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Introduzione

| costruttori di macchine ed impianti fanno fronte sempre piu spesso alla richiesta di una
maggiore flessibilita e produttivita a prezzi decrescenti. Cid comporta nuove prestazioni
dei sistemi di automazione, p. es. riguardo a set di funzioni, velocita di elaborazione e
grandezza costruttiva ma anche in riferimento a engineering e possibilita di collegamento
in rete. Sono richiesti controllori a logica programmabile (PLC) di piccole dimensioni, con
un ampio set di funzioni ed elevate velocita di elaborazione. Contemporaneamente
devono migliorare le possibilita di interconnessione in rete mentre i costi di engineering
devono scendere.

I SIMATIC® S7-300® & il controllore piu venduto nell'ambito di Totally Integrated
Automation, il cui successo € attestato da molte applicazioni di referenza in tutto il mondo
nei piu svariati settori industriali. Gli utenti dell'S7-300 traggono quindi vantaggio
dall'esperienza e dal service mondiale del leader di mercato nonché dalla qualita del
SIMATIC.

L'S7-300 & concepito per soluzioni di sistema orientate in particolare alla tecnica
manifatturiera e rappresenta, quale piattaforma di automazione universale, una soluzione
ottimale per applicazioni in strutture centralizzate e decentralizzate. Grazie a continue
innovazioni, questa piattaforma di automazione & sempre piu potenziata. Esempi ne sono i
sistematici sviluppi progressivi delle potenti unita centrali.

Campi d’impiego del Simatic S7-300

II SIMATIC S7-300 offre soluzioni per i piu svariati compiti di automazione nei seguenti
settori:

- Tecnica manifatturiera

- Industria automobilistica

- Costruzione di macchine in genere

- Costruzione di macchine speciali

- Costruzione di macchine standard

- Lavorazione della plastica

- Industria del confezionamento

- Industria alimentare e dei generi voluttuari

- Tecnica di processo

La programmazione dell’'S7-300 si effettua con il software di base STEP 7.

E cosi possibile sfruttare appieno, in modo facile e comodo, la potenza di questo PLC. Gli
strumenti software comprendono le funzioni necessarie per tutte le fasi di sviluppo di un
progetto di automazione, dalla progettazione fino alla messa in servizio, al test ed al
service.

STEP7

STEP 7 é il pacchetto di base utilizzato per configurare e programmare i sistemi di
automazione SIMATIC. Esso rappresenta parte integrante del software industriale
SIMATIC.

STEP 7 é utilizzato per applicazioni di dimensioni o complessita superiori per le quali &
necessaria ad es. una programmazione con linguaggi evoluti o linguaggi di tipo grafico
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(vedi Engineering Tools) oppure é richiesto l'impiego di unita funzionali o di unita di
comunicazione. Sotto STEP 7 possono essere utilizzati pacchetti software SIMATIC
addizionali come ad. es. gli Engineering Tools.

Engineering Tools

Gli Engineering Tools aprono nuove possibilita di programmare con facilita soluzioni di
automazione mirate al compito specifico.
Essi comprendono:
e linguaggi avanzati per programmatori
¢ linguaggio grafico per tecnici
o software complementare per diagnostica, simulazione, manutenzione a distanza,
documentazione degli impianti, ecc.

Engineering Tools

Linguaggi avanzati Linguaggio grafico
S7-SCL | ST-GRAPH | | CFC |
Software complementars
fv17-F'r0C-'C++| | ST-PDIAG | ST-PLCSIM |
TeleService | DOCPRO | | HARDPRO |

Sono disponibili per la programmazione i seguenti strumenti:

S7-SCL

(Structured Control Language), il linguaggio evoluto basato su PASCAL per la
programmazione di controllori SIMATIC S7/C7.

S7-GRAPH

e un linguaggio di programmazione che descrive i comandi sequenziali (programmazione
con catene di passi). Il processo viene suddiviso in passi, che contengono in particolare
azioni per comandare le uscite. La transizione da un passo all'altro viene controllata
mediante condizioni di avanzamento.

S7-PLCSIM (solo S7) consente di simulare i controllori programmabili S7 collegati al
sistema di origine a scopo di test.

S7-HiGraph®

per la descrizione grafica di processi sequenziali o asincroni con grafi di stato per
SIMATIC S7/C7.

CFC

(Continuous Function Chart), lo schema tecnologico per la combinazione grafica di
funzioni complesse con SIMATIC S7.

Distributed Safety
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Pacchetto software per lo sviluppo di programmi di sicurezza in KOP e FUP inclusa
biblioteca F con esempi di programmazione.

L’'impiego degli Engineering Tools & vantaggioso soprattutto con applicazioni di dimensioni
o complessita superiore e con CPU di potenza piu elevata.

Linguaggi di Programmazione

Tutte le CPU possono essere programmate nei linguaggi base AWL, KOP e FUP.
| linguaggi di programmazione KOP, AWL e FUP per S7-300/400 sono parte integrante
del software di base.

1. KOP (schema a contatti) € un linguaggio di programmazione grafico. La sintassi
delle istruzioni assomiglia ad uno schema di circuito. KOP consente all'utente di
seguire in modo semplice il flusso dei segnali tra sbarre collettrici, contatti, elementi
complessi e bobine.

2. AWL (lista istruzioni) € un linguaggio di programmazione testuale vicino al
linguaggio macchina. Quando si crea un programma in AWL, le singole istruzioni
corrispondono in larga misura alle operazioni con le quali la CPU elabora il
programma.

3. FUP (schema funzionale) € un linguaggio grafico di programmazione che
rappresenta la logica mediante i box dell'algebra booleana. Esso consente inoltre di
rappresentare funzioni complesse (ad es. le funzioni matematiche) direttamente in
connessione con i box logici.

Altri linguaggi di programmazione sono disponibili come software opzionali.

SIMATIC Manager

II' SIMATIC Manager ¢ il software che gestisce i dati appartenenti a un progetto di
automazione, indipendentemente dal sistema di destinazione per cui sono realizzati
(S7/M7/CT7). Le applicazioni necessarie per la modifica dei dati prescelti vengono avviate
automaticamente dal SIMATIC Manager.

