilevamento di una portata (pezzi per tempo di misura) con controllo del campo
Esempi per le Gli esempi che seguono mostrano alcune possibilita di impiego della funzione
funzioni integrati integrata "Contatore” e "Contatore A/B”:

"Contatore” e

Contatore A/B avanti e indietro)

conteggio di un numero di pezzi con pezzi in andata e pezzi di ritorno (conteggio

¢ conteggio periodico di pezzi con reazione parametrizzabile al raggiungimento di

un valore di confronto

Esempi per la fun - Gli esempi che seguono mostrono alcune possibilita di impiego della funzione
zione integrata integrata "Posizionamento”:

"Posizionamento”

sullinizio del pezzo

* posizionamento di pezzi su un nastro trasportatore con sincronizzazione

* movimentazione di una tavola di lavoro su diverse posizioni per la lavorizza

zione del pezzo.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Panoramica di prodotto

1.2 Funzioni integrate sulla CPU 312 IFM

Introduzione

Ingressi/uscite
speciali integrati

Ingressi/uscite
integrati

1-4

Le funzioni integrate vengono collegate al processo di automazione tramite gl
ingressi/uscite della CPU 312 IFM.

La CPU 312 IFM & dotata di 4 ingressi/uscite speciali integrati, la cui funzionalita
puo essere impostata. Sono possibili in alternativa le seguenti impostazioni:

e 4ingressi di interrupt di processo (ingressi digitali)
* 4 ingressi per la funzione integrata "Contatore”

¢ 1 ingresso per la funzione integrata "Misuratore di frequenza” e tre ingressi
digitali standard

Gli ingressi/uscite integrati che non vengono utilizzati per una funzione integrata,
sono utilizzabili come ingressi digitali standard.

Nella figura 1-1 sono rappresentati gli ingressi/uscite integrati della CPU 312 IFM.
Gli ingressi/uscite speciali integrati sono evidenziati in grigio.

Ingressi/uscite integrati
|

g ;E | 1240 2 —-

i 8 4

e 3H1 1| 4-F

o 41 I

e 51 3l §-—~

o6l 4 §—~

o 71 5| 717

o8l 6 §

e g1 7| d—~
19011 125.0| 10| —"~
Te1f1 1 1|—~
16 2 H Q124.0| 12|—0—
1e3HQ 1] 13—
1040Q 2| 14—
le5MQ 3| 1501
1le6HQ 4| 161
197[]Q 5| 17T
108 | 18—+ T2
16 9 [] 19— _(1)
26 0 [ 20

Figura 1-1 Ingressi/uscite integrati della CPU 312 IFM per le funzioni integrate
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Panoramica di prodotto

1.3 Funzioni integrate sulla CPU 314 IFM

Introduzione

Ingressi/uscite
speciali integrati

Ingressi/uscite
integrati

Le funzioni integrate sono collegate al processo di automazione tramite gli ingressi/
uscite della CPU 314 IFM.

La CPU 314 IFM e dotata di 4 ingressi/uscite speciali integrati, la cui funzionalita
puo essere impostata. Sono possibili in alternativa le seguenti impostazioni:

4 ingressi con interrupli processo (ingressi digitali)
4 ingressi per la funzione integrata "Contatore”
4 ingressi per la funzione integrata "Contatore A/B”

1 ingresso per la funzione integrata "Misuratore di frequenza” e tre ingressi
digitali standard

3 ingressi per la funzione integrata "Posizionamento” e 1 ingresso digitale
standard

Gli ingressi/uscite integrate che non sono utilizzati per una funzione integrata, sono
utilizzabili come ingressi digitali standard.

Nella figura 1-1 sono rappresentati gli ingressi/uscite integrati della CPU 314 IFM.
Gli ingressi/uscite speciali integrati evidenziati in grigio.

Ingressi/uscite integrati

Sonder Digital
IN OUT
o 1 e 1 L+ |20 1
© 21126.0 © 2 124.0 (29 2
e 3 1 o 3 1 |26 3
o 4 2 o 4 2 (26 4
© 5 3 © 5 3 (20 5
© gAOy128| © ¢ 4 120 4
© 1A0, 128 | © T 5 (28 7
© gAly 128 © g 6|29 §
© 9Al, 128 e g 7129 9
16 QAI- 128 19 0 M |39 0

IN OUT
191|Aaly130 [ 181 L+
192| A, 130 | 192| 1250 (362
193 | Al- 130 | 1©3
19411132 | 194
165| Al 132 | 185
166 |Al- 132 | 1©6
107 |Aly134 | 187
1e8|A| 134 | 168
199 |Al- 134 | 199
290 | Mana 290

308
399
490

SN abhwNP
w
O]
(o))

Figura 1-2 Ingressi/uscite integrati della CPU 314 IFM per le funzioni integrate
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1.4 Guida attraverso il manuale per una messa in servizio con successo di
una funzione integrata
Presupposti Peruna messa in servizio coronata da successo di una funzione integrata, occorrono
i seguenti presupposti:
¢ la possibilita di utilizzo del pacchetto di programmazi8i&P 7
¢ [|'aver preso confidenza con I'hardware della CPU 312 IFM e della
CPU 314 IFM.
La funzionalita e I'impiego del pacchetto di programmazi8h&P 7sono
descritti in diversi manuali. Un elenco dei manuali, con una breve descrizione
del loro contenuto, si trova nell’appendice Fdrdware delle CPU e della
gamma di unita sono descritti nei man&iitema di automazione S7-300,
Installazione, configurazione e dati delle CSistema di automazione S7-300,
M7-300, Caratteristiche delle unita modulari
Guida Nella tabella 1-2 si trovano le azioni che si devono compiere passo dopo passo per
la messa in servizio di una funzione integrata ed i capitoli del manuale che occorre
leggere.
Tabella 1-2  Guida attraverso il manuale
Passo Azione Leggere per la funzione integrata
Misuratore | Contatore | Contatore | Posiziona-
di A/B mento
frequenza
1 Una conoscenza appropriata del comportamentp e Capitola 2
dell'uso delle funzioni integrate
2 Parametrizzazione della funzione integrata Capitola 3.4| Capitolo 4.4| Capitolo 5.4| Capitolg 6.3
Cablaggio della funzione integrata Capitolg 3.5| Capitolo 4.5| Capitolo 5.5| Capitolc 6.6
4 Programmazione della CPU
* assegnazione del blocco funzionale di sistem&apitolo 3.5| Capitolo 4.6 | Capitolo 5.6 | Capitolo 6.7
* analisi degli allarmi di processo - Capitola 4.8| Capitolo 5.8| —
5 Commutare la CPU da STOP a RUN _
6 Test della funzione integrata Capitolo| 2.5
7 Rilevamento del tempo di ciclo e di reazione Capitola 3.9| Capitolo 4.9| Capitolo 5.9| Capitolc 6.9

Esempi di impiego

1-6

| capitoli 3.10 ¢ 4.10 e 6.10 di questo manuale contengono esempi di impiego orien
tati alla pratica delle funzioni integrate che possono in particolare aiutare il neofita

del SIMATIC S7. Gli esempi di impiego sono realizzati in modo molto semplice e

guidano l'utilizzatore dalla definizione dei compiti al cablaggio e alla parametrizza

zione delle funzioni integrate fino al programma applicativo.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Descrizione delle funzioni integrate

Panoramica del
capitolo

Nel si trova a pagina
capitolo

2.1 Come le funzioni integrate sono posizionate nella CPU 312 IFM/ 2-2
CPU 314 IFM

2.2 Come le funzioni integrate sono posizionate nel programma 2-4
applicativo

2.3 Funzioni e caratteristiche del DB di istanza 2-5

2.4 Come si attivano e parametrizzano le funzioni integrate 2-€

25 Come si puo effettuare il test delle funzioni integrate 2-7

2.6 Come si comportano le funzioni integrate nei diversi stati di 2-8

funzionamento della CPU
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Descrizione delle funzioni integrate

2.1 Come le funzioni integrate sono posizionate nella CPU 312 IFM/
CPU 314 IFM

Posizionamento La figura 2-1 illustra il posizionamento delle funzioni integrate nella CPU,
nell’esempio la CPU 312 IFM. | chiarimenti relativi si trovano nel testo che segue.

CPU 312 IFM
| ]
OB x DB di istanza | o 1H _
| o 2! 1240 2
| . e 3! 1| 3]~
® < ® | !:Unz|0n| =) 4:| 2| 4|~
| integrate o 51 3| 5|—~
I o6l 4 6—"-
@ | o715 7|7
o 8! 6| 8—~
@ SFB | < o o[l 71 9| —~
/: - | 16 01 125.0] 10|~
1 ® ' ®
\_ I | 10 1H! 1| 11|~
| 16 2HQ124.0| 120
| 10 34Q 1| 13—}
OB 40 | 10 4Q 2| 14O+
------- ) 10 5HQ 3| 15—
: ! | @ 1e60Q 4| 16—
! -< ________________ |_—_ 167_Q 5| 171
' ' | 10 81 18
------- | 10 9[] 19149
| 20 OH 201""
| 5
Programma applicativo Sistema operativo Ingressi/uscite integrati

Figura 2-1 Posizionamento delle funzioni integrate nella CPU 312 IFM
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Descrizione delle funzioni integrate

Chiarimenti Le funzioni integrate fanno parte del sistema operativo della CPU 312 IFM/della
CPU 314 IFM.

Dopo che con IGTEP 7é stata parametrizzata una funzione integrata, questa risulta
attivata.

Nella tabella 2-1 si trova il chiarimento della figura 2-1.

Tabella 2-1  Posizionamento delle funzioni integrate nella CPU 312 IFM

N. Descrizione

@ Ad ogni funzione integrata é correlato un blocco funzionale di sistema
(SFB). Gli SFB sono integrati nella CPU.

@) L'SFB viene richiamato da un bloccaganizzativo (OB) posto nel
programma applicativo.

® Il DB di istanza contiene i dati che vengono scambiati tra il programma
applicativo e la funzione integrata.

®

L'SFB scrive e legge i dati nel DB di istanza.

® Una funzione integrata scrive e legge il DB di istanza:

¢ sul punto di controllo ciclo (se parametrizzato &EP 7
¢ nella commutazione tra gli stati di funzionamento

¢ al momento del richiamo dell'SFB

® Una funzione integrata accede direttamente agli ingressi/uscite
integrate, senza passare per il programma applicativo. Di conseguenza
sono garantiti tempi di reazione minimi.

@ Le funzioni integrati "Contatore” e "Contatore A/B” possono,
all'apparire di evento, generare un interrupt di processo.

Tramite il programma applicativo nel’lOB 40 (OB di allarme) si ha una
rapida reazione all’evento.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Descrizione delle funzioni integrate

2.2 Come le funzioni integrate sono posizionate nel programma applicativo

Tool per il
posizionamento

Presupposti

Richiamo dell’'SFB

Fare attenzione nel
richiamo dell’'SFB

Interruzione
dell’'SFB

2-4

Cometool per il posizionamento nel programma applicativo & disponilibitbre
AWL dello STEP & I'Editore KOP dello STER. STEP 76 ampiamente descritto
nel manuale utent8oftwae di base per S7 e M7, STEP 7

I numero del DB di istanza deve essere fissato precedentementeSSHERG.
Inoltre il DB di istanza deve trovarsi nel programma applicativo.

L'SFB della funzione integrata puo essere richiamato dal programma applicativo:
¢ da un qualsiasi bloccoganizzativo (p.e. OB 1, OB 40, OB 100)
e da un qualsiasi blocco funzionale (FB)

e da una qualsiasi funzione (FC)

Quando viene richiamato I'SFB, I'ingresso EN (abilitazione) del’'SFB deve essere
impostato, in modo che I'SFB venga elaborato (vedi p. e. il capitolo 3.6).

Gli SFB delle funzioni integrate sono talvolta dotati di ingressi comandati su fronte.
Questi ingressi generano una reazione quando ha avuto luogo un fronte di salita.

Se I'SFB non viene richiamato ciclicamente nel programma applicativo, allora si
puo generare un fronte di salita sugli ingressi comandati su cambio di fronte con un
doppio richiamo dell'SFB:

e con il primo richiamo si impostano a "0” gli ingressi comandati su fronte.
e con il secondo richiamo si impostano a "1” gli ingressi comandati su fronte.

Gli ingressi dell'SFB comandati su fronte sono descritti per la singola funzione nei
capitoli 3.€, 4.6, 5.6/ e 6.7.

L'SFB non puo essere interrotto da un livello di elaborazione superiore (p. e.

OB 40). Un allarme di processo viene p.e. eseguito dopo che I'SFB é stato elaborato
in OB 1. In questo modo il tempo di reazione all'allarme della CPU si allunga del
tempo di esecuzione dell’SFB.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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2.3 Funzioni e caratteristiche del DB di istanza

Gestione dati

Operazione e
visualizzazione

Rimanenza

Tool per la para -
metrizzazione

Contenuto del DB
di istanza

Aggiornamento del
DB di istanza

Il DB di istanza contiene i dati che vengono scambiati tra il programma applicativo
e la funzione integrata.

E possibile collegare un pannello operativo (OP) ad una CPU 312 IFM/ una

CPU 314 IFM anche senza il programma applicatit®FB non deve essere richia

mato poiché il pannello operativo accede direttamente al DB di istanza (presupposto
per la CPU 314 IFM: la parametrizzazione coSTEP 7dell’aggiornamento al

punto di controllo ciclo; vedi p. e. Capitolo 3.4).

Una funzione integrata puo essere rimanente: dopo una caduta rete, essa continua
I'elaborazione con lo stato che aveva immediatamente prima della mancanza rete.

Se la funzione integrata deve essere "a rimanenza”, allora occorre parametrizzare
come rimanente, cOBTEP 7il DB di istanza.

| parametri per la CPU 312 IFM/CPU 314 IFM si trovano sotto "Registro
Rimanenza’ nel manuafistema di automazione S7-300, Installazione, configura
zione e dati delle CPUCome si lavora sott8TEP7, & descritto nel manuale
Softwae di base per S7 e M7, STEP

Nel DB di istanza si trovano gli stati di tutti i parametri di ingresso/uscita dell’'SFB
corrispondente.

La funzione integrata accede direttamente agli ingressi/uscite integrati della
CPU 312 IFM. Lo stato di questi ingressi/uscite non si trova nel DB di istanza.

Il DB di istanza viene aggiornato nei seguenti momenti:
¢ nella commutazione dello stato di funzionamento della CPU

¢ sul punto di controllo ciclo (se € stato parametrizzato c@TIP 7 'aggiorna
mento al punto di controllo ciclo; vedi p. e. Capitolo|3.4)

¢ sul richiamo dell’SFB corrispondente.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

EWA 4NEB 710 6058-05a

2-5



Descrizione delle funzioni integrate

2.4 Come si attivano e parametrizzano le funzioni integrate

Introduzione Perutilizzare una funzione integrata, occorre prima attivarla e poi parametrizzarla.
Tool per la attiva - Con IoSTEP 7si attivano e si parametrizzandliole su un PG/PC le funzioni
zione/parametriz- integrate. Come si lavora con$dTEP 7 & descritto nel manuale utei@eftware
zazione di base per S7 e M7, STEP 7

Registro Nella parametrizzazione c@TEP 7 attivare nel "Registro funzioniina delle
"Funzioni” seguenti funzione integrati

e perlaCPU 312 IFM:

— ingressi di interrupt

— contatore

— misuratore di frequenza
e perlaCPU 314 IFM:

— ingressi di interrupt

— contatore

— contatori paralleli A/B

— misuratore di frequenza

— posizionamento

Descrizione dei La descrizione dei parametri con i loro campi dei valori si trovano:
parametri

e per gliingressi di interrupt nel manu&@estema di automazione S7-300, Installa
zione, configurazione e dati della CPU

¢ per la funzione integrata "Misuratore di frequenza” nel capitolo 3.4

e per la funzione integrata "Contatore” nel capitolo 4.4

e per la funzione integrata "Contatore A/B” nel capitolo 5.4

¢ per la funzione integrata "Posizionamento” nel capitolo 6.3

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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2.5 Come si puo effettuare il test delle funzioni integrate

Introduzione Le CPU ofrono funzioni di test con le quali € possibile controllare e modificare dati
e variabili del programma applicativo.

Funzioni di test La tabella 2-2 contiene le funzioni di test che si possono utilizzare per la
CPU 312 IFM e la CPU 314 IFM.

Tabella 2-2  Funzioni di test per la CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

Funzioni di test

Applicazione

Stato variabile

Controllo di determinate variabili di processo (ingressi, uscite, merke

temporizzatori, contatori, dati) in un determinato punto del programma

applicativo.

Forzamento
variabile

r,

Assegnazione di un valore a determinate variabili di processo (ingressi,

uscite, merker, temporizzatodontatori, dati) in un determinato punto
programma applicativo cosi da guidare, in modo mirato, il program
applicativo.

Stato blocco

el
a

Controllo di un blocco durante I'esecuzione del programma come aiyto

nell’eliminazione di problemi che compaiono durante la traduzione del

programma applicativo.
Statoblocco presenta lo stato di diversi elementi della parola di stato,

accumulatorie dei registri allo scopdi visualizzare quali operazioni sono

attive.
Utilizzo delle Le funzioni di test "Stato variabiile” e "Forzamento variabile” sono descritte nel
funzioni di test manuale utent8oftwae di base per S7 e M7, STEP 7

La funzione di test "Stato blocco” si trova, in funzione del linguaggio di
programmazione impiegato, nel manudWL per S7-300/400, Bgrammazione di
blocchioppure nel manualkeOP per S7-300/400, Bgrammazione di blocchi

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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2.6
mento della CPU

Presupposto

Stati di
funzionamento

Come si comportano le funzioni integrate nei diversi stati di funziona-

Le funzioni integrate sono state attivate e parametrizzate (hH® 7

Il comportamento delle funzioni integrate dipende direttamente dallo stato di fun
zionamento della CPU WIAMENT O, STOP e RUN). La tabella 2-3 descrive il

comportamento delle funzioni integrate nei diversi stati di funzionamento della

CPU.
Tabella 2-3  Stato di funzionamento della CPU
AVVIAMENTO STOP/ARRESTO RUN
Funzione integrata inattiva inattiva attiva
Bloccofunzionale standar(p.e. SFB 30) richiamabile non richiamabile richiamabile

Aggiornamento del DB di istanza al richiamo dell’'SFB no sul punto di controllo
ciclo (se parametrizzato
CONnSTEP Je al
richiamo dellSFB
Allarmi di processo disabilitati disabilitati abilitati

Ingressi integrati

non vengono analizzati
dalla funzione integrata

non vengono analizzati
dalla funzione integrata

vengono analizzati dallg
funzione integrata

Uscite integrate

non vengono influenzatg
dalla funzione integrata

2non vengono influenzatg
dalla funzione integrata

evengono influenzate
dalla funzione integrata

2-8
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Commutazione
degli stati di
funzionamento

Descrizione delle
azioni

Nellafigura 2-2 sono rappresentate le commutazioni dello stato di esercizio della

CPU e le corrispondenti azioni della funzione integrata.
STOP AWIO RUN
Rete ON
0 @
@
®
®
ARRESTO >
@ @
Rete ®
OFF ®
Figura 2-2 Commutazione degli stati di funzionamento

Nellatabella 2-4 sono descritte le azioni durante le commutazioni degli stati di
funzionamento.

Tabella 2-4 Commutazione degli stati di funzionamento

metri

ssiva

Azione Descrizione
O] Viene verificata la completezza e la correttezza dei campi dei valori dei paral
della funzione integrata.
@) Preimpostazione degli ingressi comandati su fronte
® Gliingressi comandasu fronte sono preimpostati in modo che, alla succes
analisi con ingresso = 1 del DB di istanza, venga generata la reazione.
® Se durante I'avviamento viene scoperto un errore, la CPU va in STOP.
@ Awvio della funzione integrata (commutazione nello stato attivo)
* Lafunzione integrata prende in carico i valori dal DB di istanza e si avvia|
* Abilitazione delle uscite da parte del sistema operativo.
* Analisi degli ingressi da parte della funzione integrata.
® Arresto della funzione integrata
® Aggiornamento dei valori di uscita nel DB di istanza
® Cancellazione degli ingressi comandati su fronte nel DB di istanza

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata
"Misuratore di frequenza”

Ingressi/uscite
integrati

Panoramica del
capitolo

Nellatabella seguente si trovano gli ingressi/uscite speciali della CPU 312 IFM e
della CPU 314 IFM per la funzione integrata Misuratore di frequenza.

Tabella 3-1 Panoramic&ngressi/uscite integrate per la funzione integrata "Contatore” sulle
CPU 312 IFM e 314 IFM

CPU 312 IFM | CPU 314 IFM Funzione
E124.6 E 126.0 Ingresso digitale Misura
Avvertenza

Il presente capitolo fa riferimento, per gli esempi, alla CPU 312 IFM. La realizza
zione con la CPU 314 IFM é possibile allo stesso modo, salvo gli ingressi/uscite
diversi (vedi Rbella 3-1).

Nel si trova a pagina
capitolo

3.1 Panoramica sul funzionamento 3-2
3.2 Modo di funzionamento del misuratore di frequenza 3-3
3.3 Modo di funzionamento del comparatore 3-E
3.4 Parametrizzazione 3-7
3.5 Collegamento dei sensori agli ingressi/uscite integrati 3-10
3.6 Blocco funzionale di sistema SFB 30 3-12
3.7 Struttura del DB di istanza 3-14
3.8 Analisi degli interrupt di processo 3-15
3.9 Calcolo del tempo di ciclo e dei tempi di reazione 3-17
3.10 Esempi applicativi 3-18
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

3.1 Panoramica sul funzionamento

Introduzione In questo capitolo si trova una rappresentazione panoramica (schema a blocchi)
della funzione integrata "Misuratore di frequenza”. Lo schema a blocchi contiene le
parti pit importanti della funzione integrata "Misuratore di frequenza” con tutti gli
ingressi e le uscite.

| capitoli 3.2 e 3.3 fanno riferimento allo schema a blocchi. In questo capitelo ven
gono descritte le interazioni tra le parti pit importanti della funzione integrata
"Misuratore di frequenza” ed i suoi ingressi e uscite.

Scopo della La funzione integrata "Misuratore di frequenza” consente la misura continua di una
funzione integrata frequenza< 10 KHz.
Schema a blocchi La figura 3-1 mostra lo schema a blocchi della funzione integrata "Misuratore di
frequenza”.
Imposta valore di confronto Bit di stato STATUS U
SET U _LIMIT Compara- a
Limite superiore valore di tore limite Valore di confronto
confronto PRES_U_LIMIT superiore U_LIMIT
Misuratore
di fre-
Ingrg_sso d|g|_tale (_jl misura guenza Frequenza FREQ
degli ingressi/uscite integrati
Compara-
tore limite
— | inferiore
Imposta valore di confronto
SET_L_LIMIT Bit di stato STATUS_L
Limite inferiore valore di Valore di confronto
confronto PRES_L_LIMIT L_LIMIT

stato logico
— valore di conteggio

Figura 3-1 Schema a blocchi della funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

3.2 Modo di funzionamento del misuratore di frequenza

Misuratore di
frequenza

Vari principi di
misura

Principio di
misura 1

Principio di
misura 2

Tempo di misura

Esempio

Caratteristiche
del principio di
misura 1

Il misuratore di frequenza, sulla base del segnale e del tempo di misura, calcola la
frequenza attuale.

Il segnale di misura viene collegato tramite I'ingresso digitale "Misura” degli
ingressi/uscite integrati della CPU. Il misuratore di frequenza conta i fronti di salita
del segnale di misura entro il tempo di misura e desume da questi la frequenza.

La CPU calcola la frequenza in base a 2 diversi principi di misura:

¢ il principio di misura 1 viene impiegato per un tempo di misuradi0,1s,1so0
10s

¢ il principio di misura 2 viene impiegato per un tempo di misura di 1 ms, 2 ms o
4 ms

Il misuratore di frequenza rileva la frequenza con la seguente formula:

numero dei fronti di sdita
tempo di misura

Frequenza=

Il misuratore di frequenza rileva la frequenza misurando il tempo tra due fronti di
salita in ingresso all'ingresso digitale di misura.

L'utente parametrizza il tempo di misura ®REP 7e pud scegliere tra 1 ms, 2 ms,
4ms, 0,1s,1s010s. Il processo di misura viene riavviato immediatamente una
volta trascorso il tempo di misura, per cui si ha sempre a disposizione la frequenza
attuale.

Il tempo di misura vale 1 s. Durante un tempo di misura sono stati contati
6500 fronti di salita del segnale di misura.

Frequenza= 6500 _ 6500 Hz

1s

| tempi di misura compresitra 0,1 s e 10 s sono stati introdotti per la misura di fre
quenze elevate. Quanto maggiore € la frequenza, tanto piu preciso sara il risultato
della misura. Con questo principio si ottengono, in caso di frequenza elevata:

¢ grande precisione della misura e

e carico del ciclo ridotto.
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Caratteristiche
del principio di
misura 2

Visualizzazione del
primo valore di
frequenza valido

Superamento della
frequenza limite

/N

I tempi di misura compresi tra 1 ms e 4 ms sono stati introdotti per la misura di fre
quenze ridotte. Quanto minore € la frequenza, tanto piu preciso sara il risultato della
misura. Con questo principio si ottengono, in caso di frequenza ridotta:

¢ grande precisione della misura

e possibilita di reazione veloce nel processo (per es. generazione dell'interrupt di
processo)

e carico del ciclo elevato

Dopo I'avviamento della CPU o l'uscita dallo stato di funzionamento ARREST
viene elaborato 'OB 1 e contemporaneamente viene avviata la funzione integrata
"Misuratore di frequenza”.

La prima frequenza valida viene calcolata con il principio di misura 1 dopo il primo
tempo di misura.

La prima frequenza valida viene calcolata con il principio di misura 2 al piu tardi
una volta trascorso due volte il tempo di misura oppure in base alla formula
2 x 1/frequenza misurata (vale il valore maggiore tra i due).

Finché non viene calcolata la frequenza valida, la frequenza di entrambi i principi di
misura é di —1.

ARRESTO . . .
‘ Awio (0B100)| Ciclo (0B1) | Ciclo (0B1) | Ciclo (0B1) L
% preassegnato” | -1 ' frequenza valida Tempo
————— . — e — — — — — >
Awvio del Fine del 1. tempo di misura (principio

di misura 1) e/o fine di 2 tempi di mi-
sura opp. 2 x 1/frequenza misurata
(principio di misura 2)
* ultima frequenza prima dello stato di funzionamento STOP risp.

se e stata parametrizzata la rimanenza, prima dello stato di funzionamento Rete OFF

1. tempo
di misura

Figura 3-2 Visualizzazione del primo valore di frequenza valido

La funzione integrata "Misuratore di frequenza” € adatta a misurare frequenze fino a
max. 10 kHz.

Pericolo

Se la frequenza misurata é superiore alla frequenza limite di 10 KHz, allora:

* non € piu garantito il corretto funzionamento della funzione integrata.

¢ il carico del ciclo aumenta.

¢ il tempo di reazione ad un interrupt di processo aumenta.

¢ la comunicazione puo essere disturbata (fino alla caduta della connessione).

Se interviene il controllo del tempo di ciclo, la CPU va ifO&T

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

3.3 Modo di funzionamento del comparatore

Comparatore

Comparatore
Limite superiore

Comparatore
Limite inferiore

Analisi dei
bit di stato

Reazioni para -
metrizzabili per i
tempi di misura
1,204 ms

La funzione integrata "Misuratore di frequenza” ha due comparatori integrati con i
quali si puo controllare il rispetto di un determinato campo di frequenza.

Interviene quando la frequenza FREQ supera un valore di confronto assegnato
U_LIMIT. In questo caso su SFB 30 viene impostato il bit di statd8%_U.

Interviene quando la frequenza FREQ scende al di sotto un valore di confronto
assegnato L_LIMITIn questo caso su SFB 30 viene impostato il bit di stato
STATUS L.

| bit di stato possono essere analizzati nel programma applicativo.

Fino a quando non viene visualizzato il primo valore di frequenza valido, i bit di
stato su SFB 30 hanno il segnale 0.

Quando la frequenza supera il valore di confronto U_LIMIT oppure scende al di
sotto del valore di confronto L_LIM|Tviene generato un interrupt di processo,-sem
pre che iNSTEPY sia stata impostata la parametrizzazione corrispondente (tempo di
misura di 1, 2 0 4 ms e interrupt di processo attivato).

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Modo di funziona-
mento del compa -

ratore

Assegnazione di

nuovi valori di
confronto

3-6

Nellafigura 3-3 € rappresentato in modo grafico il modo di funzionamento del com
paratore. Le superfici grigie evidenziano il superamento (maggiore o minore) di un
valore di confronto. lintervento dell'interrupt é stato parametrizzato.

Frequenza FREQ Tempo misura Viene generato
l'interrupt di proceso
Valore di N
confronto i
U_LIMIT i i
: : Viene generato
) ) I'interrupt di proceso
Valore di . . P/
confronto ' '
L_LIMIT '_I I I I_l >
- 1 ' ) ) . Tempo
'1 1 1 ! 1
Bit di stato : C
STATUS_U | \ . :
X —— ! Tempo
. ) Lafrequenza |
Bit di stato | supera il limite
STATUS_L r superiore ‘
> T
empo
La frequenza La frequenza
e sotto il e sotto il limite
limite inferiore inferiore

Figura 3-3 Modo di funzionamento del comparatore

Tramitei parametri di ingresso PRES_U_LIMIT risp. PRES_L_LIMIT su SFB 30
possono essere assegnati nuovi valori per il comparatore Limite superiore risp. del
comparatore del limite inferiore. | nuovi valori di confronto vengono trasferiti al
comparatore quando sui parametri di ingresso SET_U_LIMIT risp. SET_L_LIMIT
su SFB 30 compaiono fronti di salita.

Se, dopo avere impostato un nuovo valore di confronto per il limite superiore/
inferiore, la frequenza & maggiore o minore di questo valore di confronto, viene
generato un interrupt di processo (sempre che sia stato attivato I'interrupt di pro
cesso COBTEPY).
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

3.4

Parametrizzazione

con STEP 7

| parametri ed i
loro campi dei
valori

Parametrizzazione

La funzione integrata si parametrizza cor8IBEP 7. Come si lavora con IBTEP 7
e descritto nel manuale uter@eftwae di base per S7 e M7, STEP 7

Latabella3-2 elenca i parametri per la funzione integrata "Misuratore di frequenza”.

Tabella 3-2  Blocco parametri "Ingressi/uscite integrati”
Parametro | Chiarimenti Campo dei Imposta-
valori zionedi de-
fault
Numero del | Il DB di istanza contiene i dati che vengong 1 ... 63 62
DB di istanza scambiati tra la funzione integrata ed il pro1 cpy 314 IFM
gramma applicativo. 1..127
Tempo di Il tempo di misura é l'intervallo di tempo in dud,1s; 1s;10s]1s
misura la funzione integrata rileva un valore di 1ms;2ms;
frequenza attuale. 4 ms
Aggoirna- Si definisce se il DB d’istanza della funziongattivato/ attivato
mento auto- | integrata deve essere aggiornato al punto didisattivato
matico sul controllo ciclo
punto di con-
trollo ciclo!
Frequenza scende al di sotto di valore di confronto limite inferiore
Interrupt di | Si pud impostarehe intervenga un interrupt gattivato/ disattivato
processé processo quando il valore reale scende al didisattivato
sotto del valore di confronto L-LIMIT.
Frequenza supera valore di confronto limite superiore
Interrupt di | Si pud impostarehe intervenga un interrupt gattivato/ disattivato
processé processo quando il valore reale supera il valalisattivato

di confronto U-LIMIT.

1 1l parametro & impostabile solo con la CPU 314 IFM, per la CPU 312 Ipradmetro & attivato
automaticamente.
2 Linterrupt di processo & impostabile solo per i tempi di misura 1, 2 e 4 ms.
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Risoluzione per i
tempi di misura
0,1s,1se10s

Svantaggi di un
tempo di misura
elevato

Precisione della
misura per i tempi
di misura 0,1 s,
1sells

Calcolo dell'errore
di misura per i
tempi di misura
0,1s,1se10s

3-8

Larisoluzione della misura é tanto maggiore quanto maggiore € il tempo di misura
impostato. La tabella 3-3 illustra la risoluzione della misura in funzione del tempo
di misura parametrizzato.

Tabella 3-3 Risoluzione della misura per i tempi di misura 0,1s,1se 10 s
Tempo di Risoluzione Esempio per fronti di | Frequenza
misura salita durante 1 tempo
di misura

0,1ls La frequenza é rilevabile gradini di 900 9000 Hz
10 Hz. 901 9010 Hz

1s La frequenza é rilevabile gradini di 900 900 Hz
1Hz. 901 901 Hz

10s La frequenza é rilevabile gradini di 900 90 Hz
0.1Hz. 901 90,1 Hz

Il misuratore di frequenza rileva la frequenza a intervalli di tempo elevati. Questo
significa che con un tempo di misura elevato il valore di frequenza attuale é disponi
bile solo a intervalli.

La precisione della misura dipende dalla frequenza misurata e dal tempo di misura.

La tabella 3-4 illustra il massimo errore di misura alla frequenza limite di 10 kHz e i
tempi di misura parametrizzabili.

Tabella 3-4  Precisione della misura per i tempi di misura0,1s,1se 10s
Frequenza Tempo di misura Massimo errore di misura
in % del valore di misura
10 kHz 0,1s 1,1%
10 kHz 1s 0,11 %
10 kHz 10s 0,011 %

Conla seguente formula & possibile calcolare il massimo errore di misura della fre
quenza misurata:

1
0,001 s+ frequ. in Hz

— - X 100 %
Tempo di misurain's

max. errore di misura in % del val. mis:

In base al principio di misura, I'errore di misura & tanto maggiore quanto minore é
la frequenza misurata.
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La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Risoluzione per
i tempi di misura
1ms,2mse4ms

Precisione della
misura per i tempi
di misura 1 ms,
2msedms

Calcolo dell’errore
di misura per

i tempi di misura
1ms,2msedms

Fattore in %

Larisoluzione di calcolo interna della misura del tempo tra 2 fronti & sempke iden
tica se il tempo di misura parametrizzato € di 1 ms, 2 ms 0 4 ms, ovvero é di 1 mHz.

Attenzione: Le frequenze > 20 mHz provocano l'uscita di un valore di frequenza
pari a 0.

La precisione della misura € in funzione della frequenza misurata e del tempo di
misura. La misura € tanto piu precisa quanto minore € la frequenza e quanto
maggiore € il tempo di misura.

La tabella 3-5 illustra gli errori di misura massimi con una frequenza limite di
10 kHz e i tempi di misura parametrizzati.

Tabella 3-5 Precisione della misura per i tempi di misura 1 ms, 2 ms e 4 ms
Frequenza Tempo di misura Errore di misura massimo
in % del valore misurato
10 kHz 1ms 5%
10 kHz 2ms 2%
10 kHz 4ms 1%

Conla seguente formula & possibile calcolare il massimo errore di misura della fre
guenza misurata:

max. errore di misura = frequenzan Hz X fattore in % / 100+ 0,001 Hz

Il fattore per il calcolo dell’'errore di misura nella formula precedente € in funzione
della CPU.

Il fattore non pud superare un valore massimo. Pertanto, se dalla formula della
tabella seguente risulta un valore maggiore di quello massimo, € necessario inserire
il fattore massimo nella formula per il calcolo dell’errore di misura.

Tabella 3-6  Fattore per il calcolo dell’errore di misura massimo per la funzione integrata “Misuratore di frequenza”
CPU Formula per il calcolo del fattore Fattore max. per il tempo di
misura:
1ms 2ms 4 ms
CPU 312 IFM (0,01 + 0,0018 sx frequenza in Hz) % 5% 2% 1%
CPU 314 IFM (0,01 + 0,0012 s< frequenza in Hz) % 3,5% 15% 0,75 %
Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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3.5

Introduzione

Morsetti di collega-
mento

Schema di collega -
mento

3-10

Collegamento dei sensori agli ingressi/uscite integrati

Peril cablaggio si utilizza la CPU 312 IFM. La realizzazione con la CPU 314 IFM
€ ugualmente possibile, utilizzando un altro ingresso/uscita integrato (vedi
Tabelle 3-1).

Nella tabella 3-7 sono presentati i morsetti di collegamento degli ingressi/uscite in
tegrati della CPU 312 IFM per la funzione integrata "Misuratore di frequenza”.

Tabella 3-7  Morsetti di collegamento per i sensori (CPU 312 IFM)
Morsetto Nome Descrizione
8 E 124.6 Misura
18 L+ Tensione di alimentazione
19 M Massa

Nellafigura 3-4 é rappresentato il collegamento di principio del sensore
(p.e. BERO) agli ingressi/uscite integrati della CPU 312 IFM.

Ingressi/uscite integrati
|
e 1H
o 2[1 1240/ 2 j
e 30! 1 3
e 4H!1 2| 4 —~
e s5H1 3| 5/~
o 6| 4 6] —~
BERO © 741 50 7 —~
- ogHI 6 8~
S 9l 71 9l —~
/ 16 01 125.0| 10|—~
_

o . 10 101 1 11
Utlllzzare.caw 16 2H 0124.0| 12—0
schermati 193HQ 1] 130

19 40 Q 2| 14—
1o 5HQ 3| 15T
| 19 6HQ 4 16/
24V 197]qQ 5| 17—
T 10 8| 18T+ 2
\ 10 9 19—,1F
20 0H 20—/\\
Figura 3-4 Cablaggio dei sensori (CPU 312 IFM)

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Schermatura

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

EWA 4NEB 710 6058-05a

Peril collegamento dei sensori occorre utilizzare cavi schermati e collegare il
conduttore dello schermo con la terra. Utilizzare per questo scopo un supporto per
gli schermi.

Informazioni particolareggiate per la stesura dello schermo del cavo si trovano nel
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle CPU
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3.6 Blocco funzionale di sistema SFB 30

SFB 30 Alla funzione integrata "Misuratore di frequenza” € correlato I'SFB 30. Nella figura
3-5 si vede la rappresentazione grafica dell’'SFB 30.

SFB 30
— EN ENO —
—| PRES_U_LIMIT FREQ —
— PRES_L_LIMIT U_LIMIT [—
comandato su fronte — ST U LIMIT L LIMIT —
comandato su fronte — SET:L__LIMIT STAT_US_U -
STATUS_L [—

Figura 3-5 Rappresentazione grafica dell’'SFB 30

Parametri diin - Nellatabella 3-8 si trova la spiegazione dei parametri di ingresso dell’'SFB 30.
gresso dell’'SFB 30

Tabella 3-8 Parametri di ingresso dell’'SFB 30

Parametro Spiegazione
di ingresso
EN EN ¢ il parametro di ingresso per I'abilitazione dell’'SFB 30. Questo parametro di ingresso causa |'elabo

razionedell’'SFB 30. Il parametro di ingresso non ha alcdetef sull’elaborazione della funziomate-
grata. Fino a quando EN = 1, I'SFB 30 viene elaborato. Con EN = 0, I'SFB 30 non viene elaborato.

Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

PRES_U_LIMIT | Su questo parametro di ingresso si puo applicare un nuovo valore di confronto PRES_U_LIMIT, che
viene trasferito, dopo un fronte di salita, sul parametro di ingresso SET_U_LIMIT.

Tipo dati: DINT Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

PRES_L_LIMIT | Su questo parametro di ingresso si pud applicare un nuovo valore di confronto PRES_U_LIMIT, che
viene trasferito, dopo un fronte di salita, sul parametro di ingresso SET_L_LIMIT.

Tipo dati: DINT Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

SET_U_LIMIT Dopo un fronte di salita, il valore di confronto PRES_U_LIMIT viene trasferito. Contemporanegmente
il bit di stato STATUS_U viene impostato in corrispondenza del nuovo valore di confronto.

Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Tabella 3-8 Parametri di ingresso dell'SFB 30, continuazione

Parametro Spiegazione

di ingresso

SET_L_LIMIT Dopoun fronte di salita, il valore di confronto PRES_L_LIMIT viene trasferito. Contemporaneaimgnte
bit di stato STATUS_L viene impostato in corrispondenza del nuovo valore di confronto.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

Parametri di uscita Nellatabella 3-9 si trova la spiegazione dei parametri di uscita dell'SFB 30.

dell’'SFB 30

Tabella 3-9  Parametri di uscita del’SFB 30

Parametro di
uscita

Spiegazione

* frequenza FREQ valore di confronto L_LIMIT: parametro di uscita STATUS_U impostato

ENO Il parametro di uscita ENO segnala se durbek@borazione dell’'SFB e comparso un errore. Con ENO =
1, non € comparso alcun errore. Con ENO = 0, I'SFB non e al@horato oppure I'elaborazione e stata
anomala.

Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

FREQ Su questo parametro di uscita viene emessa la frequenza misurata in mHz.

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —1 a 10000000

U_LIMIT Su questo parametro di uscita viene emesso il valore di confronto attuale U_LIMIT.

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

L_LIMIT Su questo parametro di uscita viene emesso il valore di confronto attuale L_LIMIT.

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

STATUS U Il parametro di uscita STATUS_U indica la posizione della frequenza rispetto al valore di confronto
U_LIMIT:

* frequenza FREQ> valore di confronto U_LIMIT: parametro di uscita STATUS_U impostato
* frequenza FREQE valore di confronto U_LIMIT: parametro di uscita STATUS_U non impostato
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

STATUS L Il parametro di uscita STATUS_L indica la posizione della frequenza rispetto al valore di confronto
L_LIMIT:

* frequenza FREQ valore di confronto L_LIMIT: parametro di uscita STATUS_U non impostdto

Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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3.7 Struttura del DB di istanza

DB di istanza Latabella 3-10 mostra la struttura e I'occupazione del DB di istanza della funzione
dell'SFB 30 integrata "Misuratore di frequenza”.

Tabella 3-10 DB diistanza dell’'SFB 30

Operando Symbolo Significato
DBD 0 PRES_U_LIMIT Valore di confronto, limite superiore (huovp)
DBD 4 PRES_L_LIMIT Valore di confronto, limite inferiore (nuovo
DBX 8.0 SET_U_LIMIT Impostazione del valore di confronto, limite
superiore
DBX 8.1 SET L LIMIT Impostazione del valore di confronto, limite
inferiore
DBD 10 FREQ Frequenza
DBD 14 U_LIMIT Valore di confronto, limite superiore (attualg)
DBD 18 L_LIMIT Valore di confronto, limite inferiore (attuale)
DBX 22.0 STATUS_U Bit di stato limite superiore
DBX 22.1 STATUS_L Bit di stato limite inferiore
Lunghezza del DB | dati per la funzione integrata "Misuratore di frequenza” sono lunghi 24 byte e
di istanza iniziano con l'indirizzo 0 nel DB di istanza.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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3.8 Analisi degli interrupt di processo

Introduzione La funzione integrata Misuratore di frequenza genera, per determinati everti, inter
rupt di processo; a condizione che sia stato parametrizza®TdeR7 un tempo di
misura di 1 ms, 2 ms 0 4 ms e siano stati attivati gli interrupt di processo.

Eventi Nella tabella 3-1 si trova una descrizione degli eventi che possono portare ad
parametrizzabili interrupt di processo e la parametrizzazione che si deve eseguireaRor

Tabella 3-11 Eventi che possono portare ad interrupt di processo

Interrupt di processo per Descrizione Parametrizzazione

Il valore attuale € minore del valore Viene generato un interrupt di processo se il | inferiore al valore di confronto

di confronto limite inferiore valore attuale & minore del valore di confrontg| limite inferiore: interrupt di
limite inferiore processo attivato

Il valore attuale € maggiore del Viene generato un interrupt di processo se il | superiore al valore di confronto

valore di confronto limite superiore valore attuale & maggiore del valore di confropiamite superiore: interrupt di
limite superiore processo attivato

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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OB di interrupt di
processo

Informazioni di
awvvio del’OB 40
per la funzione
integrata

Secompare un interrupt di processo, viene richiamato I’OB di interrupt di processo
(OB 40). Levento che ha richiamato I'OB 40 & memorizzato nelle informazioni di

avvio

(parte di dichiarazione) dell’OB 40.

La tabella 3-12 illustra le variabili temporanee (TEMP) rilevanti del’OB 40 per la
funzione integrata Misuratore di frequenza della CPU 312 IFM/314 IFM. Per una
descrizione dell’OB 40 si rimanda al manuale di riferimdntozioni di sistema e

stand

ard

Tabella 3-12 Informazioni di avvio dell’OB 40 per la funzione integrata Misuratore di frequenza

Variabile Tipo di Descrizione
dati

OB40_MDL_ADDR |WORD B#16#7C Visualizzazione nella parola dati locali 6:

® indirizzo dell'unita che genera l'interrupt (qui la CPU)
OB40_POINT_ADDR| DWORD | vedi fig. 3-6 | Visualizzazione nella parola doppia dati locali 8:

¢ della funzione integrata che ha generato I'interrupt
* dell'evento che ha generato l'interrupt

Visualizzazione Dalla variabile OB40_POINT_ADDR si puo capire quale funzione integrata-ha ge

dell’evento che
ha generato
I'interrupt

nerat

o l'interrupt e quale evento ha provocato la generazione dell'interrupt. Nella

figura seguente € illustrata la correlazione con i bit della parola doppia dati locali 8.

N

s | LB 11
313029 28272625 24 o 7654 3210 Bit n.
olofofofofofafo] . [T TTITITITITTTI]] ps
-~ AN - J \_Y_/
La funzione integrata riservato riservato

Misuratore di frequenza
ha generato l'interrupt

di processo Il valore attuale & minore del valore di
confronto limite inferiore

Il valore attuale & maggiore del valore di

confronto limite superiore
Figura 3-6 Informazione di avvio del’OB 40: I'evento che ha provocato I'interrupt (funzione integrata Misuratore di

frequenza)

Analisi nel L'analisi di interrupt di processo nel programma applicativo & descritta nel manuale
programma di programmazion&oftwae di sistema per S7-300/400, Sviluppo diggpammi
applicativo

3-16
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3.9 Calcolo del tempo di ciclo e dei tempi di reazione

Introduzione

Calcolo

Tempo di esecu-
zione dell’SFB 30

Tempo di aggior -
namento del DB
di istanza

Allungamento del
tempo di ciclo

Tempo di reazione

Il calcolo del tempo di ciclo per le CPU é descritto in modo particolareggiato nel
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle. GleU
seguito vengono descritti i tempi di cui occorre tenere conto nel calcolo quando
viene eseguita la funzione integrata "Misuratore di frequenza”.

Il tempo di ciclo pud calcolare con la formula seguente:
Tempodiciclo=f +ty) +t3+ 14
t; = Tempo di trasferimento delle immagini di processo (IPI e PU)

to = Tempo di esecuzione del sistema operativo, compreso il carico di una funzione
integrata in corsb

t3 = Tempo di elaborazione del programma applicaticompreso il tempo di
esecuzione dell’'SFB, se il richiamo dell’'SFB avviene nel ciclo di progrémma

t4 = Tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo
(se I'aggoirnamento & stato parametrizzato$0BP §

Il tempo di esecuzione dell’'SFB 30 vale tip. 220

Il tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo per la
funzione integrata "Misuratore di frequenza” vale 1180

Fare attenzione che il tempo di ciclo puo allungarsi a causa di:
¢ elaborazione periodica
¢ elaborazione su interrupt

e elaborazione della diagnostica e degli errori

Per la funzione integrata “Misuratore di frequenza” vale: tempo di reazione = tempo
di reazione dell'interrupt di processo. Il tempo di reazione dell'interrupt di processo
¢ il tempo che intercorre tra il superamento (maggiore o minore) del valore-di con
fronto attuale e I'elaborazione dellOB 40. Con un tempo di misura parametrizzato
di 1, 2 0 4 ms si ha dunque:

e tempo di reazione dell'interrupt di processo se la frequenza supera il valore di
confronto limite superiore < 1 ms + tempo di misura

e tempo di reazione dell'interrupt di processo se la frequenza scende al di sotto del
valore di confronto limite inferiore < 1 ms + tempo di misura + 1 / frequenza
limite inferiore

1 Il tempo per le CPU si trova nel manu8istema di automazione S7-300, Configurazione,

Dati delle CPU

2 |l tempo di elaborazione del programma applicativo deve essere calcolato caso per caso, poiché esso
dipende dal programma applicativo.

3 Se I'SFB viene richiamato piu volte in un ciclo di programma, allora il tempo di esecuzione dell’'SFB
deve essere moltiplicato per il numero dei richiami.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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3.10 Esempi applicativi

In questo capitolo

Panoramica del
paragrafo

3-18

In questo capitolo si trovano due esempi applicativi per la funzione integrata
"Misuratore di frequenza”. Il primo esempio si riferisce al controllo del numero di
giri di un azionamento all'interno di un campo di numero di giri prefissato.

Il secondo esempio applicativo & una estensione del primo esernfil@zzatore

pud modificare il campo del numero di giri e, tramite due lampade, viene visualiz
zato quale campo di numero di giri € impostato.

Avvertenza

Per I'esempio applicativo si utilizza la CPU 312 IFM. La realizzazione con la

CPU 314 IFM & ugualmente possibile, utilizzando un altro ingresso/uscita integrato

(vedi Tabelle 3-1).

Nel si trova
paragrafo

a pagina

3.10.1 | Controllo del numero di giri in un campo fisso di numero di girif |3-19

3.10.2 | Controllo del numero di giri in due campi di numero di giri 3-26

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

EWA 4NEB 710 6058-05a




La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

3.10.1 Controllo del numero di giri in un campo fisso di numero di giri

Il problema Un albero gira con un numero di giri circa costante. Il numero di giri dell’aziona
mento viene misurato con una fotocellula: con la funzione integrata "Misuratore di
frequenza” si controlla il rispetto del campo del numero di giri. Uscendo dal campo
del numero di giri ammesso (969 n < 1080 1/min), si genera una reazione
tramite il programma applicativo:

¢ al di sopra del numero di giri ammesso: la lampada rossa si accende

¢ al di sotto del numero di giri ammesso: la lampada gialla si accende

Cablaggio Nella figura 3-7 si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio del controllo del
numero di giri.

Ingressi/uscite integrati
|
o 1H
Fotocellula o201 1240 2|7
o3HI 1] 3|7
e 4H 1 2| 4|~
) e sl 3 5|~
Fonte di f CX sl 4 6|—-
luce o 741 5| 7|—~
o8HI 6 8~
o9l 71 9 j
rossa 16 0[] 125.0 10
(@ o101 1 1|7
) 16 2H Q124.0| 12 —0O—
. gialla 10 3HQ 1| 13—
Disco forato @ | 1©4HQ 2| 14—
) 1© 5HQ 3| 151U
10 6HQ 4] 160
1©7[]Q 5| 170
16 8 18
\— e o 197
26 0H 20 _ﬁl
Figura 3-7 Controllo del numero di giri di un albero (1)
Costruzione del Nellafigura 3-7, il disco forato & dotato di 4 fori di uguale lunghezza e distribuiti
disco forato simmetricamente sul disco. La frequenza reale vale quindi un quarto di quella

misurata.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Perché fori Le fessure vengono misurate con la fotocellula: le misure sono portate come segnali
allungati di misura all'ingresso digitale "Misura”.

Il segnale di misura & costituito da 1 tempo di impulso + 1 tempo di pausa. Esso
viene riconosciuto con sicurezza dal misuratore di frequenza solo se il tempo di
impulso €= 50us e il tempo di pausa® 50us (vedi 'appendice A).

Se la frequenza si avvicina alla frequenza limite di 10 KHz, per soddisfare la condi
zione sopra esposta, occorre rispettare il seguente rapporto:

tempo di impulso : tempo dipausa=1:1

Nel nostro esempio vale:

¢ 1 tempo di impulso = 1 fessura

e 1 tempo di pausa = 1 superficie senza fessure

Il rapporto impulso-pausa ottimale si ottiene quindi con una distribuzione simme
trica delle fessure sul disco forat@l¥ quindi:

lunghezza della fessura = lunghezza della superficie senza fessure

Funzione degli Nella tabella 3-13 sono elencate le funzioni degli ingressi e delle uscite.
ingressi e delle
uscite . : .
Tabella 3-13 Collegamento degli ingressi e delle uscite (1)
Morsetto Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
8 E 124.6 | Conteggio dei fronti di salita del segnale di misura.

1 fessura del disco forato corrisponde ad un fronte di salita.

12 A 124.0 | Luscita viene impostata se viene superato il limite superipre
del valore di confronto.

Se il numero di giri € > 1080 1/min, si accende la lampad
rossa.

-

13 A 124.1 | Luscitavieneimpostata se si scende sotto il limite inferiore |del
valore di confronto.

Se il numero di giri € < 960 1/min, si accende la lampada
gialla. Questo ¢ il caso p.e. dell’avviamento, fino a quandp
I'asse non ha raggiunto il suo numero di giri ammesso.

18 L+ Tensione di alimentazione 24 V DC

19 M Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Diagramma Il diagramma temporale in figura 3-8 chiarisce le relazioni tra il numero di giri e le
temporale uscite digitali.
N. giri in 1/min

1080 -

960 - ; Z
: Lo  Tempo
Uscita digitale 124.0 | Co :
E | Tempo
Uscita digitale 124.1 X .+ Lampada
! ' rossa
| . accesa

%/—/ Tempo

Lampada gialla accesa

Figura 3-8 Diagramma temporale per 'esempio 1

Parametrizzazione Conil tool di programmazion8TEP 7si parametrizza la CPU come segue:
con STEP 7

Tabella 3-14 Parametri per 'esempio "Misura di frequenza”

Parametro Introduzione | Chiarimenti

N. del DB di istanza 62 DB di istanza per I'esempio (valore di default)

Tempo di misura 4 ms Intervallo di tempo in cui I'lF rileva il valore di
frequenza attuale.

Aggiornamento automa attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogni puitd

tico sul punto di con- controllo ciclo.

trollo ciclot

1 introduzione necessaria solo per la CPU 314 IFM

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Rilevazione deiva-

lori di confronto
Limiti superiore e
inferiore

Latabella 3-15 chiarisce il rilevamento dei valori di confronto per I'esempio.

Come si trasferiscono i valori di confronto al’'SFB 30 tramite il programma applica
tivo & spiegato nel resto dell’esempio.

Tabella 3-15 Definizione dei valori di confronto

Valore di con- | Numero di | Frequenza con un tempo di mi- | Valore di confronto Limite superiore/inferiore
fronto giri suradi 10 s per SFB 30

L|m|tg 1080 1/min| 1080 _ 18% — 18 Hz 18 Hz x 4 (fessure) = 72 Hz

superiore 60

Parametro di ingresso PRES_U_LIMIT per SFB 30
(indicazione in mHz)72000

Limite inferiore | 960 1/min | 960 _

16 Hz x 4 (fessure) = 64 Hz

Parametro di ingresso PRES_L_LIMIT per SFB 30
(indicazione in mHz)64000

Preassegnazione

L'SFB 30 viene richiamato in avviamento da OB 100 e preassegnato una sola volta.

di SFB 30 In quel momento vengono trasferiti ad SFB 30 i valori di confronto in mHz.
Nella figura 3-9 é rappresentato I'SFB 30 con i parametri preassegnati.
SFB 30
M 24.0 — EN ENO— M24.1
72000 — PRES_U_LIMIT FREQ
MD4 — PRES_L_LIMIT U_LIMIT
FALSE —| SET_U_LIMIT L_LIMIT
FALSE — SET_L _LIMIT STATUS_U
STATUS L
Figura 3-9 Assegnazione dell’'SFB 30 in avviamento (1)
Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Richiamo ciclico

dell'SFB 30

Bit di stato nel
programma
applicativo

Parametro di
uscita FREQ

DB di istanza
dell’SFB 30

Programma
applicativo

L'SFB 30 viene richiamato ciclicamente in OB 1. Nella figura 3-10 é rappresentata
I'assegnazione dell’'SFB 30.

SFB 30
M 24.0 — EN ENO — M24.1
~PRES_U_LIMIT FREQ — MD38
~|PRES_L_LIMIT U_LIMIT[—
TRUE —|SET_U_LIMIT L_LIMIT —

TRUE —SET L_LIMIT STATUS_U[— A 124.0 (Lampada rossa)
STATUS L — A 124.1 (Lampada gialla)

Figura 3-10  Assegnazione del’'SFB 30 nel programma ciclico (1)

Sesi esce dai limiti superiore o inferiore del campo dei numeri di giri, viene
impostato il corrispondente bit di stato del’'SFB 30.

Se il bit di stato SATUS_U (superamento del limite superiore) & impostato, con
I'uscita 124.0 viene comandata la lampada rossa.

Se il bit di stato SATUS_L (sotto il limite inferiore) € impostato, con l'uscita 124.1
viene comandata la lampada gialla.

Fino a quando non si ha un valore di frequenza valido, i bit di stato hanno il
valore O.

Il parametro di uscita FREQ indica la frequenza attuale misurata. Si pud quindi
analizzare la frequenza nel programma applicativo. A causa delle quattro fessure, la
frequenza misurata deve essere divisa per 4, per avere la frequenza reale e quindi
per ottenere il numero di giri dell'albero (vedere il programma applicativo che
segue).

Nell’esempio i dati vengono memorizzati nel DB di istanza 62.

Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato creato con
I Editore ANL dello STEP .7

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Dati globali

utilizzati

Parte istruzioni

OB 100

AWL (OB 100)

Latabella 3-16 mostra i dati globali utilizzati nel programma applicativo.

Tabella 3-16 Dati globali per I'esempio 1

Dato globale Significato

MD 4 Valore di confronto Limite inferiore (nuovo)

MD 8 Frequenza attuale misurata

MD 12 Numero di giri reale dell’albero in 1/min

M 24.0 Abilitazione dell'elaborazione dell’'SFB 30

M24.1 Posizione del bit BIE (= parametro di uscita ENO dell’'SFB 30)
A 124.0 Comando della lampada rossa

A124.1 Comando della lampada gialla

Nella parte istruzioni OB 100 digitare il seguente programhivd A

Chiarimenti

mO1:

3-24

Segmento 1

=

CALL

PRES_U_LIMIT:
PRES_L_LIMIT:

SET_U_LIMIT:
SET_L_LIMIT:

FREQ:

U_LIMIT:

L_LIMIT:

STATUS_U:

STATUS L:
U

L#64000
MD 4

M 24.0

M 24.0

m01

SFB 30, DB 62
= L#72000
=MD 4
= FALSE

= FALSE

w I

IE

M24.1

Assegnazione del valore di confronto
PRES_L_LIMIT in MD 4 (possibilita di
controllo tramite STATO VAR)
Abilitaz. dell’elaborazione di SFB 30

se M 24.0 =1, cioe EN = 1 su SFB 30, SFB
viene elaborato;
con VKE = 0 salto a m01

Richiamo dell’'SFB 30 con DB di istanza
Assegn. val. di confronto PRES_U_LIMIT
Correlare MD 4

SET_U_LIMIT = 0, per generare fronti di
salitain OB 1

SET_L_LIMIT = 0, per generare fronti di
salitain OB 1

Interrogaz. del bit BIE ( = ENO su SFB 30)
per I'analisi degli errori

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a



La funzione integrata "Misuratore di frequenza

”

Parte istruzioni
OB 1

Nella parte istruzioni OB 1 digitare il seguente programma applicata:A

Chiarimenti

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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AWL (OB 1)
Segmento 1
U M24.1
SPBNB moO1
CALL SFB 30, DB 62
PRES_U_LIMIT: =
PRES_L_LIMIT: =
SET_U_LIMIT: =TRUE
SET_L_LIMIT: =TRUE
FREQ: =MD 8
U_LIMIT: =
L_LIMIT: =
STATUS_U: =A1240
STATUS_L: =A124.1
mO1: U BIE
= M 24.1
L MD 8
L L#1
BEB
L MD 8
L 4000
/D
L L#60
«D
T MD 12

Programma applicativo individuale

se M 24.1 =1, cioe EN = 1 su SFB 30, viene
elaborato I'SFB;
se RLC =0, salto a m01

Richiamo dell’'SFB 30 con DB di istanza

Imposta valori di confronto con fronte di
salita
la frequenza attuale misurata si trova in
MD 8

se A 124.0 = 1, la lampada rossa si accende
se A 124.1 = 1, la lampada gialla si accende

Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 30)

per I'analisi degli errori

Fine, se non é stato ancora letto un valore
di numero di giri valido

Conversione della frequenza misurata nel nu-

mero di giri reale dell'albero

Il numero di giri in decimale & in MD 12 in
g/min.
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3.10.2 Controllo del numero di giri in due campi di numero di giri

Introduzione

Il problema

3-26

L'esempioche segue € una estensione dell’esempio del cepitolo 3.L@d ler
funzioni che sono uguali nei due esempi, sono presentate nel capitolo 3.10.1. Nella
parte che segue si fa riferimento ai punti corrispondenti del capitolo 3.10.1.

Un albero gira con un numero di giri circa costante. Il numero di giri dell’'aziona
mento € impostabile in due gradini. Esso viene misurato con una fotocellula e viene
controllato con la funzione integrata "Misuratore di frequenzaitilizzatore pud
scegliere, con un pulsante, tra 2 campi di numeri di giri. Dopo I'inserzione della
CPU, e impostato il campo di numero di giri 1.

Campo di numero di giri ammesso 1: 960 < n < 1080 1/min
Campo di numero di giri ammesso 2: 1470< n < 1520 1/min

All'abbandono del campo di numero di giri ammesso, si genera una reazione tramite
il programma applicativo:

* al di sopra del numero di giri ammesso 1: la lampada rossa 1 € accesa
e al di sotto del numero di giri ammesso 1: la lampada gialla 1 € accesa
e al di sopra del numero di giri ammesso 2: la lampada rossa 2 € accesa

¢ al di sotto del numero di giri ammesso 2: la lampada gialla 2 & accesa

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Cablaggio Nellafigura 3-1L si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio del controllo del
numero di giri.
Ingressi/uscite integrati
|
o 1H
Fotocellula o 21 1240 2|~
o 3H!I 1| 8|~
o 4H1 2| 4|~
) esHI 3| 5(—~
Fonte di f ogHI 4 6|~
luce o 7H1 5| 7 j
© 8[| 6] 8
%ﬁ J o 91 7| 9|~
Lampada rossa 1 16 01 125.0 10|—"~
) 1© 1H1 1] 11—~
Lamp. gialla 1 19 21 Q124.0| 12 —0—
) 1©3HQ 1] 13—
Disco forato [ 1© 40 Q 2| 140
10 5HQ 3| 151
Lamp. rossa 2 106H0 4| 160
< 12 7[]Q 5| 17—
Lamp. gialla 2 16 8 18
P-9 —{1e o 19— jD
L 20 0H 20 —ﬂ\
L g 5 |
+ QO
24V 00T

Figura 3-11

Funzione degli
ingressi e delle
uscite

Controllo del numero di giri di un albero (2)

Nellatabella 3-17 sono elencate le funzioni degli ingressi e delle uscite per
I'esempio (2).

Tabella 3-17 Collegamento degli ingressi e delle uscite (2)

Morsetto | Ingresso/ Funzione nell'’esempio
uscita
8 E 124.6 | Conteggio dei fronti di salita del segnale di misura.
1 fessura del disco forato corrisponde ad un fronte di salita.
9 E 124.7 | Premendo il tasto, si cambia il campo del numero di giri ammesso
da 1l a2 e viceversa.
12 A 124.0 | L'uscita viene impostata se viene superato il limite superiore del
valore di confronto del numero di giri 1.
Se il numero di giri € > 1080 1/min, si accende la lampada rogsa 1.
13 A 124.1 | L'uscita viene impostata se si scende sotto il limite inferiore del
valore di confronto del numero di giri 1.
Se il numero di giri € < 960 1/min, si accende la lampada gialla 1.
Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Diagramma tempo -
rale per il campo di
numero di giri 2

3-28

Tabella 3-17 Collegamento degli ingressi e delle uscite (2), continuazione

el

sa 2.

D

n

Morsetto | Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
14 A 124.2 | L'uscita viene impostata se viene superato il limite superiore d
valore di confronto del numero di giri 2.
Se il numero di giri € > 1520 1/min, si accende la lampada ros
15 A 124.3 | L'uscita viene impostata se si scende sotto il limite inferiore dé
valore di confronto del numero di giri 2.
Seil numero di giri € < 1470 1/min, siccende la lampada gialla
18 L+ Tensione di alimentazione 24 V DC
19 M Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione

Il diagramma temporale in figura 3-12 chiarisce le relazioni tra il campo 2 del
numero di giri e le corrispondenti uscite digitali. Il diagramma temporale per il
campo 1 del numero di giri si trova nel capitolo 3.10.1.

1520 -

1470 4

N. giri in
1/min

X b : Tempo
Uscita digitale 124.2 - Co f

| | Tempo
Uscita digitale 124.3 : . Lampada

. : rossa 2

‘ . accesa

H—/ Tempo

Lampada gialla 2 accesa

Figura 3-12

Diagramma temporale per I'esempio 2
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Parametrizzazione Conlo STEP 7si parametrizza la CPU come descritto nel capitolo 3.10.1.

con STEP 7

Rilevazione dei La tabella 3-18 chiarisce il rilevamento dei valori di confronto per il campo 2 del
valori di confronto numero di giri. Il rilevamento per il campo 1 del numero di giri si trova nel capi
Limite superiore e tolo 3.10.1.

inferiore

Come si trasferiscono i valori di confronto al’'SFB 30 tramite il programma applica
tivo & spiegato nel resto dell’esempio.

Tabella 3-18 Definizione dei valori di confronto per il campo 2 del numero di giri

Valore di Numero di | Frequenzacon un tempo di misura| Valori di confronto Limite superiore/inferiore
confronto giri dil0s per SFB 30
Limite 1520 1/min| 1520 25,3 Hz x 4 (fessure}= 101 Hz

. Wz25,3%z25,3HZ
Superiore Parametro di ingresso PRES_U_LIMIT per SFB|30
(indicazione in mHz)101000

Limite inferiore | 1470 1/min| 1470 _ 24, 5% = 24 5Hz 24,5 Hz x 4 (fessure) = 98 Hz

60 Parametro di ingresso PRES_L_LIMIT per SFB 30
(indicazione in mHz)98000

Preassegnazione L'SFB 30 viene richiamato due volte da OB 100 e preassegratgovo cosi
dell'SFB 30 trasferiti all’'SFB 30 in mHz i valori di confronto per il campo del numero di giri.

Nella figura 3-13 & rappresentato I'SFB 30 (2. richiamo in OB 100) con parametri di
ingresso preassegnati.

SFB 30
M 24.0 — EN ENO — M24.1
72000 —|PRES_U_LIMIT  FREQ [—
64000 —|PRES_L_LIMIT U_LIMIT[—
TRUE —SET U LIMIT  L_LIMIT [—
TRUE —SET_L_LIMIT STATUS U—
STATUS L [—

Figura 3-13  Assegnazione dell’'SFB 30 in avviamento (2)
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Richiamo ciclico L'SFB 30 viene richiamato ciclicamente in OB 100. In quel momento si possono
dell’'SFB 30 trasferire all’'SFB 30 i nuovi valori di confronto in mHz.

Nella figura 3-14 & rappresentato I'SFB 30 con i parametri di ingresso e di uscita.

Premendo il pulsante (E 124.7) si generano fronti sui parametri di ingresso
SET_U_LIMIT e SET_L_LIMIT Non appena compaiono i fronti, vengono trasferiti
dall’'SFB 30 p. e. i valori di confronto per il campo 2 del numero di giri.

SFB 30
M 24.0 — EN ENO — M24.1
—|PRES_U_LIMIT FREQ (— MD38
—|PRES_L_LIMIT U_LIMIT[— MD 12
E124.7 —SET U LIMIT  L_LIMIT [— MD 16
E124.7 —|SET_L_LIMIT STATUS U[— M100.1
STATUS_L [— M 100.2

Figura 3-14  Assegnazione dell’'SFB 30 nel programma ciclico (2)

Commutazione nel Premendauovamente il pulsante (E 124.7) vengono trasferiti dall'SFB 30 i valori
campo 1 del di confronto per il campo 1 del numero di giri.
numero di giri

Bit di stato nel Se si va sopra 0 sotto il campo del numero di giri, viene impostato il corrispondente
programma bit di stato dell’'SFB 30.
applicativo

Campo 1 del numero di giri:

e quando il bit di stato SATUS_U (al di sopra del limite superiore) € impostato,
viene comandata, con l'uscita 124.0, la lampada rossa 1.

e quando il bit di stato SATUS_L (al di sotto del limite inferiore) & impostato,
viene comandata, con l'uscita 124.1, la lampada gialla 1.

Campo 2 del numero di giri:

e quando il bit di stato SATUS_U (al di sopra del limite superiore) & impostato,
viene comandata, con l'uscita 124.2, la lampada rossa 2.

e quando il bit di stato SATUS_L (al di sotto del limite inferiore) & impostato,
viene comandata, con l'uscita 124.3, la lampada gialla 2.

Fino a quando non si ha un valore di frequenza valido, i bit di stato hanno il
valore O.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
3-30 EWA 4NEB 710 6058-05a



La funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Parametro di
uscita FREQ

DB di istanza
dell’SFB 30

Programma

applicativo

Dati globali
utilizzati

Il parametro di uscita FREQ indica la frequenza attuale misurata. Si puo quindi

analizzare la frequenza nel programma applicativo. A causa delle quattro fessure, la
frequenza misurata deve essere divisa per 4, per avere la frequenza reale e quindi
per ottenere il numero di giri dell’albero (realizzazione nel programma applicativo

SuCCessivo).

Nell’esempio i dati vengono memorizzati nel DB di istanza 62.

Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato creato con

I'editore AWL in STEP 7

La tabella 3-19 mostra i dati globali utilizzati nel programma applicativo.

Tabella 3-19 Dati globali per 'esempio 2

Dato globale Significato

MD 8 Frequenza attuale misurata

MD 20 Numero di giri reale dell’albero in 1/min

MD 12 Valore di confronto attuale Limite superiore

MD 16 Valore di confronto attuale Limite inferiore

M 24.0 Abilitazione dell'elaborazione dell’'SFB 30

M 24.1 Posizione del bit BIE (= parametro di uscita ENO dell’'SFB 30)
M 99.0 Merker ausiliario

M 99.1 Merker di fronte

M 100.0=1 | Campo 1 del numero di giri

M 100.0 =0 | Campo 2 del numero di giri

M 100.1 STATUS_U

M 100.2 STATUS L

A 124.0 Comando della lampada rossa 1

A 1241 Comando della lampada gialla 1

A 124.2 Comando della lampada rossa 2

A 124.3 Comando della lampada gialla 2

E 124.7 Pulsante per la commutazione del campo del numero di giri

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Parte istruzioni Nella parte istruzioni OB 100 si scrive il seguente programiviLA
OB 100

AWL (OB 100) Chiarimenti

Segmento 1

CALL SFB 30, DB62

PRES_U_LIMIT:=

PRES_L_LIMIT:=

SET_U_LIMIT :=FALSE SET_U_LIMIT = 0 per generare fronti di salita
al 2. richiamo dell'SFB 30

SET_L_LIMIT :=FALSE SET_L_LIMIT = 0 per generare fronti di salita
al 2. richiamo dell'SFB 30

FREQ =

U LIMIT =

L LIMIT =

STATUS_U =

STATUS_L =

CALL SFB 30, DB62

PRES_U_LIMIT:=L#72000 Assegnazione valori di confronto per campo 1

PRES_L_LIMIT:=L#64000 del numero di giri

SET_U_LIMIT :=TRUE

SET_L_LIMIT :=TRUE

FREQ

U_LIMIT

L_LIMIT

STATUS_U =

STATUS_L =

U BIE

= M 240 Se non sono comparsi errori, abilitazione
dell’'SFB per OB1

SET
= M 100.0 Preimpostazione campo 1 del numero di giri

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Parte istruzioni

Nella parte istruzioni OB 1 scrivere il seguente programma applicativb: A

OB1
AWL (OB 1) Chiarimenti
Segmento 1
U E 1247 Crea fronte per ingresso tasto per
FP M 99.0 commutazione campo di n. di giri
= M 991
u M 991
SPBN NFL
UN M 100.0 Inversione del merker del campo del n. di
= M 100.0 giri con fronte di salita su E 124.7
NFL: Uu M 100.0 (M100.0=1 0 campo 1 del n. di giri)
SPB DzB1 Se campo 1 di n. giri, salta a DBZ1
L  L#101000 Assegna direttam. nel DB di istanza il valore
T DB62.DBD 0 di confronto PRES_U_LIMIT per campo 2 n. giri
L L#98000 Assegna direttam. nel DB di istanza il valore
T DB62.DBD 4 di confronto PRES_L_LIMIT per campo 2 n. giri
SPA wei
DzB1: L L#72000 Assegna direttam. nel DB di istanza il valore
T DB62.DBD 0 di confronto PRES_U_LIMIT per campo 1 n. giri
L  L#64000 Assegna direttam. nel DB di istanza il valore
T DB62.DBD 4 di confronto PRES_L_LIMIT per campo 1 n. giri
wei: NOP 0
u M 240 Abilitazione da OB 100
SPBNB M001
CALL SFB 30, DB 62
PRES_U_LIMIT:=
PRES_L_LIMIT:=
SET_U_LIMIT :=E124.7 Trasferimento dei valori preassegnati di con-
SET_L_LIMIT :=E124.7 fronto, se il tasto E 124.7 é stato premuto
FREQ :=MD8 Frequenza attuale
U_LIMIT :=MD12 Valore di confronto attuale U_LIMIT
L_LIMIT :=MD16 Valore di confronto attuale L_LIMIT
STATUS_U :=M100.1 Visualizzazione: Limite superiore superato
STATUS_L :=M100.2 Visualizzazione: Limite inferiore superato
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AWL (OB 1, continuazione)

Chiarimenti

MO0O01:

3-34

U BIE

= M 241
u M 100.0
uUu M 100.1
= A 1240
Uu M 100.0
u M 100.2
= A 1241
UN M 100.0
u M 100.1
= A 1242
UN M 100.0
u M 100.2
= A 1243
L MD 8

L L#1

BEB

L MD 8

L 4000

/D

L 60

*D

T MD 20

Visualizzazione, se il richiamo dell’'SFB
€ stato eseguito correttamente

se campo 1 di n. di giri e

limite superiore superato,

allora lampada rossa 1 On

se campo 1 di n. di giri e
limite inferiore superato,
allora lampada gialla 1 On

se campo 2 di n. di giri e
limite superiore superato,
allora lampada rossa 2 On

se campo 2 di n. di giri e
limite inferiore superato,
allora lampada gialla 2 On

Fine se non é stato ancora letto
un valore di numero di giri valido

Conversione della frequenza indicata nel
numero di giri attuale

Visualizzazione del numero di giri [1/min.]
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Ingressi/uscite
integrate

Panoramica del
capitolo

Tabella 4-1 Rassegna degli ingressi/uscite integrati per la funzione integrata "Contatore

Nellatabella seguente si trovano gli ingressi/uscite integrati della CPU 312 IFM e
CPU 314 IFM specifici per la funzione integrata "Contatore”.

sulle CPU 312 IFM e CPU 314 IFM

CPU 312 IFM | CPU 314 IFM Funzione
E124.6 E 126.0 Ingresso digitale vanti
E 124.7 E 126.1 Ingresso digitale Indietro
E 125.0 E 126.2 Ingresso digitale Direzione
E 125.1 E 126.3 Ingresso digitale Start/Stop HW
A 124.0 A 124.0 Uscita digitale A
A 1241 A124.1 Uscita digitale B

Avvertenza

Nel capitolo si fa riferimento alla CPU 312 IFM. La realizzazione €& possibile allo
stesso modo con la CPU 314 IFM, tenuto conto degli ingressi/uscite diversi (vedi
Tabella 4-1).

Nel si trova a pagina
capitolo

4.1 Panoramica sul funzionamento 4-2
4.2 Modo di funzionamento del contatore 4-3
4.3 Modo di funzionamento del comparatore 4-5
4.4 Parametrizzazione 4-8
45 Cablaggio 4-10
4.6 Blocco funzionale di sistema SFB 29 4-16
47 Struttura del DB di istanza 4-19
4.8 Analisi degli interrupt di processo 4-20
4.9 Calcolo del tempo di ciclo e dei tempi di reazione 4-22
4.10 Esempi applicativi 4-24
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4.1 Panoramica sul funzionamento

Introduzione

Scopo della fun-
zione integrata

In questo capitolo si trova una rappresentazione panoramica (schema a blocchi)
della funzione integrata "Contatore”. Lo schema a blocchi contiene le parti piu
importanti della funzione integrata "Contatore” con tutti gli ingressi e le uscite.

| capitoli 4.2 e 4.3 fanno riferimento allo schema a blocchi. In questo capitolo
vengono descritte le interazioni tra le parti piu importanti della funzione integrata
"Contatore” ed i suoi ingressi e uscite.

La funzione integrata "Contatore” consente il rilevamento di impulsi di conteggio
fino ad una frequenza di 10 KHz. La funzione integrata "Contatore” puo contare in
avanti e all'indietro.

Schema a blocchi

La figura 4-1 mostra lo schema a blocchi della funzione integrata "Contatore”.

Valore di confronto
PRES_COMP_A
Imposta valore confronto
SET_COMP_A

Ingresso digitale "Direzione”

Ingresso digitale "Avanti”
Ingresso dig. "Start/Stop HW”
EN_COUNT Start/Stop SW

Ingresso digitale "Indietro”

Imposta valore di start
SET_COUNT

Valore di start Contatore
PRES_COUNT

Imposta valore di con-
fronto SET_COMP_B

Valore di confronto
PRES_COMP_B

Abilitazione uscite digitali
EN_DO

Valore di confronto
Com- COMP_A
para- -
torelA Bit di stato
STATUS_A
— Conta- Uscita digitale A
tore
&
2 Valore istantaneo del
— contatore COUNT
&
Valore di confronto
Com- COMP_B
paraL;) Bit di stato
tore STATUS_B
] Uscita digitale B
— stato logico
== valore di conteggio

Figura 4-1

4-2

Schema a blocchi della funzione integrata "Contatore”
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4.2 Modo di funzionamento del contatore

Contatore Il contatore rileva il valore istantaneo del contatore dagli impulsi di conteggio
(avanti e indietro).

Gli impulsi di conteggio vengono misurati tramite 2 ingressi digitali della CPU,
sull'ingresso digitale ®anti e sull'ingresso digitale Indietro.

Con IoSTEP 7si parametrizza se gli ingressi digitali devono essere presi in
considerazione e, in casdafmativo, se devono essere analizzati fronti di salita o
di discesa.

Valore istantaneo Il contatore rileva il valore istantaneo secondo la seguente formula:

del contatore Valore istantaneo = numero dei fronti DI in avanti — numero dei fronti DI

all'indietro
Modo di funziona- Nella figura 4-2 si vede un esempio di come cambia il valore istantaneo del conta
mento del conta- tore in funzione degli impulsi di conteggio su entrambi gli ingressi digitali.
tore Sull'ingresso digitale ®anti si contano i fronti di salita e sull'ingresso digitale

Indietro i fronti di discesa.

Valore istantaneo del contatore

= = O

‘ \ \ ! \ : ‘ ~ Tempo
Stato del segnale sull'in-| | ; : 1 ‘
gresso digitale Avanti ‘ | ‘ 1 ‘
RN
: : ] . Tempo
Stato del segnale sull'in- w : ] 1
gresso digitale Indietro ! ! ‘ !
24V ‘ | ‘ :
1[ 4 [ [ [
Tempo

Figura 4-2 Impulsi di conteggio e valore istantaneo del contatore

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a 4-3



La funzione integrata "Contatore”

Avvio/arresto
del contatore

Assegnazione del
valore di start al
contatore

Cambio del senso
di conteggio

Superamento della
frequenza limite

/N

4-4

La funzione integrata "Contatore” pud essere avviata/arrestata nel modo seguente:
e tramite gli ingressi/uscite integrati: ingresso digitale 13tsrt/Stop
¢ tramite il programma applicativo: parametro di ingresso EN_COUNT su SFB 29

L'ingresso digitale ed il parametro di ingresso sono combinati in AND logico, cioe
solo quando entrambi sono impostati, gli ingres&irAi e Indietro vengono analiz
zati.

Tramite il parametro di ingresso PRES_COUNT su SFB 29 si pud assegnare il
valore di start con il quale il contatore comincia a contare. Il valore di start viene
assunto dal contatore:

e con un impulso di salita sul parametro di ingresso SET_COUNT dell’'SFB 29.

e all'apparire di un evento di conteggio, p.e. valore di confronto del contatore
raggiunto dal basso (parametrizzato co8Td&EP 7.

Il senso di conteggio degli ingressi digitaliagkti e Indietro pud essere cambiato
con l'ingresso digitale Direzione. Fino a quando l'ingresso digitale Direzione ha
segnale 0, I'ingresso digitalevAnti conta all'indietrce I'ingresso digitale Indietro
conta in avanti.

La funzione integrata "Contatore” conta impulsi di conteggio fino a una frequenza
massima di 10 KHz.

Pericolo

Se la frequenza attuale supera la frequenza limite di 10 KHz, allora:

* non € piu garantito il buon funzionamento della funzione integrata.

¢ il carico del tempo di ciclo aumenta

e aumenta il tempo di reazione agli interrupt di processo

¢ la comunicazione puo essere disturbata (fino all’abbattimento della
connessione).

Se interviene il controllo del tempo di ciclo, allora la CPU va i®OBT

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a



La funzione integrata "Contatore”

4.3 Modo di funzionamento del comparatore

Comparatore

Il comparatore
reagisce agli
eventi

Esempio

La funzione integrata "Contatore” ha 2 comparatori integrati. Un comparatore
confronta il valore istantaneo del contatore con un valore di confronto preassegnato
€ genera una reazione per un evento parametrizzato.

Si possono parametrizzare eventi per ogni comparatore.
Eventi ai quali reagisce il comparatore A:

¢ il valore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso, cio¢ il valore
istantaneo cambia da COMP_A -1 (significa COMP_A meno 1) a COMP_A.

e il valore istantaneo del contatore abbandona il valore di confronto verso il basso,
cioé il valore istantaneo cambia da COMP_A a COMP_A-1.

Eventi ai quali reagisce il comparatore B:

Il comparatore B reagisce agli stessi eventi del comparatore A. Al comparatore B &
correlato un altro valore di confronto (COMP_B).

Nella figura 4-3 sono rappresentati in un esempio tutti gli eventi possibili ai quali i
comparatori possono reagire. Sono dati i seguenti valori:

¢ valore di confronto COMP_A = 350
¢ valore di confronto COMP_B =100

Se il valore istantaneo del contatore cambia con un impulso da 349 a 350 o da 350 a
349, per ogni caso il comparatore A genera una reazione.

Se il valore istantaneo del contatore cambia con un impulso da 99 a 100 o da 100 a
99, per ogni caso il comparatore B genera una reazione.

Valore istantaneo del contatore

COMP_A raggiunto dal basso
_'_'_'_'_'_'_'_T_'_'??_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_'_,"/'

Valore di confronto COMP_B raggiunto dal basso

Abbandono del valore di
confronto COMP_A verso il basso

Abbandono del valore di
confronto COMP_B verso il basso

Valore di confronto

Tempo

Figura 4-3 Eventi ai quali il comparatore reagisce
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Reazioni
parametrizzabili

Parametrizzazione
delle uscite digitali

Abilitazione delle
uscite digitali

Comportamento
dei bit di stato

4-6

Quandall valore istantaneo raggiunge o abbandona il valore di confronto, possono
per ogni caso essere generate le seguenti reazioni;

¢ set/reset dell’'uscita digitale A risp. B

e generazione di un interrupt di processo

¢ reset del contatore

e set del comparatore A risp. B.

Le reazioni vengono parametrizzate coisSTEP 7

Un prospetto dei parametri possibili con i loro campi dei valori si trova nel capitolo
4.4,

Le uscite digitali A e B possono essere parametrizzate con le seguenti caratteristiche
tramite lOSTEP 7

* ON: l'uscita digitale viene impostata
¢ OFF: l'uscita digitale viene cancellata

e senza détto: lo stato dell’'uscita digitale resta invariato

Tramite il parametro EN_DO su SFB 29 si abilitano le uscite digitali per la funzione
integrata. Dopo l'abilitazione, le reazioni del comparatore A e B vengono trasferite,
tramite gli ingressi/uscite integrati, direttamente al processo di automazione.