KJSIMATIC Manager - ZIt01_09_STEP7__ZEBRA

File Modifica |nzersci Sistema di destinazione  Wisualizza  Stiumenti Finestra 7

Dlﬁlg? ﬁl c'fé Ilaﬁ ﬂl IQ_EI nEIn.-E' = E |< Messun filkio =

2 21 _07_STEP7__DezP_11 -- C:ASiemens\Step?\F xamples'  [[w]

=428 2t _07_STER7__DezP_11
=] SIMATIC 200[1)
=-[@ crPu315-2DP
-1-{=7] Programma S7(1)
(B Sorgent
L.{£H Blocchi

ZIt01_09_STEF7_ZERRA Dafi di sistema 42 OB

S-Fi SIMATIC 300-Gtation(1) VAT
I:I CPUZ1401]

= [z1] Pregramma 57(1)

(@] Sorgenti

..... =5
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Il software di programmazione STEP 7 offre la possibilita di strutturare il programma
utente, ovvero di suddividerlo in singole sezioni indipendenti, ottenendo i seguenti
vantaggi:

e i programmi di grandi dimensioni possono essere programmati in modo chiaro
le singole parti del programma possono essere standardizzate
l'organizzazione del programma viene semplificata
le modifiche del programma si possono eseguire piu facilmente
il test del programma viene semplificato, poiché pud essere eseguito per sezioni
la messa in servizio viene facilitata.
Un processo di automazione pud essere suddiviso razionalmente in compiti distinti. Le
sezioni di un programma utente strutturato corrispondenti ai singoli compiti vengono
definite blocchi di programma.
Vi sono diversi tipi di blocchi che possono essere utilizzati all'interno di programmi utenti
S7:

Blocco Descrizione della funzione

Blocchi organizzativi (OB) Gli OB determinano la struttura del programma
utente:

Blocchi funzionali di sistema Gli SFB e |2 SFCs sono integrati nella CPU S7, e

(SFB) e funzioni di sistema rendono accessibill alcune importanti funzioni di

[SFC) sistema.

Blocchi funzionali (FB) Gli FB sono blocchi con "memaria”,
programmabili dall'utente.

Funzioni (FC) Le FC contengono routine di programma per le
funzioni pil utilizzate.

Blocchi dafi di istanza I hlocchi dati di istanza vengono asseganti al

(DB diistanza) hlocco quando viene richiamato un FE/SFB. Essi
vengono generati automaticamente nella
compilazione.

Blocchi dati (DB) | DB sono aree di dati per la memorizzazione dei

dati utente. Clire ai dafi rispettivamente assegnati
a un blocco funzionale, possono essere definiti
dati globali utilizzabili da blocchi qualsiasi.

OB, FB, SFB, FC e SFC contengono parti del programma, e vengono pertanto definiti
come blocchi di codice.

Nei controllori a logica programmabile I'elaborazione ciclica del programma rappresenta
I'elaborazione prevalente: il sistema operativo viene eseguito in un loop di programma
(detto ciclo), e richiama quindi in ogni ciclo per una volta il blocco organizzativo OB 1 nel
programma principale. Anche il programma utente nellOB 1 viene elaborato in modo
ciclico.

Sistema operativo  Programma utente

Programma
principale




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

E possibile scrivere l'intero programma utente nell'OB 1 (programmazione lineare). Questa
operazione & consigliabile solo per programmi semplici che girano sulle CPU S7-300
occupando poca memoria.

| compiti di automazione complessi possono essere elaborati meglio se vengono suddivisi
in compiti parziali piu piccoli, che corrispondono alle funzioni tecnologiche del processo di
automazione o che devono essere utilizzati piu volte. Nel programma utente, i compiti
parziali sono rappresentati dai corrispondenti segmenti di programma, ossia dai blocchi
(programmazione strutturata).

Programmazione lingare Programmazione strutturata

Programma
principale
=0B1

Programma principale
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1. Guida Simatic STEP7

1.1 Avvio di STEP 7

Dopo aver avviato Windows sulla superficie operativa compare l'icona del SIMATIC
Manager che serve per entrare nel software STEP 7.

Fare doppio clic sul simbolo SIMATIC Manager nel desktop di Windows. Se I'Assistente
non si avvia automaticamente, richiamare il comando di menu File > Assistente "Nuovo
progetto”.

Lo]

Angizbenin di STEPT, ‘numes pragesin®
L'woniwienis §i5TEF ? cowesnis o crsess un pr

STEF? @ §wa w1 eghy oh reapa i pioas darka oo
wrw subdo 2 progronTe ce

| Pur crwars un progetio lua dice Suank,

| Pdor g i pdecs
£ O T

Con Anteprima & possibile attivare e disattivare la struttura del progetto che viene creato.
Con Avanti si giunge alla seconda finestra di dialogo

@l Gumb O o vaghoeo wikcosm el pogeka? HE

Selezionare la CPU314C-2DP

Lindirizzo MPI (Multi Pointinterface), necessario per la comunicazione della CPU con |l
PG/PC,é preimpostato.

Con Avanti si confermano le impostazioni e si giunge alla finestra di dialogo successiva.
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Selezionare il blocco organizzativo OB1 (a meno che questo non sia gia selezionato).
Scegliere il linguaggio di programmazione KOP, FUP o AWL.
Confermare le impostazioni con Avanti.

S Come s weslo oeanai || et L]
Hon & pgetn Foring |'1v\-'\]}
Fugedi diepondsl

Corvaliars i wuova prages pefafenprme d FEOpL
Fare ksl al sane Fea ' an 08 dhaomir di cnees
Progetn conla sl vuniman

LURTE T
1 G Sl Hpawe BCon | o g sivda pdiny |
| TR il [T = e EadCuhon
= W cRLng
o Progremmm e 531
i Mochi
Al AT LTAT Y P

Nella casella "Nome progetto" scegliere con doppio clic il nome proposto, per esempio
“Getting Started “.

Con Fine il nuovo progetto viene generato come nell’anteprima e memorizzato.

Non appena € chiuso I'Assistente di STEP 7, compare il SIMATIC Manager con la finestra
di progetto "Getting Started" aperta. Da questa finestra vengono richiamate tutte le
funzioni e le finestre di STEP 7.