Se il parametro di ingresso EN_DO é costantemente impostato a "0”, allora le uscite
digitali possono essere utilizzate come uscite digitali standard.

Il bit di stato SARTUS_A risp. SATUS_B su SFB 29 viene impostato quando:
il valore istantaneo del contatore COUIT valore di confronto COMP_A (B)

| bit di stato possono essere analizzati nel programma applicativo.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Esempio

Assegnare nuovi
valori di confronto

Nellafigura 4-4 si vedono le reazioni dell’'uscita digitale A e del bit di stato
STATUS_A quando il valore istantaneo raggiunge il valore di confronto COMP_A e
quando lo abbandona. Con3GEP 7¢ stato parametrizzato:

¢ il valore di confronto viene raggiunto dal basso: uscita digitale A = ON

¢ il valore di confronto viene abbandonato verso il basso: uscita digitale
A = invariata

Le uscite utilizzate dalla funzione integrata possono essere modificate dal
programma applicativo, p.e. l'uscita digitale A pud essere cancellata.

Valore istantaneo del contatore La reazione
viene avviata

Valore di confronto

COMP_A | e ool .;/Kf___
Valore di confronto \

COMP_A-1 La reazione

viene avviata

Bit di stato STATUS_A

1 .
L ;

Te mrpo

Uscita digitale A I Tempo
1 —
0 ON . invariata
' Tempo

Figura 4-4 Esempio: generare reazioni

Tramitei parametri di ingresso PRES_COMP_A risp. PRES_COMP_B su SB 29 si
possono assegnare nuovi valori di confronto.

I nuovi valori di confronto vengono assunti dal comparatore:

e con un fronte di salita sui parametri di ingresso SET_COMP_A risp.
SET_COMP_B su SFB 29.

 con un eventbdi conteggio con reazione parametrizzata.

1 Evento di conteggio significa che il valore istantaneo raggiunge o abbandona un valore di
confronto e la reazione € stata parametrizzata c6m P7.
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4.4 Par

Tool per la para -

metrizzazione

| parametri ed i

ametrizzazione

e descritto nel manuale uter8eftwae di base S7 e

M7, STEP

La funzione integrata si parametrizza corSIBEP 7 Come si lavora con ISTEP 7

La tabella 4-2 elenca i parametri per la funzione integrata "Contatore”.

loro campi dei
valori
Tabella 4-2  Blocco parametri "Ingressi/uscite integrati”
Parametro Chiarimenti Campo dei Impostazione
valori di default
Ingresso di con- | Si pud impostare 'analisi del fronte di salita o di discesa sull'ingresiisattivato fronte di salita
teggio: Avanti | digitale Avanti. Se si sceglie "Disattivazione”, non viene analizzai@ynte di salita

alcunimpulso. Allora € possibile utilizzare il corrispondeintgresso
digitale come ingresso digitale standard.

fronte di discesd

Ingresso di con-
teggio: Indietro

Si pud impostare I'analisi del fronte di salita o di discesa sull'ingr
digitale Indietro. Se si sceglie "Disattivazione”, non vien&lizzato
alcunimpulso. Allora € possibile utilizzare il corrispondeimgresso
digitale come ingresso digitale standard.

pslieattivato
fronte di salita
fronte di discess

fronte di salita

comparatore A

disattivato

valore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso.

Numero del DB | Il DB di istanza contiene i dati che vengono scambiati thanzione| da 1 a 63 63
di istanza integrata ed il programma applicativo. CPU 314 IFM:
dalal27
Aggiornamento | Si definisce se il DB di istanza della funzione integrata deve essatévato/ attivato
automatico sul | aggiornato automaticamente sul punto di controllo ciclo. disattivato
punto di con-
trollo ciclot
Valore di confronto raggiunto dal basso (da COMP_A-1 a COMP_A)
Uscita digitale A| Si puo impostare la reazione dell’'uscita digitale A, quando il valarevariato invariato
istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso. ON
OFF
Interrupt di Si pud impostare che un interrupt di processo venga generato, | attivato/ disattivato
processo guando il valore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal | disattivato
basso.
Impostazione Si pud impostare che il contatore venga impostato, quando il valaitesato/ disattivato
contatore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso. disattivato
Impostazione Si pud impostare che il comparatore A venga impostato, quandaitivato/ disattivato

1

Parametro impostabile solo con la CPU 314 IFM. Con la CPU 312 IFM, il parametro & attivato automaticamente.
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7

Tabella 4-2  Blocco parametri "Ingressi/uscite integrati”, continuazione

Parametro Chiarimenti Campo dei Impostazione
valori di default
Abbandono verso il basso del valore di confronto (da COMP_A a COMP_A-1)
Uscita digitale A| Si pud impostare la reazione dell’'uscita digitale A, quando il valdreariato invariato
istantaneo abbandona verso il basso il valore di confronto. ON
OFF
Interrupt di Si pud impostare che un interrupt di processo venga generato, | attivato/ disattivato
processo guando il valore istantaneo abbandona verso il basso il valore ddisattivato
confronto.
Impostazione Si pud impostare che il contatore venga impostato, quando il valaitesato/ disattivato
contatore istantaneo abbandona verso il basso il valore di confronto. disattivato
Impostazione Si pud impostare che il comparatore A venga impostato, quandaitivato/ disattivato

comparatore A | valore istantaneo abbandona verso il basso il valore di confrontaisattivato

Valore di confronto raggiunto dal basso (da COMP_B-1 a COMP_B)

(vedi Valore di confronto da COMP_A-1 a COMP_A)

Abbandono verso il basso del valore di confronto (da COMP_B a COMP_B-1)
(vedi Valore di confronto da COMP_A a COMP_A-1)

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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4.5 Cablaggio

Panoramica del Nel si trova a pagina
paragrafo paragrafo
45.1 Collegamento di sensori agli ingressi/uscite integrati 4-11
45.2 Collegamento di attuatori agli ingressi/uscite integrati 4-14
4-10 Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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45.1 Collegamento di sensori agli ingressi/uscite integrati

Introduzione

Funzione degli
ingressi digitali

Ingresso digitale
HW-Start/Stop

Cambio del senso
di conteggio

Peril cablaggio si fa riferimento alla CPU 312 IFM. La realizzazione & possibile
allo stesso modo con la CPU 314 IFM, utilizzando altri ingressi e uscite integrati
(vedi Tabella 4-1).

| sensori vengono collegati all'ingresso digitaleaAti e all'ingresso digitale
Indietro.

La funzione integrata "Contatore” pud essere avviata e arrestata tramite I'ingresso
digitale HW Start/Stop.

Il senso di conteggio sugli ingressi digitairati/Indietro pud essere cambiato
tramite I'ingresso digitale Direzione.

L'ingresso digitale H\Start/Stop & combinato in AND logico con il parametro di
ingresso EN_COUNT dell’'SFB 29 (vedi il capitolo 4.6).

Se non si collega alcun interruttore all'ingresso digitale-Stéft/Stop, allora

occorre alimentare in modo permanente I'ingresso digitale con una tensione.di 24 V
Solo in questo modo vengono analizzati gli impulsi di conteggio sugli ingressi
digitali Avanti e Indietro. Il contatore viene avviato/arrestato tramite il parametro di
ingresso EN_COUNT dell’'SFB 29.

Se all'ingresso digitale Direzione si applica una tensione di 246&mbia il senso
di conteggio degli ingressi digitalivanti e Indietro.

Presupposto:l'ingresso digitale H\Start/Stop ed il parametro di ingresso
EN_COUNT dell’'SFB 29 hanno segnale 1.

Nella tabella 4-3 viene chiarito il modo di funzionamento dell’ingresso digitale
Direzione.

Tabella 4-3 Modo di funzionamento dell'ingresso digitale Direzione

Ingresso digitale
Direzione

Senso di conteggio

Presenza di 24V |® Tlingresso digitale Avanti conta in avanti
e
* |ingresso digitale Indietro conta all'indietro

Assenza di 24 V * lingresso digitale Avanti conta all'indietro
e
* [ingresso digitale Indietro conta in avanti

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Rispetto dei tempi Quandasi imposta e si cancella I'ingresso digitale ¥Bfart/Stop o Direzione, ec
corre rispettare i seguenti tempi:

e prima del primo fronte attivo dell'impulso di conteggio: tempb00us

¢ dopo l'ultimo fronte attivo dell'impulso di conteggio: tempd 00us

Impulsi (_ji primo ultimo
conteggio fronte attivo fronte attivo
L Tempo
Ingresso : - _:_
digitale ' ' Tempo
HW-Start/Stop ' -
o Direzione ' ! ' !
' =100ps 1 =100ps

Figura 4-5 Comportamento del tempo degli ingressi digitali Direzione e HW-Start/Stop

Morsetti di Latabella 4-4 mostra i morsetti di collegamento degli ingressi/uscite integrati della
collegamento CPU 312 IFM rilevanti per i sensori della funzione integrata.

Tabella 4-4  Morsetti di collegamento per i sensori

Morsetto Denominazione Descrizione
8 E 124.6 Avanti
9 E 124.7 Indietro
10 E 125.0 Direzione
11 E 125.1 HW-Start/Stop
18 L+ Tensione di alimentazione
19 M Massa

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Schema di Nellafigura 4-6 € rappresentato il collegamento di principio dei sensori (p.e.
collegamento BERO 1 e BERO 2) agli ingressi/uscite integrati.
Ingressi/uscite integrati
| |
e 1H _
o 21 1240 2
e3HI 1 3|~
o 4H1I 2 4|~
e 51 3| 5(—~
S 6! 4 6|—"
o7t 5 7|7
- e8I 6 8|—F
ool 7| 9|~
BERO 1 / 19 01 125.0] 10 |—~
L[
© [ 11|~
BERO 2 / 1© 211 Q124.0| 12 —5—
ili i i 19 3HQ 1 13—
utilizzare cavi schermati 10400 210
1©5HQ 315U
s 196HQ 4 161
19 7[]Q 5| 17—
24V T ¢ 10 gH 18772
10 9H 19 4%
] 26 0H 20
Figura 4-6 Cablaggio dei sensori
Schermatura Peril collegamento dei sensori occorre utilizzare cavi schermati e collegare con la

terra i conduttori degli schermi. Utilizzare un elemento di supporto degli schermi.

Indicazioni complete sulla stesura dei conduttori degli schermi si trovano nel
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle CPU
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4.5.2 Collegamento di attuatori agli ingressi/uscite integrati

Introduzione

Funzione delle
uscite digitali

Abilitazione delle
uscite digitali

Morsetti di collega-
mento

4-14

Peril cablaggio si fa riferimento alla CPU 312 IFM. La realizzazione con la
CPU 314 IFM e possibile allo stesso modo, utilizzando altri ingressi/uscite integrati
(vedi Tabella 4-1).

Per il collegamento degli attuatori sono disponibili sugli ingressi/uscite integrati le
uscite digitali A e B.

Prima che le uscite digitali A e B possano adempiere al loro compito, esse devono
essere abilitate per la funzione integrata "Contatorahilitazione si ottiene con il
richiamo del’'SFB 29 (parametro di ingresso EN_DO = 1) nel programma applica
tivo (vedi il capitolo 4.6).

Dopo l'abilitazione, le reazioni dei comparatori A e B vengono trasferite, tramite gl
ingressi/uscite integrati, direttamente al processo di automazione.

Se il parametro EN_DO non € impostato (EN_DO = 0), allora le uscite digitali A e
B della funzione integrata "Contatore” non vengono influenzate. Si possone utiliz
zare le uscite digitali A e B come uscite digitali standard.

La tabella 4-5 mostra i morsetti di collegamento rilevanti.

Tabella 4-5 Morsetti di collegamento per gli attuatori

Morsetto Denominazione Descrizione
12 A 1240 Uscita digitale A
13 A124.1 Uscita digitale B
18 L+ Tensione di alimentazione
19 M Massa

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Schema di Nellafigura 4-7 si vede un esempio di collegamento delle uscite digitali A e B.
collegamento

Ingressi/uscite integrati
| |
o 1H
o 2H1 1240 2|~
e3HI 1 3|~
o 4H1 o| 4|~
e 51 3 5|—~
oMl 4 6|~
o7l g 7|7
egHI 6 8|—~
o9l 7| 9|~
18 01 125.0| 10|~
L1 19 1! 1 11—/
@ I 19 2[4 Q124.0 1o 00—
19 3HQ 1) 131
L2 1940Q 2| 140
,_®7 195HQ 3| 15T
196HQ 4 16T
19 70]Q 5| 179
19 8\ 18
L 16 9] 19 L+_(|_'>
24V T ] 26 0H 20

Figura 4-7 Cablaggio degli attuatori
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4.6 Blocco funzionale di sistema SFB 29

Introduzione La funzione integrata "Contatore” & correlata all’'SFB 29. Nella figura 4-8 si vede la
rappresentazione grafica dell'SFB 29.

SFB 29
— EN ENO |—
T |PRES_COUNT COUNT —
—|PRES_COMP_A COMP_A [—
~ |PRES_COMP_B COMP_B [—
T |EN_COUNT STATUS_A[—
“|EN_DO STATUS_B[—
comandato su fronte = | SET_COUNT
comandato su fronte —| SET_COMP_A
comandato su fronte — seT comP B

Figura 4-8 Rappresentazione grafica del’'SFB 29

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Parametri di in-

Nellatabella 4-6 si trovano i chiarimenti dei parametri di ingresso del’'SFB 29.

gresso dell’'SFB 29

Tabella 4-6  Parametri di ingresso dell'SFB 29

Parametro di Descrizione

ingresso

EN EN e il parametro di ingresso per I'abilitazione dell’'SFB 29. Questo parametro di ingresso agisgce in
modo che I'SFB venga elaborato. Il parametro di ingresso non ha alcuna influenza sull’elaborgzione
della funzione integrata. Fino a quando EN = 1, I'SFB viene elaborato. Con EN = 0, I'SFB non yiene
elaborato.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

PRES_COUNT | Suquesto parametro di ingresso si puo depositare un valore di inidlcpetatore che viene trasferi

dopo un fronte di salita sul parametro di ingresso Impostazione valore di inizio SET_COUNT o
presenza di un evento di contedgio

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

PRES_COMP_A

Su questo parametro di ingresso si pud depositare un nuovo valore di confronto COMP_A che
trasferitodopo un fronte di salita sul parametro di ingresso SET_COMP_A o in presenza di un e
conteggid.

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

viene
ento di

PRES_COMP_B

Su questo parametro di ingresso si pud depositare un nuovo valore di confronto COMP_B che
trasferitodopo un fronte di salita sul parametro di ingresso SET_COMP_B o in presenza di urde
conteggid.

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

viene
ento

trasferito.

EN_COUNT Con il parametro di ingresso EN_COUNT si attiva il contatore. Con questo parametro di ingresso si
abilita il contatore dal programma applicativo. Il parametro di ingresso EN_COUNT & combinato in
AND logico con l'ingresso digitale HW-Start/Stop. Questo significa che solo quando entrambi i|para-
metri sono impostati, allora gli ingressi digitali Avanti e Indietro vengono analizzati dalla funzione
integrata.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

EN_DO Con EN_DO-=1, le uscite digitali per la funzione integrata "Contatore” vengono abilitate.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

SET_COUNT Dopo un fronte di salita su questo parametro di ingresso, il valore di start PRES_COUNT vieng
trasferito.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

SET_COMP_A | Dopo un fronte di salita su questo parametro di ingresso, il valore di confronto PRES_COMP_A viene
trasferito.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

SET_COMP_B | Dopo un fronte di salita su questo parametro di ingresso, il valore di confronto PRES_COMP_B viene

Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

1

reazione e parametrizzata corSloEP 7
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Parametri di uscita Nellatabella 4-7 si trovano i chiarimenti ai parametri di uscita dell’'SFB 29.
del’'SFB 29
Tabella 4-7 Parametri di uscita del’'SFB 29

Parametro di
uscita

Descrizione

ENO

Il parametro di uscita ENO indica se durante I'elaborazione del’'SFB 29 & comparso un errore.

Con

ENO = 1, non e comparso alcun errore. Con ENO = 1, SFB 29 non é stato elaborato o & stato elaborato

in modo errato.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

COUNT

Suquesto parametro di uscita viene emesso il valore istantaneo del contatore. In caso di uscita d
dei valori, vale:

¢ al di sopra: il conteggio continua con il valore di conteggio minimo nel campo dei valori.
* al di sotto: il conteggio continua con il valore di conteggio massimo nel campo dei valori.

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

COMP_A

Su questo parametro di uscita viene emesso il valore di confronto attuale valido COMP_A.
Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

COMP_B

Su questo parametro di uscita viene emesso il valore di confronto attuale valido COMP_B.
Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

STATUS_A

al campo

Il parametro duscita SATUS_A indica la posizione del valore istantaneo rispetto al valore di confronto

COMP_A:

* valore istantaneo COUNE valore di confronto COMP_A: parametro di uscita STATUS_A
impostato.

* valore istantaneo COUN% valore di confronto COMP_A: parametro di uscita STATUS_A non

impostato.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

STATUS_B

Il parametro duscita SATUS_A indica la posizione del valore istantaneo rispetto al valore di confronto

COMP_A:

* valore istantaneo COUNE valore di confronto COMP_B: parametro di uscita STATUS_B
impostato.

* valore istantaneo COUN% valore di confronto COMP_B: parametro di uscita STATUS_B non

impostato.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

4-18

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a



La funzione integrata "Contatore”

4.7 Struttura del DB di istanza

DB di istanza Latabella 4-8 mostra la struttura e I'assegnazione del DB di istanza della funzione
dell'SFB 29 integrata "Contatore”.
Tabella 4-8 DB di istanza dell'SFB 29
Operando Simbolo Significato
DBD O PRES COUNT Valore di start del contatore
DBD 4 PRES_COMP_A Valore di confronto COMP_A (nuovo)
DBD 8 PRES_COMP_B Valore di confronto COMP_B (nuovo)
DBX 12.0 EN_COUNT Start/Stop SW
DBX 12.1 EN_DO Abilitazione uscite digitali
DBX 12.2 SET_COUNT Impostazione contatore
DBX 12.3 SET_COMP_A Impostazione valore di confronto COMP_A
DBX 12.4 SET_COMP_B Impostazione valore di confronto COMP_B
DBD 14 COUNT Valore istantaneo del contatore
DBD 18 COMP_A Valore di confronto COMP_A (attuale)
DBD 22 COMP_B Valore di confronto COMP_B (attuale)
DBX 26.0 STATUS_A Bit di stato A
DBX 26.1 STATUS_B Bit di stato B

Lunghezza del
DB di istanza

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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| dati per la funzione integrata "Contatore” sono lunghi 28 byte e cominciano con
I'indirizzo O del DB di istanza.
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4.8 Analisi degli interrupt di processo

Introduzione La funzione integrata "Contatore” genera, per determinati eventi, interrupt di
processo.

Eventi Nella tabella 4-9 si trova una descrizione degli eventi che possono portare ad

parametrizzabili interrupt di processo e la parametrizzazione che si deve eseguireSSaR0/

Tabella 4-9  Eventi che possono portare ad interrupt di processo

Interrupt di processo per | Descrizione Parametrizzazione
valore istantaneo da Viene generato un interrupt di processo quando il valorg Valore di confronto A
COMP_A-1 a COMP_A | istantaneo raggiunge dal basso il valore di confronto raggiuntodel basso: interrupt di
COMP_A. processo attivato.
valore istantaneo da Viene generato un interrupt di processo quando il valorg Abbandono verso il basso de
COMP_A a COMP_A-1 | istantaneo abbandona verso il basso il valore di confrontwaloredi confronto A:interrupt
COMP_A. di processo attivato.
valore istantaneo da Viene generato un interrupt di processo quando il valorg Valore di confronto B
COMP_B-1 a COMP_B | istantaneo raggiunge dal basso il valore di confronto raggiuntodel basso: interrupt di
COMP_B. processo attivato.
valore istantaneo da Viene generato un interrupt di processo quando il valore Abbandono verso il basso de
COMP_B a COMP_B-1 | istantaneo abbandona verso il basso il valore di confrontealore di confronto B: interrupt
COMP_B. di processo attivato.
OB di interrupt di Secompare un interrupt di processo, viene richiamato I'OB di interrupt di processo
processo (OB 40). Levento che ha richiamato I'OB 40 € memorizzato nelle informazioni di

awvio (parte di dichiarazione) dell’OB 40.

Informazioni di La tabella 4-10 illustra le variabili temporanee (TEMP) rilevanti dell’OB 40 per la
avvio dell'OB 40 funzione integrata Contatore della CPU 312 IFM/314 IFM. Per una descrizione
per la funzione dell’OB 40 si rimanda al manuale di riferimerfanzioni di sistema e standhr
integrata

Tabella 4-10 Informazioni di avvio dell’OB 450 per la funzione integrata Contatore

Variabile Tipo di Descrizione
dati

OB40_MDL_ADDR | WORD B#16#7C Visualizzazione nella parola dati locali 6:
® indirizzo dell'unita che genera l'interrupt (qui la CPU)

OB40_POINT_ADDR| DWORD | vedi fig. 4-9 | Visualizzazione nella parola doppia dati locali 8:
* della funzione integrata che ha generato I'interrupt

¢ dell'evento che ha generato l'interrupt

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Visualizzazione Dalla variabile OB40_POINT_ADDR si puo capire quale funzione integrata-ha ge
dell'evento che nerato 'interrupt e quale evento ha provocato la generazione dell’'interrupt. Nella
ha generato figura seguente € illustrata la correlazione con i bit della parola doppia dati locali 8.
l'interrupt

Attenzione: Se compaiono interrupt di ingressi diversi ad intervalli di tempo +tawvi
cinati (< 100us), € possibile che vengano impostati contemporaneamente piu bit.
Cio significa che piu interrupt possono provocare solo un avvio del’OB 40.

LB 8 LB 11
313029 2827262524 7654 321 0| Bitn
olololofofofofaf T T[T ITTITT]] Lps
- J
~ N ~ J \ )
La funzione integrata riservato riservato
Contatore ha generato
linterrupt di processo Raggiunto valore di confronto da COMP_A-1
a COMP_A
Abbandonato valore di confronto da COMP_A
a COMP_A-1
Raggiunto valore di confronto da
COMP_B-1a COMP_B

Abbandonato valore di confronto da
COMP_B a COMP_B-1

Figura 4-9 Informazioni di avvio dell’OB 40: I'evento che ha provocato l'interrupt (funzione integrata Contatore)
Analisi nel L'analisi di interrupt di processo nel programma applicativo € descritta nel manuale
programma di programmazion&oftwae di sistema per S7-300/400, Sviluppo diggammi
applicativo

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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4.9 Calcolo del tempo di ciclo e dei tempi di reazione

Introduzione

Calcolo

Tempo di esecu-
zione dell’SFB 29

Tempo di
aggiornamento del
DB di istanza

Allungamento del
tempo di ciclo

Il calcolo del tempo di ciclo per le CPU éfddamente descritto nel manu&is-

tema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle Q¥Useguito vengono
presentati i tempi che devono entrare nel calcolo quando la funzione integrata "Con
tatore” & in corso.

Il tempo di ciclo si pud calcolare con la seguente formula:
Tempodiciclo=f +ty) +t3+ 14
t; = tempo di trasferimento dellimmagine di processo (IPI e IPU)

to = tempo di esecuzione del sistema operativo, incluso il carico dovuto ad una
funzione integrata in cor$o

t3 = tempo di elaborazione del programma applic&tircluso il tempo di esecu-
zione dell’'SFB, quando il richiamo dell’SFB avviene nel ciclo di progratnma

t4 = tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo
(se parametrizzato con TEP7)

Il tempo di esecuzione dell’'SFB 29 vale tip. 360

Il tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo perda fun
zione integrata "Contatore” vale 156.

Tenere conto che il tempo di ciclo puo allungarsi a causa di:
¢ elaborazione periodica
¢ elaborazione su interrupt

¢ diagnostica e elaborazione errori

1 Il tempo per la CPU 312 IFM si rileva nel manuistema di automazione S7-300, Configurazione,

Dati delle CPU

2 |l tempo di elaborazione del programma applicativo deve essere misurato, poiché dipende dal pro-

gramma applicativo.

3 Se I'SFB viene richiamato piu volte in un ciclo di programma, allora il tempo di esecuzione deve essere
moltiplicato per il numero dei richiami.
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Tempo direazione

Reazioni agli
eventi

Percorsi delle
reazioni

Tempi di reazione

Il tempo di reazione € il tempo che intercorre tra il comparire di un evento in
ingresso fino alla generazione di una reazione sull’'uscita del sistema di automa
zione.

Eventi sugli ingressi, causati dalla funzione integrata "Contatore”, possono generare
guanto segue:

e reazioni sugli ingressi/uscite integrati delle CPU
¢ reazioni dell'SFB 29

Nella figura 4-10 sono rappresentati i percorsi delle reazioni.

Ingressi degli o
o> !ngre55|_/u50|te Funzione integrata IsFB29 E
integrati — > =
- _| —
Uscite degli -
@ e<—| ingressi/uscite
integrati ¢ ®
OB 40 di interrupt
di processo

Figura 4-10  Percorsi delle reazioni

Ognipercorso di reazione ha come conseguenza tempi diversi di reazione. Nella
tabella 4-1 si trovano i tempi massimi di reazione della funzione integrata "Conta
tore”.

Tabella 4-11 Tempi di reazione della funzione integrata "Contatore”

Percorso di reazione In fig. 4-10 Tempo di reazione

Ingressi/uscite integrati D—-0 <1lms
— Ingressi/uscite integrati

Ingressi/uscite integrati> Interrupt di processo D—-® <lms

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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4.10 Esempi applicativi

Questo capitolo In questo capitolo si trovano 3 esempi applicativi relativi alla funzione integrata
"Contatore”.

Avvertenza

Per gli esempi applicativi si fa riferimento alla CPU 312 IFM. La realizzazione con
la CPU 314 IFM ¢ possibile allo stesso modo, utilizzando altri ingressi/uscite
integrati (vedi @bella 4-1).

Panoramica del Nel si trova a pagina
paragrafo paragrafo
4.10.1 | Conteggio semplice con valore di confronto 4-25
4.10.2 | Conteggio differenziale 4-31
4.10.3 | Conteggio periodico 4-40

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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4.10.1 Conteggio semplice con valore di confronto

Il problema

Cablaggio

In un impianto di riempimento di bottiglie, le bottiglie piene vengono imballate,
tramite nastri trasportatori, in cassette vuote.

Affinché siano sempre disponibili bottiglie a sufficienza, esiste un polmone: Il pol
mone ha una capacita limitata. Se la quantita di bottiglie cresce fino al limite super
iore di 250 bottiglie, il motore del nastro trasportatore 1 viene arrestato.

Inoltre un operaio pud, con I'impiego di un pulsante in apertura, arrestare il-conteg
gio in caso di anomalie risp. quando il nastro 1 si avvia.

Fare attenzione:nell’esempio non viene preso in considerazione lo svuotamento
del polmone.

Nella figura 4-1 si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio del conteggio.

Ingressi/uscite integrati

Bottiglie | J
] 2|~
01 124.0
Hi o 1] 3|—A
Nastro H1 2| 4 j
trasporta- H I 3 5
torepl s
N 5| 7|~
_______ Hi e 8|7
1 71 9| —~
Polmone M1 125.0] 10—~
=N 1| 11 _
M Q124.0( 12 —0—
HQ 1| 13 o
NQ 2l 140C—
HQ 3| 15—
HQ 4| 16T
Qo 5|17
] 18
L+
- 19 —47
N 20—

Figura 4-11  Conteggio semplice con valore di confronto
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Funzione degli
ingressi/uscite

4-26

Nellatabella 4-12 sono elencate le funzioni degli ingressi/uscite per I'esempio.

Tabella 4-12 Collegamento degli ingressi/uscite (1)

Morsetto Ingressi/ Funzione nell’esempio
uscite
8 E 124.6 || fronti di salita vengono contati in avanti.
1 bottiglia che passa davanti ad un BERO ed arriva nel pp
mone, genera un fronte di salita sull'ingresso 124.6.
10 E 125.0 | Lingresso digitale Direzione viene alimentato con 24 V, cioé
l'ingresso digitale Avanti conta in avanti e I'ingresso digitale
Indietro conta all'indietro.
11 E 125.1 | Il conteggio pud essere interrotto premengulisante in aper
tura (sull'ingresso digitale HW-Start/Stop).
12 A 124.0 | L'uscita viene cancellata quando il valore di confronto
(uscita COMP_A viene raggiunto dal basso.
digitale A) | Quando il numero delle bottiglie nel polmone ¢ pari a 250, il
nastro trasportatore 1 viene arrestato.
18 L+ Tensione di alimentazione 24 V DC
19 M Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione
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Diagramma Il diagramma temporale della figura 4-12 chiarisce l'interdipendenza tra il fiempi
temporale mento del polmone, l'interruzione del conteggio e I'arresto del motore.

Valore istantaneo del contatore
| Awvio/anomalie

Valore di 20 I N
confronto
COMP_A =250

: : X Tempo
Ingresso digitale 125.1 ! ' '
J ' : '
1 [
PP Conteggio Tempo
Uscita digitale 124.0 ) 99
J interrotto

.
Il motore viene arrestato ~ 1€Mpo

Figura 4-12  Diagramma temporale per I'esempio 1

Parametrizzazione Conlo STEP 7si parametrizza la CPU nel seguente modo:
conlo STEP7

Tabella 4-13 Parametri per I'esempio 1

Parametro Introduzione Chiarimenti
Ingresso di fronte di salita| E 124.6 attivato per il conteggio, vengono contati
conteggio Avanti fronti di salita
Ingresso di disattivato E 124.7 non é utilizzato per la funzione integrata
conteggio Indietro
Numero del DB 63 DB di istanza per I'esempio (valore di default)
di istanza
Aggiornamento attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogni punto di
automatico sul controllo ciclo.
punto di controllo
ciclo!

Valore di confronto raggiunto dal basso (da COMP_A-1 a COMP_A)

Uscita digitale A | OFF Quando il valore istantaneo raggiunge il valore di

confronto COMP_A, il motore viene arrestato.
Interrupt di disattivato L'interrupt di processo non viene generato
processo

1 Introduzione necessaria solo per la CPU 314 IFM
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Richiamo ciclico

dell'SFB 29

Reazione
sull'uscita

Bit di stato nel
programma
applicativo

DB di istanza
dell’'SFB 29

Programma
applicativo

4-28

Tabella 4-13 Parametri per I'esempio 1, continuazione

Parametro Introduzione Chiarimenti
Reset contatore | disattivato Il contatore non viene impostato su un nuovo valore di
start
Impostazione disattivato Non viene assegnato un nuovo valore di confrontg
comparatore A

L'SFB 29 viene richiamato ciclicamente. AlI'SFB 29 vengono trasferiti il valore di
confronto 250 ed il valore di start 0.

Nella figura 4-13 e rappresentata I'assegnazione dell’'SFB 29.

SFB 29

M24.0 — EN ENO — M24.1

0— PRES_COUNT COUNT — MD 14

250— PRES_COMP_A COMP_A — MD 18
— PRES_COMP_B COMP_B —

E 125.1— EN_COUNT STATUS_A — M 26.0
TRUE—| EN_DO STATUS_B —
TRUE—| SET_COUNT
TRUE—| SET_COMP_A

—| SET_COMP_B

Figura 4-13  Assegnazione dell’'SFB 29 in avviamento (1)

Non appena nel polmone si sono raccolte 250 bottiglie, tramite I'uscita 124.0 (uscita
digitale A) il nastro viene arrestato.

| nastro trasportatore viene huovamente avviato quando il bit di stato A non & piu
impostato, cioé quando nel polmone si trovano meno di 250 bottiglie.

Nell’esempio i dati vengono depositati nel DB di istanza 63.

Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato creato con
I'editore ANL dello STEP .7
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7

Dati globali Latabella 4-14 mostra i dati globali utilizzati nel programma applicativo.

utilizzati

Tabella 4-14 Dati globali per I'esempio 1

Dato globale Significato

MD 14 Valore istantaneo del contatore

MD 18 Valore di confronto A attuale

M 24.0 Abilitazione dell'elaborazione dell’'SFB 29

M 24.1 Posizione del bit BIE (= parametro di uscita ENO dell’'SFB 29)
M 26.0 Bit di stato A

E 125.1 Interruzione del conteggio

A 124.0 Comando del motore per il nastro 1

Parte istruzioni
OB 100

AWL (OB 100)

Nella parte istru

zioni dell’OB 100 introdurre il seguente programhivéd A

Chiarimenti

Segmento 1

CALL
PRES_COUNT:
PRES_COMP_A:
PRES_COMP_B:
EN_COUNT:

EN_DO:
SET_COUNT:
SET_COMP_A:

SET_COMP_B:
COUNT:
COMP_A:
COMP_B:
STATUS_A:
STATUS_B:

U

Funzioni integrate CPU 312
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SFB 29, DB 63 Richiamo del’'SFB 29 con DB di istanza
= FALSE SET_COUNT = 0 per generare fronte di salita
inOB 1
= FALSE SET_COMP_A = 0 per generare fronte di salita
in OB 1
BIE Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 29)
M 24.0 per abilitazione del’'SFB 29 in OB 1

IFM/CPU 314 IFM
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Parte istruzioni

Nella parte istruzioni dell’OB 1 introdurre il seguente programniiéd,A

OB1
AWL (OB 1) Chiarimenti
Segmento 1
Programma applicativo individuale
U M 24.0 se M 24.0 =1, cioé EN =1 su SFB 29, I'SFB
viene elaborato
SPBNB moO1l con RLC =0, salto a m01
CALL SFB 29, DB 63 Richiamo dell’'SFB 29 con DB di istanza
PRES_COUNT: = L#0 Assegnare il valore di start PRES_COUNT
PRES_COMP_A: = L#250 Assegnare il valore di confronto PRES_COMP_A
PRES_COMP_B: =
EN_COUNT: =E 125.1 Premendo il tasto in apertura, si puo inter-
rompere il conteggio
EN_DO: = TRUE Le uscite digitali vengono abilitate per la
funzione integrata "Contatore”
SET_COUNT: = TRUE Trasferimento del valore di start PRES_COUNT
SET_COMP_A: =TRUE Trasferimento del valore di confronto
PRES_COMP_A
SET_COMP_B: =
COUNT: =MD 14 Attribuzione dei parametri di uscita
COMP_A: =MD 18
COMP_B: =
STATUS_A: =M 26.0
STATUS_B: =
mO01: U BIE Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 29)
= M24.1 per I'analisi degli errori
UN M 26.0 Se il bit di stato A non & impostato, il
S A 124.0 nastro trasportatore 1 € in moto, A 124.0
viene resetteato da IF, se il valore di
confronto COMP_A viene raggiunto del basso.
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4.10.2 Conteggio differenziale

Introduzione L'esempioche segue & una estensione dell’esempio del capitolo 4.10.1.
Estensione delle Se la quantita di bottiglie nel polmone scende sotto a 50 bottiglie, si accende una
funzioni lampada rossa.
Cablaggio Nella figura 4-14 si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio per il conteggio
differenziale.
Ingressi/uscite integrati
Bottiglie I
e 1H -
e 201 1240 2
e 30! 1| 3 -
Nastro eafi 2 4 j
trasporta- 5Kl 3 5
torepl o6l 4 6/~
BERO 1 ez 5 7|~
_______ g1l 6 8~
ool 7 9|~
Polmone 19001 125.0] 10| —"~
BERO 2 On/Off /
""""" - i— 1 | O o
19 2 Q124.0| 12 ——
Nastro 193HQ 1] 130
trasporta- 19 40Q 2| 14—
tore 2* 1©5HQ 3| 15
M 196HQ 4| 16T
1970 5| 17T
19 8 H 18
L+
18 9] 19—49
20 o[ 20
maaowa XXX
24V '[ Meeoooozooea]
* |l motore per il nastro trasportatore 2 non € comandato dalla CPU della figura.

Figura 4-14  Conteggio differenziale
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Funzione degli
ingressi/uscite

4-32

Nellatabella 4-15 sono elencate le funzioni degli ingressi/uscite per I'esempio.

Tabella 4-15 Collegamento degli ingressi/uscite (2)

pone,

rriva
£SS0o

per-

ol

atore

si

Morsetto Ingressi/ Funzione nell’esempio
uscite
8 E 124.6 || fronti di salita vengono contati in avanti.
1 bottiglia che passa davanti al BERO 1 ed arriva nel polm
genera un fronte di salita sull'ingresso 124.6.
9 E 124.7 || fronti di salita vengono contati all'indietro.
1 bottiglia che passa davanti al BERO 2, cioé dal polmone 3
al nastro trasportatore 2, genera un fronte di salita sull'ingr
124.7.
10 E 125.0 | Lingresso digitale Direzione viene alimentato con 24 V, cio
I'ingresso digitale Avanti conta in avanti e I'ingresso digitalg
Indietro conta all'indietro.
11 E 125.1 | Il conteggio puo essere interrotto premendo il pulsante in g
tura (sull'ingresso digitale HW-Start/Stop).
12 A 124.0 | Luscita viene cancellata quando il valore di confronto
(uscita COMP_A viene raggiunto dal basso.
digitale A) | Quando il numero delle bottiglie nel polmone = 250, il nastl
viene arrestato.
L'uscita viene impostata quando il valore di confronto
COMP_Aviene abbandonato verso il basso (nastro trasport
1 in moto).
13 A124.1 L'uscita viene impostata quando il valadeconfronto COMP_B
i viene abbandonato verso il basso.
(uscita
digitale B) | Quandail numero delle bottiglimel polmone & inferiore a 50,
accende la lampada rossa.
L'uscita viene cancellata quando il valore di confronto vieng
raggiunto dal basso (la lampada rossa non € accesa).
18 L+ Tensione di alimentazione 24 V DC
19 M Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a



La funzione integrata "Contatore”

Diagramma Il diagramma temporale in figura 4-15 chiarisce le interdipendenze tra lo scendere al

temporale di sotto della quantita minima di 50 bottiglie nel polmone e la visualizzazione con la
lampada rossa. Il nastro trasportatore 1 resta in moto fino a quando il limite super
iore di 250 bottiglie non viene raggiunto.

Valore istantaneo
i

Valore di
confronto
COMP_A

Valore di

confronto 50| - - - 7
COMP_B rIJ

L Vo Tempo
Uscita digitale 124.1 o o
/ ! L D
— . m
T~ L ey Tempo
Lampada L Lampada P
rossa accesa Co rossa accesa
Uscita digitale 124.0 [
J o
| |
g Tempo

Motore fermo

Figura 4-15  Diagramma temporale per I'esempio 2
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Parametrizzazione

conlo STEP7

4-34

Conlo STEP 7si parametrizza la CPU nel seguente modo:

Tabella 4-16 Parametri per 'esempio 2

Parametro

Introduzione

Chiarimenti

Ingresso di con-
teggio Avanti

Fronte di salita

E 124.6 attivato per il conteggio, vengono contati
fronti di salita.

Ingresso di con-
teggio Indietro

Fronte di salita

E 124.7 attivato per il conteggio, vengono contati
fronti di salita.

Numero del DB | 63 DB di istanza per I'esempio (valore di default).
di istanza
Aggiornamento | attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogni punto di

automatico al
punto di
controllo cicld

controllo ciclo.

Valore di confron

to raggiunto dal basso (da COMP_A-1 a COMP_A)

Uscita digitale A| OFF Quando il valore istantaneo raggiunge il valore di
confronto COMP_A, il motore viene arrestato.

Interrupt di disattivato L'interrupt di processo non viene generato.

processo

Reset contatore | disattivato Il contatore non viene impostato su un nuovo valore di
start.

Impostazione disattivato Non viene assegnato un nuovo valore di confrontaq.

comparatore A

Abbandono del valore di confronto

verso il basso (da COMP_A a COMP_A-1)

Uscita digitale A| ON Quando il valore istantaneo abbandona il valore d
confronto COMP_A verso il basso, il motore viene
inserito.

Interrupt di disattivato L'interrupt di processo non viene generato.

processo

Reset contatore | disattivato Il contatore non viene impostato su un nuovo valore di
start.

Impostazione disattivato Non viene assegnato un nuovo valore di confronta.

comparatore A

Valore di confron

to raggiunto dal basso (da COMP_B-1 a COMP_B)

Uscita digitale B | OFF Quando il valore istantaneo raggiunge il valore di
confrontoCOMP_B, allora la lampadassa si spegne.

Interrupt di disattivato L'interrupt di processo non viene generato.

processo

Reset contatore | disattivato Il contatore non viene impostato sul nuovo valore ¢
start.

Impostazione disattivato Non viene assegnato il nuovo valore di confronto.

comparatore B
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Tabella 4-16 Parametri per I'esempio 2, continuazione

Parametro Introduzione Chiarimenti

Abbandono del valore di confronto verso il basso (da COMP_B a COMP_B-1)

Uscita digitale B| ON Se il valore istantaneo abbandona verso il basso i
valore di confronto COMP_B, allora la lampada rossa
si accende.

Interrupt di disattivato L'interrupt di processo non viene generato.

processo

Reset contatore | disattivato Il contatore non viene impostato sul nuovo valore di
start.

Impostazione disattivato Non viene assegnato il nuovo valore di confronto.

comparatore B

1 introduzione necessaria solo per la CPU 314 IFM
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Preassegnazione L'SFB 29 viene richiamato in avviamento da OB 100 e parametrizzato una volta.

dell'SFB 29 Vengono cosi trasferiti al'SFB 29 il valore di confronto 250, il valore di confronto
50 ed il valore di avvio del contatore 0 (MD 0, MD 4 e MD 8). Nella figura 4-16 é
rappresentato I'SFB 29 con i suoi parametri di ingresso preassegnati.

SFB 29

M26.2 — EN ENO — M 26.3
MD 0 — PRES_COUNT COUNT — MD 14
MD 4 — PRES_COMP_A COMP_A — MD 18
MD 8 — PRES_COMP_B COMP_B — MD 22

FALSE — EN_COUNT STATUS_A — M 26.0

FALSE—| EN_DO STATUS_B — M 26.1

FALSE—| SET_COUNT

FALSE—| SET_COMP_A

FALSE—| SET_COMP_B

Figura 4-16  Assegnazione dell’'SFB 29 in avviamento (2)

Richiamo ciclico L'SFB 29 viene richiamato ciclicamente. Nella figura 4-17 & rappresentata
dell'SFB 29 I'assegnazione dell’'SFB 29.
SFB 29
M26.2 — EN ENO |— M 26.3

— PRES_COUNT COUNT — MD 14
— PRES_COMP_A COMP_A |— MD 18
— PRES_COMP_B COMP_B |— MD 22
E 125.1 — EN_COUNT STATUS_A — M 26.0
TRUE —| EN_DO STATUS B |—
TRUE —| SET_COUNT
TRUE —| SET_COMP_A

TRUE —| SET_COMP_B

Figura 4-17  Assegnazione dell'SFB 29 nel programma ciclico (2)

Reazione Quandaviene raggiunto il numero minimo di 50 bottiglie nel polmone, tramite
sull'uscita I'uscita 124.1 (Uscita digitale B) viene comandata la lampada rossa.
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4-36 EWA 4NEB 710 6058-05a



La funzione integrata "Contatore”

DB di istanza Nell’esempioi dati vengono depositati nel DB di istanza 63.

del’'SFB 29

Programma Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato creato con
applicativo I'editore ANL dello STEP .7

Dati globali La tabella 4-17 mostra i dati globali utilizzati nel programma applicativo.

utilizzati

Tabella 4-17 Dati globali per I'esempio 2

Dato globale Significato
MD O Valore di start del contatore
MD 4 Valore di confronto A (nuovo)
MD 8 Valore di confronto B (nuovo)
MD 14 Valore istantaneo del contatore
MD 18 Valore di confronto A attuale
MD 22 Valore di confronto B attuale
M 26.0 Bit di stato A
M 26.1 Bit di stato B
M 26.2 Abilitazione dell’elaborazione del’'SFB 29
M 26.3 Posizione del bit BIE (= parametro di uscita ENO dell’'SFB 29)
E 125.1 Interruzione del conteggio
A 124.0 Comando del motore per il nastro 1
Al1241 Comando della lampada rossa
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Parte istruzioni

OB 100

AWL (OB 100)

Nella parte istruzioni del’OB 100 digitare il seguente programmé&_A

Chiarimenti

mO1:

4-38

Segmento 1

nHp-Ar—H4r Ar

C

SPBNB

CALL
PRES_COUNT:

PRES_COMP_A:
PRES_COMP_B:

EN_COUNT:
EN_DO:

SET_COUNT:
SET_COMP_A:
SET_COMP_B:
COUNT:
COMP_A:
COMP_B:
STATUS_A:
STATUS_B:

U

L#0
MD 0
L#250
MD 4
L#50
MD 8

M 26.2
M 26.2
mO1

SFB 29, DB 63
=MDO
=MD 4
=MD 8

= FALSE

= FALSE

= FALSE
= FALSE
= FALSE

=MD 14
=MD 18
=MD 22
=M 26.0
=M 26.1

BIE
M 26.3

M 26.1
A124.1
M 26.0
A 124.0

Assegnare valore di start PRES_COUNT in MD 0
Assegnare nuovo valore di confronto
PRES_COMP_A in MD 4

Assegnare nuovo valore di confronto
PRES_COMP_B in MD 8

Abilitazione dell’elaborazione di SFB 29

se M 26.2 =1, cioe EN =1 su SFB 29, I'SFB
viene elaborato
con RLC =0 salto a m01

Richiamo dell’'SFB 29 con DB di istanza
Attribuzione dei parametri di ingresso

Contatore non ancora abilitato

Uscite digitali non abilitate per la funzione
integrata "Contatore”

SET_COUNT = 0, per generare fronti di salita
inOB 1

SET_COMP_A =0, per generare fronti di salita
inOB 1

SET_COMP_B =0, per generare fronti di salita
inOB 1

Attribuzione dei parametri di uscita

Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 29)
per I'analisi degli errori

Condizioni di start soddisfatte, cioé lampada
rossa accesa

Nastro transportatore ON, se il valore di
confronto COMP_A non é stato ancora raggiunto
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Parte istruzioni Nella parte istruzioni del’OB 1 digitare il seguente programrifédlA
OB1

AWL (OB 1) Chiarimenti

Segmento 1

Programma applicativo individuale

U M 26.3 se M 26.3 = 1, I'SFB viene elaborato;

SPBNB m01 con RLC =0, salto a m01

CALL SFB 29, DB 63 Richiamo dell’'SFB 29 con DB di istanza
PRES_COUNT:

PRES_COMP_A:
PRES_COMP_B:

EN_COUNT: E 125.1 Premendo il tasto in apertura, si puo inter-
rompere il conteggio
EN_DO: = TRUE Le uscite digitali vengono abilitate per la
funzione integrata "Contatore”
SET_COUNT: = TRUE Il valore di start PRES_COUNT viene
trasferito
SET_COMP_A: =TRUE Il valore di confronto PRES_COMP_A viene
trasferito
SET_COMP_B: =TRUE Il valore di confronto PRES_COMP_B viene
trasferito
COUNT: =MD 14 Attribuzione dei parametri di uscita
COMP_A: =MD 18
COMP_B: =MD 22
STATUS_A: =M 26.0
STATUS_B: =
mO1: U BIE Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 29)
= M 26.3 per I'analisi degli errori

Attivazione e disattivazione del nastro
transportatore e delle lampade (A 124.0 e

A 124.1) vengono effettuate automaticamente
mediante la IF.
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4.10.3 Conteggio periodico

Introduzione

Il problema

Schema tecnolo -
gico e cablaggio

L'esempioche segue € una estensione degli esempi dei capitoli 4.10.1 e 4.10.2. Per
la realizzazione dell'’esempio si utilizza una seconda CPU 312 IFM.

Tramite il nastro 2, le bottiglie vengono trasportate, dal polmone nelle cassette
vuote per bottiglie.

Quando la massima quantita di riempimento di una cassetta (= 6 bottiglie) é rag
giunta, il nastro trasportatore 2 viene arrestato, interviene I'espulsore e viene avviato
un tempo di 5 s. In questo tempo I'espulsore spinge la cassetta piena di bottiglie sul
nastro trasportatore 3.

Passatii 5 s, 'espulsore torna nella sua posizione iniziale, il nastro 2 si avvia nuova
mente ed il conteggio comincia per una nuova cassetta di bottiglie.

Inoltre un operaio, premendo un pulsante in apertura, puo arrestare il conteggio se
sono comparse anomalie oppure il nastro trasportatore 2 € in avviamento.

Nella figura 4-18 si vedono lo schema tecnologico ed il cablaggio per il conteggio
periodico.

i BERO Ingressi/uscite integrati
e 1H
@@@@@ e 5H1 1240 2
&3l 1 i
(0) Nastro2(®) =222 acec aa. o =
A I | | Rl oeHi 4 e
Espulsore H o °H ;
. 7H! 5 8
*) Nastro3\* S8l 6
()] (i hesros(® Leed s
16 0[] 125.0| 10
( 1] 11

(]
Magazzino con cassette
vuote per bottiglie

Iy

z;m}ﬁﬁik CUCNRCRRC

Figura 4-18

4-40

Conteggio periodico
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Funzione degli
ingressi/uscite

Diagramma
temporale

Nellatabella 4-18 sono elencate le funzioni degli ingressi/uscite per I'esempio.

Tabella 4-18 Collegamento degli ingressi/uscite (3)

Morsetto | Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
8 E 124.6 || fronti di salita vengono contati in avanti.
1 bottiglia che passa davanti ad un BERO ed arriva nel polmgne,
genera un fronte di salita sull'ingresso 124.6.
10 E 125.0 | Lingresso digitale Direzione viene alimentato con 24 V, cioé ln-
gresso digitale Avanti conta in avanti.
11 E 125.1 | Il conteggio pu0 essere interrotto premendo il pulsante in apertura
(sull'ingresso digitale HW-Start/Stop).
13 A 124.1 | L'uscita viene impostata quando il valore di confronto COMP_|B
(uscita viene raggiunto dal basso.
digitale B) | Quandola massima quantita di riempimento di una cassetta di botti
glie (= 6 bottiglie) e raggiunto, allora viene avviato un terdpd s,
durante il quale il nastro trasportatore non si muove e un espulsore
e attivo per il trasporto della cassetta piena.
14 A 124.2 | Conquesta uscita viene comandatmibtore per il nastro trasporta
tore 2
18 L+ Tensione di alimentazione 24 V DC
19 M Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione

Il diagramma temporale della figura 4-19 chiarisce l'interdipendenza tra il
raggiungimento della massima quantita di riempimento di 6 bottiglie ed il
movimento dell’espulsore in un tempo definito.

Valore istantaneo del contatore
Valore di
confronto 6
COMP_B

. Tempo
Interrupt di processo '§
5 Tempo
Uscita digitale 124.1 ! ! ! :
- [
T v mpo

Espulsore attivato ~ Espulsore attivato

Figura 4-19  Diagramma temporale per I'esempio 3
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Parametrizzazione
conlo STEP7

4-42

Conle STEP 7si parametrizza la CPU nel seguente modo:

Tabella 4-19 Parametri per I'esempio 3

Parametro Introdu- Chiarimenti
zione

Ingresso di con- Fronte di | E 124.6 attivato per il conteggio, vengono contati fronti d
teggio Avanti salita salita.
Ingresso di con- disattivato | E 124.7 non viene utilizzato per la funzione integrata.
teggio Indietro
Numero del DB | 63 DB di istanza per I'esempio (valore di default).
di istanza
Aggiornamento | attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogni punto di contro

automatico sul
punto di
controllo cicld

ciclo.

lo

Valore di confronto raggiunto dal basso (da COMP_B-1 a COMP_B)

nto
to.

UscitadigitaleB | ON Quando il valore istantaneo raggiunge il valore di confror

COMP_B, vienavviato il tempo e I'espulsore viene attival
Interrupt di attivato Linterrupt di processo viene generato, il nastro trasportat
processo viene arrestato e I'espulsore viene avviato.

re

Reset contatore

attivato

Il contatore viene impostato su un nuovo valore di start
(= 0 bottiglie)

Impostazione
comparatore A

disattivato

Non viene assegnato un nuovo valore di confronto

1 Introduzione necessaria solo per la CPU 314 IFM
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Preassegnazione L'SFB 29 viene richiamato in avviamento da OB 100 e parametrizzato una volta.
dell'SFB 29 Vengono cosi trasferiti al’'SFB 29 il valore di confronto 6 ed il valore di avvio del
contatore 0 (MD 0 e MD 8).

Nella figura 4-20 é rappresentato I'SFB 29 con i suoi parametri di ingresso
preassegnati.

SFB 29
M26.2— EN ENO — M 26.3
MD 0— PRES_COUNT COUNT — MD 14

— PRES_COMP_A COMP_A |—
MD 8—{ PRES_COMP_B COMP_B |— MD 22
FALSE— EN_COUNT  STATUS A | —
TRUE — EN_DO STATUS B |—
FALSE—| SET_COUNT
—| SET_COMP_A
FALSE—| SET_COMP_B

Figura 4-20  Assegnazione dell'SFB 29 in avviamento (3)

Analisi dell'inter - L'interrupt di processo avvia 'OB 40. Nell’lOB 40 viene avviato un tempo di 5 s.

rupt di processo Quando il tempo & avviato, in OB 1 viene arrestato il nastro trasportatore 2 e

I'espulsore viene avviato dalla funzione integratascorso il tempo, in OB 1 viene
avviato nuovamente il nastro trasportatore 2.

DB di istanza Nell’esempio i dati vengono depositati nel DB di istanza 63.

del’'SFB 29

Programma Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato creato con
applicativo I' Editor AWL dello STEP 7

Dati globali La tabella 4-20 mostra i dati globali utilizzati nel programma applicativo.

utilizzati

Tabella 4-20 Dati globali per 'esempio 3

Dato globale Significato

MD O Valore di start del contatore

MD 8 Valore di confronto B (nuovo)

MD 14 Valore istantaneo del contatore

MD 22 Valore di confronto B attuale

M 26.2 Abilitazione dell'elaborazione dell'SFB 29
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Tabella 4-20 Dati globali per I'esempio 3, continuazione

Dato globale Significato

M 26.3 Posizione del bit BIE (= parametro di uscita ENO dell’'SFB 29)
TO Tempo per I'azionamento dell’espulsore

E 125.1 Interruzione del conteggio

Al124.1 Azionamento dell’'espulsore

A124.2 Comando del motore per il nastro 2

Parte istruzioni
OB 100

AWL (OB 100)

Nella parte istruzioni del’OB 100 digitare il seguente programiéd A

Chiarimenti

Segmento 1

SPBNB

CALL
PRES_COUNT:
PRES_COMP_A:
PRES_COMP_B:
EN_COUNT:
EN_DO:

SET_COUNT:

SET_COMP_A:
SET_COMP_B:

COUNT:
COMP_A:
COMP_B:
STATUS_A:
STATUS_B:

mO1: U

4-44

L#0
MD 0

L#6
MD 8

M 26.2
M 26.2
mo1

SFB 29, DB 63
=MDO

=MD 8
= FALSE
= TRUE

= FALSE

Assegnare valore di start PRES_COUNT in MD 0

Assegnare nuovo valore di confronto
PRES_COMP_B in MD 8
Abilitazione dell’elaborazione di SFB

se M 26.2 =1, cioe EN = 1 su SFB 29, I'SFB
viene elaborato;
con RLC =0 salto a m01

Richiamo dell’'SFB 29 con DB di istanza
Attribuzione dei parametri di ingresso

Contatore non ancora abilitato

Le uscite digitali vengono abilitate per la
funzione integrata "Contatore”

SET_COUNT = 0, per generare fronti positivi
inOB 1

SET_COMP_B = 0, per generare fronti positivi
in OB 1
Attribuzione dei parametri di uscita

Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 29)
per I'analisi degli errori
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Parte istruzioni

Nella parte istruzioni del’OB 1 digitare il seguente programrifédlA

OB1
AWL (OB 1) Chiarimenti
Segmento 1
Programma applicativo individuale
SET Il motore per il nastro trasportatore 2 viene
S A124.2 avviato
U M 26.2 se M 26.2 = 1, cioe EN = 1 su SFB 29, 'SFB
viene elaborato;
SPBNB moO1l con RLC =0, salto a m01
CALL SFB 29, DB 63 Richiamo del’'SFB 29 con DB di istanza
PRES_COUNT: =
PRES_COMP_A: =
PRES_COMP_B: =
EN_COUNT: =E 125.1 Premendo il tasto in apertura, si puo
interrompere il conteggio
EN_DO: =
SET_COUNT: = TRUE Il contattore viene impostato con la
1. esecuzione di OB 1
SET_COMP_A: =
SET_COMP_B: =TRUE Valore confronto PRES_COMP_B impostato con
la 1. esecuzione di OB 1
COUNT: =MD 14 Attribuzione dei parametri di uscita
COMP_A: =
COMP_B: =MD 22
STATUS_A: =
STATUS_B: =
mO01: U BIE Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 29)
= M 26.3 per I'analisi degli errori
UN TO quando il tempo di 5 s & trascorso, I'espul-
R A124.1 sore non € piu attivato
fino a quando il tempo di 5 s scorre, il
U TO motore per il nastro trasportatore 2 viene
R A 124.2 arrestato e contemporaneamente I'espulsore
UN TO (A 124.1) viene attivato dalla funzione inte-
FR TO grata

Parte istruzioni

Nella parte istruzioni OB 40 digitare il seguente programmé_A

OB 40
AWL (OB 40) Chiarimenti
Segmento 1
UN TO
L S5T#5S Awvio deltempo TO=5s
SV TO
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La funzione integrata "Contatore A/B”
(CPU 314 IFM)

Panoramica del Nel si trova a pagina

capitolo capitolo
51 Panoramica sul funzionamento 5-2
5.2 Modo di funzionamento del contatore 5-3
5.3 Modo di funzionamento del comparatore 5-5
5.4 Parametrizzazione 5-7
55 Cablaggio 5-9
5.6 Blocco funzionale di sistema SFB 38 5-13
5.7 Struttura del DB di istanza 5-15
5.8 Analisi degli interrupt di processo 5-16
5.9 Calcolo del tempo di ciclo e dei tempi di reazione 5-18

Esempi di impiego Si é rinunciato ad esempi applicativi relativi alla funzione integrata "Contatore

A/B".

Nel capitolo 4.10 si trovano esempi applicativi per la funzione integrata "Gonteg
gio”. Questi esempi possono essere realizzati allo stesso modo con la funzione inte
grata "Contatore A/B”.
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51 Panoramica sul funzionamento

Introduzione

Scopo della
funzione integrata

Schema a blocchi

In questo capitolo si trova una rappresentazione panoramica (schema a blocchi)
della funzione integrata "Contatore A/B” della CPU 314 IFM. Lo schema a blocchi
contiene le parti piu importanti della funzione integrata con tutti gli ingressi e le
uscite.

| capitoli 5.2 ¢ 5.3 fanno riferimento allo schema a blocchi. In questo capitolo sono
descritte le interazioni tra le parti pit importanti della funzione integrata ed i suoi
ingressi e uscite.

N

La funzione integrata "Contatore A/B” & costituita da 2 contatori A e B che possono
contare in parallelo ed in modo indipendente. Il funzionamento dei due contatori &
uguale.

La funzione integrata "Contatore A/B” consente il rilevamento di impulsi di centeg
gio fino ad una frequenza di 10 kHz. La funzione integrata "Contatore A/B” puo
contare in avanti e all'indietro.

La figura 5-1 mostra lo schema a blocchi della funzione integrata "Contatore A/B”.

Ingresso digitale "Avanti”

Abilitazione del contatore |
EN_COUNT a Valore instantaneo

Conta-
tore

COUNT

Ingresso digitale "Indietro”
Reset del valore istantaneo
RESET Com-

— para-

tore
Imposta valore di confronto ——  Uscita digitale
SET_COMP
Valore di confronto Valore di confronto
PRES_COMP COMP
stato logico

== valore di conteggio

Figura 5-1

5-2

Schema a blocchi della funzione integrata "Contatore A/B”
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5.2 Modo di funzionamento del contatore

Contatore

Valore istantaneo
del contatore

Modo di
funzionamento del
contatore

Il contatore rileva il valore istantaneo del contatore dagli impulsi di conteggio
(avanti e indietro).

Gli impulsi di conteggio vengono misurati tramite i 2 ingressi digitali della CPU,
sull'ingresso digitale ®anti e sull'ingresso digitale Indietro.

Condizione: con IoSTEP7 sono stati parametrizzati gli ingressi digitaliahti e
Indietro (vedi Capitolo 5.4).

Il contatore rileva il valore istantaneo secondo la seguente formula:

Valore istantaneo = numeri dei fronti DI in avant — numero dei fronti DI all'indietro

Nella figura 5-2 si vede un esempio di come cambia il valore istantaneo del conta
tore in funzione degli impulsi di conteggio su entrambi gli ingressi digitali.

Valore istantaneo del contatore

31
2 L

Stato del #egnalze suII’ing}resso digitalle Avar§1ti | Tempo

N el S E T S B

Stato del segnale sull'ingresso digitazle Indieitro Tgmpo

f1 ] t1 1]

Tempo

Figura 5-2 Impulsi di conteggio e valore istantaneo del contatore
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Abilitazione del
contatore

Reset del
contatore tramite il
programma
applicativo

Reset del
contatore quando
il valore istantaneo
raggiunge il valore
di confronto

Cambio del senso
di conteggio

Superamento della
frequenza limite

/N

5-4

La funzione integrata "Contatore A/B” puo essere abilitata tramite il programma
applicativo assegnando al parametro di ingresso EN_COUNT dell'SFB 38 lo stato
di segnale 1.

Fino a quando sul parametro di ingresso EN_COUNT si ha stato di segnale 0, tutti
gli impulsi in arrivo vengono ignorati.

Il contatore puo essere resettato su un determinato valore di reset parametrizzato
con IoSTEP 7 Per questo si porta lo stato di segnale 1 sul parametro di ingresso
RESET dell'SFB 38.

Fino a quando sul parametro di ingresso RESET si ha stato di segnale 1, il valore
istantaneo viene resettato, cioé come valore istantaneo COUNT viene emesso il va
lore di reset parametrizzato, viene impostata a 0 l'uscita digitale e non viene piu
influenzato dalla funzione integrata.

Il contatore viene resettato sul valore di reset che é stato parametrizzato. Con lo
STEP 7si parametrizza in modo che la funzione integrata resetta il contatore
quando il valore istantaneo COUNT raggiunge dal basso il valore di confronto
COMP oppure lo abbandona verso il basso.

Un cambio di segnale sull'ingresso digitale Direzione ha cofeti@the l'ingresso
digitale Avanti/indietro cambia la direzione di conteggio (se c'é "1”, si conta in
avanti, se c'e€ "0”, si conta all'indietro).

Condizione: sono stati parametrizzati con3dEP 7gli ingressi digitali Aanti e
Indietro e Direzione (vedi Capitclo 5.4).

La funzione integrata "Contatore A/B” conta impulsi di conteggio fino a una
frequenza massima di 10 kHz.

Pericolo

Se la frequenza attuale supera la frequenza limite di 10 kHz per diversi

millisecondi, allora:

* non é piu garantito il buon funzionamento della funzione integrata.

¢ il carico del tempo di ciclo aumenta.

e aumenta il tempo di reazione agli interrupt di processo.

¢ la comunicazione puo essere disturbata (fino all’abbattimento della eonnes
sione).

Se interviene il controllo del tempo di ciclo, allora la CPU va i©OBT
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5.3 Modo di funzionamento del comparatore

Comparatore La funzione integrata "Contatore A/B” ha comparatori integrati. Un comparatore
confronta il valore istantaneo del contatore con un valore di confronto preassegnato
€ genera una reazione per un evento parametrizzato.

Il comparatore Si possono parametrizzare eventi ai quali il comparatore reagisce:
;?/Z%tsice agl ¢ il valore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso, cio¢ il valore
istantaneo cambia da COMP-1 (significa COMP meno 1) a COMP
¢ il valore istantaneo del contatore abbandona il valore di confronto verso il basso,
cioe il valore istantaneo cambia da COMP a COMP-1.
Esempio Nella figura 5-3 sono rappresentati in un esempio tutti gli eventi possibili ai quali il

comparatore puo reagire.

E’ assegnato: valore di confronto COMP = 100

Se il valore istantaneo del contatore cambia con un impulso da 99 a 100, il com
paratore genera una reazione. Se il valore istantaneo del contatore cambia con un
impulso da 100 a 99, il comparatore genera una reazione.

Valore istantaneo del contatore
A

Abbandono del valore di
confronto verso il basso

100 4— - - st - s - - e e e e - -
L <o
Valore di confronto raggiunto dal basso
Tempo
Figura 5-3 Eventi ai quali il comparatore reagisce
Reazioni Quandail valore istantaneo raggiunge o abbandona il valore di confronto, possono

parametrizzabili per ogni caso essere generate le seguenti reazioni:
¢ set/reset dell'uscita digitale
e cambio dello stato precedente dell’'uscita
e generazione di un interrupt di processo
¢ reset del contatore
¢ set del comparatore

Le reazioni vengono parametrizzate coSTEP 7Un prospetto dei parametri
possibili con i loro campi dei valori si trova nel capitolo|5.4.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Parametrizzazione L'uscita digitale pud essere parametrizzata con le seguenti caratteristiche tramite lo
dell'uscita digitale STEPT:

¢ ON: l'uscita digitale viene impostata
¢ OFF: l'uscita digitale viene cancellata

* Modifica: lo stato precedente dell'uscita viene modificato, cioé l'uscita digitale
viene impostata o cancellata.

e senza détto: lo stato dell’'uscita digitale resta invariato

Esempio: generare Nella figura 5-4 si vedono le reazioni dell'uscita digitale quando il valore istantaneo
reazioni raggiunge il valore di confronto COMP e quando lo abbandona. C&hE®7 &

stato parametrizzato:
¢ il valore di confronto viene raggiunto dal basso: uscita digitale = ON

¢ il valore di confronto viene abbandonato verso il basso: uscita digitale = inva
riata

Valore istantaneo del contatore COUNT La reazione
viene avviata

Valore di con-
frontoCOMP L - - __ . _ L.

Valore di confronto \ _____________ / S

COMP-1 .
| La reazione
' viene awviata '

Uscita digitale . f Tempo
1% | - -
ON ' invariata
0 - -
Tempo
Figura 5-4 Esempio: generare reazioni
Assegnare nuovi Tramiteil parametro di ingresso PRES_COMP si pud assegnare un nuovo valore di

valori di confronto confronto.
Il nuovo valore di confronto viene assunto dal comparatore:
¢ con un fronte di salita sul parametro di ingresso SET_COMP

e con un evento di contegdicon reazione parametrizzata.

1 Evento di conteggio significa che il valore istantaneo raggiunge o abbandona un valore di
confronto e la corrispondente reazione € stata parametrizzataSo&R7

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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5.4

Parametrizzazione

con STEP7

| parametri ed i

Parametrizzazione

La funzione integrata si parametrizza con il software di parametrizza2iBE7.

Come si lavora coBTEP 7é descritto nel manuale uter8eftwae di base per S7 e

M7, STEP 7

La tabella 5-1 elenca i parametri per la funzione integrata Contatore A/B.

loro campi dei
valori
Tabella 5-1 Registro "Contatore A opp. B”
Parametro Chiarimenti Campo dei Impostazione
valori di default
Segnali di Gli ingressi digitali 126.0 e 126.1 per il contatore A e gli ingresgiavanti e indietro| avanti e indietro
conteggio digitali 126.2 e 126.3 per il contatore B possono essere paramet i%ﬁijlsi e
come segue. direzione
* ingresso digitale Avanti e ingresso digitale Indietro
oppure
* ingresso digitale Avanti/Indietro e ingresso digitale Direzione
(impulsi e direzione)
Un cambio di segnale sull'ingresso digitale Direzione fa si ghe
sullingresso digitale Avanti/indietro cambi la direzione di
conteggio (se c'é "1”, si conta in avanti, se c'e "0”, si conta
all'indietro).
Valore di reset| Si assegna un valore di reset. Il valore istantaneo del contatore| vEl#7483648 a | O
resettato sul valore di reset, se: 2147483647
® sulparametro di ingresso RESET dell’'SFB 38 c’é un segnale "1”
oppure
* il valore istantaneo raggiunge dal basso il valore di confronto
oppure lo abbandona verso il basso (con corrispondente
parametrizzazione)
Numero del Il DB di istanza contiene i dati che vengono scambiati thanzione| 1 a 127 Contatore A: 60
DB di istanza | integrata ed il programma applicativo. Contatore B: 61
Aggiorna- Si definisce se i DB di istanzdella funzione integrata devono essgattivato/ attivato
mento aggiornati al punto di controllo ciclo. disattivato
automatico sul
punto di

controllo ciclo
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Tabella 5-1 Registro "Contatore A opp. B”, continuazione
Parametro Chiarimenti Campo dei Impostazione
valori di default
Valore di confronto raggiunto dal basso (COUNT da COMP-1 a COMP)
Uscita digitale | Si puo impostare la reazione dell'uscita digitale, quando il valorenvariato invariato
istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso. ON
Modifica: lo stato precedente dell'uscita viene modificato, Cioé | modifica
l'uscita digitale viene impostata opp. cancellata. OFF
Interrupt di Si puo impostare che un interrupt di processo venga generato, | attivato/ disattivato
processo quando il valore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal | disattivato
basso.
Reset Si pud impostare che il contatore venga resettato, quando il va|agivato/ disattivato
contatore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso. disattivato
Impostazione | Si puo impostare che il comparatore venga impostato, quando jlattivato/ disattivato
comparatore | valore istantaneo raggiunge il valore di confronto dal basso. disattivato
Parametro Chiarimenti Campo dei Impostazione
valori di default
Abbandono del valore di confronto verso il basso (COUNT da COMP a COMP-1)
Uscita digitale | Abbandono verso il basso del valore di confronto (COUNT da | invariato invariato
COMP a COMP-1). ON
Si pud impostare la reazione dell'uscita digitale, quando il valongyadifica
istantaneo abbandona verso il basso il valore di confronto. OFF
Interrupt di Modifica: lo stato precedente dell’'uscita viene modificato, cioé [[ativato/ disattivato
processo cita digitale viene impostata opp. cancellata. disattivato
Reset Si puo impostare che un interrupt di processo venga generato, | attivato/ disattivato
contatore quando il valore istantaneo abbandona verso il basso il valore ddisattivato
confronto.
Impostazione | Si puo impostare che il contatore venga impostato, quando il valmitesato/ disattivato

comparatore | istantaneo abbandona verso il basso il valore di confronto. disattivato
Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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5.5 Cablaggio

Panoramica del Nel si trova a pagina
paragrafo paragrafo
55.1 Collegamento dei sensori agli ingressi/uscite integrati 5-10
5.5.2 Collegamento degli attuatori agli ingressi/uscite integrati 5-12

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a 5-9



La funzione integrata "Contatore A/B”

55.1 Collegamento dei sensori agli ingressi/uscite integrati

Introduzione Peril collegamento dei sensori sono disponibili, sugli ingressi/uscite integrati,
2 ingressi digitali per ogni contatore.

Rispetto dei tempi Se si imposta e si resetta I'ingresso digitale Direzione per il contatore A e/o B,
necessario rispettare i seguenti tempi:

e prima del primo fronte attivo dell'impulso di conteggio: tempb00us

¢ dopo l'ultimo fronte attivo dell'impulso di conteggio: tempd00us

Impulsi di Primo fronte Ultimo fronte
conteggio attivo attivo
) Tempo
Ingresso digi- : . _:_
tale Direzione | ] Tempo
: : =100 us : . =100 us

Figura 5-5 Comportamentemporale degli ingressi digitali Direzione per i contatori A e B

Morsetti di Latabella 5-2 mostra i morsetti di collegamento degli ingressi/uscite integrati della
collegamento CPU 314 IFM rilevanti per i sensori della funzione integrata. Le funzioni degli
ingressi digitali sono state programmate co8T&P7 (vedi Capitolo 5.4).

Tabella 5-2  Morsetti di collegamento per i sensori

Morsetto Denominazione Descrizione
2 (speciale) E 126.0 Contatore A:
Avanti (avanti/
indietro)
3 (speciale) E 126.1 Contatore A:
Indietro (direzione)
4 (speciale) E 126.2 Contatore B:
Avanti (avanti/
indietro)
5 (speciale) E 126.3 Contatore B:
Indietro (direzione)
Collegamentalimentazione in tensione della L+ Tensione di
CPU alimentazione
Collegamentalimentazione in tensione della M Massa
CPU

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Schema di Nellafigura 5-6 € rappresentato il collegamento di principio dei sensori (p.e. BERO)
collegamento agli ingressi/uscite integrati.

Se si vuole utilizzare un solo contatore - A oppure B -, allora si collegano i sensori
agli ingressi 126.0/126.1 per il contatore A oppure 126.2/126.3 per il contatore B.

Utilizzare cavi Ingressi/uscite integrati
schermati Speciale Digitale
IN OUT
» e 1 e 1 L+ |20 1
I ] © 211260 e 2 1240 |20 2
o 3 1 o 3 1 |26 3
BERO 1 o 4 2 o 4 2 |20 4
| o 5 3 e 5 3 |26 5
] o qAoy 128 | © ¢ 4 |20 ¢
BERO 2 © 1A0, 128 | © 7 529 7
© gAly 128 S 8 6(2° 8
1 © gAl 128 e 9 7120 9
BERO 3 16 QAl- 128 1© 0 M|320
, IN OUT
161|aly130 [ 161 L+ (361
192|130 | 192| 1250 (362
BERO 4 163 Al 130 | 1©3 1 |3e3
104 Aly 132 104 2 |364
15| Al 132 | 185 3 |3e5
196 |Al- 132 | 166 4 |306
1o ;IT; 167|Aly134 |17 5 (367
o M 108|Al 134 | 108 6 |3©8
=) 199 |Al- 134 | 169 7 [3€9
24V —= =5 k/|+ 290|Mana | 290 w [4©0
Figura 5-6 Cablaggio dei sensori
Schermatura Peril collegamento dei sensori occorre utilizzare cavi schermati e collegare con la

terra i conduttori degli schermi. Utilizzare per questo un supporto per gli schermi.

Indicazioni complete sulla stesura dei conduttori degli schermi si trovano nel
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle. CPU
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5.5.2 Collegamento degli attuatori agli ingressi/uscite integrati

Introduzione

Morsetti di
collegamento

Schema di
collegamento

5-12

Peril collegamento degli attuatori € disponibile sugli ingressi/uscite integrati una
uscita digitale per ogni contatore.

La tabella 5-3 mostra i morsetti di collegamento rilevanti.

Tabella 5-3  Morsetti di collegamento per gli attuatori

Morsetto Denominazione Descrizione
21 (digitale) L+ Tensione di alimentazione
22 (digitale) A 1240 Uscita digitale contatore A
23 (digitale) A124.1 Uscita digitale contatore B
30 (digitale) M Massa

Nellafigura 5-7 si vede come si collegano gli attuatori alle uscite digitali peri con
tatori A e B.

Se si vuole utilizzare un solo contatore - A oppure B -, allora si collegano g attua
tori all'uscita 124.0 per il contatore A oppure 124.1 per il contatore B.

Ingressi/uscite integrati

Speciale Digitale
IN"OUT
e 1 o 1 L+ (206 1
© 21 1126.0 © 2 1240 |29 2
© 3 1 o 3 1 |20 3
e 4 2 o 4 2 |26 4
© 5 3 e 5 3 (265 1
o daoy128| © 6 4 |20 § - 24V
© 1A0, 128 © 7 5 (29 7]
© gAly 128 © 8 6 |20 §
© 9Al, 128 o 9 71299
16 QAl- 128 19 0 M1|320
IN OUT|
101 Aly 130 11 L+ (301

192|130 | 192| 1250 [392
163|Al- 130 | 183
10411132 | 164
165(al 132 | 185
166|Al- 132 | 186
167|Aly134 | 187
108 |Al 134 18
199 |Al- 134 | 199
290 | Mana 290

TN abhwNP
w
)
~

Figura 5-7 Cablaggio degli attuatori
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5.6 Blocco funzionale di sistema SFB 38

Introduzione La funzione integrata "Contatore A/B” & costituita dai 2 contatori A e B, che pos
sono contare in parallelo ed in modo indipendente. Il funzionamento dei due conta
tori & identico. Ad ogni contatore e correlato un DB di istanza (vedi Capitolo 5.7).

La funzione integrata "Contatore”, cioé i due contatori, € correlata al’'SFB 38. Nella
figura 5-8 si vede la rappresentazione grafica dell’'SFB 38.

SFB 38
—EN ENO+—
~|PRES_COMP COUNT[—
— EN_COUNT COMP[—

— RESET

comandato su fronte — SET_comP

Figura 5-8 Rappresentazione grafica del'SFB 38

Parametri di in- Nellatabella 5-4 si trovano i chiarimenti dei parametri di ingresso dell’'SFB 38.
gresso dell'SFB 38

Tabella 5-4  Parametri di ingresso dell'SFB 38

Parametro di Descrizione
ingresso
EN EN é il parametro di ingresso per I'abilitazione dell’'SFB 38. Questo parametro di ingresso agisgce in

modo che I'SFB venga elaborato. Il parametro di ingresso non ha alcuna influenza sull’elaborgzione
della funzione integrata. Fino a quando EN=1, I'SFB viene elaborato. Con EN=0, I'SFB non viene
elaborato.

Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

PRES_COMP Su questo parametro di ingresso si pud depositare un nuovo valore di confronto PRES_COMR che
viene trasferito dopo un fronte di salita sul parametro di ingresso SET_COMP o in presenza dijun
evento di conteggio

Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

EN_COUNT Fino a quando sul parametro di ingresso EN_COUNT c’¢ lo stategtiale 0, tutti gli impulsi in arrivp
vengono ignorati.
Fino a quando sul parametro di ingresso EN_COUNT c’¢ lo stategtiale 1, tutti gli impulsi in arrivp
vengono valutati.

Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)
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Tabella 5-4  Parametri di ingresso dell'SFB 38, continuazione
Parametro di Descrizione
ingresso
RESET Fino a quando sul parametro di ingresso RESET c’e segnale 0, il contatore & pronto per il conteggio.
Fino a quando sul parametro di ingresso RESET c’e segnale 1:
¢ | valore istantaneo viene resettato, cioé come valore istantaneo COUNT viene emesso il valore di
reset parametrizzato.
* J'uscita digitale viene impostata su stato di segnale 0 e non piu modificata.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)
SET_COMP Dopo un fronte di salita su questo parametro di ingresso, il valore di confronto PRES_COMP

trasferito.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori 0/1 (FALSE/TRUE)

1 Evento di conteggio significa che il valore istantaneo raggiunge o abbandona un valore di confronto e che la
corrispondente reazione & parametrizzata c@TEP 7

iene

Con
orato in

al campo

Parametri di uscita Nellatabella 5-5 si trovano i chiarimenti ai parametri di uscita dell'SFB 38.
dell'SFB 38
Tabella 5-5 Parametri di uscita del’'SFB 38
Parametro di Descrizione
uscita
ENO Il parametro di uscita ENO indica se durante I'elaborazione del’'SFB 38 & comparso un errore.
ENO=1,noné comparso alcun errore. Con ENO=1, I'SFB 38 non e stato elaborato o & stato elak
modo errato.
Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)
COUNT Suquesto parametro di uscita viene emesso il valore istantaneo del contatore. In caso di uscita d
dei valori, vale:
¢ al di sopra: il conteggio continua con il valore di conteggio minimo nel campo dei valori.
* al di sotto: il conteggio continua con il valore di conteggio massimo nel campo dei valori.
Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647
COMP Su questo parametro di uscita viene emesso il valore di confronto attuale valido COMP.
Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

5-14
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5.7 Struttura del DB di istanza

Introduzione Ad ogni contatore della funzione integrata "Contatore A/B” corrisponde 1 DB di
istanza:

¢ per il contatore A: DB 60
¢ per il contatore B: DB 61

La struttura dei due DB ¢ identica.

DB di istanza La tabella 5-6 mostra la struttura e I'assegnazione del DB di istanza della funzione
dell'SFB 38 integrata "Contatore A/B”.

Tabella 5-6 DB diistanza dell’'SFB 38

Operando Simbolo Significato

DBD 0 PRES_COMP Valore di confronto (nuovo)

DBX 4.0 EN_COUNT Abilitazione

DBX 4.1 RESET Reset contatore

DBX 4.2 SET_COMP Impostazione comparatore

DBD 6 COUNT Valore istantaneo del contatore

DBD 10 COMP Valore di confronto (attuale)
Lunghezza del DB | dati per la funzione integrata "Contatore A/B” sono lunghi 14 byte e cominciano
di istanza con l'indirizzo 0 del DB di istanza.
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5.8 Analisi degli interrupt di processo

Introduzione La funzione integrata "Contatore A/B” genera, per determinati eventi, interrupt di
processo.

Eventi Nella tabella 5-7 si trova una descrizione degli eventi che possono portare-ad inter

parametrizzabili rupt di processo e la parametrizzazione che si deve eseguireSoERT.

Tabella 5-7  Eventi che possono portare ad interrupt di processo.

Interrupt di Descrizione Parametrizzazione
processo per

valore istantaneo daViene generato un interrupt di processo | Interrupt di processo
COMP-1 a COMP | quando il valore istantaneo raggiunge dalattivato
basso il valore di confronto COMP

valore istantaneo daViene generato un interrupt di processo | Interrupt di processo
COMP a COMP-1 | quando il valore istantaneo abbandona | attivato
versoil basso il valore di confronto COMP

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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OB di interrupt di Secompare un interrupt di processo, viene richiamato I'OB di interrupt di processo
processo (OB 40). Levento che ha richiamato I'OB 40 & memorizzato nelle informazioni di
awvio (parte di dichiarazione) dell’OB 40.

Informazioni di La tabella 5-8 illustra le variabili temporanee (TEMP) rilevanti del’OB 40 per la
awvvio del’OB 40 funzione integrata Contatore della CPU 312 IFM/314 IFM. Per una descrizione
per la funzione dell’OB 40 si rimanda al manuale di riferimerfanzioni di sistema e standhr
integrata

Tabella 5-8 Informazioni di avvio del’OB 40 per la funzione integrata Contatore A/B

Variabile Tipo di Descrizione
dati

OB40_MDL_ADDR |WORD B#16#7C Visualizzazione nella parola dati locali 6:
® indirizzo dell'unita che genera l'interrupt (qui la CPU)

OB40_POINT_ADDR| DWORD | vedi fig. 5-9 | Visualizzazione nella parola doppia dati locali 8:
¢ della funzione integrata che ha generato I'interrupt
* dell'evento che ha generato l'interrupt

Visualizzazione Dalla variabile OB40_POINT_ADDR si puo capire quale funzione integrata-ha ge
dell'evento che nerato 'interrupt e quale evento ha provocato la generazione dell'interrupt. Nella
ha generato figura seguente é illustrata la correlazione con i bit della parola doppia dati locali 8.
I'interrupt

Attenzione: Se compaiono interrupt di ingressi diversi ad intervalli di tempo tawvi
cinati (< 100us), & possibile che vengano impostati contemporaneamente piu bit.
Cio significa che piu interrupt possono provocare solo un avvio dell’OB 40.

LB 8 LB9 LB 11

313029 2827262524(2322212019 181716_ 765 4 3210 Bit n.
lofofofofolofaa [ T T T 111 T T T TTT] os

- ~ AN ~ / N v J \ )

La funzione integrata non rilevante riservato riservato

Contatore A/B ha generato

linterrupt di processo Il contatore A ha Raggiunto valore reale da

generato l'interrupt COMP-1 a COMP
di processo

Il contatore B ha Abbandonato valore reale
generato l'interrupt da COMP a COMP-1
di processo

Figura 5-9 Informazione di avvio del’OB 40: I'evento che ha provocato I'interrupt (funzione integrata Contatore A/B)

Analisi nel L'analisi di interrupt di processo nel programma applicativo & descritta nel manuale
programma di programmazion8oftwae di sistema per S7-300/400, Sviluppo diggpammi
applicativo
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5.9 Calcolo del tempo di ciclo e dei tempi di reazione

Introduzione Il calcolo del tempo di ciclo per la CPU 314 IFM dusmente descritto nel
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle. GleU
seguito vengono presentati i tempi che devono entrare nel calcolo quando la
funzione integrata "Contatore A/B” & in corso.