10
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Apertura, organizzazions e
stampa dei progetti

Editazione dei blocchi ed inserimento Impostazione della rappresentazio-
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selezione della lingua nonché
I esecuzione delle impostazioni
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II |
! | Caricamento del pro-
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La parte sinisfra della finestra La parte destra della finesira confiene gli
contiene la struttura del progetto. oggetii e le cartelle apparienenti alla cartella
zelezionata a sinistra.

1.2 Programmazione con nomi simbolici

In un programma STEP 7 si utilizzano operandi quali segnali E/A, merker, contatori,
temporizzatori, blocchi dati e blocchi funzionali. Questi operandi possono essere indirizzati
in modo assoluto nel programma utente; tuttavia, la leggibilita dei programmi aumenta
considerevolmente se si utilizzano simboli.

Nel programma utente sara quindi possibile indirizzare I'operando mediante il simbolo
prescelto.

L’indirizzo assoluto pud essere sostituito da nomi simbolici a libera scelta.

11
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Nella finestra del progetto "Getting Started" navigare a Programmi S7 (1) e con un doppio
clic aprire Simboli.

La tabella dei simboli € costituita momentaneamente solo dal blocco organizzativo
predefinito OB1.

Stato | Simbckn Indirizzn | Tiood dati |
1 Frogpamma prcipsls | G0 1 (Al 5] |
a L BinpaiE e i 40 |BEaal

Fare clic su Cycle Execution e sovrascriverlo, per il nostro esempio, con "Programma
principale”. Nella riga 2 introdurre "Lampadina verde" e "A 4.0". Il tipo di dati viene
aggiunto automaticamente.

Fare clic nella colonna di commento della riga 1 o 2 per introdurre un commento relativo al
simbolo in questione.

Le introduzioni di una riga vengono concluse con Invio per inserire una nuova riga.
Introdurre nella riga 3 "Lampadina rossa" e "A 4.1" e terminare I'introduzione con Invio.

Salvare le introduzioni o le modifiche nella tabella dei simboli e chiudere la finestra.

1.3 Indirizzi e tipi di dati ammessi nella tabella dei simboli

E possibile una sola notazione in tutta la tabella dei simboli. La commutazione tra la
notazione tedesca (ex SIMATIC) e internazionale (ex IEC) deve avvenire nel SIMATIC
Manager sotto Strumenti > Impostazioni nella scheda "Lingua € mnemonico".

Di seguito si riporta: la notazione internazionale e tedesca, il tipo di dati e il campo di
valori, ammessi nella creazione della tabella dei simboli.

12
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Interna- |[Tedesca |Spiegazione Tipo di dati Campo di
zionale valori:
I E Bit di ingresso BOOL 0.0..65535.7
IB EB Byte di ingresso BYTE, CHAR 0..65535
W EW Parola di ingresso WORD, INT, S5TIME, DATE 065534
D ED Doppia parola di ingresso DWORD, DINT, REAL, TOD, TIME 065532
Q A Bit di uscita BOOL 0.0..65535.7
QB AB Byle di uscita BYTE, CHAR 0..65535
Qw AW Parola di uscita WORD, INT, S5TIME, DATE 065534
QD AD Doppia parola di uscila DWORD, DINT, REAL, TOD, TIME 0..65532
M M Bit di merker BOOL 00655367
MB MB Byte di merker BYTE, CHAR 065535
MW MW Parola di merker WORD, INT, S5TIME, DATE 0..65534
MDD MD Doppia parola di merker DWORD, DINT, REAL, TQD, TIME 065532
FIB PEB Byte di ingresso periferia BYTE, CHAR 065535
PQB FAB Byle di uscita penferia BYTE, CHAR 0..65535
PIW PEW Parola di ingresso periferia WORD, INT, S5TIME, DATE 065534
POW PAW Parcla di uscita periferia WORD, INT, S5TIME, DATE 0..65534
FID PED Doppia parola di ingresso DWORD, DINT, REAL, TOD, TIME 0..65532
periferia
PQD FAD Coppia parola di uscita periferia [DWORD, DINT, REAL, TQD, TIME 0..65532
T T Temporizzatore TIMER 0..65535
c Fid Contatore COUNTER 0..65535
FB FB Blocco funzionale FB 0..65535
OB OB Blocco organizzativo OB 1..65535
DB DB Blocco dat DB, FB, SFB, UDT 1..655635
FC FC Funzione FC 0..65535
SFB SFB Blocco funzionale di sistema SFB 0..65535
SFC SFC Funzione di sistema SFC 0..65535
VAT VAT Tahella delle variabili 0..65535
uoT uoT Tipa di dati definito dall'utente uoT 0..65535

1.4 Creazione di un programma nell’OB1

Con STEP 7 i programmi S7 vengono creati nei linguaggi di programmazione standard
KOP, AWL oppure FUP. Nell’'uso pratico si deve scegliere uno di questi linguaggi.

Fare doppio clic su OB1 nel progetto "Getting Started". Si apre la finestra del programma
“KOP/AWL/FUP”.

In STEP 7 I'OB1 viene elaborato ciclicamente dalla CPU. La CPU legge riga per riga i
comandi del programma e li esegue. Quando la CPU inizia di nuovo dalla prima riga del
programma, significa che ha eseguito esattamente un ciclo. Il tempo impiegato viene
definito tempo di ciclo.

Nella finestra del programma “KOP/AWL/FUP” vengono programmati tutti i blocchi.

13
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& & Op o confonin Frrsiea to -
# (i Up o comeersions |
7 i5q Conlaton
& (g Fichiama OB
¥R D o vl
s (gg] Fune nvigob lnss
e S
=L X Riga di infroduzione del programma
| {anche segmento, montants)
o TR T |

ATwlw 1 enaee 2 Ikod e i = Al oo ol ||’|, A=l L] p, = Conancds ﬁ B DN agrasics
Prarsgin F1 peai rickdas 2 Gulda

Le diverss achede della finestra "Dettagl® [
conzentono la visualizzazione di messagoi
- N B di errore e di informazioni sugli cperandi,
Informazione sull'elemento selezionato del sulla modifica di simioli, sul controllo di
pragramma operandi, sul confronto di blocchi e sulla
madifica delle definizioni di errore per la
diagnostica di processo.

Come programmare un circuito in KOP (Ladder)

Impostare il linguaggio di programmazione KOP tramite il menu Visualizza.
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Visualizza

Clil+1

AL Cxrl+2

ELF Carl+3

Fare clic nell’area Titolo dell’'OB1 e introdurre per es. "Programma principale elaborato
ciclicamente".

Commento:

Selezionare il montante per il primo elemento.
Fare clic sul simbolo nella barra degli strumenti ed inserire un contatto normalmente
aperto.

ﬁl

Inserire analogamente un secondo contatto normalmente aperto. All'estremita destra del
montante inserire una bobina.

2l

Nel circuito in serie manca ancora l'indirizzamento dei contatti normalmente aperti e della
bobina.

Verificare se € attivata la rappresentazione simbolica.

Visualizza > Finestra con > Rappresentazione simbolica

Firwgha con b w Happiesentanoes smbolca Chid
w [rfoimezion sul Ainbok CubkShih+D
Soola dizmboli ChiT
» Commenta CukShill+E
w | dertificstivo opetando
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Fare clic su ??.? e introdurre il nome simbolico "Pulsante 1" (tra virgolette). In alternativa,
scegliere il nome nella casella di riepilogo visualizzata. Confermare premendo Invio.

@ " .y

Introdurre il nome simbolico "Pulsante2" per il secondo contatto normalmente aperto.
Introdurre il nome "Lampadina verde" per la bobina.

"Tulsanta L ulsants Lanpading ve

Per Inserire un ramo parallelo. Selezionare il ramo verticale del montante e cliccare sul
simbolo inizio diramazione.

L

Nel ramo parallelo viene inserito per es. un altro contatto normalmente aperto.
Chiudere la diramazione cliccando sul simbolo fine diramazione.

| e i1
4
=2

Per l'indirizzamento simbolico procedere come sopra.

EI Salvare il blocco se non vi sono piu simboli contrassegnati in rosso. | simboli
vengono contrassegnati in rosso se per es. il simbolo non & contenuto nella tabella dei
simboli oppure vi & un errore sintattico.
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1.5 Come configurare I‘hardware

Per "configurazione" si intende la disposizione di telai di montaggio, unita, dispositivi di
periferia decentrata e moduli di interfaccia nella finestra della stazione. | telai di montaggio
vengono riportati in una tabella di configurazione che contiene sia i telai "reali" che un dato
numero di unita innestabili.

Nella tabella di configurazione, STEP 7 assegna automaticamente un indirizzo ad ogni
unita. Gli indirizzi delle unita di una stazione possono essere modificati se la CPU &
liberamente indirizzabile.

1.5.1 Creazione di stazioni

Dopo aver avviato il SIMATIC Manager:

1. Selezionare il progetto nel lato sinistro della finestra di progetto

2. Selezionare il comando Inserisci > Stazione > Stazione SIMATIC 300

La stazione viene creata con un nome predefinito. Si potra ovviamente sostituirlo con un
altro nome piu opportuno.

e Selezionare nella finestra di progetto I'oggetto "Stazione", in modo che sia visibile
l'oggetto "Hardware" nel lato destro della finestra della stazione.

Oggetto "Stazione"
e Fare doppio clic sull'oggetto "Hardware".

Oggetto "Hardware"

E si aprira la seguente maschera.

kaziome SIMATIC 3000

Tow [ g

Pk |5 1andand El

Telaio di montaggio con
= TA cro singeli posti connettore "ﬁ T
Tl SMATIC 300
=@ SmMaTIC 8

[l 5IMATIC T Based Covvrsl 20400
= = BB, Siaona SIMATICRC

| ] —"J Catalogo

:I:l m UR hardware

Tabella di configurazione

; con gli indirizzi MFI & 1/0 = [Bla<= FROFIELS DF G SIMATIC 57, M7 = EiI
7 L7 [configuramone decentiakal
L] T T T =

Framena F1 pa accedais all Gud P

Breve informazions
sull'elemento selezionato

Nella configurazione di un sistema di automazione si opera sostanzialmente con due
finestre.
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o finestra delle stazioni in cui si collocano i telai di montaggio per la configurazione
delle stazioni.

o finestra "Catalogo hardware", in cui si selezionano i componenti hardware di cui si
ha necessita, p. es. telai di montaggio (rack), unita e moduli di interfaccia

Se la finestra "Catalogo hardware" non € aperta, selezionare il comando Visualizza >
Catalogo che consente di attivarla e disattivarla.

1.5.2 Operazioni fondamentali nella configurazione di stazioni

Per realizzare |la configurazione si deve procedere nel seguente modo.

1. Selezionare i componenti hardware nella finestra "Catalogo hardware".

2. Trascinare i componenti scelti nella finestra delle stazioni con drag & drop.

(Si ricordi di selezionare dal catalogo la CPU314C-2DP che abbia la versione firmware
2.0).

La figura seguente illustra il modo di procedere standard.

Catalogo hardware

Brafila. |Standard

1 |[] Ps3o7ioe  a ¥ PROFIBLS-DP

2| -

3

4| DiEsACT20/230v

5| Ales1zEit |
©_|[{ AlBxicBi

E T

B || AD212B1 =l
5_[[] AD2w12B1

10 || AD2d128it Glave PROFIBUS-DP di SIMATIC S7, M7 &

A 241 2Bt ;I C7 [configurazione decentrata)

j—y
jury

Nella parte inferiore della finestra delle stazioni viene visualizzata la vista dettagli del telaio
di montaggio inserito o selezionato. Essa contiene una tabella che riporta i numeri di
ordinazione e gli indirizzi delle unita.

Pazto connethare [E ... | Mumero di odinazione | Firmware | Indiizzo MPI | Indrizzo B | Indinizzo & | Commento

i €S K2 00-080

? CPU 314 EES7 3141 AE01 08B0 ?