Calcolo Il tempo di ciclo si pud calcolare con la seguente formula:
Tempodiciclo=f +ty) +t3+ 14
t; = tempo di trasferimento dellimmagine di processo (IPI e IPU)

to = tempo di esecuzione del sistema operativo, incluso il carico dovuto ad una
funzione integrata in cor$o

t3 = tempo di elaborazione del programma applic&tineluso il tempo di
esecuzione dell’'SFB, quando il richiamo dell’'SFB avviene nel ciclo di
programma

t4 = tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo
(se I'aggiornamento & stato parametrizzato c@il&P?7)

Tempo di Il tempo di esecuzione dell’'SFB 38 vale tip. 230

esecuzione

dell'SFB 38

Aggiornamento del Il tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo pera fun
DB di istanza zione integrata "Contatore A/B” vale 108.

Allungamento del Tenere conto che il tempo di ciclo puo allungarsi a causa di:

tempo di ciclo . oo
¢ elaborazione periodica

e elaborazione su interrupt

¢ diagnostica e elaborazione errori

1 Il tempo per la CPU 314 IFM si rileva nel manu@istema di automazione S7-300,
Configurazione, Dati delle CPU

2 |l tempo di elaborazione del programma applicativo deve essere misurato, poiché dipende dal
programma applicativo.

3 Se I'SFB viene richiamato piu volte in un ciclo di programma, allora il tempo di esecuzione deve
essere moltiplicato per il numero dei richiami.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Contatore A/B”

Tempo direazione Il tempo di reazione € il tempo che intercorre tra il comparire di un evento in in
gresso fino alla generazione di una reazione sull’'uscita del sistema di automazione.

Reazioni agli Eventi sugli ingressi, causati dalla funzione integrata "Contatore A/B”, possono
eventi generare quanto segue:

¢ reazioni sugli ingressi/uscite integrati della CPU 314 IFM
* reazioni dell'SFB 38

Percorsi delle Nella figura 5-10 sono rappresentati i percorsi delle reazioni.
reazioni
Ingressi degli _ _
@e—»] ingressi/uscite Funzione integrata IsFB38
integrati > — —
-« =
Uscite degli <
@ e<—| ingressi/uscite
integrati ‘ ®
| OB 40 di interrupt |

Figura 5-10  Percorsi delle reazioni

Tempi di reazione Ognipercorso di reazione ha come conseguenza tempi diversi di reazione. Nella
tabella 5-9 si trovano i tempi massimi di reazione della funzione integrata
"Contatore A/B".

Tabella 5-9  Tempi di reazione della funzione integrata "Contatore A/B”

Percorso di reazione In fig. 5-10 Tempo di reazione
in ms
Ingressi/uscite integrati [OEXO) <1lms

— Ingressi/uscite integrati

Ingressi/uscite integrati> Interrupt di processo [OEHE) <1lms
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La funzione integrata "Posizionamento”
(CPU 314 IFM)

Introduzione

Panoramica delle
prestazioni

Collegamento
della funzione
integrata

Panoramica del
capitolo

La funzione integrata "Posizionamento” della CPU 314 IFM rende disponibili fun

zioni che, in collegamento con un programma applicativo, consentono il posiziona

mento comandato di assi.

La funzione integrata "Posizionamento”:

¢ rilevai segnali di encoder incrementali asimmetrici a 24 V fino a una frequenza

di 10 kHz

¢ rileva un segnale a 24 V sul campo di movimento per la sincronizzazione della

guota attuale (sincronizzazione hardware)

e consente la sincronizzazione tramite un bit di comando (sincronizzazione

software)

e comanda 'azionamento a due velocita o un inverter tramite le uscite digitali ed

una uscita analogica degli ingressi/uscite integrati.

La funzione integrata "Posizionamento” viene collegata al programma applicativo
tramite I'assegnazione dei dati di comando e dell’analisi delle segnalazioni di stato

ad un blocco funzionale di sistema (SFB).

Nel si trova a pagina
capitolo
6.1 Introduzione alla funzione integrata "Posizionamento” 6-2
6.2 Funzionamento della funzione integrata "Posizionamento” 6-15
6.3 Parametrizzazione 6-19
6.4 Comando delle uscite con la funzione integrata 6-20
6.5 Influenza della distanza tra posizione di start e del traguardo sul 6-22
comando delle uscite

6.6 Cablaggio 6-23
6.7 Blocco funzionale di sistema SFB 39 6-30
6.8 Struttura del DB di istanza 6-43
6.9 Calcolo del tempo di ciclo 6-44
6.10 Esempi applicativi 6-45
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La funzione integrata "Posizionamento”

6.1 Introduzione alla funzione integrata "Posizionamento”
Contenuto del In questo capitolo si apprendono i rudimenti sulla corsa verso il punto di
capitolo riferimento, sulla marcia jog (manuale) e sul comando di azionamenti e si ricevono
informazioni specifiche sulla funzione integrata "Posizionamento” della
CPU 314 IFM.
Chi deve leggere il La lettura di questo capitolo &€ raccomandata a coloro che non hanno alcuna
capitolo? esperienza di posizionamento comandato.
Panoramica del Nel si trova a pagina
paragrafo paragrafo
6.1.1 Encoder e parti di potenza per la funzione integrata 6-3
"Posizionamento”
6.1.2 Corsa verso il punto di riferimento -5
6.1.3 Marcia jog (manuale) 6-7
6.1.4 Comando di azionamenti a due velocita 6-9
6.1.5 Comando dell'azionamento tramite inverter 6-11
Valutazione degli Informazionisulla valutazione degli impulsi tramite la funzione integrata
impulsi "Posizionamento” si trovano nell’appendice D.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

6.1.1 Encoder e parti di potenza per la funzione integrata "Posizionamento”

Classificazione
degli encoder

Encoder
asimmetrico a 24 V

Collegamento di
encoder alla
CPU 314 IFM

Forme dei segnali

Segnale della
tacca di zero
dell’encoder

Nel posizionamento, il percorso viene rilevato tramite encdaléencoder possono
essere classificati come segue:

| Encoder |
/ \
Encoder Encoder .
assoluto incrementale Tipo
/ \
Encoder asimmetrico Encoder Interfaccia
az24vVv simmetricoa 5V

Figura 6-1 Classificazione degli encoder

Gli encoder asimmetrici sono encoder che generano due treni di impulsi A e B
sfasati di 99, che vengono utilizzati per il conteggio degli incrementi di percorso e
per il rilevamento della direzione.

Alla funzione integrata "Posizionamento” della CPU 314 si possono collegare solo
encoder incrementali asimmetrici (24 V). Si raccomanda di utilizzare gli encoder
incrementali della Siemens (vedi appendice D).

La figura seguente illustra le forme dei segnali degli encoder asimmetrici.a 24 V
Per informazioni sulla valutazione degli impulsi da parte della funzione integrata
"Posizionamento”, vedere I'appendice D.

. . 24V
Treno di impulsi A oV '
24V I
Treno di impulsi B oV _I_\_,_\_I_l__l._\_

Figura 6-2 Forme dei segnali degli encoder incrementali asimmetrici

La maggior parte degli encoder incrementali fornisce un segnale di tacca di zero ad
ogni giro, segnale che puo servire per la sincronizzazione. Come si collega il
segnale della tacca di zero agli ingressi/uscite integrati, quando si intenda valutarlo,
e descritto nel capitolo 6.€.1.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

Classificazione in
funzione del tipo
di comando
dell’azionamento

Azionamenti
collegati alla
CPU 314 IFM

Parte di potenza

La parte di potenza
collegata alla
CPU 314 IFM

6-4

Nel posizionamento viene eseguito il rilevamento del percorso di parti i movi
mento. || movimento dipende da un azionamento.

Gli esempi applicativi per il posizionamento possono essere classificati, in funzione
del tipo di comando dell’azionamento, nel seguente modo:

Esempi applicativi

/\

Azionamento comandato Azionamento regolato

Figura 6-3 Classificazione in funzione del tipo di comando dell’azionamento

La funzione integrata "Posizionamento” della CPU 314 pud comandare azionamenti
elettrici, ma non regolarli.

La CPU 314 non comanda 'azionamento direttamente, ma tramite una parte di
potenza.

Nella tabella seguente sono elencate le parti di potenza che possono essere coman
date con la funzione integrata "Posizionamento”.

Tabella 6-1 Parti di potenza ed azionamenti

La parte di ... comanda
potenza ...

Circuito a teleruttori | motore asincrono a poli commutabili con assegnazione
della velocita a gradini (avanzamento veloce/lento)

Inverter motore asincrono o sincrono con assegnazione continua
della velocita

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

6.1.2 Corsa verso il punto di riferimento

Introduzione

Esempio

Fine corsa del
punto di
riferimento

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Un encoder incrementale fornisce una sequenza di impulsi. Con questa sequenza di
impulsi si puo rilevare la posizione relativa di un asse rispetto ad un punto di
riferimento. Una corsa verso il punto di riferimento & necessaria per sincronizzare la
posizione attuale dell'asse con il valore attuale della funzione integrata.

Nel seguito viene mostrato come avviene la corsa verso il punto di riferimento con
la funzione integrata "Posizionamento”.

Viene presa in considerazione una tavola di lavorazione, con la quale vengeno posi
zionati pezzi.

Su una stazione di lavoro vengono eseguite una o piu operazioni di lavorazione.
Nell’esempio vengono esequiti fori nel pezzo. Per questo, la tavola di lavorazione
viene arrestata nella corrispondente posizione fino a quando I'operazione nen & con
clusa.

Stazione di lavoro

Tavola di lavorazione

‘ Fine corsa

Pezzo Fine

1
Fine corsa ° .
Inizio o ° Aziona
/ I mento
'
]
)
)
)
)
1
)
1

illlj) ==

\ T~ Encoder incrementale

Fine corsa punto di riferimento

N Punto di riferimento Incrementi

Figura 6-4 Esempio tavola di lavorazione

Sul punto di riferimento €& posizionato il fine corsa del punto di riferimento

(p.e. BERO). Quando il fine corsa del punto di riferimento interviene, la tavola di
lavorazione € posizionata sul punto di riferimento. La posizione attuale dell'asse
viene sincronizzata con il valore attuale della funzione integrata.
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La funzione integrata "Posizionamento”

Precisione del Nella pratica, l'interruttore del punto di riferimento viene realizzato con una camma
punto di che viene rilevata con un fine corsa, p.e. BERO.
riferimento

Il fine corsa del punto di riferimento fornisce stato di segnale 1 per un percorso che
corrisponde alla lghezza della camma.

Per garantire al punto di riferimento una determinata precisione:

¢ il punto di riferimento viene correlato al primo impulso di conteggio (incre
mento) dopo il fronte di salita e

¢ il fronte del fine corsa del punto di riferimento viene valutato solo quando il fine
corsa del punto di riferimento viene raggiunto da una direzione predeterminata.

Con lIoSTEP 7si parametrizza se il fine corsa del punto di riferimento deve essere
valutato dalla direzione avanti o indietro.

La figura seguente illustra la valutazione del fine corsa del punto di riferimento,
quando con IGTEP7 é stata parametrizzata la direzione avanti.

Segnale del fine corsa Larghezza della
del punto di riferimento camma
A — e
Fronte di salita con 1
direzione avanti ‘ ! Posizione
1 \ del campo
di lavoro
0 ; >
_— | Incrementi
Direzione avanti Punto di riferimento
Figura 6-5 Valutazione del punto di riferimento
Riproducibilita: Non é garantito che i fronti del fine corsa del punto di riferimento arrivino sempre
precisione nella stessa posizione dell'asse, poiché i fine corsa, p.e. BERO, hanno una limitata

riproducibilita.

Valori tipici per la riproducibilita:

¢ fine corsa meccanici 10um
¢ fotocellule a forchetta 100um
e BERO 500um

La precisione déttiva della riproducibilita dipende molto dal tipo di fine corsa. La
precisione della riproducibilita dipende inoltre da altri fattori, come p.e. dalla
velocita con la quale il fine corsa viene raggiunto. Informazioni precise si trovano
nell'informazione di prodotto relativa al fine corsa.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

6.1.3 Marcia jog (manuale)

Marcia jog

Impiego della
marcia jog

® Movimento
dell’asse in
manuale

@ Sincronizza -
zione della
funzione integrata

Esempio di
sincronizzazione

Scelta della
marcia jog

Marciajog significa muovere I'asse "in manuale” in una posizione qualsiasi.

La marcia manuale viene guidata dal programma applicativo o da un pannello
operatore (OP).

Si impiega la marcia jog:
® quando si vuole muovere I'asse manualmente in una determinata posizione

@  per la sincronizzazione della funzione integrata "Posizionamento” con la
posizione attuale dell'asse

Per eliminare anomalie della macchina, I'asse deve essere portato in una
determinata posizione. Questo deve essere possibile anche se la funzione integrata
"Posizionamento” non & sincronizzata.

Dopo l'inserzione della CPU 314 IFM, la funzione integrata "Posizionamento” non
puo rilevare la posizione attuale dell’asse, poiché non & stato ancora raggiunto alcun
fine corsa del punto di riferimento e quindi il punto di riferimento non & stato ancora
impostato. La funzione integrata "Posizionamento” non € sincronizzata con l'asse e
non pud comandare alcuna operazione di posizionamento.

Per la sincronizzazione, muovere I'asse in marcia jog sul fine corsa del punto di
riferimento.

Nel seguito viene ancora trattato 'esempio "Posizionamento di una tavola di la
voro” (vedi Figura 6-4).

Dopo l'inserzione dell'impianto, la funzione integrata "Posizionamento” viene
sincronizzata nel seguente modo:

Indipendentemente dalla posizione attuale della tavola di lavoro, il programma
applicativo comanda la tavola di lavoro in marcia jog fino al raggiungimento del
fine corsa Inizio.

Il programma applicativo comanda poi la tavola di lavoro in marcia jog nella
direzione positiva. Nella corsa viene raggiunto il fine corsa del punto di riferimento
e la posizione attuale della tavola di lavoro viene sincronizzata con il valore attuale
della funzione integrata.

La marcia jog si sceglie tramite il programma applicativo.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

Velocita della
marcia jog

6-8

Tramiteil programma applicativo si assegna la velocita della marcia jog. La
velocita che puo essere assegnata dipende dalla parte di potenza.

In un circuito a teleruttori, 'asse pud muoversi in marcia jog sia con velocita alta
che con velocita bassa.

Per un inverter sono possibili pit velocita. Il modo di procedere per fissare la
velocita si trova nel capitalo 6.7albelle 6-1.
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La funzione integrata "Posizionamento”

6.1.4 Comando di azionamenti a due velocita

Azionamenti
comandabili

Circuito a
teleruttori

Profilo di velocita

La funzione integrata "Posizionamento” pud comandare:
* un azionamento a due velocita

* un inverter

| circuiti a teleruttori sono impiegati per il comando di motori asincroni a poli
commutabili.

Con i motori asincroni a poli commutabili si possono ottenere due diverse velocita.

Nella figura seguente viene illustrato il profilo di velocita con un azionamento a due
velocita. Esso vale sia per una operazione di posizionamento che durante la marcia
jog.

Inizialmente il movimento verso la posizione del traguardo avviene con una velocita
elevata (avanzamento veloce). Ad una distanza preassegnata dal traguardo, si
commuta su una velocita pit bassa (avanzamento lento). Poco prima che I'asse
raggiunga la posizione del traguardo, come pure ad una distanza preassegnata dal
traguardo, I'azionamento viene fermato.

L’avanzamento lento serve per aumentare la precisione del posizionamento e
corrisponde al percorso di frenatura.

Il percorso di frenatura viene parametrizzato coBT&P 7 La differenza di disin
serzione viene pero assegnata tramite il programma applicativo.

Velocita
Marcia veloce Marcia lenta
Punto di commutazione ‘ :
marcia veloce/lenta ! ‘
\1 ' Posizione
T 1 T T
Start ~————," Traguardo
Percorso di | Differenza di
frenatura | disinserzione
Punto di disinserzione

Figura 6-6 Profilo di velocita con azionamenti ad due velocita

Particolarita: Se la corsa tra la posizione di start e quella dello traguardo &
< differenza di disinserzione, non ha luogo alcun posizionamento.
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La funzione integrata "Posizionamento”

| comando tramite La marcia lenta e veloce dell'azionamento vengono comandate ciascuna tramite una
4 uscite digitali uscita digitale della CPU 314 IFM.

Il senso di rotazione dell'azionamento viene assegnato tramite altre 2 uscite digitali.

Nella figura che segue € illustrato il comportamento delle corrispondenti uscite di
gitali durante una operazione di posizionamento.

Uscita digitale "Direzione Avanti”
1‘L
oL |
o — . 1 Posizion
Uscita digitale "Direzione Indietro” ‘ osizione
11[ 1 l
0'— : -
Lo ‘ Posizione
Uscita digitale "Avanzamento veloce” |
1+ ‘
ol | ‘
Lo | ! Posizione
Uscita digitale "Avanzamento lento” | !
1 |—|‘ |
0 ‘ ‘
‘ w 1 Posizione
Velocita 1 w
, T
Start Traguardo Posizione

Figura 6-7 Operazione di posizionamento nella direzione Avanti con azionamenti a due
velocita

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento

6.1.5 Comando dell’azionamento tramite inverter

Inverter Gli inverter vengono impiegati per il comando di motori asincroni o sincroni.
Definizione del La funzione integrata "Posizionamento” comanda I'inverter con un profilo di
profilo di velocita velocita che viene definito nel modo seguente:

* non puo essere superata una velocita massima ammissibile. Per motivi meccanici
non puo essere superata la massima velocita.

* non puod essere superata una accelerazione massima ammissibile. Le forze di
accelerazione che agiscono su un pezzo non possono superare un una accelera
zione massima predeterminata.

¢ ['operazione di posizionamento, rispettando le definizioni precedenti, deve avve
nire in un tempo ottimale.

Profilo di velocita Nella figura 6-8 sono illustrati i profili di velocita e di accelerazione dell'aziona
mento durante una operazione di posizionamento. La rappresentazione € idealizzata:
I'azionamento, in 10 gradini, viene fatto muovere alla massima velocita/frenatura
fino all’arresto. | profili valgono sia per una operazione di posizionamento che per
la marcia jog. La massima velocita viene assegnata nel programma applicativo.
| percorsi di accelerazione e di frenatura vengono parametrizzati &3l 7

Velocita
Velocita T~ --- " - ‘
massima !
: Posizione
Traguardo

Accelerazione

Accelerazione
massima

(%))
=
QD
=3

H_/ Posizione
Percorso di accelerazione \ )

Percorso di frenatura

Figura 6-8 Profili di velocita/frenatura con inverter
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La funzione integrata "Posizionamento”

Differenza di Nellafigura seguente viene illustrata la velocita dell’azionamento durante una
disinserzione operazione di posizionamento. Nella sezione della figura si riconoscéelzifa
di disinserzione che viene assegnata tramite il programma applicativo.

Velocit3 -
elocita :
dell'azionamento / \

/,

'

\

Velocita T~ . ‘ L
massima Pto. di dis- . ! Traglglardo
mserzione —— )

Start N POS|Z|one Diﬁerenzw
\ . disinserziorie
Traguardo \ _

Figura 6-9 Differenza di disinserzione nel comando di un inverter

Particolarita: se il percorso tra posizione di start ed il traguardo @ifferenza di
disinserzione, non ha luogo alcun posizionamento.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

Comando di
inverter

Emissione dei
valori analogici

Comando tramite 1
uscita analogica e
2 uscite digitali

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Gli inverter vengono comandati con:

e 1 uscita analogica (segnale 0 ... 10 V opp. 0 ... 20 mA) per I'assegnazione della
velocita e
2 uscite digitali per 'assegnazione della direzioneaf#i, Indietro)

oppure

¢ 1 uscita analogica (segnalel0V opp. =20 mA) per I'assegnazione della
velocita e direzione (Vanti, Indietro)

| valori analogici vengono emessi a gradini (vedi Cap. 6.4).

La velocita dell’'azionamento viene assegnata all'inverter come segnale analogico
0...10 V opp. 0 ... 20 mA. Di conseguenza la massima velocita assegnabite corris
ponde a 10 V opp. 20 mA. La velocita massima viene definita nel programma appli
cativo.

L'utente puo scegliere di utilizzare un segnale analogico in tensione o in corrente.
Il senso di rotazione dell’azionamento viene assegnato tramite 2 uscite digitali.

Nella figura seguente sono rappresentati i valori dell’'uscita analogica e 'andamento
delle corrispondenti uscite digitali.

Uscita analogica "Velocita”

+10V/+20 mA |- - - - g

Posizione

0 "
le——» [ E—
Start \ / Punto di disinserzione

Con STEP 7 si parametrizza il
percorso di accelerazione/frenatura

Uscita digitale "Direzione Avanti”
11[ f
o LI

Uscita digitale "Direzione Indietro”

¥

Posizione

Posizione

Figura 6-10

Posizionamento direzione Aanti (1uscita analogica e 2 digitali per I'inverter)
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La funzione integrata "Posizionamento”

Comando tramite 1
uscita analogica

6-14

La velocita dell’azionamento viene assegnata all'inverter come segnale analogico
+10V opp. £20 mA. Di conseguenza la massima velocita assegnabile corrisponde
a +10V risp.-10V opp. +20 mA risp. -20 mA. La velocita massima viene definita

nel programma applicativo.

L'utente puo scegliere di utilizzare un segnale analogico in tensione o in corrente.

Il senso di rotazione dell’azionamento viene assegnato tramite il segno della
tensione/corrente.

Nella figura seguente sono rappresentati i valori sull’'uscita analogica durante una
operazione di posizionamento.

Uscita analogica "Velocita”

+10V/H420mMA T -~ - -

Posizione
0 | . | >
Start \ / Punto di
disinserzione
Con STEP 7 si parametrizza il
-10 V/-20 mA + percorso di accelerazione/frenatura

Figura 6-11  Posizionamento in direzione Avanti (1 uscita analogica per l'inverter)
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6.2 Funzionamento della funzione integrata "Posizionamento”

Panoramica La figura seguente fornisce una panoramica sugli ingressi e sulle uscite della
funzione integrata "Posizionamento” e le sue interazioni con il programma
applicativo nella CPU 314 IFM.

CPU 314 IFM
@ iFunzppe integrata | @ .| Parte di
"Posizionamento” potenza
Encoder Azionamento
incrementale ‘
@ , )
Programma ® . .
applicativo — 1 Attuatori (realizzano la
fase di elaborazione)

Figura 6-12  Ingressi e uscite della funzione integrata "Posizionamento”

Svolgimento di Latabella seguente chiarisce la figura 6-12 sull’esempio di una operazione-di posi
una operazione di zionamento.
posizionamento

Tabella 6-2  Svolgimento di una operazione di posizionamento

N. Descrizionedello svolgimento

® | L'operazione di posizionamento viene avviata dal programma applicativo.

® | Lafunzione integrata "Posizionamento” avvia I'azionamento e comanda
la sua velocita fino al raggiungimento del punto di disinserzione.

® | Affinché la funzione integrata "Posizionamento” possa comandare
I'azionamento, viene rilevata la posizione attuale.

@ | Lafunzione integrata "Posizionamento” segnala al programma
applicativo la fine dell’operazione di posizionamento.

® | Tutte le altre reazioni che servono per il trattamento del pezzo
posizionato, sono svolte dal programma applicativo.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

La figura seguente illustra gli ingressi/uscite hardware e software della funzione
integrata "Posizionamento”. Successivamente vengono chiarite le funzioni degli
ingressi e delle uscite. La struttura del’'SFB 39 (ingressi/uscite software) & ampia
mente descritta nel capitolo 6.7.

Ingressi e uscite

Ingresso digitale Traccia A

Ingresso digitale Traccia B

Ingresso digitale f.c.
punto di riferimento

Traguardo DEST_VAL

Punto di riferimento
REF_VAL

Differenza di disinserzione
SWITCH_OFF_DIFF

Velocita massima
BREAK

Marcia JOG Avanti
POS_MODE2

Marcia JOG Indietro
POS_MODE1

Valutazione f.c. punto di
riferimento REF_ENABLE — |

Awvio posizionamento

Funzione integrata

"Posizionamento”

——— Quota reale ACTUAL_POS

—— Uscita digitale Marcia veloce

- Uscita digitale Marcia lenta

Uscita digitale
Direzione Avanti

Uscita digitale
Direzione Indietro

Uscita analogica
Velocita

Posiz./Marcia jog finito
POS_READY

F.C. punto di riferimento
raggiunto REF_VALID

Quota reale sincronizzata
POS_VALID

POS_STRT
Preset quota reale I
SET_POS — Stato logico
— Valore numerico
Figura 6-13  Ingressi e uscite della funzione integrata "Posizionamento”
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La funzione integrata "Posizionamento”

Ingressi/uscite La tabella seguente fornisce una panoramica sugli ingressi/uscite della
hardware CPU 314 IFM che possono essere cablati con sensori e attuatori per la funzione
Panoramica integrata "Posizionamento”.

Le funzioni delle uscite hardware si parametrizzano c@TBP 7(vedi Cap. 6.3).

Tabella 6-3  Panoramica delle funzioni degli ingressi/uscite hardware

Ingresso/uscitasulla CPU Funzione nel comando di ...

Azionamento a 2 velocita Inverter

Ingresso digitale faiccia A | E 126.0 | Collegamento di encoder incrementale per il rilevamento del

Ingresso digitale fccia B | E 126.1 percorso

Ingresso digitale f.c. E 126.2 |Collegamento del f.c. del punto di riferimento (p.e. BERO) per la
punto di riferimento sincronizzazione

Uscita digitale A 124.0 |Emissione delle velocita per -

Marcia lenta l'azionamento

Al124.1
Uscita digitale
Marcia veloce

Uscita digitale Direzione |A 124.2 |Emissione del senso di rotaziongse l'inverter puod elaborare solo
Indietro per 'azionamento segnali analogici di uscita,
allora assegnare il senso di

Uscita digitale Direzione | A 124.3 : .
rotazione per I'azionamento

Avanti
Uscita analogica PAW 128 - se l'inverter puo elaborare

Velocita segnali analogici di uscita dotatj
di segno, allora assegnare il
senso di rotazione per
I'azionamento
assegnare la velocita per
I'azionamento

Ingressi/uscite La tabella seguente fornisce una panoramica sugli ingressi/uscite software della

software funzione integrata "Posizionamento”.

Panoramica

Gli ingressi/uscite software sono disponibili come parametri sul’'SFB 39.
| parametri vengono assegnati nel programma applicativo. Una descrizione esatta
dei parametri si trova nel capitolo 6.7.

Tabella 6-4 Panoramica delle funzioni degli ingressi/uscite software

Parametro di Funzione
ingresso/uscita

sull'SFB 39

DEST_VAL Assegna la posizione del traguardo sull’asse
REF_VAL Assegna il valore per un nuovo punto di riferimento
SWITCH_OFF_DIFF | Assegna la dierenza di disinserzione

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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a

Tabella 6-4 Panoramica delle funzioni degli ingressi/uscite software, continuazione
Parametro di Funzione
ingresso/uscita
sull'SFB 39
BREAK Assegna la massima velocita (max. valore analogico) con cui deve essere eseguita
I'operazione di posizionamento/marcia jog.
POS_MODE2 Esegui marcia jog vanti, interrompi marcia jog/posizionamento
POS_MODE1 Esegui marcia jog Indietro, interrompi marcia jog/posizionamento
REF_ENABLE Il f.c. del punto di riferimento viene analizzato la prossima volta che viene raggiunto
POS_STRT Awvio dell'operazione di posizionamento
SET_POS Il nuovo punto di riferimento viene trasferito come quota reale
ACTUAL_POS Emissione: quota reale
POS_READY Segnalazione: I'operazione di posizionamento € conclusa
REF_VALID Segnalazione: se durante il posizionamento /marcia jog in corso ha avuto luogo
sincronizzazione
POS VALID Segnalazione: la funzione integrata € sincronizzata con l'asse

Frequenza limite

Instabilita
meccanica

Superamento della
frequenza limite

/N

6-18

La funzione integrata "Posizionamento” conta impulsi fino ad una frequenza mas
sima di 10 kHz.

Se, a causa dell'instabilita meccanica, sulle tracce A e B vengono generati impulsi,
nel caso peggiore si puo arrivare alla perdita di un incremento.

Se per piu millisecondi si hanno frequenze di impulsi > 10 kHz, tenere conto del
seguente avvertimento:

Pericolo

Al superamento della frequenza limite di 10 kHz:

* non é garantita la corretta funzionalita della funzione integrata.

¢ il carico del tempo di ciclo aumenta.

¢ il tempo di reazione agli interrupt aumenta.

¢ la comunicazione puo risultare disturbata (fino alla caduta del collegamento).

Se interviene il controllo del tempo di ciclo, la CPU va irO&T

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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6.3 Parametrizzazione

Software di
parametrizzazione

La funzione integrata si parametrizza corSIBEP 7 L'uso delloSTEP 7é descritto
nel manuale utent8oftwae di base per S7 e M7, STEP 7

| parametri ed i
loro campi dei
valori

La tabella seguente elenca i parametri per la funzione integrata "Posizionamento”
della CPU 314 IFM.

Tabella 6-5 Registro "Posizionamento”

Parametro Chiarimenti Campo dei valori | Impostazione

di default

4 uscite
digitali (DO)

Comando dell'azionamentoeamite | Per il comando della parte di potenza song ®

disponibili:
* 4 uscite digitali .

® 2 uscite digitali ed 1 uscita analogica |®
(0...10V/0 ... 20 mA)

® 1 uscita analogicaff 10 V/+20 mA)

Scegliere le 4 uscite digitali (DO) per
I'azionamento a 2 velocita.

4 uscite digitali
(bO)
2DO+1A0

1 uscita analog-
ica (AO)

Sceglieretra le altre due alternative se si vup
comandare un inverter.

e

Attenzione: per poter elaborare nella CPU
valore analogico emesso, collegare il valo

il
e

analogicoadun ingresso analogico e leggerfo.

Percorso di frenatura fino alla
massima velocita (= percorso di
frenatura)

Si fissa la lunghezza del percorso durante
quale:

* con inverter, il valore analogico viene
emesso fino al massimo valore oppure
viene limitato a "0”

® con un circuito a teleruttori, il movimen
avvienealla velocita lenta oppure a que
veloce

iD*; 48 a 65535
incrementi

(0]
la

65535
incrementi

Valutazionedel fine corsa del punt
di riferimento per la direzione

0Si puo definire la direzione da cui il fine corn

per poter essere valutato.

sAvanti

del punto di riferimento deve essere raggiuntadietro

Avanti

Numero del DB di istanza

Il DB di istanza contiene i dati che devono
essere scambiati tra la funzione integrata ¢
programma applicativo.

lal127
2d il

59

Aggiornamento automatico al
punto di controllo ciclo

Si definisce se il DB di istanza della funzio
integrata debba essere aggiornato ad ogn
punto di controllo ciclo oppure no.

nattivato/disattivato

attivato

*

uscite digitali "Avanzamento lento” e "Direzione Avanti/Indietro”.

Se con un inverter si assegna "0”, il valore analogico ad ogni incremento viene fatto avanzare di un gradino.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Se ad azionamenti a due velocita si assegna "0”, per 1 incremento si ha la commutazione in marcia lenta e poi vengono rdsettate a "0”
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6.4 Comando delle uscite con la funzione integrata

Comando degli Il profilo di velocita degli azionamenti a 2 velocita ed il comando delle 4 uscite
azionamenti a due digitali si trovano nel capito|o 6.1.4.

velocita

Calcolo del valore Nel seguito viene chiarito il calcolo del valore analogico per il comando del
analogico percorso di accelerazione/frenatura tramite un invererofilo completo di

velocita si trova nel capitolo 6.1.5.

Emissione a Nella figura seguente sono rappresentati i valori analogici dopo I'avviamento di due

gradini del valore operazioni di posizionamento. Nell'ingrandimento del percorso di accelerazione si

analogico riconosce che le curve, ognuna da 10 gradini, hanno la stegiseziza e di€renti
altezze.

| valori analogici vengono emessi a gradini dalla CPU. Lghkezza dei gradini
viene assegnata in modo indiretto con il percorso di accelerazione/frenatura.
L'altezza dei gradini viene assegnata fissa dalla funzione integrata.

Per I'applicazione specifica, tenere conto del rapporto alteayiadizza dei gradini
e della curva di percorso, ad esso legata. Quanto maggiore € il percorso di
accelerazione/frenatura assegnato, tanto piu ampi diventano i gradini.

Uscita analogica "Velocita”

Max. T~~~ "7
velocita Z ~

+10V /5\/ N
Posizione

Start Punto di disinserzione

Valore analogico in V

10,04
9,491
8,941

4,47+

| Percorso di accelerazione A"

| Percorso di accelerazione B

— f f f f f f f f f Percorso di
accelera-
zione

/ ~
Start 5 incrementi

%(—’|
10 incrementi

Figura 6-14  Emissione del valore analogico in gradini, BREAK=0

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Percorso di
frenatura

Calcolo della
larghezza dei
gradini

Esempio

Valore analogico
massimo

| valori analogici per il percorso di frenatura vengono emessi con gli stessi 10
gradini della accelerazione (vedi Figura 6:14). Alla fine dell’'ultimo gradino
(=3,16V) si raggiunge il punto di disinserzione.

La laghezza dei gradini viene calcolata dalla funzione integrata nel seguente modo:

Acceleraziongfrenatura

Larghezza gradin&= 10

Attenzione: La laghezza calcolata del gradino viene sempre arrotondata per
difetto, cosi che il percorso di accelerazione/frenatura reale non € mai maggiore di
quello parametrizzato.

Nel seguito si trovano 2 esempi per il calcolo dellgHaeza del gradino. Le
emissioni dei valori analogici risultanti sono chiarite nella figura 6-14. | percorsi di
accelerazione/frenatura sono stati parametrizzati c8 EP7.

Larghezza digradino A = SQi%gmenti

Larghezza di gradino A = 5,9 incrementi
= 5 incrementi

Larghezza digradinoB = %(r)ementi

Larghezza di gradinoB = 10,5 incrementi
= 10 incrementi

Conle laghezze di gradino calcolate si ottiene il percorso B di accelerazione/
frenatura di lunghezza doppia rispetto al percorso A.

Il massimo valore analogico per il comando di un inverter viene calcolato secondo
la seguente formula:
_ 10V

V=S5 X (256 — BREAK) risp. v=

20mA
256

X (256 — BREAK)

Il parametro di ingresso "BREAK” dell’'SFB 39 viene assegnato nel programma
applicativo (vedi @bella 6-1).

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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6.5 Influenza della distanza tra posizione di start e del traguardo
sul comando delle uscite

Dipendenza Il comando delle uscite dipende dalla distanza tra la posizione di start e quella del
traguardo sull’asse.

Comando di un Nel momento di definire il percorso di accelerazione/frenatura c8ikP7 e
azionamento a due nell'indicazione della dferenza di disinserzione sul parametro di ingresso
velocita SWITCH_OFF_DIFF del’'SFB 39 per un azionamento a due velocita, tenere conto

del comportamento rappresentato nella tabella seguente.

Tabella 6-6 Comando di azionamenti a due velocita

Circuito a La distanza tra pos. di start| Descrizione
teleruttori e di traguardo € ...
Uscite digitali > percorso di accelerazione/l'avvio avviene con avanzamento veloce (Condizione: parametro

frenatura + differenza di BREAK = 0).
disinserzione

< percorso di acceleraziongl’avvio avviene con avanzamento veloce.
frenatura + differenza di
disinserzione

> differenzadi disinserzione

< differenzadi disinserzione Non viene avviato alcun posizionamento; POS_READY resta
immutato su "1”.

Comando di un Nel momento di definire il percorso di accelerazione/frenatura c68i EP7 e

inverter nell'indicazione della dferenza di disinserzione sul parametro di ingresso
SWITCH_OFF_DIFF dell’SFB 39 per un invertégnere conto del comportamento
rappresentato nella tabella seguente.

Tabella 6-7 Comando di inverter

Inverter La distanza tra pos. di start e | Descrizione
di traguardo e ...
Uscita analogica = 2 X percorso di L'asse percorre tutto il percorso di accelerazione e di frenatura
Uscite digitali accelerazione/frenatura +
differenza di disinserzione
< 2 X percorso di L'assepercorre il percorso fino al punto di disinserzione permata
accelerazione/frenatura + comepercorso di accelerazione ed una meta cpeneorso di frena,

differenza di disinserzione tura. Non viene raggiunto il massimo valore analogico.

> differenza di disinserzione

< differenza di disinserzione | Non viene avviato alcun posizionamento; POS_READY resta
immutato su "1".

Influenzare la La velocita con cui un azionamento viene comandato dall’inverter puo essere
velocita influenzata sul parametro di ingresso BREAK dell’'SFB 38FB 39 ¢ descritto nel
capitolo 6.7.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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6.6 Cablaggio

Questo capitolo Questocapitolo descrive:

¢ come si collega I'encoder incrementale ed il fine corsa del punto di riferimento
agli ingressi/uscite integrati

¢ come si collegano le diverse parti di potenza agli ingressi/uscite integrati

Panoramica del Nel si trova

a pagina
paragrafo paragrafo

6.6.1 Collegamento dell’encoder incrementale e del fine corsa del punt®-24
di riferimento agli ingressi/uscite integrati

6.6.2 Collegamento della parte di potenza agli ingressi/uscite integrqﬂi 6-26

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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6.6.1 Collegamento dell’encoder incrementale e del fine corsa del punto di
riferimento agli ingressi/uscite integrati

Introduzione Le tracce A e B dell’encoder incrementale ed il segnale di riferimento si collegano a
3 ingressi della CPU 314 IFM.

Valutazione del La maggioranza degli encoder incrementali forniscono ad ogni giro un segnale della
segnale della tacca tacca di zero che puo essere utilizzato per la sincronizzazione. Se si vuole valutare il
di zero segnale della tacca di zero, allora lo si collega all'ingresso digitale "Fine corsa del

punto di riferimento” (E 126.2).

Informazioni sulla valutazione degli impulsi con la funzione integrata
"Posizionamento” si trovano nell’'appendice D.

Impiego di Nell'impiego di ingressi/uscite integrati con la funzione integrata "Posizionamento”,
ingressi per la occorre tenere conto di quanto segue:
funzione integrata

Avvertenza

Per un funzionamento corretto della funzione integrata "Posizionamento” non si
possono utilizzare in altro modo gli ingressi integrati utilizzati dalla funzione
integrata.

Ingressi standard Gli ingressi speciali, che non sono necessari alla funzione integrata "Posiziona
mento”, possono essere utilizzati come ingressi standard. Su questi ingressi non e
pero possibile la generazione di interrupt (ingressi speciali = E 126.0 ... E 126.3).

Morsetti di La seguente tabella mostra i morsetti di collegamento degli ingressi/uscite integrati
collegamento della CPU 314 IFM rilevanti per il collegamento dell’encoder incrementale e del
fine corsa del punto di riferimento.

Tabella 6-8 Morsetti di collegamento per encoder incrementale e fine corsa del punto di

riferimento
Morsetto di collegamento Denominazione Descrizione
2 E 126.0 Traccia A
3 E 126.1 Traccia B
4 E 126.2 Fine corsa del punto di
riferimento
Collegamento della tensione di L+ Tensione di alimentazione
alimentazione della CPU
Collegamento della tensione di M Massa
alimentazione della CPU

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Schema dei Nellafigura seguente € illustrato il collegamento di principio agli ingressi /uscite
collegamenti integrati. Come fine corsa del punto di riferimento viene utilizzato un BERO.

Ingressi/uscite integrati

Speciale Digitale
o1 o1 INQuT 20 1
Traccia A L+
Encoder ) t—] © 211260 © 2| 124.0 |26 2
incrementale , 13 1] e3 11293
Traccia B o 4 2 o 4 2 |20 4
. © 5 3 o 5 3 |28 §
F..C..punto di e gaoy128| © 6 4 |20 d
riferimento © 1A0, 128 © 7 5|20 7
[ —— © gAly128 | © 8 6|20 8
/ © 9Al, 128 o 9 7 1299
. K 16 QAI- 128 | 18 o M |30
Utilizzare cavi
; IN OUT|
schermati 16T Ay 120 [161 L+ 30T
192| a1 130 | 192| 1250 |392
193 |Al- 130 | 183 363
194|132 | 1804 394

165 Al; 132 165
106 |AI- 132 | 186

TN unhwNPF
w
(0]
o

o pl?; 167|Aly134 | 187 3e7
o M 1e8|Al 134 | 168 308
] 199 |Al- 134 | 1©9 399
24V — :Ig k; 290 | Mana | 290 490

Figura 6-15  Collegamento di un encoder incrementale e fine corsa del punto di riferimento

Schermatura Peril collegamento di sensori si devono utilizzare cavi schermati e gli schermi dei
cavi devono essere collegati con la terra. Utilizzare per questo scopo un elemento di
supporto degli schermi.

Indicazioni complete sulla stesura degli schermi dei cavi si trovano nel manuale
Sistema di automazione S7-300, Dati delle CPU

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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6.6.2 Collegamento della parte di potenza agli ingressi/uscite integrati

Introduzione

Abilitazione delle
uscite

Utilizzo di uscite
per la funzione
integrata

Uscite standard

Circuito a
teleruttori

Morsetti di
collegamento

6-26

Peril collegamento della parte di potenza, sugli ingressi/uscite integrati sone dispo
nibili 4 uscite digitali ed 1 uscita analogica. Come parte di potenza puo essere
collegato un circuito a teleruttori per azionamenti a 2 velocita o un inverter

Quando la CPU é stata parametrizzata c@iTIBP 7)e uscite corrispondenti degli
ingressi/uscite integrati sono automaticamente abilitate per la funzione integrata
"Posizionamento”.