3

4 [{ Di8=aC120/230v [EES7 221-1FF 10-0880 [

5 FIEESET EES7 251-7KF02-04B0 272, 287

5 FIPESEED EES7 331 7NF10-04B0 206..303

v [ AISRTCAwRTD. Ex [EES? 231-75F00-04E0 04,319

B IR EE 57 737 FHE0004E0 ETERE]
g FIEERE EES7 32 EHSE-IAED 336,339
10

1

1.5.3 Definizione delle proprieta dei componenti
Dopo aver disposto i componenti nella finestra delle stazioni, sara sempre possibile aprire
una finestra di dialogo per modificare le proprieta preimpostate (parametri e indirizzi) nel
modo qui descritto.
e Fare doppio clic sul componente, o selezionare il comando Modifica > Proprieta
dell'oggetto
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e Con il tasto destro del mouse: spostare il cursore del mouse sul componente,
premere il tasto destro e selezionare dal menu contestuale il comando Proprieta
dell'oggetto Proprieta di unita centrali

1.5.4 Proprieta della CPU.
Cliccando due volte sul componente CPU nella finestra delle stazioni, si apre la seguente
maschera in cui & possibile impostare:

e comportamento all'avviamento,

e area dati locali e priorita di allarmi,

e aree di memoria comportamento ritentivo,

e merker di clock, tempo di ciclo.

Eﬁtonﬁgurazione HW - [Stazione 51 - |E Iil
@l stazione Modifica Inserisci Sistema di destinazione  Visuslizza  Strumenti Finestra 7 . =] |
D[22 || S| B[ sl [H=] %8 s
L
=0 UR Proprieta - CPU 314C-2 DP - (RO/52) x| dhtl dlu;l
1 Schedulazione orologio | Diagnostica ¢ Orologio | Frotezione | Comunicazione I j
j? Generale I Ayviamento | Ciclo / Merker di clock | Ritenzione | Aillarmni I Allarme dall'arologio
22 Sigla: CPU 314C-2 DF
23
Py temaria di lavoro 48KE; 0, 1ms/lstr ; DI24/D016; AI5/ADZ integrati; 4
i uscite di impulsi [2,5kHz); a 4 canali per conteggio e misura con encoder dqc 1 300400
25 incrementali 244 [E0kHz]: funzione di posizionamenta integrata; &d Lantia
2 connettare MP1+ DP (master DP o slave DF); corfigurazions a pitifile | CPC
M. di ord. /firmware BESY 314-BCFO1-04B0 /W20
Maome:
— Interfaccia
Tipo: MPI
Indirizzo: 2
4| Collegata: Mo Praprieta... |
:Izl [0 UR Commehto:
Pasta connettare _I
. : . SrverrormeTormsIMATIC 57, M7 & C7 £<|
gmwm g :g _I [configurazione decentrata) =
Premere F1 per accedere alla Guida, IModifica

Di seguito si chiariscono i concetti di Avviamento e Ritenzione:

Avviamento

In STEP7 esistono 3 tipologie di avviamento:
¢ Riavviamento
¢ Nuovo avviamento (avviamento a caldo)
e Avviamento a freddo

Per la CPU314C2_DP ¢ previsto il Nuovo Avviamento.
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Per definire la modalita di avviamento della CPU in STEP7 si utilizzano i blocchi
organizzativi per I'avviamento. Questi vengono elaborati prima dell’elaborazione ciclica del
programma (OB1).
Ne esistono tre tipi:

¢ Riavviamento OB101

¢ Nuovo avviamento (avviamento a caldo) OB100

¢ Avviamento a freddo OB102

In particolare il Nuovo Avviamento corrisponde all'avviamento a caldo secondo EN61131.
Quando in S7 si avvia un'unita centrale, prima dell'elaborazione ciclica del programma
(OB1) vengono elaborati il blocco organizzativo OB101 oppure il blocco organizzativo
OB100 (nuovo avviamento) oppure il blocco organizzativo OB102 (avviamento a freddo).
Per il tipo di avviamento "Nuovo avviamento" vale quanto segue (a condizione che la CPU
sia bufferizzata):

e Tutti i blocchi dati e il loro contenuto vengono mantenuti

e Temporizzatori, contatori e merker ritentivi vengono mantenuti mentre quelli non

ritentivi vengono resettati.

Nel caso di nuovo avviamento viene letta I'immagine di processo degli ingressi e viene
elaborato il programma utente STEP 7 partendo dal primo comando nel blocco OB1.

Ritenzione

Durante I'esecuzione del processo industriale possono verificarsi delle anomalie, cadute di

tensione, ecc. che comportano l'interruzione del processo. Per far in modo che il processo

riparta dall'ultimo stato, e non dall’inizio, € necessario utilizzare delle variabili capaci di

memorizzare l'ultimo valore assunto prima del verificarsi del’anomalia. Tali variabili

vengono dette a “ritenzione”. Il PLC pud offrire la possibilita di salvare queste variabili in
batterie tampone o in apposite aree di memoria.

Nel SIMATIC S7 le informazioni che si trovano nelle aree RAM (nella memoria di lavoro)

poOsSsSoNno essere:

1. salvate con l'ausilio di una batteria tampone; in questo caso il contenuto della memoria
di lavoro e dell'area di memoria di scrittura/lettura della memoria di caricamento viene
conservato, cosi come i contatori, temporizzatori e merker (I'area &€ parametrizzabile).

2. salvate senza batteria tampone (assenza di manutenzione); in questo caso pud essere
memorizzato in modo permanente un numero massimo (specifico della CPU) di dati
provenienti dalla memoria di lavoro, dall'area di memoria di scrittura/lettura della
memoria di caricamento e nonché un numero massimo di temporizzatori, contatori e
merker nel buffer di backup della CPU.

La CPU314C-2DP offre la possibilita di salvare tali variabili senza batteria tampone, come

indicato sopra al punto 2, e consente di impostare, attraverso una opportuna maschera, le

aree di memoria a ritenzione. Di seguito viene illustrata la scheda “Ritenzione” nella quale

e possibile indicare i byte di merker, i temporizzatori e i contatori con ritenzione

preimpostata.
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E-E_:Eunfigurazione HW - [Stazione SIMATIC 300 (Confi - |ﬁ' |5|
II“] Stazione Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti Finestra 7 _ &l x|

D3R (%] & (e sl ([@o| %8 ke
T x ||
1 Schedulazione orologio | Diaghostica / Orologio | Protezione | Comunicazione I j
)2&? CPU 314C Generale | Lywiamento | Ciclo / Merker di clock Ritenzione I Aillarmi I Aillarme dall'orologio
2z D24 DOTE  Ritenzione
23 MNumero byte di merker da ME 0:
Z4
z5 Murmneno temporizzator 57 da TO: ID =d Control 2004400
3 MNumero contatari 57 da Z0: IS CPC
4
5 _
B (== M. DB Indirizzo a byte Mumero bute
7 Area aitenzione 1; I'I IU IU
Area & Mtenzions 2 I'I IU IU
Area antenzione 3 I'I IU IU
4
I Aires antenzione 4 I'I ID ID
:I:l o UR Area arntenzione 5 I'I ID ID
brea & rtenzione B I'I ID ID
Posto connettore -
firea a rtenzione 7 |‘| |D ID
Ares & rtenzione 8 I'I ID ID

Annulla | ?