Nell'utilizzo di ingressi/uscite da parte della funzione integrata "Posizionamento”,
occorre tenere conto di quanto segue:

Avvertenza

Per un funzionamento corretto della funzione integrata "Posizionamento” non si
possono utilizzare in altro modo le uscite integrate utilizzate dalla funzione
integrata.

Le uscite che non sono necessarie alla funzione integrata "Posizionamento” possono

essere utilizzate come uscite digitali/uscite analogiche standard.

Il circuito a teleruttori viene collegato a 4 uscite digitali.

La seguente tabella illustra i morsetti di collegamento rilevanti.

Tabella 6-9  Morsetti di collegamento per il circuito a teleruttori
Morsetto Denominazione Descrizione

21 L+ Tensione di alimentazione
22 A 1240 Uscita digitale Avanzamento lento
23 A 1241 Uscita digitale Avanzamento veloce
24 A 124.2 Uscita digitale Direzione Indietro
25 A 1243 Uscita digitale Direzione Avanti
30 M Massa

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Schema di
collegamento

Descrizione del
circuito a
teleruttori

/N

Nellafigura seguente si vede un esempio di cablaggio del circuito a teleruttori

Ingressi/uscite integrati

Speciale Digitale
IN OUT

o 1 e 1 L+ |26 1

© 2/1126.0 © 2 124.0 |28

o 3 1 © 3 1|28

o 4 2 o 4 2 |26 4

© 5 3 o 5 3 |20 § L
© qAOy 128 © 6 4 129 § —
e 17A0, 128 | © 7 5|20 7 E2°—7 E1l T
© dAl, 128 © g 6 |29 § 24V
© Al 128 e 9 71299

1o QAI- 128 | 18 0 M |38 of}—

IN OUT| K17 K27 K37 K4/Z

101 Aly 130 161 L+ (361
192|al 130 | 1©2| 125.0 (392
163|Al- 130 | 193 1 |3©3
10411132 | 104 2 (364
165| Al 132 1e5 3365
166 (AI- 132 | 166 41396 | | | | | | | |
167 |Aly 134 107 5 (3e7
108 |Al, 134 168 6 |3©8

199 (Al- 134 [ 199 7 329

290 | Mana 290 M [490

K2 K1 K4 K3

K1 = Marcia sinistra (Direzione Indietro) E1 = Fine corsa Inizio
K2 = Marcia destra (Direzione Avanti) E2 = Fine corsa Fine
K3 = Avanzamento lento

K4 = Avanzamento veloce

Figura 6-16  Collegamento del circuito a teleruttori

| teleruttori K1 e K2 comandano la marcia destra e sinistra del motore. | due
teleruttori sono interbloccati tra loro con i contatti NC K1 e K2. Quando interviene
uno dei due fine corsa, il motore si ferma.

| teleruttori K3 e K4 commutano il motore da marcia veloce a marcia lenta. | due
teleruttori sono interbloccati tra loro tramite i contatti NC K3 e K4.

Attenzione
Interbloccare i teleruttori tra loro, come rappresentato nella figura 6-16!

Se non si rispetta questa prescrizione, puo aversi un corto circuito sulla rete ed il
danneggiamento di componenti.
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Inverter Sesi comanda un inverteallora vengono collegate le seguenti uscite:
e uscita analogica@locita (corrente o tensione) ed ev

¢ uscite digitali Direzione ¥anti e Direzione Indietro (se l'inverter puo elaborare
solo segnali analogici positivi)

Morsetti di La tabella seguente mostra i morsetti di collegamento rilevanti.
collegamento

Tabella 6-10 Morsetti di collegamento per un inverter

Morsetto Denominazione Descrizione

6 AQy 128 Uscita analogica Velocita in tensione

7 AO, 128 Uscita analogica Velocita in corrente

20 MaNA Massa analogica

24 A 124.2 Uscita digitale Direzione Indietro

25 A 124.3 Uscita digitale Direzione Avanti

30 M Massa
Schema di Nellafigura seguente si vede un esempio di collegamento di un inverter con una
collegamento uscita analogica e 2 uscite digitali. Il comando avviene qui con l'uscita analogica
1 uscita analogica Velocita in corrente.

e 2 uscite digitali

Ingressi/uscite integrati

Speciale Digitale
IN OUT
o 1 e 1 L+ |20 1
© 2/1126.0 © 2| 124.0 |20 2
© 3 1 © 3 1 |20 3
\ S 4 2 6 4 2 20 4
© 5 3 © § 3729 5
© gA0y 128 | © § 4 |20 §
© 1A0, 128 | © 7 5 (297
© gAly 128 © 8 6 |29 §
Inverter oqay128 | @9 7|20 9
1e QAI- 128 19 0 MLt 390

(M= \" N QY
f 161]Aaly130 [ 181 L+ (361

; 192|130 | 192| 1250| (392
193 |Al- 130 | 1©3
184|A5132 | 194
165|A| 132 | 185
166|Al- 132 | 166

SN unnbhwnbE
w
0]
o

107 |Aly 134 167 3e7
L1 108 |Al 134 168 3e8
L2 199 |Al- 134 | 199 399
L3 290 | Mana 290 490

Figura 6-17  Collegamento di un inverter a 1 uscita analogica e 2 uscite digitali
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Schema di Nellafigura seguente si vede un esempio di collegamento di un inverter con una
collegamento uscita analogica. Il comando avviene qui con l'uscita analogitaa in tensione.

Ingressi/uscite integrati

Speciale Digitale
IN OUT
o 1 e 1 L+ |26 1
© 201126.0 © 20 124.0 |29 2
e 3 1 © 3 1 |20 3
o 4 2 o 4 2 |26 4
© 5 3 e 5 3 |20 5
© qAOy 128 © 6 4 12© §
© 71A0, 128 | © 7 5|20 7
Inverter © gAly 128 o g 6 |20 §
e dAl, 128 e 9 71209
f 1o QAI- 128 |16 0 M |30
2
=N N qur
161 Aly 130 o1 L+ (361
192l 130 | 1©92| 1250 (392
163 |Al- 130 | 163 1 (3©3
164|aly132 | 194 2 |304
15| Al 132 1e5 3 (365
16| Al- 132 | 166 4 (396
167 |Aly 134 107 5 (367
II:% 108 |Al 134 168 6 |368
L3 199 (al- 134 | 199 7 1389
290 | Mana 290 M (490

Figura 6-18  Collegamento di un inverter ad 1 uscita analogica
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6.7 Blocco funzionale di sistema SFB 39

Questo capitolo Questocapitolo descrive la struttura dell’'SFB 39, la funzione dei parametri di
ingresso e di uscita dell’'SFB 39 e la funzionalita della funzione integrata
"Posizionamento”.

Panoramica del Nel si trova a pagina
paragrafo paragrafo
6.7.1 Sincronizzazione 6-33
6.7.2 Esecuzione della marcia jog 6-38
6.7.3 Esecuzione del posizionamento 6-40
6.7.4 Comportamento dei parametri di ingresso/uscita del’'SFB 39 cpn 6-42
commutazioni dello stato di esercizio della CPU

Struttura La funzione integrata "Posizionamento” & correlata all'SFB 39. Nella figura
dell'SFB 39 seguente si vede la rappresentazione grafica dell'SFB 39.
SFB 39
— EN ENO —
— DEST_VAL ACTUAL_POS —
— REF_VAL POS_READY [—
] SW|TCH_OFF_D|FF REF VALID —
— BREAK POS_VALID —
— POS_MODE2
— | POS_MODE1
| REF_ENABLE

comando su fronte — pOS_STRT

comando su fronte — SET_POS

Figura 6-19 Rappresentazione grafica del’SFB 39

Parametri di Nellatabella seguente si trova una breve descrizione dei parametri di ingresso. Nel
ingresso capitolo seguente sono chiarite piu in dettaglio le interdipendenze dei parametri di
del’'SFB 39 ingresso e di uscita.
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Tabella 6-11 Parametri di ingresso dell’'SFB 39

Parametro di | Descrizione
ingresso
EN EN & l'ingresso di abilitazione dell’'SFB 39. Questo ingresso di abilitazione agisce in modo che I'$FB 39
sia elaborato. Fino a quando EN=1, I'SFB 39 viene elaborato. Con EN=0, I'SFB 39 non viene elgborato.
DEST_VAL Su questo parametro di ingresso € depositata la posizione del traguardo che viene comandato dalla fun-
zione integrata "Posizionamento”.
Attenzione
Nello stato sincronizzato, il campo di corsa deve trovarsi all'interno del campo dei yalori.
I limiti del campo dei valori non vengono controllati In caso di overflow, il conteggio
continua con il piu piccolo o il piu grande valore nel campo dei valori.
Tipo dati: DINT  Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647
REF_VAL Su questo parametro di ingresso si pud depositare un nuovo punto di riferimento. Il punto di riferjimento
viene trasferito ad ogni sincronizzazione (vedi Cagitolo 5.7.1).
Tipo dati: DINT  Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647
SWITCH_OFF | Su questo parametro di ingresso si deposita la differenza di disinserzione differenza tra il punto dli
_DIFF disinserzione ed il traguardo) sotto forma di incrementi di percorso.
Tipo dati: WORD Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: da 0 a 65535
BREAK Con questo parametro di ingresso si assegna il massimo valore analogico con cui viene comandato
un movimento sull’asse. Il massimo valore analogico definisce la massima velmticai avviene
il movimento.
Per il comando di un inverter vale:
_1ov _ . _ 20mA _
V=S5 X (256 — BREAK) risp. v 556 < (256 — BREAK)
Il massimo valore analogico che si pud assegnare vale 10 V risp. 20 mA, cioé BREAK=0.
Per il comando di un circuito a teleruttori, vale:
Se BREAK=0, il movimento avviene con avanzamento lento e veloce.
Se BREAK = 0, il movimento avviene solo con avanzamento lento.
Tipo dati: BYTE Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0 a 254
POS_MODEL], | Con la combinazione di POS_MODE1, POS_MODE2 e POS_STRT si avvia e si esegue la marcja jog
POS_MODE?2 | (vedi Capitolo 6.7.2).
Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)
REF_ENABLE | Questo parametro di ingresso serve per la selezione ed abilitazione della sincronizzazione via hardware
(vedi Capitolo 6.7.1).
Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)
POS_STRT Dopo un fronte di salita su questo parametro di ingresso, si avvia I'operazione di posizionamentg
(vedi Capitolo 6.7.3).
Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)
SET_POS Dopo un fronte di salita su questo parametro di ingresso, il valore sul parametro di ingresso REF_VAL

viene trasferito dalla funzione integrata come nuova quota reale (sincronizzazione via software;
vedi Capitolo 6.7.1).

Tipo dati: BOOL Operando: I, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)
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Parametri di uscita

dell'SFB 39

Nellatabella seguente si trova una breve descrizione dei parametri di uscita

dell'SFB 39. Nei capitoli seguenti sono poi chiarite le interdipendenze dei parametri

di ingresso e di uscita.

Attenzione: se la posizione di start dell'asse si trova nelle immediate vicinanze
punto di riferimento o di un punto di disinserzione, allora, fino all'arrivo
dell'incremento successivo, possono aversi inconsistenze tra la quota reale
visualizzata e le segnalazioni di stato della funzione integrata.

Tabella 6-12 Parametri di ingresso dell’SFB 39

(Segnalazione di
stato)

Parametro di Descrizione

uscita

ENO Il parametro di uscita ENO indica se durante I'elaborazione si &€ avuto un errore. Con ENO=1 1
avutoalcun errore. Con ENO=0, I'SFB 39 non & stata elaborato o & stata elaborato in modo non
(vedi Appendice E).

ACTUAL_POS | Su questo parametro di uscita viene costantemente visualizzata la quota reale attuale.
Tipo dati: DINT Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: da —2147483648 a 2147483647

POS_READY Il parametro di uscita indica se il posizionamento o la marcia jog € in corso. Quando il posizion

marcia jog e terminata (POS_READY = 1), allora pu0 essere avviato un nuovo posizionament

Il posizionamento/marcia jog € da ritenersi concluso se il punto di disinserzione é stato raggiu
posizionamento/marcia jog € stata interrotta.

AN

Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

Attenzione
Non é garantito che I'asse resti fermo quando POS_READY = 1.

REF_VALID
(Segnalazione di
staito)

Il parametro duscita indica se il punto di riferimento & stato raggiunto o no. Esso viene impostal
sincronizzazione € avvenuta via hardware.

Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

del

onsie
corretto

amento/
D.

tooil

osela

POS_VALID
(Segnalazione di
stato)

Questo parametro di uscita indica se la quota reale dell'asse € sincronizzata con il valore attug
funzione integrata.
Con stato di segnale 0, non & avvenuta alcuna sincronizzazione. Il posizionamento non puo eg
avviato, & possibile solo la marcia jog.

le della

sere

Tipo dati: BOOL Operando: |, Q, M, L, D Campo dei valori: 0/1 (FALSE/TRUE)

Commutazione di

stati di esercizio
della CPU

6-32

stato di esercizio della CPU si trovano nel capitolo 6.7.4.
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6.7.1 Sincronizzazione

Due possibilita di
sincronizzazione

Sincronizzazione
via software

Sincronizzazione
via hardware

Perla funzione integrata sono disponibili le seguenti possibilita di sincronizzazione:

e sincronizzazione via software tramite il parametro di ingresso SET_POS
dell'SFB 39

* sincronizzazione via hardware con la valutazione dell'ingresso digitale Fine
corsa del punto di riferimento E 126.2 da parte della funzione integrata

Tramite il parametro di ingresso REFALVsul’'SFB 39 viene depositato un nuovo
punto di riferimento. Questo nuovo punto di riferimento viene trasferito come valore
attuale, se:

e POS READY=1e€
e su SET_POS compare un fronte di salita

Inoltre viene impostato il parametro di uscita POSLND (sincronizzazione
avvenuta).

Attenzione: se viene assegnato SET_POS = 1 quando POS_READY = 0, allora non
ha luogo alcuna sincronizzazione. La sincronizzazione non avviene anche se
POS_READY va nuovamente a "1".

Avvertenza

Se contemporaneamente a SET_POS, sui parametri di ingresso dell’'SFB 39
arrivano altri fronti di segnali, questi vengono valutati dalla funzione integrata solo
nell’elaborazione successiva dell’'SFB oppure al successivo punto di controllo (se &
stata parametrizzato con&XEP 7'aggiornamento del DB di istanza sul punto di
controllo ciclo).

Tramite il parametro di ingresso REFALVsull’'SFB 39 viene depositato un nuovo
punto di riferimento. Questo punto di riferimento viene trasferito come valore
attuale, se:

e REF_ENABLE =1,
¢ o stato del segnale su E 126.2 commuta da "0”" a "1" e

¢ alla valutazione del successivo impulso di conteggio, la direzione reale coincide
con la direzione parametrizzata corSIBEP7 (vedi Tabella 6-5)

| parametri di uscita POS ALID (sincronizzazione avvenuta) e REFAMD (fine
corsa del punto di riferimento raggiunto) vengono impostati a "1”.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

EWA 4NEB 710 6058-05a

6-33



La funzione integrata "Posizionamento”

Sincronizzazione,
2 casi

6-34

Nellafigura seguente sono rappresentati due casi per i quali avviene la
sincronizzazione:

e caso 1: avvio della sincronizzazione tramite il parametro di ingresso
REF_ENABLE

e caso 2: awvio della sincronizzazione della marcia jog (del posizionamento)

1. caso 2. caso
POS_VALID
1A
0T r >
] Tempo
REF_ENABLE |
‘ I
1 -
N . .
* ! Tempo
REF_VALID | \
A ‘ \
1 : — -
ol B || .
! ] . Tempo
E 126.2 - L
A I ' | '
I ) G
1 R T Tempo
II:III;IIHHII ------ :IIiIIIIIII
: f@ : 1 @ incrementi
Punto di riferimento Punto di riferimento
' (REF_VAL
pos_MoDEL  (Rer—VAL) (REF_VAL)
A | ‘
1 ‘ |
oT - 1 -
| ! Tempo
POS_MODE2 | :
A ‘ !
1 I I
N . I .
@ @ ®

Figura 6-20  Awvio della sincronizzazione
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Chiarimenti

Nellatabella seguente si trovano i chiarimenti relativi alla figura 6-20.

Tabella 6-13 Awvio della sincronizzazione

Caso Istante Evento

Caso 1: ©) Viene avviata la marcia jog Avanti tramite POS_MODE?2.

Avvio della . ny o 1"

sincronizzazione @) Lo stato del s_egnale su REF_ENABLE cambia da "0” a "1".

tramite REF_VALID =0

REF_ENABLE ® Sullingresso del fine corsa del punto di riferimento E 126.2 compare un fronte di salita.

@ Il nuovo punto di riferimento su REF_VAL viene trasferito dalla funzione integrata ¢come

nuovo valore istantaneo (sincronizzazione avvenuta se il presupposto & soddisfattp: la
direzione parametrizzata coincide con la direzione reale). POS_VALID e REF_VALID
vengono impostati.

Caso 2: ® POS_VALID E REF_ENABLE hanno lo stato di segnale "1". La marcia jog Avanti viene

Awvio della nuovamente avviata tramite POS_MODE2. REF_VALID = 0.

sincronizzazione - ) o L

tramite.lavvio ® Sull'ingresso del fine corsa del punto di riferimento E 126.2 compare un fronte di salita.

della marcia jog ) Il nuovo punto di riferimento su REF_VAL viene trasferito dalla funzione integrata ¢come
nuovo valore istantaneo (sincronizzazione avvenuta se il presupposto & soddisfattp: la
direzione parametrizzata coincide con la direzione reale). REF_VALID viene impostato.

La sincronizza -

zione non avviene

Sincronizzazione
successiva

REF_ENABLE= 1 e su E 126.2 € comparso un errore: nonostante cio la
sincronizzazione non avviene.

Motivo: se il 1. impulso su E 126.2 & stato riconosciuto come contrario alla
direzione parametrizzata, la sincronizzazione non avviene. Il fronte su E 126.2 non
viene ulteriormente utilizzato: questo significa che anche se il 2. impulso viene
riconosciuto nella direzione parametrizzata, la sincronizzazione non avviene.

E’ possibile una sincronizzazione successiva su un nuovo punto di riferimento
mentre un posizionamento o marcia jog € in corso, il parametro di ingresso
REF_ENABLE commuta su "1” e la direzione di movimento resta invariata. Il
punto di riferimento diventa valido come nuova quota reale quando si raggiunge il
fine corsa del punto di riferimento E 126.2.

Per questo ci si muove verso un nuovo traguardo che si trova spostato sull'asse
rispetto alla vecchia posizione di un valore pari alltet#iza tra la vecchia ed la
nuova quota reale.

Avvertenza

All'avvio di un posizionamento/marcia jog con REF_ENABLE = 1, REALND

viene impostato a "0”. Se tra il raggiungimento del punto di riferimento e l'avvio

del successivo posizionamento/marcia jog non avviene alcun aggiornamento del DB
di istanza, allora REF ALID non viene impostato a "1” nonostante abbia avuto

luogo una sincronizzazione corretta.
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Sincronizzazione/

sincronizzazione successiva’”.
successiva
POS_VALID
1‘ 0 oppure 1
o | .
‘ ! Tempo
REF_ENABLE \
A !
1 ‘ ‘
Nl | I
| | ] Tempo
REF_VALID ; |
A : | @ !
1 \
0 |‘ ! | >
NO) i L ® Tempo
E 126.2 I
I @
1 f,_l Tempo
0 - >
' ® incrementi
Punto di riferimento (REF_VAL)

Chiarimenti
Figura 6-21

Figura 6-21  Sincronizzazione via hardware e successiva sincronizzazione

alla Nellatabella seguente si trovano i chiarimenti alla Figura 6-21.

Tabella 6-14 Sincronizzazione via hardware e sincronizzazione successiva

Nellafigura seguente viene chiarita la sincronizzazione con una "sincronizzazione

Istante Evento

@ Indipendentemente dal fatto che una sincronizzazione sia avvenuta oppure no (POS_VALID = 0 opp. 1),
REF_ENABLE viene impostato a "1". Se REF_VALID é impostato, viene resettato.

@ All'ingresso del fine corsa del punto di riferimento E 126.2 compare un fronte di salita.

® Il nuovo punto di riferimento su REF_VAL viene trasferito dalla funzione integrata come nuova quotd reale
(sincronizzazione avvenuta se la condizione & soddisfatta: la direzione parametrizzata coincide con [quella
reale).
POS_VALID viene impostato, se non lo era gia. REF_VALID viene impostato.

@ Seoccorre una sincronizzazione successiva, occorre valutare REFD.\NREF_VALID deve averdo stato di
segnale "1".

® Se REF_ENABLE cambia nuovamente da "0” a "1”, allora REF_VALID viene resettato e nuovamentg

sincronizzatcsu un nuovo punto di riferimento REFANMdopo il successivo fronte di E 126.2 (v&li e®).
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Casi patrticolari
con gli inverter

Nellatabella seguente sono elencati i casi particolari che possono aversi nel
comando di inverter

Tabella 6-15 Casi particolari nella sincronizzazione
(inverter)

Caso particolare

Chiarimenti

Il nuovo punto di
disinserzione & gia
stato superato

Se la funzione integrata riconosce nella sincronizzazione che il 1
punto di disinserzione & gia stato superato, allora tutti i gradini d
valoreanalogico da emettere vengono emessi al ritmo di unimqrer

mento fino al valore "0".

Il nuovo punto di
riferimento si trova
sul percorso di
frenatura

Se la funzione integrata riconosce nella sincronizzazione che il 1
punto di riferimento si trova sul percorso di frenatura del posizior
mento/marcia jog attuale, allora tutti i gradini del valore analogic
vengono emessi al ritmo di uno per incremento fino al valore val
attualmente.

La sincronizzazione
avviene sul percorsg
di accelerazione

Se, durante la sincronizzazione, il posizionamento/marcia jog si
sul percorso di accelerazione, allora tutjradini del valore analogic!
vengono emessi al ritmo di uno per incremento fino al valore val
attualmente.

Nel caso:

* il valore analogico viene emesso al ritmo di un gradino per in

mentofino a quello piu elevato e poi comincia il percorso di fre
tura.

* il percorso di accelerazione/frenatura viene allungato.

uovo

uovo
a_

cre-

na

Nellatabella seguente sono elencati i casi particolari che possono aversi nel
comando di circuiti a teleruttori.

Casi particolari
con i circuiti a
teleruttori

Tabella 6-16 Casi particolari nella sincronizzazione
(circuiti a teleruttori)

Caso patrticolare Chiarimenti

Il nuovo punto di Se la funzione integrata riconosce nella sincronizzazione che il nuovo

disinserzione é gia | punto di disinserzione € gia stato superato, allora si ha la marcia lenta
stato superato per un incremento e poi si ha la disinserzione.

Il nuovo punto di Se, durante la sincronizzazione, il posizionamento/marcia jog si trova

riferimento si trova | sul percorso di accelerazione, allora si procede in marcia lenta fino al

sul percorso di raggiungimento del punto di disinserzione.

frenatura

Attenzione

Sei casi speciali elencati nelle tabelle 6-15 e 6-16 causano stati di funzionamento
dell'asse non ammessi 0 non prevedibili, allora occorre garantire che nessun
traguardo o percorso di accelerazione/frenatura si trovino nel campo del fine corsa
del punto di riferimento E 126.2.
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6.7.2

Marcia jog

Da rispettare

Esecuzione della marcia jog

La marcia jog corrisponde ad un posizionamento nel campo dei valori da
— 2147483648 a 2147483647 incrementi.

La marcia jog viene avviata solo se la quota reale ha le seguenti distanze dal limite
superiore e inferiore del campo dei valori sopraccitato:

per gli inverter:

per circuiti a teleruttori:

= 2 X percorso di accelerazione o di frenatura

> percorso di frenatura

Dopo una commutazione P-RUN della CPU, la quota reale momentanea viene
trasferita dal DB di istanza. Se questa quota reale € cosi vicina ad uno dei limiti del
campo dei valori, che la marcia jog non puo essere avviata, allora occorre assegnare,
con un fronte di salita su SET_POS, una nuova quota reale in modo da poter avviare

la marcia jog.

ne

ene

Scelta della Nella tabella seguente sono chiarite le combinazioni tra i parametri di ingresso e di
marcia jog uscita per la selezione/la conclusione della marcia jog.
Attenzione: altre combinazioni di parametri di ingresso, diverse da quelle elencate
nelle tabelle 6-17 e 6-18, vengono ignorate.
Tabella 6-17 Selezione della marcia jog
Marcia jog | Parametro di ingresso/uscita Descrizione
Marcia jog | Presupposto: POS_READY =1
Avanti* POS_MODE1 =0 La marcia jog in direzione Avanti viene avviata e POS_READY vig
POS MODE2 =1 resettato (vedi Figura 6-22).
POS_STRT =0
Marcia jog | Presupposto: POS_READY =1
Indietro* POS MODE1=1 La marcia jog in direzione indietro viene avviata e POS_READY V|
POS MODE2 =0 resettato.
POS_STRT =0
Fine marcia | POS_MODE1 =0 La marcia jog viene conclusa (viene tolto il comando). POS_READY
jog POS MODE2 =0 viene poi impostato a "1” (vedi Figura 6-22).
Fine marcia | Cambiare lo stato di segnale di| La marcia jog viene conclusa (viene tolto il comando). POS_READY
jog e avwio | POS_MODE1 e POS_MODE?2 | viene poi impostato a "1”
nella dire- rispettoalla situazione preceden

zione inversa

POS_STRT =0

[‘bopo che POS_READY e stato impostato a "1", la marcia jog vier
avviatanella direzione opposta con il successivo richialetSFB o al
successivi punto di controllo.

Interruzione
marcia jog

POS_MODE1 =1
POS_MODE2 =1

La marcia jog attiva in quel momento viene interrotta immediatam
POS_READY viene impostato a "1” (vedi Figura 6-22).

*

ente.

Se siimposta POS_MODEL1 o 2, se POS_READY =0, allora la marcia jog non viene avviata. Essa non viene anche

avviata se POS_READY = 1. Rimedio: impostare POS_MODE1 o 2 a "0” e avviare nuovamente la marcia jog, non
appena POS_READY = 1.
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Conclusione della
marcia jog

Interruzione della
marcia jog

Esempi di
marcia jog

Concluderda marcia jog significa:

e per gli inverter: la marcia jog viene conclusa normalmente lungo il percorso di
frenatura fino al punto di disinserzione.

e per i circuiti a teleruttori : la marcia jog viene conclusa normalmente attraverso
la marcia lenta fino al punto di disinserzione.

Sia per gli inverter che per i circuiti a teleruttori, "Interrompere la marcia jog”
significa che tutte le uscite vengono impostate a "0”. Non si arriva piu al punto di
disinserzione per concludere la marcia jog. Una nuova marcia jog € possibile solo
dopo aver asseghato POS_MODE1 =0 e POS_MODE?2 = 0.

Nella figura seguente viene chiarita la marcia jegmi, la conclusione e l'interfu
zione della marcia jog per un circuito a teleruttori.

POS READY Conclusione della Interruzione della
- marcia jog A vanti marcia jog A vanti
1
Oﬁ —— ] -
| | \ ‘ Tempo
POS_STRT ! ; 1
1? | | | |
0 : — - - - - ‘ : >
\ | oo ! Tempo
POS_MODE1 ! . interrompere
1? ‘ j 3 |
0 _— : |_ >
1 concludere ] | Tempo
POS_MODE2 * ! ‘ ‘
ie— —
S e ‘ -
L o ! ‘ Tempo
Uscita digitale "Direzione Avanti” ! !
1% ‘ — ‘ !
o N [ I .
] b j ! Tempo
Uscita digitale "Marcia veloce” ] 1
o4 - - - - - ! ‘ >
| ! : | : Tempo
Uscita digitale "Marcia lerjta” | !
1t - 1 1
0 l— i . ‘ : -
L Lo ! 1 Tempo
Velocita | ; 1 ‘ |
1/ '\’ BREAK=0 1 1
N
Punto'di disinserzione Interruzione Tempo

Figura 6-22  Marcia jog Avanti e conclusione/interruzione della marcia jog
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6.7.3 Esecuzione del posizionamento

Esecuzione del
posizionamento

Nellatabella seguente sono chiarite le combinazioni tra i parametri di ingresso e di
uscita per la selezione/la conclusione del posizionamento.
Attenzione: altre combinazioni di parametri di ingresso, diverse da quelle elencate
nelle tabelle 6-17 e 6-18, vengono ignorate.

Tabella 6-18 Esecuzione del posizionamento

Posizionamento

Parametro di ingresso/uscita

Descrizione

Awvio del posiziona-
mento*

Presupposto: POS_READY =1
Fronte di salita su POS_STRT
POS_MODE1 =0
POS_MODE2 =0

Con il fronte di salita su POS_STRT il posizionamento vien
avviato.

Il traguardo assegnato su DEST_VAL viene trasferito e
POS_READY viene resettato.

Posizionamento
in corso

POS_STRT =1

Il posizionamento € in corso e si conclude da solo quando
raggiunge il punto di disinserzione.
POS_READY viene impostato a "1".

@

Conclusione in anti-
cipo del posiziona-
mento

Fronte di discesa su POS_STR]

Il posizionamento viene concluso in anticipo. POS_READY
viene poi impostato a "1”.

Interruzione del
posizionamento*

POS_MODE1 =1
POS_MODE2 =1

Il posizionamento momentaneamente in corso viene interr
POS_READY viene impostato a "1".

Dtto.

* | parametri di ingresso impostati POS_MODE1/POS_MODE?2 devono essere impostati a "0” prima di poter essere
nuovamente analizzati della funzione integrata.

Conclusione del
posizionamento

Interruzione del
posizionamento
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Concluderesignifica:

per gli inverter: il posizionamento viene concluso normalmente lungo il percorso

di frenatura fino al pu

nto di disinserzione.

e per i circuiti a teleruttori : il posizionamento viene concluso normalmente
attraverso la marcia lenta fino al punto di disinserzione.

Sia per gli inverter che per i circuiti a teleruttori, "Interrompere il posizionamento”
significa che le uscite vengono impostate subito a "0”. Non si arriva piu al punto di
disinserzione per concludere il posizionamento.
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Chiarimenti alla Nellatabella 6-19 si trovano i chiarimenti per la successiva Figura 6-23.
Figura 6-23

Tabella 6-19 Posizionamento per azionamenti a due velocita

Istante Evento

@ POS_MODE1 e POS_MODE?2 hanno stato di segnale "0". Il posizionamento viene avviato ¢on un
frontedi salita su POS_STRContemporaneamente viene resettato POS_READY (posizionamento
precedente concluso).

® Per la corsa di frenatura, la funzione integrata commuta sulla marcia lenta.
® Il punto di disinserzione & raggiunto. In questo modo, il posizionamento é concluso. La segnalazione
avviene con POS_READY = 1.
Esempio di Nellafigura seguente é rappresentato un esempio di andamento temporale di un
posizionamento posizionamento. Un posizionamento viene avviato e viene comandato un aziona
mento a due velocita verso un traguardo.
POS_READY 4
1‘_| r

0 ‘ » Tempo
POS_STRT 3 |
1 f | |

0: I ] » Tempo
POS_MODE1 3
1t |

0 Tempo
POS_MODE2 . 3
1 1 :

0'— > Tempo
Uscita digitale "Dirézione Avanti” !
ol |

0 — ‘ » Tempo
Uscita digitale "Mar‘cia Veloce” 1
1J‘[ ] 1

0 — » Tempo
Uscita digitale "Marcia Lenta” ' |
1 f / '_| ‘

0 - ‘ » Tempo
Velocita ! L

1’ "\ ' BREAK=0
} — » Tempo
Start @ @ @ Traguardo

Figura 6-23  Posizionamento Avanti per un azionamento a due velocita
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6.7.4

Comportamento dei parametri di ingresso/uscita dell’'SFB 39 con

commutazioni dello stato di esercizio della CPU

Stato di esercizio
STOP

Lo stato di
esercizio cambia

Sela CPU 314 IFM si trova nello stato di OF, allora la funzione integrata non &

attiva.

Nella tabella seguente vengono descritti gli stati dei parametri di ingresso/uscita che
derivano dal cambio dello stato di esercizio.

Nel capitolo 2.6 si trovano altre informazioni sul comportamento delle funzioni
integrate nei diversi stati di esercizio della CPU.

Tabella 6-20 Effetti del cambio di stato di esercizio della CPU sulla funzione integrata

Stato di esercizio

Stato dei parametri

Descrizione

posi-

della CPU di ingresso/uscita

STOP— RUN ACTUAL_POS non viene influenzato viene emesso come é attualmente
POS_VALID =0 La funzione integrata non & sincronizzata e desgere
REF VALID =0 sincronizzata, prima che possa essere avviato un
POS_READY = 1 zionamento (vedi Capitolo 6.7.1).

RUN — STOP SET_POS =0 Non viene trasferito alcun punto di riferimento coni

guota reale.

POS_STRT =0 Non ha luogo alcun posizionamento.

RUN — STOP—
RUN

Conseguenzsullo stato sopra citato dei par
metri nella commutazione STGP RUN e
RUN — STOP:

REF_ENABLE non viene influenzato
POS_MODE_1 non viene influenzato
POS_MODE_2 non viene influenzato

a

Viene trasferito lo stato che la CPU aveva prima d
andare in STOP, p.e.:

* se era REF_ENABLE = 1, e possibile una sinc
nizzazione hardware

se era selezionata la marcia jog, viene avviata
marcia jog

Rimedio: Preassegnare a REF_ENABLE,
POS_MODE1e POS_MODE?2 in OB 100 con lo st3

la

to

di segnale "0” ("0” = FALSE).
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6.8 Struttura del DB di istanza

DB di istanza Latabella seguente mostra la struttura e I'occupazione del DB di istanza della
dell'SFB 39 funzione integrata "Posizionamento”.

Tabella 6-21 DB diistanza dell’'SFB 39

Operando Simbolo Significato
DBD 0 DEST_VAL Traguardo
DBD 4 REF_VAL Punto di riferimento
DBW 8.0 SWITCH_OFF_DIFF Differenza di disinserzione
DBB 10 BREAK max. velocita (max. valore analogico)
DBX 11.0 POS_MODE2 Marcia jog Avanti
DBX 11.1 POS_MODE1 Marcia jog Indietro
DBX 11.2 REF_ENABLE Valutazione del fine corsa del punto di
riferimento
DBX 11.3 POS_STRT Awvio posizionamento
DBX 11.4 SET_POS Preset quota reale
DBD 12 ACTUAL_POS Quota reale
DBX 16.0 POS_READY Posizionamento/marcia jog concluso
DBX 16.1 REF_VALID Fine corsa del punto di riferimento raggiunto
DBX 16.2 POS_VALID Sincronizzazione avvenuta
DBX 164 |- Riservato per uso interno
fino a 16.7
Lunghezza del | dati per la funzione integrata "Posizionamento” sono lunghi 18 byte e cominciano
DB di istanza con l'indirizzo 0 nel DB di istanza.
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6.9 Calcolo del tempo di ciclo

Introduzione

Calcolo

Tempo di esecu-
zione dell’SFB 39

Aggiornamento del

DB di istanza

Allungamento del
tempo di ciclo

Il calcolo del tempo di ciclo per la CPU 314 IFM é ampiamente descritto nel
manualeSistema di automazione S7-300, Configurazione, Dati delle. GleU

seguito vengono elencati i tempi ulteriori che devono entrare nel calcolo quando la
funzione integrata "Posizionamento” & in corso.

Il tempo di ciclo pud essere calcolato con la seguente formula:
Tempodiciclo=f +ty) +t3+ 14
t; = tempo di trasferimento dellimmagine di processo (IPI e IPU)

to = tempo di esecuzione del sistema operativo, compreso il carico dovuto ad una
funzione integrata in cor$o

t3 = tempo di elaborazione del programma applic&tampreso tempo di
esecuzione dell’'SFB, se nel ciclo di programma si & avuto il richiamo di SFB

t4 = tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo
(se I'aggiornamento & parametrizzato &rEP 7.

Il tempo di esecuzione dell’SFB é tipicamente {150

Il tempo di aggiornamento del DB di istanza sul punto di controllo ciclo vale per la
funzione integrata "Posizionamento” tipicamente &80

Fare attenzione che il tempo di ciclo puo allungarsi a causa di:
¢ elaborazione comandata a tempo
¢ elaborazione di interrupt

¢ elaborazione di diagnostica e di errori

1 Il tempo per la CPU 314 IFM si trova nel manugistema di automazione S7-300,
Configurazione, Dati delle CPU

2 |l tempo di elaborazione del programma applicativo deve essere rilevato poiché esso dipende dal
programma applicativo stesgittenzione: alla frequenza limite di 10 kHz, il tempo di esecuzione
del programma applicativo pud aumentare di ca. il 10%.

3 Se I'SFB viene richiamata pitl volte nel ciclo di programma, allora il tempo di esecuzione
dell'SFB deve essere moltiplicato per il numero di richiami.
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6.10 Esempi applicativi

Questo capitolo In questo capitolo si trovano 3 esempi applicativi relativi alla funzione integrata
"Posizionamento”. Gli esempi trattano i seguenti casi pratici:

Taglio di un nastro con sincronizzazione all'inizio del pezzo, sul coltello

Posizionamento di barattoli di colore su un nastro trasportatore con sincronizza
zione all'inizio del pezzo tramite un BERO

Posizionamento di una tavola di lavoro con sincronizzazione su un fine corsa del
punto di riferimento in marcia jog

Panoramica del
paragrafo

Nel si trova a pagina
paragrafo
6.10.1 | Taglio di un nastro 6-46
6.10.2 | Posizionamento di barattoli di colore 6-52
6.10.3 | Posizionamento di una tavola di lavoro 6-60
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6.10.1 Taglio di un nastro

| compiti

Inserimento di un
nuovo rotolo;
eliminazione delle
anomalie

Cablaggio

Sitratta di un nastro senza fine che deve essere tagliato in sezioni da 2 m.

Un encoder incrementale rileva il percorso tra l'inizio del nastro e la posizione
attuale.

Il foglio viene bloccato per il taglio."dzionamento € comandato in funzione della
quota reale attuale.

Quando viene inserito un nuovo rotolo, I'inizio del nastro & normalmente irregolare;
se durante I'esercizio si sono avute anomalie di funzionamento, puo essere che il
nastro sia stato danneggiato. In questi casi si impiega la marcia jog.

L'operatore, tramite il programma applicativo, srotola il nastro fino a quando il
bordo irregolare si trova sotto il coltello. Il nastro viene poi tagliato ed il punto di
riferimento 0 viene trasferito dalla funzione integrata come nuova quota reale.

Il posizionamento viene poi avviato tramite il programma applicativo.

Nella figura seguente si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio dell’'esempio.
La parte di potenza € un inverter con una uscita analagicaV per direzione e
velocita.

Ingressi/uscite integrati

> Speciale Digitale
IN" OUT

o 1 e 1 L+ |20 1

N © 2 1126.0 © 2[ 124.0 |29 2

o 3 1 e 3 1 |20 3

© 4 2 e 4 2 |26 4

© 5 3 e 5 3 |20 5§

© A0y 128 | © § 4 |20 6

f2 © 71A0, 128 | © 7 5 |20 7

fy ogqa 128 | © 8 6 |20 4

- Coltello 6 gAl 12;% e 9 7 22 9

> ‘ 16 0AI- 1 10 0 vml390

_— IN OUT|
(,_| PR 161 Aly 130 161 L+ (361
- 192|a; 130 [ 192| 1250 (392

193 |Al- 130 | 183

194 a,132 | 184

L1
L2

L3 ———

1
2
185| Al 132 165 3365
196 |(AlI- 132 | 166 4 1396
o pl; 167 [Aly134 | 107 5307
o M 1e8|Al 134 | 1©8 6 (308
] 199 |Al- 134 | 1©9 71399
24V :Ig k/|+ 290 | Maya | 290] M 490

Figura 6-24  Taglio di un nastro
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Funzioni degli
ingressi e delle
uscite

Corrispondenza
del percorso tra
mm e impulsi
(incrementi di
percorso)

Percorso
assegnato

Nellatabella seguente sono elencate le funzioni degli ingressi e delle uscite per
I'esempio.

Tabella 6-22 Cablaggio degli ingressi e delle uscite (esempio 1)

Morsetto di collegamento Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
2 E 126.0 | Encoder Traccia A
3 E 126.1 | Encoder Traccia B
6 AOy 128 | Uscita analogica
Velocita in tensione
20 MaNA Massa analogica
Collegamentdensionedi alimentazione CPU L+ Tensione di alimentazione
Collegamentdensionadi alimentazione CPU M Massa

L'encoderincrementale fornisce 100 impulsi per giro. 1 giro dell'encoder incremen
tale corrisponde a 5 giri del motoréehcoder incrementale fornisce quindi
20 impulsi per giro del motore. Il nastro si sposta di 4 mm per ogni giro del motore.

4 mm : 20 impulsi = 0,2 mm

Di conseguenza ad un impulso corrisponde un percorso di 0,2 mm. 1 impulso corris
ponde a 1 incremento di percorso.

Nella figura seguente si vede la corrispondenza tra percorso e impulsi in un-posizio
namento. Il nastro viene tagliato in fogli da 2 m di lunghezza. La conversione da
mm a impulsi (incrementi di percorso) si ottiene cosi:

2000 mm : 0,2 mm = 10000 impulsi (incrementi di percorso)

Coltello
O >

0 10000 impulsi

Figura 6-25  Corrispondenza tra incrementi di percorso e impulsi

Il traguardo diLO000impulsi (incrementi di percorso) si assegna all'SFB 39.
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Massima velocita

Il nastro & esente da fenditure, per cui viene assegnato il massimo valore analogico

all'uscita analogica 10 V (V = 10). In corrispondenza alla seguente uguaglianza si
assegna nell'SFB 39 BREAK = 0.

10V
V' = 556

Definizione del
percorso di
accelerazione/
frenatura

velocita.

X (256 — BREAK) OppuréBREAK = 256 x (1—

impulsi si ottiene cosi:

L)
10V

100 mm : 0,2 mm B500impulsi (incrementi di percorso) = Percorso di accelera

zione frenatura

Parametrizzazione
con STEP7

Con IoSTEP 7si parametrizza la CPU nel seguente modo:

Tabella 6-23 Parametri per il taglio del nastro

Parametro

Introduzione

Chiarimenti

Caratteristiche
elettriche

1 uscita analogica
(AO)

Il motore vieneazionato tramite un inverter cq
una uscita analogica 10 V per direzione e
velocita.

automatico sul
punto di controllo
ciclo

Percorsdli accele | 500 La lunghezza del percorso si definisce in ing
razione fino alla menti di percorso con cui il valore analogico
massima velocita viene emesso fino al valore massimo oppur
(= percorso di viene limitato a "0".

frenatura)

Valutazione del | Avanti Il fine corsa del punto di riferimento viene va
fine corsa del tato quando viene raggiunto nella direzione
punto di riferi- avanti.

mento nella dire-

zione

Numero del 59 DB di istanza per 'esempio (valore di defau
DB di istanza

Aggiornamento | attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogminto

di controllo ciclo.

Definizione della
differenza di
disinserzione

Perpoter raggiungere il traguardo nel modo piu preciso possibile, si deve:

1. assegnare tramite il programma applicativo lfedénza di disinserzione 0

2. muovere il nastro 1 volta con la funzione integrata "Posizionamento”

14

Occorre parametrizzare il percorso, dallo start fino al raggiungimento della massima

La massima velocita deve essere raggiunta dopo 1 m. La conversione da mm a

[=]

3. misurare la dierenza tra la posizione reale raggiunta ed il traguardo assegnato

4. assegnare all'SFB 39 questdfeliénza in incrementi come féfenza di

disinserzione.
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DB di istanza Nell’esempioi dati vengono depositati nel DB 59 di istanza.

del’'SFB 39

Preassegnazione Nella figura seguente é rappresentato I'SFB 39 con la preassegnazione da DB 10.
dell’'SFB 39

SFB 39
— EN ENO — DB10.DBX 13.7
10000— DEST_VAL ACTUAL_POS |—
0 — REF_VAL POS_READY [— 1

0 — SWITCH_OFF_DIFF REF VALID — O

0— BREAK POS_VALID [— 0
E0.0 — POS_MODE2
E0.1 — pOS_MODE1
REF_ENABLE
0 — POS_STRT
0 — SET_POS

Figura 6-26  Assegnazione dell’'SFB 39 in avviamento (1)

Programma Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso & stato steso con
applicativo I'Editor AWL in STEP 7
DB 10 | dati per I'SFB 39 si trovano in DB 10. Il DB ha la seguente struttura:

Tabella 6-24 Esempio 1 Posizionamento, Struttura di DB 10

Indi- Nome Tipo Valore Commento

rizzo iniziale
0.0 STRUCT
+0.0 DEST_VAL DINT L#10000 Traguardo: lunghezza del foglio =2 m
+4.0 REF_VAL DINT L#0 Punto di riferimento = 0
+8.0 SWITCH_OFF_DIFF | INT 0 Differenza di disinserzione (rilevata con

la messa in servizio)

+10.0 Break BYTE B#16#0 Massima velocita = 10 V
+11.0 - BYTE B#16#0 non utilizzato
+12.0 Byte di comando BYTE B#16#0 Bit di comando per il posizionamento
+13.0 Byte di ritorno BYTE B#16#0 Risposte bit di stato del posizionamento
=14.0 END_STRUCT|

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a 6-49



La funzione integrata "Posizionamento”

Parte istruzioni Nella parte istruzioni dell’OB 1 introdurre il seguente programma:
OB1

AWL (OB 1) Chiarimenti

Segmento 1

Richiamo posizionamento

CALL SFB 39, DB59

DEST_VAL :=DB10.DBDO Traguardo (lunghezza del foglio = 2 m)
REF_VAL :=DB10.DBD4 Punto di riferimento (inizio foglio)
SWITCH_OFF_DIFF:=DB10.DBW8 Differenza di disinserzione

BREAK :=DB10.DBB10 Massima velocita

POS_MODE2 :=DB10.DBX12.0 Marcia jog Avanti

POS_MODE1 :=DB10.DBX12.1 Marcia jog Indietro

REF_ENABLE =

POS_STRT :=DB10.DBX12.2 Awvio posizionamento

SET_POS :=DB10.DBX12.3 Segnale di comando: trasferire REF_VAL come nuova
ACTUAL_POS = guota reale

POS_READY  :=DB10.DBX13.0 Risposta: posizionamento/marcia jog in corso
REF_VALID :=DB10.DBX13.1 Risposta: f. c. del punto di riferimento raggiunto
POS_VALID :=DB10.DBX13.2 Risposta: sincronizzazione avvenuta

U BIE Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 39) per
= DB10.DBX 13.7 valutazione errori

Inserimento del foglio

U DB10.DBX 12.4 Job in corso: Taglio del foglio? Se si,

SPB ml salto a: Taglio del foglio

u E 00 Pulsante: marcia jog Avanti

UN E 0.1 Interblocco con marcia jog Indietro

UN E 03 Interblocco con automatico

= DB10.DBX 12.0 Avvio marcia jog Avanti

Uu E 01 Pulsante: marcia jog Indietro

UN E 0.0 Interblocco con marcia jog Avanti

UN E 03 Interblocco con automatico

= DB10.DBX 121 Avvio marcia jog Indietro

u E 02 Pulsante: taglio del nastro e impostazione del
punto di riferimento

FP DB10.DBX 12.7 Valutazione del fronte per pulsante

U DB10.DBX 13.0 Interrogazione POS_READY, se posizionamento finito

S DB10.DBX 12.4 Imposta merker per: Taglio del nastro

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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”

AWL (OB 1) (continuazione)

Chiarimenti

Servizio automatico

UN E 03
UN DB10.DBX 12.5
BEB

UN DB10.DBX 12.2
S DB10.DBX 12.2
S DB10.DBX 12.5
BEB

U DB10.DBX 13.0
S DB10.DBX 124
R DB10.DBX 12.2
R DB10.DBX 12.5
BEA

Taglio del nastro, trasferimento punto
di riferimento

ml: NOP 0
uUu EO0.7
U DB10.DBX 12.3

DB10.DBX 12.3
DB10.DBX 12.4
A 4.0
S5T#500MS
DB10.DBX 12.4
T 1
DB10.DBX 13.0
DB10.DBX 12.4
T 1
DB10.DBX 12.3
A 4.0

(/)(/)CCC%CT_;UZJZJ
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Interruttore servizio automatico
Merker aus. per concludere servizio automatico

Awvio posizionamento

Imposta merker aus. per conclusione servizio
automatico

Se posizionamento terminato,

imposta merker per taglio del nastro

Reset del merker ausiliario

Risposta dal coltello, taglio terminato

Punto di riferimento trasferito dalla funz. int.
come nuova quota reale

Reset segnale

Reset merker per job di taglio

Reset segnale per coltello

Tempo di attesa fino all'arresto dell’azionamento
(p-e.: 500 ms)

Posizionamento terminato,

merker per job di taglio impostato

e tempo trascorso?

Allora trasferire punto di rif. come quota reale
Awvio del taglio
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6.10.2 Posizionamento di barattoli di colore

Il compito

Condizioni al
contorno per il
posizionamento

Inserzione
dell'impianto
(posizionamento
del 1. barattolo)

6-52

Sitratta di un nastro trasportatore sul quale si trova una serie di barattoli di colore.

Su una stazione di lavoro, i barattoli vengono riempiti di colore. Il nastro trasporta
tore viene arrestato nella posizione corrispondente fino a quando il riempimento non
e terminato.

Nell'impostazione dell'impianto occorre tenere conto delle seguenti condizioni al
contorno:

e per motivi meccanici, la velocita non pud superare la velocita massima specifica
dell'impianto.

e per evitare la tracimazione del colore, non si puo superare una determinata
accelerazione.

¢ il posizionamento deve essere eseguito in modo ottimizzato nel tempo, in modo
da riempire molti barattoli nel minor tempo.

Il motore viene azionato da un inverteinverter viene pilotato da una uscita
analogica in modo da garantire un avviamento il piu possibile dolce che eviti la
tracimazione del colore.

Dopo l'inserzione dellimpianto, la funzione integrata "Posizionamento” &
sincronizzata quanto segue:

Tramite il programma applicativo ed in marcia jog, il nastro viene fatto muovere in
direzione avanti, fino a quando il fine corsa del punto di riferimento (BERO) rileva

il bordo di un barattolo. Contemporaneamente si ha la sincronizzazione sul contorno
del barattolo ed il motore viene fermato.

Dopodiché il posizionamento viene avviato tramite il programma applicativo.
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Cablaggio Nellafigura seguente si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio dell’esempio.
La parte di potenza € un inverter con una uscita analagicaV per direzione e
velocita.

Ingressi/uscite integrati

> Speciale Digitale
IN OUT
e 1 e 1 L+ |26 1
(—{ © 211260 © 2 124.0 |20 2
— ©3 1 e 3 1 |20 3
o 4 2 o 4 2 |20 4
Impianto di ( e 5 3 e 5§ 3 |20 §
BERO ——— 'mpranto di e daoy128| o § 4|20 6
r|emp|ment0 =) 'AOI 128 e 7 5 29 7
© gAly 128 S 8 6|26 8
E E E egda, 128 | © 9 7 |28 9
16 0AI- 128 | 1© o M |32 0
—> f2
Nastro trasportatore f IN OUT,
| L 161 Aly 130 [ 161 L+ [301
| | 102|a130 | 192 1250 (302
1©3| Al 130 | 1©3 1 |3©3
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L1 0 199 |Al- 134 [ 199 71399
L2 24V — L+ 290 | Mana | 290 M [490
Figura 6-27  Posizionamento dei barattoli
Funzioni degli Nellatabella seguente sono elencate le funzioni degli ingressi e delle uscite per
ingressi e delle 'esempio.
uscite
Tabella 6-25 Cablaggio degli ingressi e delle uscite (esempio 2)
Morsetto di collegamento Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
2 E 126.0 | Encoder Traccia A
E 126.1 | Encoder Traccia B
4 E 126.2 | Fine corsa del punto di
riferimento
6 AOy 128 | Uscita analogica
Velocita in tensione
20 MaNA Massa analogica
Collegamentdensionedi alimentazione CPU L+ Tensione di alimentazione
Collegamentdensionedi alimentazione CPU M Massa
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Svolgimento del
posizionamento
(in automatico)

Nuova operazione
di posizionamento

Corrispondenza
del percorso da
mm a impulsi
(incrementi di
percorso)

6-54

Il posizionamento viene avviato tramite il programma applicativo. Il nastro traspor
tatore si muove di 300 mm in direzione avanti verso il traguardo (ca. a meta del
barattolo).

Quando il BERO (fine corsa del punto di riferimento) rileva il bordo del barattolo, si
ha la sincronizzazione sulla quota reale 50 mm. Il nastro trasportatore si ferma sul
traguardo 300 mm ed il barattolo viene riempito. Contemporaneamente si ha la
sincronizzazione sulla quota reale 0 mm.

La figura seguente mostra una sezione del nastro trasportatore con i valori in mm da
assegnare per il posizionamento.

Impianto di
riempimento
Posizione istantanea Traguardo
I BERO ¢
[
. ‘ Direzione Avanti
| |
! 50 mm '
L. 300 mm |
I |

Figura 6-28  Andamento di un posizionamento

Quandoun barattolo € pieno, il programma applicativo avvia un nuovo posiziona
mento. Il nastro trasportatore si muove in direzione avanti verso il traguardo
300 mm e la sincronizzazione avviene nuovamente sulla quota reale 50 mm, sul
bordo del barattolo.

L’encoder incrementale fornisce 100 impulsi per giro. 1 giro dell’encoder incremen
tale corrisponde a 5 giri del motoréehcoder incrementale fornisce quindi

20 impulsi per giro del motore. Il nastro trasportatore si muove di 40 mm per ogni
giro del motore.

40 mm : 20 impulsi =2 mm

Ad un impulso corrisponde quindi un percorso di 2 mm. 1 impulso corrisponde ad
1 incremento di percorso.
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Corrispondenza
del fine corsa del
punto di riferi-
mento e della
posizione del
traguardo

Percorso
assegnato

Massima velocita

Definizione del
percorso di accele -
razione/frenatura

Nellafigura 6-29 si vede la corrispondenza del percorso/impulsi rispetto al fine
corsa del punto di riferimento (BERO) durante un posizionamento. La conversione
dei mm in impulsi (incrementi di percorso) si ottiene da:

50 mm : 2 mm = 25 impulsi (incrementi di percorso)

300 mm : 2 mm = 150 impulsi (incrementi di percorso)

Posizione istantanea Traguardo
¢ I BERO ¢
[
. . Direzione Avanti
|
f
- i
0 50 mm 300 mm
|| |
| I 1
0 25impulsi 150 impulsi

Figura 6-29  Corrispondenza percorso/impulsi

Il traguardo diL50impulsi (incrementi di percorso) si assegna all'SFB 39.

Come massimo valore analogico sull’'uscita analogica si deve emettere 5V (v = 5).
In corrispondenza alla seguente uguaglianza si assegna nel'SFB 39 BREAK = 128.

vV = 0V (256 — BREAK) oppure BREAK= 256 x (1-—

L)
256 10V

Occorre parametrizzare il percorso, dallo start fino al raggiungimento della massima
velocita.

La massima velocita deve essere raggiunta dopo 0,1 m. La conversione da mm a
impulsi si ottiene cosi:

100 mm : 2 mm 50 impulsi (incrementi di percorso) = Percorso di accelerazione/
frenatura
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Parametrizzazione

con STEP7

Definizione della
differenza di
disinserzione

DB di istanza
dell’SFB 39
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Conlo STEP 7si parametrizza la CPU nel seguente modo:

Tabella 6-26 Parametri per il posizionamento dei barattoli

Parametro Introduzione Chiarimenti
Comando 1 uscita analogica Il motore vieneazionato tramite un inverter con
dell’azionamento | (AO) una uscita analogica 10 V per direzione e
tramite velocita.
Percorsali accele | 50 La lunghezza del percorso si definisce in incre-
razione fino alla menti di percorso con cui il valore analogicg
massima velocita viene emesso fino al valore massimo oppurg
(= percorso di viene limitato a "0".
frenatura fino
all'arresto)
Valutazione del | avanti Il fine corsa del punto di riferimento viene valu
fine corsa del tato quando viene raggiunto nella direzione
punto di riferi- avanti.
mento nella dire-
zione
Numero del 59 DB di istanza per I'esempio (valore di default).
DB di istanza
Aggiornamento | attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogminto

automatico sul
punto di controllo
ciclo

di controllo ciclo.

Perpoter raggiungere il traguardo nel modo piu preciso possibile, si deve:

1. assegnare, tramite il programma applicativo, lEetkhza di disinserzione 0

2. muovere il nastro trasportatore 1 volta con la funzione integrata "Posiziona

mento”

3. misurare la dierenza tra la posizione reale raggiunta ed il traguardo assegnato

4. assegnare all'SFB 39 questéfelieénza in incrementi come féfenza di

disinserzione.

Nell’esempio i dati vengono depositati nel DB 59 di istanza.
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Preassegnazione

del’'SFB 39

Programma
applicativo

DB 2

Nellafigura seguente é rappresentato I'SFB 39 con la preassegnazione da DB 2 per

I'introduzione del 1. barattolo (marcia jog).

SFB 39
— EN ENO — DB2.DBX 13.7
150 — DEST_VAL ACTUAL_POS —
25 — REF_VAL POS_READY [—
0 — SWITCH_OFF_DIFF REF VALID — O
0~ BREAK POS VALID [— 0
E 0.0 — POS_MODE2
—| POS_MODE1
1 —| REF_ENABLE
0 — POS_STRT
0 —| SET_POS
Figura 6-30  Assegnazione dell’SFB 39 in avviamento (2)

Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato steso con

I'Editor AWL in STEP 7

| dati per I'SFB 39 si trovano in DB 2. Il DB ha la seguente struttura:

Tabella 6-27 Esempio 1 Posizionamento, Struttura di DB 2

Indirizzo Nome Tipo Valore Commento
iniziale
0.0 DEST_VAL DINT L#150 Traguardo: meta del barattolo = 300 mm
4.0 Punto di DINT L#0 contiene sempre punto di riferimento
riferimento valido pari (Bezpl opp. Bezp?2)

8.0 SWITCH_OFF_DIFF | INT 0 Differenza di disinserzione (rilevata

con la messa in servizio)
10.0 Break BYTE B#16#80 Massima velocita (esadecimale) =5 V
11.0 BYTE B#16#0 non utilizzato
12.0 Byte di comando BYTE B#16#0 Bit di comando per il posizionamento
13.0 Byte di ritorno BYTE B#16#0 Risposte bit di stato del posizionamento
14.0 Bezpl DINT L#25 Punto di riferimento per BERO (bordo del

barattolo) = 50 mm
18.0 Bezp2 DINT L#0 Punto di riferimento per il iempimento
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EWA 4NEB 710 6058-05a

6-57




La funzione integrata "Posizionamento”

Parte istruzioni
OB 1

Nella parte istruzioni dell’OB 1 introdurre il seguente programma:

AWL (OB 1) Chiarimenti

Segmento 1

Richiamo posizionamento

CALL SFB 39, DB59

DEST_VAL
REF_VAL

:=DB2.DBDO
:=DB2.DBD4

SWITCH_OFF_DIFF:=DB2.DBW8

Traguardo (centro del barattolo = 300 mm)
Punto di riferimento per BERO
Differenza di disinserzione

BREAK :=DB2.DBB10 Massima velocita
POS_MODE2 :=DB2.DBX12.0 Marcia jog Avanti
POS_MODE1 =

REF_ENABLE :=DB2.DBX12.1

Inserimento del primo barattolo

UN DB2.DBX 12.7

Segnale di comando: valutare fine corsa del punto
di riferimento

POS_STRT :=DB2.DBX12.2 Awvio posizionamento

SET_POS :=DB2.DBX12.3 Segnale di comando: trasferire REF_VAL come nuova
ACTUAL_POS = quota reale

POS_READY  :=DB2.DBX13.0 Risposta: posizionamento/marcia jog in corso
REF_VALID :=DB2.DBX13.1 Risposta: f. c. del punto di riferimento raggiunto
POS_VALID :=DB2.DBX13.2 Risposta: sincronizzazione avvenuta

U BIE Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 39) per

= DB2.DBX 13.7 valutazione errori

U DB2.DBX 12.6 Il barattolo viene riempito

SPB ml

Uu E 00 Tasto "Inserimento”
UN E 0.1 Interblocco con automatico
UN DB2.DBX 12.4 Merker aus. per punto di riferimento raggiunto
= DB2.DBX 12.0 Avvio marcia jog Avanti
S DB2.DBX 12.1 Valutazione fine corsa del punto di riferimento
L DB2.DBD 14 Carica punto di rif. per BERO (bordo del barattolo)
T DB2.DBD 4 come nuovo punto di riferimento
U DB2.DBX 13.1 Punto di riferimento raggiunto
FP DB2.DBX 12.5 Analisi del fronte
S DB2.DBX 124 Imposta merker aus. per punto di rif. raggiunto
UN E 00
R DB2.DBX 12.4 Reset merker aus. quando il tasto "Inserimento” &
rilasciato
Automatico
UN E 0.1 Se interruttore Automatico non impostato

e merker Automatico non impostato

BEB allora fine
L DB2.DBD 14 Carica punto di rif. per BERO (bordo del barattolo)
T DB2DBD 4 come nuovo punto di riferimento

UN DB2.DBX 12.2

Imposta: avvio posizionamento

S DB2.DBX 122

S DB2.DBX 12.1 Imposta segnale di comando: REF_ENABLE

S DB2.DBX 127 Imposta merker aus. per fine mirata di Servizio
BEB automatico

U DB2.DBX 13.0 guando posizionamento € finito,

S DB2.DBX 12.6 allora imposta merker per riempimento del barattolo
R DB2.DBX 12.2 Reset: avvio posizionamento

R DB2.DBX 12.1 Reset: segnale di comando: valutazione f.c. di

BEA punto di riferimento
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AWL (OB 1) (continuazione) Chiarimenti

Riempimento del contenitore, trasferi-
mento del punto di riferimento

ml: NOP 0
L DB2.DBD 18 Carica punto di riferimento per riempimento
T DB2.DBD 4 come nuovo punto di riferimento
u T 1 Quando il tempo é trascorso e
U(
O E 07 risposta: barattolo pieno
ON DB2.DBX 13.1 0 non trovato barattolo,
)
R A 40 allora chiudi valvola di riempimento
= DB2.DBX 12.3 Imposta punto di riferimento
R DB2.DBX 12.6 Reset merker per riempimento barattolo
R DB2.DBX 12.7 Reset merker aus. Automatico
L  S5T#500MS Tempo di attesa fino all’arresto del motore
U DB2.DBX 12.6
SE T 1
u T 1 Quando il tempo é trascorso
U DB2.DBX 13.1 e il BERO ha riconosciuto il barattolo
S A 40 apri valvola di riempimento
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6.10.3 Posizionamento di una tavola di lavoro

Introduzione Nel seguito viene presentata la realizzazione tecnica dell’esempio del capitold 6.1.2.

Il compito Si tratta di una tavola di lavoro, con la quale vengono posizionati pezzi.

Su una stazione di lavoro vengono eseguite una o piu lavorazioni. Per questo la
tavola di lavoro viene trattenuta nella posizione corrispondente fino a quando la
lavorazione del pezzo non é terminata. La tavola di lavoro viene spostata lungo un

asse.
Inserimento Dopo I'inserimento dell'impianto, la funzione integrata "Posizionamento” viene
dell'impianto sincronizzata nel seguente modo:

Indipendentemente dalla posizione istantanea, la tavola di lavoro viene mossa dal
programma applicativo in marcia jog lungo I'asse fino al raggiungimento del fine
corsa sinistro. Poi il motore viene fermato.

Dopodiché il programma applicativo muove la tavola di lavoro in marcia jog
all'indietro fino al raggiungimento del fine corsa destro. Lungo il percorso viene
superato il fine corsa del punto di riferimento (BERO) e la funzione integrata viene
sincronizzata. |l motore viene fermato.

Successivamente il posizionamento viene avviato dal programma applicativo.

Andamento del Il posizionamento viene avviato tramite il programma applicativo. La tavola di
posizionamento lavoro si muove in direzione avanti su tre traguardi successivi, sui quali il pezzo
(funzionamento deve essere lavorato. Dopo I'ultima lavorazione, il motore viene fermato.
automatico)

Nuovo Dopo che il motore é stato fermato, il pezzo puo essere preletgierdtore
posizionamento posiziona un nuovo pezzo sulla tavola di lavoro e avvia un nuovo posizionamento

tramite il programma applicativo (funzionamento automatico).

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Cablaggio Nellafigura seguente si vede lo schema tecnologico ed il cablaggio dell’esempio.
La parte di potenza € un circuito a teleruttori.

Ingressi/uscite integrati
* La_ parte di potenza e un cir- Speciale Digitale
cuito a teleruttori, la realizza- 51 = IN OUT o1
zion_e del circuito si trova nel { e 2 1126.0 e o 124L_6 26 o
capitolo 6.6.2 ] o3 1 e 3 1 |28 3
e 4 2 e 4 2 |26 4
o5 3 e 5 3|20 5 124V
© qAoy 128 | © § 4 |28 §
© 1A0, 128 | © 7 5 (287
©gAaly128 | © 8 6|20 8
© JAl 128 © 9 7 (29 9
10 QAI- 128 | 16 o M 390
IN OUT|
161|al 130 [ 161 L+ (3061
192| a1 130 | 192| 1250|392
193|Al- 130 | 163 11363
164|al 132 | 104 2 |364
- 165l 132 | 185 3 (395
166|Al- 132 | 166 4 |306
1o Fl% 167 |Aly134 | 107 5|37
L) M 108|Al 134 | 108 6 |368 —
] 199(Al- 134 | 189 71399 -
24V - o L+ 260 MaNA 200 M 1490 Parte di —
E 10 |m potenza *
Fine corsa
L1
L2
—+— L3
sinistré - > destro
(\J_B:[ | \ M
[
=
BERO
Figura 6-31  Posizionamento della tavola di lavoro
Funzioni degli Nellatabella seguente sono elencate le funzioni degli ingressi e delle uscite per
ingressi e delle I'esempio.
uscite
Tabella 6-28 Cablaggio degli ingressi e delle uscite (esempio 3)
Morsetto di collegamento Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
2 E 126.0 | Encoder Traccia A

E 126.1 Encoder Traccia B

4 E 126.2 | Fine corsa del punto di
riferimento

21 L+ Tensione di alimentazione

22 A 124.0 | Marcia lenta

23 A 124.1 | Marcia veloce
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Corrispondenza
del percorso da
mm a impulsi
(incrementi di
percorso)

6-62

Tabella 6-28 Cablaggio degli ingressi e delle uscite (esempio 3), continuazione

Morsetto di collegamento Ingresso/ Funzione nell’esempio
uscita
24 A 124.2 | Direzione Indietro
25 A 124.3 | Direzione Avanti
30 M Massa
Collegamentdensionedi alimentazione CPU L+ Tensione di alimentazione
Collegamentdensionedi alimentazione CPU M Massa

L'encoderincrementale fornisce 250 impulsi per giro. 1 giro dell’encoder incremen
tale corrisponde a 10 giri del motoréecoder incrementale fornisce quindi

25 impulsi per giro del motore. La tavola di lavoro si muove di 3 mm per ogni giro
del motore.

3 mm : 25 impulsi = 0,12 mm

Ad un impulso corrisponde quindi un percorso di 0,12 mm. 1 impulso corrisponde
ad 1 incremento di percorso.

Nell’esempio, il fine corsa del punto di riferimento deve essere valutato ad ogni
posizionamento. Per questo esso € posizionato nella meta del campo di lavoro.

Nella figura seguente si vede la corrispondenza del percorso/impulsi rispetto ai fine
corsa e al fine corsa del punto di riferimento (BERO). La conversione dei mm in
impulsi (incrementi di percorso) si ottiene da:

500 mm : 0,12 mm = 4167 impulsi (incrementi di percorso)

1000 mm : 0,12 mm = 8333 impulsi (incrementi di percorso)

Fine corsa sinistro Fine corsa destro

! i
S A

B BERO 1

| i |

0 500 mm 1000 mm

; x |

| I |

0 4167 impulsi 8333 impulsi

Figura 6-32  Corrispondenza percorso/impulsi rispetto ai fine corsa
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Percorso
assegnato

Definizione del

percorso di accele -

razione/frenatura

Parametrizzazione

con STEP7

Nell’esempioJa tavola di lavoro si muove verso 3 traguardi successivi:

Traguardo ... Conversione per I'assegnazione su SFB 39

1: 750 mm 750 mm : 0,12 mm £250impulsi (incrementi di percorso)

2: 400 mm 400 mm : 0,12 mm 3333impulsi (incrementi di percorso)

3: 100 mm 100 mm : 0,12 mm 833impulsi (incrementi di percorso)

Nell’esempiooccorre parametrizzare il percorso di frenatura. Il percorso di-frena
tura & il percorso che si percorre in marcia lenta fino al punto di disinserzione.
Nell'esempio questo percorso € fissato a 60 mm.

60 mm : 0,12 mm 500impulsi (incrementi di percorso)

Con [oSTEP 7si parametrizza la CPU nel seguente modo:

Tabella 6-29 Parametri per il posizionamento della tavola di lavoro

Parametro Introduzione Chiarimenti
Comandadell’azio- | 4 uscite digitali | Il motore viene azionato tramite un circuito a tele-
namento tramite: | (DO) ruttori in 2 velocita, marcia lenta e marcia veloce.
Percorso di acceler 500 La lunghezza del percorso si definisce in incrementi
razione fino alla di percorso con cui il valore analogico viene emegsso
massima velocita fino al valore massimo oppure viene limitato a "()".
(= percorso di
frenatura)
Valutazionedel fine | avanti Il fine corsa del punto di riferimento viene valutato
corsa del punto di quando viene raggiunto nella direzione avanti.
riferimento nella
direzione
Numero del 59 DB di istanza per I'esempio (valore di default)
DB di istanza
Aggiornamento attivato Il DB di istanza viene aggiornato ad ogni punto di
automatico sul controllo ciclo.
punto di controllo
ciclo
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Definizione della
differenza di
disinserzione

DB di istanza
dell’SFB 39

Preassegnazione
dell’'SFB 39

Programma
applicativo
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Perpoter raggiungere il traguardo nel modo piu preciso possibile, si deve:

1. assegnare, tramite il programma applicativo, lEetéhza di disinserzione 0

. muovere 1 volta la tavola di lavoro con la funzione integrata "Posizionamento”

2
3. misurare la dierenza tra la posizione reale raggiunta ed il traguardo assegnato
4

. assegnare all'SFB 39 questafelienza come diérenza di disinserzione

Nell’esempio i dati vengono depositati nel DB 59 di istanza.

Nella figura seguente € rappresentato I'SFB 39 con la preassegnazione da DB 60 per

I'introduzione della tavola di lavoro (marcia jog Indietro).

-
0|
0—
0|

EN
DEST_VAL
REF_VAL

SFB 39

SWITCH_OFF_DIFF

BREAK

POS_MODE?2

POS_MODE1

REF_ENAB
POS_STRT
SET_POS

LE

ENO
ACTUAL_POS
POS_READY
REF_VALID
POS_VALID

DB60.DBX 15.7
DB60.DBD 10

1
0

0

Figura 6-33  Assegnazione dell'SFB 39 in avviamento (3)

Nel seguito si trova il programma applicativo per I'esempio. Esso € stato steso con

'Editor AWL in STEP 7
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DB 60

Tabella 6-30 Esempio 3 Posizionamento, Struttura di DB 60

| dati per I'SFB 39 si trovano in DB 60. Il DB ha la seguente struttura:

Indirizzo Nome Tipo Valore Commento
iniziale

0.0 STRUCT

+0.0 DEST_VAL DINT L#0 contiene sempre traguardo valido pari
(SW1 opp. SW2 0 SW3)

+4.0 REF_VAL DINT L#4167 Punto di riferimento per BERO = 500 mm

+8.0 SWITCH_OFF_DIFF | INT 0 Differenza di disinserzione (rilevata
con la messa in servizio)

+10.0 ACTUAL_POS DINT L#0 Emissione quota reale attuale

+14.0 Byte di comando BYTE B#16#0 Bit di comando per il posizionamento

+15.0 Byte di ritorno BYTE B#16#0 Risposte bit di stato del posizionamento

+16.0 Istwl DINT L#0 Vecchia quota reale

+20.0 Swl DINT L#6250 Traguardo per la 1. fase di lavorazione
(750 mm)

+24.0 Sw2 DINT L#3333 Traguardo per la 2. fase di lavorazione
(400 mm)

+28.0 Sw3 DINT L#833 Traguardo per la 3. fase di lavorazione
(100 mm)

+32.0 SK1 WORD W#16#0 Merker aus. per catena a passi

+34.0 SK2 WORD W#16#0 Contatore per la lista dei salti

=36.0 END_STRUCT
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Parte istruzioni
OB 1

AWL (OB 1)

Nella parte istruzioni dell’OB 1 introdurre il seguente programma:

Chiarimenti

Segmento 1

Richiamo posizionamento

CALL SFB 39, DB59

DEST_VAL :=DB60.DBDO
REF_VAL :=DB60.DBD4
SWITCH_OFF_DIFF:=DB60.DBW8
BREAK =

POS_MODE2  :=DB60.DBX14.0
POS_MODE1 :=DB60.DBX14.1

REF_ENABLE :=DB60.DBX14.2

POS_STRT  :=DB60.DBX14.3
SET_POS =
ACTUAL_POS  :=DB60.DBD10

POS_READY  :=DB60.DBX15.0
REF_VALID :=DB60.DBX15.1
POS_VALID  :=DB60.DBX15.2
U BIE

= DB60.DBX 15.7

Controllo se I'azionamento & fermo

L  S5T#200MS

UN T 1
SE T 1
SPB ml

L DB60.DBD 16
L DB60.DBD 10
T DB60.DBD 16

= DB60.DBX 14.4
ml: NOP 0

U DB60.DBX 145

SPB mil13

Inserzione dell'impianto

u E 00
FP DB60.DBX 32.1
UN E 0.1

UN DB60.DBX 32.2
S DB60.DBX 32.0
UN DB60.DBX 32.0
SPB m8
L DB60.DBW 34
SPL m2
SPA m3
SPA m4
SPA m5
SPA m6
SPA m7

m2: L O
T DB60.DBW 34
BEA
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Traguardo per I'azionamento

Punto di riferimento per BERO

Differenza di disinserzione

non occupato significa: valore di default vale (0)
Marcia jog Avanti

Marcia jog Indietro

Segnale di comando: valutare fine corsa del punto
di riferimento

Awvio posizionamento

Emissione quota reale attuale

Risposta: posizionamento/marcia jog finito
Risposta: f. c. del punto di riferimento raggiunto
Risposta: sincronizzazione avvenuta
Interrogazione del bit BIE (= ENO su SFB 39) per
valutazione errori

Verifica se I'azionamento & fermo
Se entro 200 ms non c’é variazione di percorso,
allora I'azionamento & fermo

Vecchia quota reale e
quota reale attuale
memorizza per prossimo confronto

Merker per azionamento fermo

Merker per lavorazione impostata

Tasto "Inserimento”
Valutazione fronte per il tasto
Interblocco con automatico

Merker aus. per catena sequenziale "Inserimento”
salta se non "Inserimento”

Contatore per lista salti

Richiamo lista salti

Muoversi fino al fine corsa sinistro
Disinserzione dell'asse

Awvio avanti fino al fine corsa destro
Disinserzione dell'asse

Fine dell'inserimento

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento

”

AWL (OB 1) (continuazione)

Chiarimenti

m3:

m4:

mb5:

m6:

m7:

m8:

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

NOP 0

UN DB60.DBX 14.1

S DB60.DBX
U DB60.DBX
BEB

L 1

T DB60.DBW
BEA

NOP 0

UN DB60.DBX 15.0

U DB60.DBX
S DB60.DBX
S DB60.DBX
ON DB60.DBX
ON DB60.DBX

BEB

L 2

T DB60.DBW
BEA

NOP 0

U DB60.DBX

U DB60.DBX

R DB60.DBX

R DB60.DBX

BEB

SET

S DB60.DBX

S DB60.DBX

U DB60.DBX

BEB

L 3

T DB60.DBW
BEA

NOP 0

UN DB60.DBX
U DB60.DBX

S DB60.DBX

S DB60.DBX

ON DB60.DBX
ON DB60.DBX
BEB

L 4

T DB60.DBW
BEA

NOP 0

SET

R DB60.DBX

R DB60.DBX

R  DB60.DBX

L O

T DB60.DBW
BEA

NOP 0

EWA 4NEB 710 6058-05a

141
14.4

34

14.4
141
14.0

141
14.0

34

14.0
141
141
14.0

14.0
14.2
14.4

15.0

14.4
141
14.0

14.0
141

141
14.0
32.0

marcia jog Indietro
asse ancora fermo

passo successivo

se posizionamento non terminato
e azionamento fermo
porre I'asse in Stop

Attendi Stop dell'asse

passo successivo

Se c’e segnale di Stop,

reset del segnale di Stop

Marcia jog Avanti
segnale di comando: REF_ENABLE
asse ancora fermo

passo successivo

se posizionamento non terminato
e azionamento fermo
porre I'asse in Stop

Attendi Stop dell'asse

passo successivo

Fine dell'inserimento

Reset segnale di Stop
(fine inserimento)

Reset contatore per lista salti
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La funzione integrata "Posizionamento

7

AWL (OB 1) (continuazione)

Chiarimenti

Automatico
Uu E 01
FP DB60.DBX 32.3
UN E 0.0

m9:

m10:

mll:

6-68

UN DB60.DBX 32.0
S DB60.DBX 32.2
UN DB60.DBX 32.2
BEB

L DB60.DBW 34
SPL m9

SPA ml0

SPA mll

SPA ml2

L O

T DB60.DBW 34
BEA

NOP 0

L DB60.DBD 20

T DB60.DBD 0
UN DB60.DBX 14.3
S DB60.DBX 14.3
BEB

ON DB60.DBX 15.0
ON DB60.DBX 14.4
BEB

L 1

T DB60.DBW 34
SET

R DB60.DBX 14.3
S DB60.DBX 14.5
BEA

NOP 0

L DB60.DBD 24

T DB60.DBD 0
UN DB60.DBX 14.3
S DB60.DBX 14.3
BEB

ON DB60.DBX 15.0
ON DB60.DBX 14.4
BEB

L 2

T DB60.DBW 34
SET

R DB60.DBX 14.3
S DB60.DBX 14.5
BEA

Tasto "Automatico”
Valutazione fronte per il tasto
Interblocco con "Inserimento”

Merker aus. per catena sequenziale "Automatico”

salta se non "Automatico”

Contatore per lista salti
Richiamo lista salti
Carica 1. traguardo
Carica 2. traguardo
Carica 3. traguardo

Carica traguardo per 1. passo di lavorazione
memorizza come traguardo per azionamento
Awvio posizionamento

se posizionamento non terminato
0 azionamento in movimento

passo successivo

Reset segnale di comando per avvio posizionamento

Awvio lavorazione

Carica traguardo per 2. passo di lavorazione
memorizza come traguardo per azionamento
Awvio posizionamento

se posizionamento non terminato
0 azionamento in movimento

passo successivo

Reset segnale di comando per avvio posizionamento

Awvio lavorazione

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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La funzione integrata "Posizionamento”

AWL (OB 1) (continuazione)

Chiarimenti

ml12: NOP 0
L DB60.DBD 28
T DB60.DBD 0
UN DB60.DBX 14.3
S DB60.DBX 14.3
BEB
ON DB60.DBX 15.0
ON DB60.DBX 14.4
BEB
L O
T DB60.DBW 34
SET
R DB60.DBX 14.3
S DB60.DBX 14.5
R DB60.DBX 32.2
BEA

Lavorazione

m13: NOP 0

u T 2

R DB60.DBX 14.5
L S5T#2S

U DB60.DBX 14.5
SE T 2

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Carica traguardo per 3. passo di lavorazione
memorizza come traguardo per azionamento
Awvio posizionamento

se posizionamento non terminato

0 azionamento in movimento

passo successivo

Reset segnale di comando per avvio posizionamento

Awvio lavorazione
Fine Automatico

Simulaz. della lavorazione tramite tempo di attesa

Fine lavorazione

6-69



Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
EWA 4NEB 710 6058-05a



Dati tecnici della funzione integrata
"Misuratore di frequenza”

Dati tecnici

Nellatabella A-1 si trovano i dati tecnici della funzione integrata "Misuratore di

frequenza”.

Tabella A-1 Dati tecnici della funzione integrata "Misuratore di frequenza”

Numero dei misuratori di
frequenza

1

Campo di misura

32 Bit: da 0 a 10000000 mHz

Tempi di misura

0,1s/1s/10s

Segnale di misura

frequenza limite: 10 kHz
tempo di impulso=50us
tempo di pausa= 50 us

stato del segnale HIGH=15 V
stato del segnale LOW&5 V

Ingressi digitali degli ingressi
uscite integrati

Misura:

CPU 312 IFM E 124.6 (morsetto 8)
CPU 314 IFM E 126.0 (morsetto 2)

Tensione di alimentazione DC

CPU 312 IFM 24 V DC (morsetto 18)

CPU 314 IFM24 V DC (collegamento all’alimentazion
della CPU)

e

Massa

CPU 312 IFMPotenziale di riferimento della tensione
alimentazione (morsetti di collegamento 19/20, colle
internamente)

CPU 314 IFMPotenziale di riferimento della tensione
alimentazione (collegamento all’alimentazione della
CPU)

di
gati

di

Blocco funzionale di sistema

SFB 30

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Nellafigura A-1 sono rappresentate le caratteristiche del segnale di misura:

\Y
15V ------""| """t -
S5V -------“"[-""""-""q1-""-"---mommmmm -
| =50 us =50 us t
Figura A-1 Caratteristiche del segnale di misura
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Dati tecnici della funzione integrata

"Contatore”

Dati tecnici

Nellatabella B-1 si trovano i dati tecnici della funzione integrata "Contatore”.

Tabella B-1 Dati tecnici della funzione integrata "Contatore”

Numero dei contatori

1

Campo di conteggio

32 Bit: da —2147483648 a 2147483647

Senso di conteggio

Avanti e Indietro

Impulso di conteggio

frequenza limite: 10 kHz
tempo di impulso=50 us
tempo di pausa= 50 us

stato del segnale HIGH= 15 V
stato del segnale LOW&5 V

Ingressi digitali degli ingressi
uscite integrati

CPU 312 IFM:

CPU 314 IFM:

Avanti: E 124.6 (morsetto 8)

Indietro: E 124.7 (morsetto 9)
Direzione: E 125.0 (morsetto 10)
Start/Stop HW: E 125.1 (morsetto 11)

Avanti: E 126.0 (morsetto 2)
Indietro: E 126.1 (morsetto 3)
Direzione: E 126.2 (morsetto 4)
Start/Stop HW: E 126.3 (morsetto 5)

Tensione di alimentazione DC

CPU 312 IFM 24 V DC (morsetto 18)

CPU 314 IFM24 V DC (collegamento all’alimentazion
della CPU)

Massa

CPU 312 IFMPotenziale della tensione di alimentaziq
(morsetti 19/20; collegati internamente)

CPU 314 IFMPotenziale della tensione di alimentazig
(collegamento all'alimentazione della CPU)

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Dati tecnici della funzione integrata "Contatore”

Tabella B-1 Dati tecnici della funzione integrata "Contatore”, continuazione

Uscite digitali degli ingressi/ | ® uscita digitale A: A 124.0
uscite integrati — CPU 312 IFM (morsetto 12)
— CPU 314 IFM (morsetto 22)
® uscita digitale B: A 124.1
— CPU 312 IFM (morsetto 13)
— CPU 314 IFM (morsetto 23)

Blocco funzionale di sistema| SFB 29

Nellafigura B-1 sono rappresentate le caratteristiche degli impulsi di conteggio:

Figura B-1 Caratteristiche degli impulsi di conteggio

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Dati tecnici della funzione integrata
"Contatore A/B” (CPU 314 IFM)

Dati tecnici Nellatabella C-1 si trovano i dati tecnici della funzione integrata "Contatore A/B”.