4

Premere F1 pet accedere alla Guida,

1.5.5 Salvataggio della configurazione Hardware
Per salvare la configurazione HW selezionare Stazione>Salva e compila
| dati vengono preparati per il trasferimento nella CPU.
Una volta chiusa la "Configurazione HW”, nella cartella Blocchi viene visualizzato il

simbolo “Dati di s

istema”.

e oo o s MATIC 57, M7 e CF {<|
[configurazione decentrata) —

[Madifica
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1.6 Caricamento e test del programma

Il presupposto per il caricamento del programma € la presenza del collegamento online.
Inserire la rete sull’interruttore ON/OFF. Si accende il diodo "DC 5V" sulla CPU.

o

Ruotare il selettore dei modi operativi su STOP (a meno che non sia gia su STOP). Si
accende il LED rosso "STOP" .

:

g E
I@I

=
2
o

1.6.1 Come eseguire la cancellazione totale della CPU e commutarla in RUN

Ruotare il selettore dei modi operativi in posizione MRES e tenerlo premuto per almeno 3
sec. finché il LED rosso "STOP" non lampeggia lentamente. Rilasciare il selettore dei modi
operativi dopo max. 3 sec. ruotarlo di nuovo in posizione MRES. Quando il LED "STOP"
lampeggia velocemente € stata eseguita la cancellazione totale della CPU. Se "STOP"
non lampeggia velocemente, ripetere I‘'operazione.

AUNP —
AUN =,

ETOP
MAES  m—

1.6.2 Come caricare il programma nella CPU

Per il caricamento del programma ruotare ora di nuovo il selettore dei modi operativi su
"STOP".

:

g g
I@I

=
i
W

Avviare il SIMATIC Manager e aprire il progetto "Getting Started" (a meno che non sia gia
aperto) mediante la finestra di dialogo "Apri". Oltre alla finestra "Getting started Offline"
richiamare la finestra "Getting Started Online". Lo stato Offline/Online & identificato da un
cambiamento di colore nella riga di intestazione.
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|

| Yizuslizza

lirex
Cnline

Nelle due finestre navigare alla cartella Blocchi. La finestra "Offline" mostra la situazione
sul PG, la finestra "Online" mostra la situazione sulla CPU.

Frmaos 11 oo by Mita.

Selezionare nella finestra "Offline" la cartella Blocchi e caricare il programma nella CPU
tramite Sistema di destinazione > Carica. Confermare I'interrogazione con OK.

Sigtamadi dastinaziong ...
oL

Nella finestra "Online" vengono visualizzati, dopo il caricamento, i blocchi del programma.

23




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

I podier e Jowms f mmessesy Ghesdns Segrer Toess I

el O o T e T |

'\IIIIIP"DIHI:

1.6.3 Come accendere la CPU e controllare lo stato di funzionamento

Girare il selettore di modi operativi su RUN-P. || LED verde "RUN" & acceso e si spegne il
LED rosso "STOP". La CPU é pronta al funzionamento. Se € acceso il LED verde, &
possibile iniziare con il test del programma. Se il LED rosso continua ad essere acceso, si
e verificato un errore. Per una diagnostica dell’errore € necessario analizzare il buffer di
diagnostica.

AUNP =
AN —

FTOF
MRES  —

1.6.4 Come testare il programma controllandolo

Mediante la funzione di controllo dello stato del programma viene testato il programma di
un blocco. Presupposto & che vi sia un collegamento online con la CPU, la CPU si trovi in
RUN o RUN-P ed il programma sia stato caricato nella CPU.

Aprire I'OB1 nella finestra di progetto "Getting Started Online". Viene aperta la finestra del
programma “KOP/AWL/FUP”.

= @
r 1_I. H
@ = = =

Attivare la funzione Test > Controlla.
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Tect

Zontralle

1.6.5 Come testare con KOP

Viene visualizzato il circuito in serie nel segmento 1 in KOP. Il montante viene
rappresentato come linea continua fino al pulsante 1 (E 0.1), il che significa che qui &
applicata la tensione.

//

4
@ 24 Volt *ik:;-_

Collegare ora i due pulsanti alla configurazione da testare. Sull'unita di ingresso si
accendono i diodi per gli ingressi E 0.1 e E 0.2. Sull'unita di uscita il diodo per l‘'uscita A
4.0.

Nei linguaggi di programmazione grafici KOP / FUP & possibile seguire 'andamento del
risultato del test dal cambiamento di colore nel segmento programmato. Il cambiamento di
colore sta ad indicare che il risultato logico combinatorio & fino a questo punto soddisfatto.

Disattivare Test > Controlla e chiudere la finestra. Chiudere nel SIMATIC Manager la
finestra "Online".

Test

Cantralle
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1.7 S7_PLCSIM

Il software S7-PLCSIM consente di eseguire e testare i programmi utente su un controllore
programmabile (PLC) simulato nel proprio PC o PG.

La simulazione viene effettuata interamente al livello del software STEP 7, per cui non &
necessario essere collegati ad alcun componente hardware S7 (CPU od unita 1/O).

Utilizzando il PLC S7 simulato I'utente pud controllare e testare i programmi per le CPU
S7-300 e S7-400 e per WinLC.

S7-PLCSIM mette a disposizione un'interfaccia molto semplice in cui controllare e
modificare vari parametri del programma (ad esempio attivare e disattivare gli ingressi).
Inoltre consente di utilizzare le diverse applicazioni di STEP 7 mentre si esegue |l
programma utente sul PLC simulato.