Tabella C-1 Dati tecnici della funzione integrata "Contatore A/B”

Numero dei contatori 2

Campo di conteggio 32 Bit: da —2147483648 a 2147483647
Direzione di conteggio Avanti e Indietro

Impulso di conteggio ¢ frequenza limite10 kHz

* tempo di impulso= 50us

* tempo di pausa= 50us

* stato del segnale HIGH=15 V
* stato del segnale LOWL5 V

Ingressi digitali degli e Contatore A: Avanti (avanti e indietro):
ingressi/uscite integrati E 126.0 (morsetto speciale 2)

* Contatore A: Indietro (direzione):
E 126.1 (morsetto speciale 3)

e Contatore B: Avanti (avanti e indietro):
E 126.2 (morsetto speciale 4)

e Contatore B: Indietro (direzione):
E 126.3 (morsetto speciale 5)

Tensione di alimentazione | 24 V DC (collegamento all’alimentazione della CPU)
DC

Massa Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione
(collegamento all’alimentazione della CPU)

Uscite digitali degli ingressif ® Contatore A: A 124.0 (morsetto Digitale 22)
uscite integrati * Contatore B: A 124.1 (morsetto Digitale 23)

Blocco funzionale di sistempSFB 38
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Dati tecnici della funzione integrata "Contatore A/B” (CPU 314 IFM)

Caratteristiche Nellafigura C-1 sono rappresentate le caratteristiche degli impulsi di conteggio.
degli impulsi di
conteggio
\%
ISV~ - s r e -
BV - - - -
| =50us . =50ups , t

Figura C-1 Caratteristiche degli impulsi di conteggio
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Dati tecnici della funzione in

tegrata

"Posizionamento” (CPU 314 IFM)

Dati tecnici

Tabella D-1

Nellatabella D-1 si trovano i dati tecnici della funzione integrata "Posizionamento”.

Dati tecnici della funzione integrata "Posizionamento”

Ingressi digitali degli
ingressi/uscite integrati

* Traccia A: E 126.0 (morsetto speciale 2)

Traccia A: E 126.1 (morsetto speciale 3)

Fine corsa del punto di riferimento: E 126.2
(morsetto speciale 4)

Tensione di alimentazione

24 V DC (collegamento all’alimentazione della CPU)

DC

Massa Potenziale di riferimento della tensione di alimentazione
(collegamento all’alimentazione della CPU)

MaNA Massa analogica (morsetto Analogico 20)

Uscite digitali degli ingressi
uscite integrati

* marcialenta: A 124.0

(morsetto Digitale 22)
marcia veloce: A 124.1
(morsetto Digitale 23)
Direzione indietro A 124.2
(morsetto Digitale 24)
Direzione avanti A 124.3
(morsetto Digitale 25)

Uscita analogica degli
ingressi/uscite integrati

Velocita
Tensione AQ 128
(morsetto speciale 6)

Corrente AQ 128
(morsetto speciale 7)

Blocco funzionale di sistem

aSFB 39

Ingressi encoder traccia A e traccia B

Rilevamento posizione

® incrementale

Tensione/correntdel segnale

® ingressi asimmetrici: 24 V/ tip. 4 mA

Frequenza di ingresso e
lunghezza dei conduttori pe
encoder asimmetrici con

* max. 10 kHz con lunghezza dei conduttori schermati

100 m

=

alimentazione 24 V

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Dati tecnici della funzione integrata "Posizionamento” (CPU 314 IFM)

Tabella D-1 Dati tecnici della funzione integrata "Posizionamento”, continuazione

Segnali di ingresso * incrementaledue treni di impulsi sfasati di 90segnale d
tacca di zero

Impulso di conteggio e frequenza limite: 10 kHz

* tempo di impulso=50 us

® pausa impulso=50us

* stato di segnale HIGH=18 V
* stato di segnale LOWs5V

Valutazione degli La funzione integrata "Posizionamento” della CPU 314 IFM valuta gli impulsi
impulsi dell’encoder in modo sempliceaMitazione semplice significa che vengono valutati
solo gli impulsi di salita del treno di impulsi A.

Nella figura seguente sono illustrate la valutazione degli impulsi e le caratteristiche
degli impulsi di conteggio.

Vi
Periodo del segnale Valutazione semplice
-— (in direzione Avanti)
. / = 50 us
L L — >50us

1\?3\\//: : T—I ﬂ - ﬂ - ﬂ ﬂﬂ Treno di impulsi A

T
|
1
|
|
|
|

T T T ]
1 1 1 '
1 1 1 '
1 1 1 '
1 1 1 |
1 1 1 |
' ' ' |

+| | :| | Treno di impulsi B
l l | | | | Incrementi

1 2 3 4 5 6

Figura D-1 Valutazione degli impulsi e caratteritiche degli impulsi di conteggio

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Dati tecnici della funzione integrata "Posizionamento” (CPU 314 IFM)

Encoder Alla CPU 314 IFM si possono collegare i seguenti encoder della SIEMENS:
mcremer.n_ah * Encoder incrementalegd24V, HTL, Listino N.: 6FX 2001-4

collegabili

Schema di collega- La figura seguente mostra lo schema di collegamento per I'encoder incrementale.
mento Encoder

6FX 2001-4

Ingressi/uscite integrati

Encoder Speciale Digitale
IN OUT
() A rosso Cavo4 x 2 x 0,5 mm?2 o 1 o 1 L+ |20 1
5 © 2/ 1126.0 © 2| 124.0 |26 2
| | B blu o3 1 e 3 1 |20 3
8 [ e 4 2 | e 4 2 |20 4
3 | © 5 3 © § 3 |20 §
| | M marrone © gAOy 128 | © 6 4 |20 ¢
10 L ©7A0, 128 © 7 5 |20 7
., L+ bianco © gAly 128 o g 6 |20 8
12 D — eda 128 | © 9 7129 9
11 D [ 16 QAI- 128 | 16 ¢ M 1360
U IN OUT
Schermo _ ToT| aiy 130 [TOT VT st
! sulla custodia 162| Al 130 | 192| 1250|302
193 |Al- 130 | 163 1 (3©3
1084|1132 | 194 2 (364
15|l 132 | 185 3 /365
166 |Al- 132 | 166 4 |396
1o ,cl; 107 |Aly134 | 187 5 (307
o M 1e8|Al, 134 | 168 6 |308
] ©9 (Al- 134 | 199 7 399
%)} 1
24V — =0 k/l+ 200 |Maya | 290 M |40

Lato encoder:

Connettore rotondo 12 femmina
Lato collegamento Siemens
(Listino N.: 6FX 2003-0CE12)

Figura D-2 Schema di collegamento per encoder incrementale 6FX 2001-4
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Riconoscimento ed eliminazione degli errori

Errori Latabella E-1 fornisce importanti informazioni sugli errori possibili e la loro elimi
nazione.
Tabella E-1  Errori e loro eliminazione
Errore Causa dell’errore Eliminazione dell’'errore

La funzioneintegrata non lavor
piu correttamente.

La comunicazione ¢ disturbatd

(ev. interruzione connessione)|

2 E stata superata la frequenza limite.

1

Eliminare la causa dell’errore

La CPU va nello stato di funzag
namento STOP.

Registrazione nel buffer di
diagnostica: 3504 (controllo
ciclo).

Il carico del ciclo dovuto alla funzione integrat
troppo elevato.

Sono comparsi troppi interrupt di processo
generati dalla funzione integrata.

alenpostare un tempo di controllo
ciclo piu elevato

Eliminare la causa dell’errore

La CPU va nello stato di funza
namento STOP.

Registrazione nel buffer di
diagnostica: 35A3 (errore di
accesso a blocco dati).

L'errore compare nelle commu
tazioni dello stato di funziona-
mento o sul punto di controllo
ciclo.

Il N. del DB di istanza nel programma applicati
non coincide con quello parametrizzato nello
STEP 7

vOonificare il N. di DB di istanza

Il DB di istanza manca, € troppo corto o protet
da scrittura.

t€reareil DB di istanza, modificare |
lunghezza o togliere la protezione
alla scrittura.

Parametro dell'SFB ENO = 0,
cioé I'SFB non & stato elaboral
o0 € stato in modo amomaio.

Al momento del richiamo, il parametro di
tongresso EN era = 0.

Nessun errore o
modificare il programma applicativi

O

Il N. del DB di istanza nel programma applicati
non coincide con quello parametrizzato nello
STEP 7

vOnificare il N. del DB di istanza

Il DB di istanza manca, & troppo corto o protet
da scrittura.

t€reareil DB di istanza, modificare |
lunghezza o togliere la protezione
alla scrittura.

La funzione integrata non e stata attivata con
STEP 7

d?arametrizzare la funzione integral
con loSTEP 7

fa

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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SIMATIC S7: Bibliografia

Introduzione

Manuali per la pro -
grammazione e la
messa in servizio

Tabella F-1

Questaappendice contiene indicazioni relative a manuali che sono necessari per la

programmazione e la messa in servizio di un S7-300.

Per la programmazione e la messa in servizio di un S7-300 servono i manuali
elencati nella tabella F-1.

Manuali per la programmazione e la messa in servizio di un S7-300

Manuale

Contenuto

Manuale utente

Software di base per
S7 e M7, STEP 7

Installazione e messa in servizioSWEP 7su PC/PG

Impiego delloSTEP 7con il seguente contenuto:

— gestione di progetti e file

— Configurazione e parametrizzazione

— assegnare nomi simbolici per il programma applicativo

— creare e verificare il programma applicativo in AWL/KOP (panoramica)
— creare blocchi dati

— configurare la comunicazione tra diverse CPU

— progettare connessioni

— caricare, memorizzare e cancellare un programma applicativo nella CP/nel PG
— osservare e forzare programmi applicativi (p.e. variabili)

— osservare e forzare la CPU (p.e. stato di funzionamento, cancellazione totale, coin-

pressione della memoria, gradi di protezione)

Manuali di riferimento

AWL per S7-300/400,
Programmazione di
blocchi

oppure

KOP per S7-300/400,
Programmazione di
blocchi

Elementi base per lavorare con AWL/KOP (p.e. struttura di AWL/KOP, formati dei dat
sintassi)

Descrizione di tutte le operazioni 8TEP 7(con programmi di esempio)
Descrizione delle diverse possibilita di indirizzamento coBT&P 7(con esempi)
Descrizione dei registri interni delle CPU

Manuale di riferimento

Software di sistema pe
S7-300/400, Funzioni
standard e di sistema

Descrizione di tutte le funzioni standard integrat&TEP 7
Descrizione di tutte le funzioni di sistema integrate nelle CPU
Descrizione di tutti i blocchi di organizzazione integrati nelle CPU

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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SIMATIC S7: Bibliografia

Tabelle F-1

Manuali per la programmazione e la messa in servizio di un S7-300, continuazione

Manuale

Contenuto

Manuale di program-
mazione

Software di sistema pe
S7-300/400Sviluppo
di programmi

Guida per una soluzione efficace dei compiti di programmazione

Modo di funzionamento delle CPU (p.e. concetto di memoria, accesso agli ingressi/us}
indirizzamento, blocchi, tipi di dati, gestione dei dati)

Descrizione della gestione d&TEP 7

Impiego dei tipi di datSTEP 7

Impiego della programmazione lineare e strutturata

Impiego delle operazioni di richiamo dei blocchi

Regolazione dei parametri di sistema (p.e. funzione ora, parametri di blocchi e concet
protezione)

Impiego delle funzioni di test e di diagnostica delle CPU nel programma applicativo
(p.e. OB di errore, parola di stato)

ManualeSoftware di
base per S7, Conver-
sione di programmi
STEP 5

Fornisce informazioni per la conversione di programmi STEPSHEP 7

Lavorare con il converter S5/S7
Regole per la conversione
Utilizzo di blocchi funzionali standard STEP 5 neBdEP 7

cite,

to di

Manuale
PG 7xx

Descrizione dell’hardware del PG

Collegamento del PG ad apparecchi diversi (p.e. apparecchi di automazione, altri PG
stampanti)

Messa in servizio del PG

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Impiego delle funzioni integrate con 'OP 3

Premessa L'OP 3 consente il servizio e la supervisione tramite pagine standard e consente
I'impiego delle funzioni integrate delle CPU 312 IFM e CPU 314 IFM.

Panoramica del Nel si trova a pagina
capitolo capitolo
G.1 Introduzione G-2
G.2 Installazione della progettazione standard su PG/PC e trasferimer@3
alloP 3
G.3 Configurazione di sistema per l'installazione e I'esercizio G4
G.4 Selezione e operativita sulle pagine standard IF G-6
G.5 Impiego delle pagine standard IF ebTool/Lite G-13
G.6 Accesso al DB di istanza tramite 'OP 3 e gli SFB G-19

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Impiego delle funzioni integrate con 'OP 3

G.1 Introduzione

Progettazione
standard/Pagine
standard IF

Caratteristiche
della progettazione
standard

G-2

Conil presente manuale viene fornita una progettazione standard per I'OP 3
(dischetto).

Questa progettazione standard contiene pagine per I'accesso alle funzioni integrate
delle CPU 312 IFM e CPU 314 IFM.

Nel seguito queste pagine sono definite Pagine standard IF

La progettazione standard & pronta per I'uso, cioé, dopo l'installazione della-proget
tazione standard ed il trasferimento all’'OP 3, si puo immediatamente operare con le
funzioni integrate.

Con il ProTool/Litesi ha la possibilita di adattare specificamente al caso applicativo
la progettazione o le pagine standard IF

La impostazione di default non pud essere modificata.

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.2 Installazione della progettazione standard e trasferimento allOP 3

Condizioni

Dischetto di
installazione

Installazione della
progettazione
standard

Trasferire la pro -
gettazione all’'OP

Perinstallare la progettazione standard su un PG/PC e successivamente trasferirla
all'lOP 3, devono essere soddisfatte le condizioni seguenti:

¢ sul computer di progettazione (PC/PG) deve essere instalRmlibol/Lite
e L'OP e collegato all'alimentazione a 24 V

e |l computer di progettazione (PC/PG) e collegato con.liDédllegamento
avviene tramite l'interfaccia MPI (per le possibilita di collegamento, veci G.3).

Sul dischetto fornito a corredo si trova una progettazione standard, che contiene una
pagina per I'accesso alle singole funzioni integrate dell’'S7-300.

La progettazione standard si chiama: IF_BILD.PDB.

Per poter installare la progettazione standard su PG/PC procedere nel seguente
modo:

5. Inserire il dischetto nel drive del PG/PC.
6. Copiare il file IF_BILD.PBD nella directory "Prolite\Standard”.

7. Richiamare ilProTool/Litee aprire la progettazione.

Per trasferire la progettazione standard sul’OP3, procedere come descritto nel
manuale utentBroTool/Lite

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.3 Configurazione del sistema per l'installazione e I'esercizio

Collegamento di
un computer di
progettazione
allOP 3

Condizioni per
I'esercizio

Altre funzioni

G-4

Peril trasferimento della progettazione, il computer di progettazione deve essere
collegato all’'OP 3.

Per il collegamento esistono due possibilita:
¢ Collegamento diretto del computer di progettazione al’lOP

e L'OP 3 é collegato ad una CPU 312 IFM/CPU 314 IFM. Il computer di pregetta
zione viene collegato alla CPU tramite un cavo di derivazione e scollegato dopo
il trasferimento della progettazione standard.

e L'OP 3 ed il computer di progettazione fanno parte di una configurazione di rete
MPI insieme ad altri partner

Per I'accesso alle funzioni integrate dell’'S7-300, devono essere soddisfatte le
seguenti condizioni:

¢ le funzioni integrate sono parametrizzate co8T&P7 e sono pronte per
'impiego (impostazioni di default).

e Sull'OP 3 é caricata la progettazione standard con le pagine per le funzioni
integrate.

e L'OP 3 é collegato alla CPU tramite l'interfaccia MPI.

Informazioni precise sulle possibilita di collegamento cosi come per la corfigura
zione di una rete MPI si trovano sul manuak 3oppure nel manualgistema di
automazione S7-300, Configurazione, Dati delle CPU

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Configurazione di Le configurazioni per la progettazione e I'esercizio che vengono presentate nel
sistema seguito sono pensate come esempio ed illustrano il principio del collegamento.
OP3-S7-PG/PC Informazioni piu precise si trovano nei manuali corrispondenti.

OP3

(lato destro della custodia) Controllore

MPI | SIMATIC S7-300
CPU 312 IFM/314 IFM

MPI

Computer di progettazione

a scelta

ﬁ@J

MPI PC/PG7xx con
interfaccia MPI

(-

Collegamento
PS

Alimentazione

T
24V DC Nel collegamento di un computer di progettazione

I'alimentazione del’OP 3 avviene a scelta direttamente
230(115V con 24 V DC oppure tramite un alimentatore a spina
o (non compreso nella fornitura dell’OP 3)

24V DC Rete

Figura G-1 Collegamento punto-punto (Configurazione per la progettazione dellOP 3)

OP3
(lato destro della Controllori (max. 2) Computer di progettazione
custodia)
SIMATIC SIMATIC PC/PG7xx con
— S7-300 S7-300 interfaccia MPI

CPU 312 IFM/ CPU 312 IFM/

CPU 314 IFM CPU 314 IFM
W W Cavo di collega-
mento al bus

PG70x/TD200 (vedi

Catalogo ST70)

altri OP
@ (max. 3)

J
\Z

L'alimentazione delllOP 3 avviene esternamente tramite la
CPU 312 IFM/CPU 314 IFM

Avvertenza:
Nell'esercizio isolato da terra, occorre utilizzare un repeater RS 485

Figura G-2 Collegamento multi point

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.4 Selezione e operativita sulle pagine standard

Riferimenti della La descrizione seguente per la selezione e operativita sulle pagine standard IF si
descrizione riferisce alla progettazione standard fornita a corredo.
Esercizio generico Nella descrizione si fa riferimento solo alle possibilita di esercizio specifiche per le

pagine standard IF

L'operativita generica, come p.e. introduzione di valori, interruzione di introduzioni,
ecc. sono descritte nel manu@le 3

Panoramica del Nel sitrova a pagina
paragrafo paragrafo
G4l Selezione delle pagine standard IF G-7
G.4.2 Operare sulla pagina standard IF "Misuratore di frequenza” G-8
G.4.3 Operare sulla pagina standard IF "Contatore” G-¢
G.4.4 Operare sulla pagina standard IF "Contatori A opp. B” G-10
G.4.5 Operare sulla pagina standard IF "Posizionamento” G-11

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.4.1 Selezione delle pagine standard IF

Gerarchia La figura G-3 illustra come sono collegate le pagine standard IF nella progettazione
operativa standard.

Pagina di base

Pagine Sistema

'

Indice delle pagine

Funzione integrata Pagina Misuratore di frequ.
Misuratore di frequ.
Funzione integrata

— | Pagina Contatore

Contatore

Figura G-3 Gerarchia operativa

Selezione delle L'accessaalle funzioni integrate avviene tramite pagine standarBéFla selezione
pagine standard IF di una di queste pagine procedere nel modo seguente:

Tabella G-1 Selezione delle pagine standard IF

Passo Descrizione Operazione sul’OP3

1 Il richiamo nella pagina standard —
"Pagine”. Viene visualizzato I'indice || (MAIUSCOLO + 2)
delle pagine.

2 Selezionaraell'indice delle pagine una
delle pagine standard IF || ||

3 Selezione della pagina I_.l ( )

-5 Invio

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.4.2 Operare sulla pagina standard IF "Misuratore di frequenza”

Struttura La pagina standard IF "Misuratore di frequenza” é strutturata come segue:

IF Misuratore di frequenza

Frequenza: G
Hz

Valore di confronto UG

att: Hz
Valore di confronto UG @
nuovo:l ] Hz

Valore di confronto OG

att [ ] Hz

Valore di confronto OG

nuovo:r ] Hz

Figura G-4 Struttura della pagina standard IF "Misuratore di frequenza”

Significato dei Latabella seguente illustra il significato dei testi della pagina cosi come le possibili
testi della pagina operazioni sul’OP

Tabella G-2 Pagina standard IF "Misuratore di frequenza”

Testo Significato/Funzione Operazione sul’OP
Frequenza Visualizzazione delle frequenza attuale | —
Valore di confronto | Visualizzazione del valore di confronto | —
UG attuale attuale per il comparatore UG
Valore di confronto | Introduzione di un nuovo valore di Introduzione:
UG nuovo confronto per il comparatore UG 0 ... 10.000
Valore di confronto | Visualizzazione del valore di confronto | —
OG attuale attuale per il comparatore OG
Valore di confronto | Introduzione di un nuovo valore di Introduzione:
OG nuovo confronto per il comparatore OG 0 ... 10.000

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.4.3

Struttura

Significato dei
testi della pagina

Operare sulla pagina standard IF "Contatore”

La pagina standard IF "Contatore” & strutturata come segue:

IF Contatore

Valore istar‘ntaneo: |

Software:

F1=Start F3=Stop

Valore di st‘art'

Valore di confronto A
att.:

Valore di confronto A
nuovo: ‘ ‘

Valore di confronto B
att.: ‘ ‘

Valore di confronto B
nuovo: \ |

Figura G-5

La tabella seguente illustra il significato dei testi della pagina cosi come le possibili

operazioni sull'OP

Tabella G-3 Pagina standard IF "Contatore”

Struttura della pagina standard IF "Contatore”

Testo

Significato/Funzione

Operazione sullOP

Valore istantaneo

Visualizzazione dello stato attuale del
contatore

Start/Stop software

Avvio/Arresto del contatore

Visualizzazione dello stato attuale, Stal
oppure Stop

Lista di scelta:
tStart opp. Stop*

Valore di start

Visualizzazione/introduzione di un valo
di confronto con il quale il contatore
comincia a contare

réntroduzione:
da —2.147.483.648
a +2.147.483.647

Val. di confronto A
attuale

Visualizzazione del valore di confronto
attuale per il comparatore A

Val. di confronto A
nuovo

Visualizzazione/Introduziondi un nuovo
valore di confronto per il comparatore 4

Introduzione:
\da —2.147.483.648
a +2.147.483.647

Val. di confronto B
attuale

Visualizzazione del valore di confronto
attuale per il comparatore B

Val. di confronto B
nuovo

Visualizzazione/Introduziondi un nuovo
valore di confronto per il comparatore B

Introduzione:
Bda —2.147.483.648
a +2.147.483.647

* In ogni campo si puo inoltre avviare il contatore con il tasto

"F1” e arrestarlo con il tasto "F3”

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.4.4  Operare sulla pagina standard IF "Contatore A opp. B”

Struttura

Significato dei
testi della pagina

G-10

La pagina standard IF "Contatore A opp. B” & strutturata come segue:

IF Contatore A (B) G

Val. istant.:

Abilitazione: [ Start/Stop | @
El= Start F3=STOP

Reset:
[ si/no |

Val. di confr.:
att.: \ \

Val. di confr.:
nuovo: \ \

Figura G-6 Struttura della pagina standard IF "Contatore A opp. B”

La tabella seguente illustra il significato dei testi della pagina cosi come le possibili
operazioni sul'OP

Tabella G-4 Pagina standard IF "Contatore A opp. B”

Testo Significato/Funzione Operazione sul’OP

Valore istantaneo Visualizzazione dello stato attuale del |—
contatore

Abilitazione Avvio/Arresto del contatore Lista di scelta:
Visualizzazione dello stato attuale, Start Start opp. Stop*
opp. Stop

Reset Reset del contatore sul valore di reset | Lista di scelta:
parametrizzato si opp. no

Valore di confronto | Visualizzazione del valore di confronto | —
attuale attuale

Valore di confronto | Visualizzazione/Introduzione di un nuovdntroduzione:
nuovo valore di confronto da —2.147.483.648 a
+2.147.483.647

* In ogni campo si puo inoltre avviare il contatore con il tasto
"F1” e arrestarlo con il tasto "F3”

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.4.5 Operare sulla pagina standard IF "Posizionamento”

Struttura La pagina standard IF "Posizionamento” & strutturata come segue:

IF Posizionamento

Quota realﬁ' | G

Sincronizzazione: Csilno. |

Marcia jog indietrm @
F1=Start/Stop
Marcia jog avanti:

F5=Start/Stop | Start/Stop |
Traguardo: | |
Posizionamento: m
Punto dirfefimenta:———

Preset quota reale:
|_sino |

Figura G-7 Struttura della pagina standard IF "Posizionamento”

Significato dei Latabella seguente illustra il significato dei testi della pagina cosi come le possibili
testi della pagina operazioni sul’OP

Tabella G-5 Pagina standard IF "Posizionamento”

Testo Significato/Funzione Operazione sul’'OP

Quota reale Visualizzazione della quota reale attuale --

Sincronizzaziong Visualizzazione se quota reale € valida o no| --

Marcia jog Awvio/Arresto della marcia jog indietro Lista di scelta:
indietro Start opp. Stop*
Marcia jog Avvio/Arresto della marcia jog avanti Lista di scelta:
avanti: Start opp. Stop*
Traguardo Introduzione del traguardo Introduzione:

da —-2.147.483.648 a
+2.147.483.647

Posizionamento | Avvio o fine del posizionamento Lista di scelta:
Start opp. Stop

Punto di Introduzione di un nuovo punto di riferimentq Introduzione:
riferimento da —2.147.483.648 a
+2.147.483.647

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Tabella G-5 Pagina standard IF "Posizionamento”, continuazione

Testo Significato/Funzione Operazione sull’'OP

Presetjuotareale | Trasferire il nuovo punto di riferimento come| Lista di scelta:
nuova quota reale si opp. no

In ogni campo si puo inoltre

avviare la marcia jog indietro premendo e tenendo premuto il tasto "F1”
arrestare la marcia jog indietro rilasciando il tasto "F1”

avviare la marcia jog avanti premendo e tenendo premuto il tasto "F5”
arrestare la marcia jog avanti rilasciando il tasto "F5”

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.5 Impiego delle pagine standard IF nel  ProTool/Lite

Panoramica del Nel si trova a pagina
paragrafo paragrafo
G.5.1 Testi e variabili delle pagine standard IF G-14
G.5.2 Modifica della progettazione standard G-16

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.5.1

Progettazione
standard

Testi e variabili

Testi e variabili delle pagine standard IF

La progettazione standard contiene le seguenti pagine per le funzioni integrate:

Tabella G-6 Nomi delle pagine e funzione delle pagine standard

Progettazione standard IF_BILD. PDB

Nome della pagina

Funzione

ZIF_FREQ Misuratore di frequenza
ZIF_COUNTER Contatore

ZIF_HSC A Contatore A
ZIF_HSC_B Contatore B

ZIF_POS Posizionamento

Le tabelle seguenti illustrano:

¢ quali testi si trovano nelle singole pagine

e

e a quali indirizzi accedono le variabili utilizzate.

Le funzioni ed i nomi delle variabili nelle pagine standard corrispondono-esatta
mente ai parametri di ingresso e di uscita del DB di istanza.

Informazioni dettagliate relative ai parametri di ingresso e di uscita del DB di
istanza si trovano nei capitoli 3 e 4 di questo manuale.

Tabelle G-7 ZIF_FREQ: testi e variabili

ZIF_FREQ

Testo Nome della variabile Indirizzo Tipo Note

Frequenza FREQ DB62 DBD10 | Uscita Valore attuale della
frequenza

Valore di confronto UG | L_LIMIT DB62 DBD18 | Uscita Valore di confronto attuale
attuale Limite inferiore
Valore di confronto UG | PRES_L_LIMIT DB62 DBD4 Ingresso/ Valore di confronto nuovq
nuovo uscita Limite inferiore
Valore di confronto OG | U_LIMIT DB62 DBD14 | Uscita Valore di confronto attuale
attuale Limite superiore
Valore di confronto OG | PRES_U_LIMIT DB62 DBDO Ingresso/ Valore di confronto nuovd
nuovo uscita Limite superiore

G-14

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Tabella G-8 ZIF_COUNTER: testi e variabili

ZIF_COUNTER
Testo Nome della Indirizzo Tipo Note
variabile
Valore istantaneo | COUNT DB 63 DBD14 | Uscita Stato attuale del contatore
Start/Stop software | EN_COUNT DB 63 DBX12.0 | Uscita Avvio/arresto del contatore
Valore di start PRES_COUNT DB 63 DBDO Ingr. /uscita | Valore di start del contatore
Valoredi confronto Al COMP_A DB 63 DBD18 Uscita Valore di confronto A attuale

attuale

Valoredi confronto A| PRES_COMP_A DB 63 DBD4 Ingr. /uscita | Valore di confronto A nuovo
nuovo

Valore di confronto Bl COMP_B DB 63 DBD22 Uscita Valore di confronto B attuale
attuale

Valore di confronto B| PRES_COMP_B DB 63 DBD8 Ingr. /uscita | Valore di confronto B nuovo
nuovo

Tabella G-9 ZIF_HSC_A opp. ZIF_HSC_B: testi e variabili

ZIF_COUNTER

Testo Nome della Indirizzo Tipo Note
variabile

Valore istantaneo | A_COUNT! DB 60* | DBD6 Uscita Stato attuale del contatore
Abilitazione A_EN_COUNT DB 60* | DBX4.0 |Ingr./uscita | Abilitazione del contatore
Reset A RESET DB 60* |DBX4.1 |Ingr./uscita | Reset del contatore
Valore di confronto | A_COMP! DB 60* | DBD10 Uscita Valore di confronto attuale
attuale
Valore di confronto | A_PRES_COMP DB 60* | DBDO Ingr./uscita | Valore di confronto nuovo
nuovo

1 A_...peril contatore A; B_... per il contatore B

* DB 60 per il contatore A; DB 61 per il contatore B

Tabella G-10 ZIF_POS: testi e variabili

ZIF_POS

Testo Nome della Indirizzo Tipo Note
variabile

Quota reale ACTUAL_POS DB 59 DBD12 Uscita Quota reale attuale

Sincronizzazione POS_VALID DB 59 DBX16.2 | Uscita La quota reale e valida

Marcia jog indietro | POS_MODEL1 DB 59 DBX11.1 | Ingr. /uscita | Marcia jog indietro

Marcia jog avanti: | POS_MODE2 DB 59 DBX11.0 | Ingr. /uscita | Marcia jog avanti

Traguardo DEST_VAL DB 59 DBDO Ingr. /uscita | Traguardo

Posizionamento POS_STRT DB 59 DBX11.3 | Ingr. /uscita | Avvio posizionamento

Punto di riferimento | REF_VAL DB 59 DBD4 Ingr. /uscita | Nuovo punto di riferimento

Preset quota reale | SET_POS DB 59 DBX11.4 | Ingr. /uscita | Preset quota reale

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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G.5.2 Modifica della progettazione standard

Scopo E’ possibile adattare la progettazione standard alle esigenze della propria applica
zione o impiego.

Le possibilita di adattamento sono possibili per:
¢ la guida operatore per il richiamo delle pagine standard IF
¢ il trattamento delle introduzioni/emissioni, p.e. conversioni

e il controllore utilizzato e le interfacce dati verso il DB di istanza

Esempi Le tabelle seguenti illustrano una scelta di possibili modifiche della progettazione.

Tabella G-11 Modifica della guida operatore

Guida operatore

E’ progettabile ... Descrizione Punto di menu/Box di dialogo nel
ProTool/Lite

una gerarchia operal ProTool/Lite consente di combinare liberament®edi la documentazione dBroTool/Lite
tiva autodefinita le pagine tra di loro.

E’ possibile anche il collegamento delle pagine
standard IF in progetti gia esistenti.

Lindice del E’ possibile progettare quali pagine standard | Editor delle pagine

contenuto devono essere contenute nell'indice. Menu "Pagine’ "Attributi”

La protezione tramite Variabili per I'introduzione di valori possono | Editor delle pagine

password esseredotate di un livello di protezione compresgoppio clic sulla variabile corrispondente
tra0eo. Box di dialogo "Introduzione/Emissione”

Funzioni integrate CPU 312 IFM/CPU 314 IFM
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Tabella G-12 Modifica delle pagine

Pagine

E’ progettabile ...

Descrizione

Punto di menu/Box di dialogo
ProTool/Lite

Nome della pagina/
Titolo della pagina

I nomi simbolici cosi come i titoli delle pagine
possono essere modificati.

Con il titolo della pagina viene anche definito
nome della pagina nell'indice

Editor delle pagine:

Menu: "Pagina™ "Attributi”
il

Testi

| testi (ingressi software delle funzioni integra
possono essere cancellati, inseriti o modificat

t&)ditor delle pagine:
IEditazione dei testi

Conversione lineare

Per l'introduzione/I'emissione di valori puo
essere progettata una conversione.

E’ cosi possibile il servizio e la supervisione d
valore che si riferiscono ad una determinata
grandezza fisica.
E’ disponibile la seguente funzione di conver-
sione:

[ costanti
y = a*x+b

T | valore di introduzione
valore rappresentato

Editor delle pagine:

1. doppio clic sulla variabile corrispondente

i — Box di dialogo "Introduzione/Emissione

2. PulsantéModifica” — Box di dial."Variab.”

3. Pulsante "Funzioni*> Box di dialogo
"Funzioni”

4. Scegliere "Conversiongneare’

5. Pulsante "Parametre® Box di dialogo
"Parametro funzionale> "Conversione
lineare”

6. Introdurre le costanti "a,b”

Limiti di campo per
le introduzioni

Per I'introduzione di valori possono essere
progettati i limiti di campo.

Editor delle pagine:

1. doppio clic sulla variabile corrispondente
— Box di dialogolntroduzione/Emissione

2. Pulsante "Modifica™ Box di dialogo
"Variabile”

3. Pulsante "Valori limite”— Box di dialogo
"Valori limite”

4. Assegnare/Modificare i valori limite
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Tabella G-13 Modifica controllore, interfaccia dati verso il DB di istanza

Controllore, interfaccia dati verso il

DB di istanza

E’ progettabile ...

Descrizione

Punto di menu/Box di dialogo nel
ProTool/Lite

Un altro controllore

Nel ProTool/Lite sono progettabili fino a due
controllori, con i quali 'OP 3 puo comunicare
contemporaneamente.

1. Progettare altri controllori e parametri pe
MPI:

Menu "Sistema di destinazione*
"Controllore” —

Pulsante "Nuovo”— Box di dialogo
"Protocollo”

Adattare pagine e variabili:

Duplicare tutte le pagine e le variabili che
devono accedere al secondo controllore
Box di dialogo "Variabile”: in ogni variabile
duplicata registrare controllore 2

N. di DB del blocco
dati di istanza

L'OP 3 accede direttamente al RBistanza nellg
CPU.

| DB di default per le pagine standard IF song
ZIF-FREQ: DB62
ZIF_COUNTER: DB63
ZIF_COUNTER_A: DB 60
ZIF_COUNTER_B: DB 61
ZIF_POS DB 59

Da ricordare:

se si cambia il N. di DB nella CPU, allora
necessario adattare singolarmente tutte le val

Editor delle variabili:
1. "Variabili” — Box di dialogo "Variabile”
‘2. Introdurre il N. di DB

ria-

bili corrispondenti delle pagine IF!

G-18
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G.6 Accesso al DB di istanza tramite I'OP 3 e gli SFB

Funzione delle Le pagine standard IF accedono, tramite le variabili di ingresso/uscita, direttamente
pagine standard IF ai DB di istanza delle funzioni integrate. In caso di introduzioni suji@#he
quindi soprascritto il DB di istanza.

Accesso tramite | DB di istanza possono anche essere soprascritti tramite il programma applicativo
OP 3 egli SFB con gli SFB delle funzioni integrate.

Ogni accesso di scrittura ( e di lettura) sul DB di istanza viene eseguito, sia che
avvenga da parte dell'OP 3 che del programma applicativo.

Come evitare Per evitare un accesso contemporaneo da parte dell’OP 3 e del sistema di automa

conflitti di accesso zione sul DB di istanza, il programma applicativo dovrebbe essere realizzato in
modo che ogni variabile nel DB di istanza sia soprascritta dal’OP 3 o dal
programma applicativo.
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Glossario

Asse

Azionamento

Azionamento a

due velocita

Campo di
movimento

Comparatore

Conteggio
differenziale

Conteggio
periodico

Corsa verso |l
punto di riferi-
mento

Differenza di
disinserzione

Encoder

Encoder
incrementale

L'assee costituito da cinghie dentate, mandrini, aste dentate, cilindri idraulici,
ingranaggi e sistemi di frizione.

L'azionamento é costituito dal comando di potenza e dal motore che muove I'asse.

Un azionamento a due velocita &€ un azionamento che muove un asse verso un tra
guardo dapprima in marcia veloce e poi in marcia lerdadi &che le definizioni:
— Marcia veloce e= Marcia lenta.

Il campo di movimento €& il campo in cui pud muoversi l'asse.

Un comparatore confronta il valore istantaneo del contatore/misuratore di frequenza
con un valore di confronto predefinito e per determinati eventi genera reazioni. Un
evento e il raggiungimento o I'abbandono di un determinato valore di conteggio o
una frequenza.

Un conteggio dierenziale rileva la diérenza tra parti in entrata ed in uscita, p.e.
quantita in un bdér.

Un conteggio periodico € un conteggio che si ripete ritmicamente (p.e. il contatore
conta da 1 a 10 e poi comincia nuovamente da 1).

Con la corsa verso il punto di riferimento, la funzione integrata "Posizionamento”
viene sincronizzata con la quota reale dell’asse.

La differenza di disinserzione ¢é lafdifenza di percorso tra il punto di disinserzione
ed il traguardo.

Gli encoder servono per il rilevamento esatto di percorsi, posizioni, velocita.

Gli encoder incrementali rilevano percorsi, posizioni, velocita, numero di giri,
masse tramite il conteggio di piccoli incrementi.
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Fine corsa

Fine corsa del
punto di riferi-
mento

Impulsi di
conteggio

Incrementi per giro

dell’encoder

Ingressi/uscite
integrati

Marcia jog

Marcia lenta

Marcia veloce

Parte di potenza

Percorso per giro

dell’encoder

Posizionamento

Posizionamento
comandato

Punto di
commutazione

Glossario-2

Tramite2 fine corsa si definisce il campo di lavoro sull’asse.

Il fine corsa del punto di riferimento definisce la posizione fisica del punto diriferi
mento.

Gli impulsi di conteggio sono fronti di salita o di discesa che vengono misurati sugli
ingressi digitali degli ingressi/uscite integrati.

Gli incrementi per giro dell’encoder indicano il numero degli incrementi che un
encoder fornisce ad ogni giro.

Gli ingressi/uscite integrati sono ingressi e uscite digitali che si trovano sulla CPU.

La marcia jog muove I'asse "in manuale” in una posizione qualsiasi.

Con azionamenti a due velocita, poco prima del traguardo si commuta dalla marcia
veloce a quella lenta. In questo modo si aumenta la precisione del posizionamento.

I movimento verso il traguardo avviene dapprima con un avanzamento veloce.

La parte di potenza & collegata alle uscite degli ingressi/uscite della CPU 314 IFM.
La parte di potenza comanda il motore ed € costituita p.e. da un circuito a tele
ruttori.

Il percorso per giro dell’encoder indica il percorso di cui si muove l'asse per giro
dell’encoder.

Posizionare significa portare un carico, tenendo conto di tutte le forze ed i momenti
che su di esso agiscono, in una determinata posizione in un tempo determinato.

Nel posizionamento comandato, I'asse si muove verso il traguardo tramite
I'assegnazione del traguardo e senza reazione della quota reale.

Sul punto di commutazione, I'azionamento commuta da marcia veloce a marcia
lenta.
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Punto di
disinserzione

Punto di
riferimento

Segnale di tacca
di zero

Sincronizzare

Tacca di zero

Tempo di misura

Traguardo

Valutazione
quadrupla

L'azionamentoviene disinserito ad una certa distanza dal traguardo, sul punto di
disinserzione. In questo modo viene garantito un posizionamento esatto dell'asse.

Il punto di riferimento € il punto di sincronizzazione tra la funzione integrata
"Posizionamento” e la quota reale dell’asse.

Il segnale di tacca di zero viene emesso dall’encoder ad ogni giro.

Con la sincronizzazione viene resa nota alla funzione integrata "Posizionamento” la
quota reale dell'asse.

La tacca di zero fornisce un segnale di tacca di zero ad ogni giro dell’encoder

Il tempo di misura € I'intervallo di tempo in cui la funzione integrata rileva un
valore di frequenza attuale all'ingresso digitale "Misura”.

Dopo lo start di un posizionamento, I'asse si muove verso il traguardo che e
assegnato dalla funzione integrata "Posizionamento”.

Un encoder incrementale valuta tutti (4) i fronti dei treni di impulsi A e B.
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Siemens AG
A&D AS E 48
Postfach 1963

D-92209 Amberg
Rep. fed. di Germania

Mittente :
Nome:
Funzione:
Ditta:
Via:
C.AP.
Localita:

Paese:

Telefono:

Indicare il corrispondente ramo industriale:

Industria automobilistica Industria farmaceutica

Industria chimica Industria di materie plastiche
Industria elettrotecnica Industria cartaria
Industria alimentare Industria tessile
Tecnica di controllo e strumentazione Impresa di trasporti

Altre

aaaoaaaq

Industria meccanica

aaagaoaaoaaq

Petrolchimica
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Critiche/suggerimenti

Vi preghiamo di volerci comunicare critiche e suggerimenti atti a migliorare la qualita
e a facilitare I'uso della documentazione.sdremmo quindi grati se vorreste compilare
e spedire alla Siemens il seguente questionario.

Servendosi di una scala di valori da 1 per buono a 5 per insufficiente, Vi preghiamo di
dare una valutazione sulla qualita del manuale rispondendo alle seguenti domande.

Corrisponde alle Vostre esigenze il contenuto del manuale?

E facile accedere alle informazioni necessarie?

Chiarezza del testo?

Corrisponde alle Vostre esigenze il livello dei particolari tecnici?

a kN

Come valutate la qualita delle illustrazione e delle tabelle?

Himnnn

Seavete riscontrato dei problemti ordine pratico, Vpreghiamo di delucidarli nelle seguenti
righe:
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