E quindi possibile usare tool quali esempio la tabella delle variabili (VAT) per controllare e
modificare le variabili.

S7-PLCSIM presenta inoltre le seguenti caratteristiche.

e La simulazione viene attivata e disattivata da un pulsante collocato sulla barra degli
strumenti del SIMATIC Manager. Attivando il pulsante di simulazione si apre il
software S7-PLCSIM con la CPU simulata. Quando S7-PLCSIM & in esecuzione la
comunicazione passa automaticamente da STEP 7 alla CPU simulata.

e |l PLC simulato esegue i programmi per la CPU S7-300 o S7-400.

e Possono essere create "sottofinestre" che permettono di accedere alle aree di
memoria di ingressi e uscite, agli accumulatori e ai registri del PLC simulato. Si puo
accedere alla memoria anche mediante indirizzamento simbolico

e Si puo decidere che i temporizzatori vengano eseguiti automaticamente oppure li si

pud impostare e resettare manualmente. Si possono inoltre resettare i
temporizzatori individualmente o globalmente.

e Come per le CPU reali, il modo di funzionamento CPU (RUN, RUN-P, STOP) pud
essere commutato. Inoltre S7-PLCSIM prevede il modo Interrompi che permette di
arrestare temporaneamente la CPU senza modificare lo stato del programma.

e Si possono utilizzare OB di allarme nel PLC simulato per verificare le reazioni del
programma

e E possibile registrare una serie di eventi (manipolare le aree di memoria degli

ingressi e delle uscite, merker, temporizzatori e contatori) e riprodurre la
registrazione effettuata per automatizzare i test di programma.

S7-PLCSIM consente di utilizzare tutte le applicazioni di STEP 7 per controllare e
modificare le attivita del PLC simulato e per testare il programma utente. Malgrado il PLC
simulato esista soltanto nel software (senza richiedere uno speciale hardware), STEP 7
opera come se il PLC simulato fosse un vero componente hardware.
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1.8 Simulazione con S7-PLCSIM

Per poter accedere alla modalita di simulazione dal SIMATIC Manager non devono
sussistere collegamenti con PLC reali. Per iniziare ad utilizzare S7-PLCSIM, effettuare le
seguenti operazioni:

1. Aprire il SIMATIC Manager.

2. Fare clic su @ oppure selezionare il comando di menu Opzioni > Simula unita.
Questa operazione avvia l'applicazione S7-PLCSIM ed apre una sottofinestra CPU
(indirizzo MPI di default: 2).

3. Nel SIMATIC Manager, aprire il progetto.

4. All'interno del progetto, portarsi sull'oggetto "Blocchi" .

5. Nel SIMATIC Manager, fare clic su ﬂl oppure selezionare il comando di menu
Sistema di destinazione > Carica per caricare I'oggetto "Blocchi" nel PLC simulato.
6. A questo punto, il sistema chiede se si vogliono caricare i dati di sistema; rispondere
"NO" se non si intende caricare la configurazione hardware nel PLC simulato, SI per
caricare la configurazione hardware.

7. Nell'applicazione S7-PLCSIM, creare ulteriori "sottofinestre" per controllare le
informazioni dal PLC simulato:

e Fareclicsu _'EII oppure selezionare il comando di menu Inserisci > Ingresso.
La sottofinestra visualizza 1B0 (byte di ingresso 0).

e Fareclic su ﬁl oppure selezionare il comando di menu Inserisci > Uscita per
inserire un'ulteriore sottofinestra QB0 (Output Byte 0).

e Fare clic su _'ﬂ‘ oppure selezionare I comando di menu Inserisci
>Temporizzatore per inserire I'oggetto "Temporizzatore".

8. Selezionare il menu Sistema di destinazione in S7-PLCSIM e verificare che accanto
ad Alimentazione compaia un pallino (¢).

9. Selezionare Esegui > modo di scansione e verificare che compaia un pallino (*)
accanto a Ciclo continuo.

10. Commutare la CPU simulata in RUN facendo clic sulla casella RUN oppure RUN-P
check.

11. Fare clic sul bit 0 di IBO per simulare I'attivazione dell'ingresso 0.0 ed osservare gli
effetti di questa operazione sul temporizzatore e su QBO.

12. Fare clic su E oppure selezionare il comando di menu File > Salva PLC con
nome... per salvare come nuovo file lo stato corrente del PLC simulato.
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1.9 Come utilizzare STEP 7 per controllare la simulazione del programma
E possibile utilizzare i tool di STEP 7 per controllare la simulazione del programma:

1. Dopo aver creato le sottofinestre (vedere sopra al punto 7), entrare nel SIMATIC
Manager.
-

2. Fare clic su oppure selezionare il comando Visualizza > Online per passare al
modo online.

3. Spostarsi all'oggetto "Blocchi" nel progetto ed aprire OB1. Questa operazione
richiama l'applicazione "KOP/AWL/FUP" .

4. Quando la CPU simulata si trova in modo RUN ed é stato attivato il bit 0 di IBO
(vedere sopra al punto 11), passare alla finestra dell'applicazione "KOP/AWL/FUP" e

selezionare Test > Controlla per verificare I'effetto di tali modifiche sul programma.

1.10 S7_GRAPH

S7-GRAPH permette di programmare con rapidita e chiarezza le operazioni sequenziali
che si desiderano comandare con un sistema di automazione SIMATIC. Il processo viene

suddiviso in singoli passi con un volume di funzioni tra loro ben definite.
Nei singoli passi vengono stabilite le funzioni da eseguire e i passaggi sono regolati dalle

transizioni (condizioni di avanzamento). Queste condizioni vengono definite con i linguaggi
di programmazione KOP (schema a contatti) o FUP (schema logico).

| comandi sequenziali comandano il processo nell'ordine prestabilito, e in dipendenza di
determinate condizioni.

Perché un programma sia eseguibile sono necessari almeno tre blocchi per un comando
sequenziale:

e un blocco STEP 7 (1), in cui viene richiamato I'FB di S7-GRAPH. Questo blocco
pud essere un OB, una FC o un altro FB.

e un FB di S7-GRAPH (2), che descrive singoli compiti e condizioni del comando

sequenziale. Tali compiti (passi) e condizioni (transizioni) possono essere
organizzati in una o piu catene sequenziali;

e un DB di istanza (3), contenente i dati e parametri del comando sequenziale. Il DB
di istanza €& assegnato allFB di S7-GRAPH, e pud venire generato
automaticamente dal sistema.

Le catene sequenziali vengono programmate nellFB di S7-GRAPH. Ogni catena
sequenziale consiste di una serie di passi attivati in una determinata sequenza, a seconda

delle transizioni (condizioni di avanzamento). La struttura piu semplice della catena
sequenziale € la successione lineare di passi e transizioni senza diramazione.

Una catena lineare comincia con un passo e finisce con una transizione a cui pud seguire
un salto a un passo qualsiasi o un fine catena.

La sequenza lineare pud essere ampliata tramite:
e diramazioni (alternative, simultanee)
o salti a passi qualsiasi

e ulteriori catene sequenziali che vengono eseguite in dipendenza dalla prima catena
o in modo completamente indipendente
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e operazioni cicliche, disposte prima o dopo la catena sequenziale.

Passol

31 P
Passo1 fzione
Azione

il
Transizione1

Passo2
52 —
Passo2 fzibne
Ingressot  Ingresso2

1 ;

Condizioni Transizione2

Motore Fine corsa
| |
. A

Condizioni

1.10.1 Creazione di un progetto in S7-GRAPH

Dopo aver creato un nuovo progetto nel Simatic Manager attraverso la procedura File >
Assistente "Nuovo progetto” e aver redatto la tabella dei simboli:

1. Aprire nel SIMATIC Manager la cartella "Blocchi".

2. Selezionare il comando di menu Inserisci > Blocco S7 > Blocco funzionale.

3. Indicare nella finestra di dialogo "Proprieta", "GRAPH" come linguaggio di
programmazione.

Nella cartella "Blocchi" viene creato un FB vuoto a cui viene assegnato il numero 1.

Dopo l'avvio dell'editor S7-GRAPH mediante doppio clic su FB 1, il sistema inserisce |l
primo passo (passo iniziale) e la prima transizione. Il miglior modo per creare la struttura
del comando sequenziale & nella rappresentazione "Catena". Per visualizzare condizione
e azioni, attivare il comando di menu Visualizza > Finestra con > condizioni e azioni.

Posizionare la barra degli strumenti "Catena" al margine sinistro dello schermo e collocare

con il mouse tutti gli ulteriori passi, le transizioni, la diramazione alternativa e il salto
dalla fine all'inizio della catena. Di seguito vengono riportati alcuni simboli che si trovano
alla sinistra dell’'editor S7_GRAPH:

[=]

Passo + Transizione

Is. Salto

Diramazione alternativa, Inizio
Diramazione alternativa, Fine

Diramazione simultanea, Inizio
Diramagzioneg simultanea, Fine

Fine catena

EEEEE

Inserisci catena

29




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

1.10.2 Programmazione di azioni

Nei passi vengono programmate le azioni, che tra l'altro comandano ingressi, uscite e
merker e attivano e disattivano i passi della catena sequenziale, e richiamano i blocchi. Le
azioni contengono quindi istruzioni per il comando del processo. Se il passo € attivo, le
azioni vengono eseguite in successione "dall'alto al basso".

Per effettuare la programmazione delle azioni da associare agli step:

1. Selezionare il comando Inserisci >Azione.
. ke
il cursore assume la forma seguente = ™

2. Inserire una riga vuota facendo clic sulle caselle apposite.

3. Indicare le azioni.

Un'azione consiste di un’ operazione e un operando. Di seguito si riportano solo alcuni tipi

di operazioni:

e S Imposta (Set): appena il passo € attivo, I'operando viene impostato a 1 e rimane
cosi impostato

R Resetta (Reset): Appena il passo & attivo , I'operando viene impostato a 0 e

rimane cosi impostato

e N finché il passo € attivo, il segnale dell'operando & = 1.

o D Ritardo all'inserzione (Delay): n sec. dopo l'attivazione del passo, il segnale
dell'operando & 1 per la durata di attivazione del passo. Cid non vale se la durata di
attivazione del passo € minore di n sec.

e CALL Richiamo del blocco: finché il passo & attivo, viene richiamato il blocco
indicato(FB, FC, SFB,SFC). SFB/FB = blocco funzionale di sistema/blocco
funzionale; SFC/FC = funzione di sistema/funzione. Per FB/SFB & necessario un
DB di istanza poiché sono blocchi con memoria.

Azioni con funzioni standard

[Transl _
Sz scendi
scendi |N "down"

] ["rotate"

In questa figura si osserva che al passo “scendi” sono state associate due azioni :
(1) finché il passo é attivo, il segnale di uscita down & =1
(2) finché il passo € attivo l'uscita rotate viene impostato a 1 e rimane  cosi impostato

Azioni che richiamano blocchi

[Transl
S2 ‘scendi
scendi (N ["abilita procedura"

"CALL |[FB2, DB2
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In questa figura viene riportato 'esempio di richiamo del blocco funzionale.(Si ricorda che
il blocco funzionale pud essere realizzato in qualunque linguaggio di programmazione. In
questo caso é stato usato il linguaggio KOP).
La prima azione indica che:
(1) finché il passo & attivo, la variabile “abilita_procedura” € =1. Questa variabile é
utilizzata all’interno del blocco FB2.
La seconda azione indica che:
(2) finché il passo € attivo, viene richiamato il blocco FB2 con il relativo blocco dati di
istanza DB2.
Alla variabile “abilita_procedura” , presente all'interno dellFB2 come contatto
aperto, viene attribuito il significato di passo attivo nel momento in cui essa assume
il valore uno. Infatti & fondamentale che tale variabile assuma il valore uno, in
corrispondenza dell'attivazione del passo, per consentire al blocco funzionale di
eseguire il suo codice.
Nel caso in cui si deve richiamare un blocco FC o SFC non & necessario inserire un DB di
istanza poiché sono blocchi privi di memoria (Es. CALL FC10)

1.10.3 Programmazione di condizioni

Le condizioni sono stati binari del processo che possono essere combinati tra loro
secondo la logica booleana con elementi KOP o FUP (contatto normalmente aperto,
contatto normalmente chiuso, box And, box Or, box di confronto). Il risultato logico
combinatorio (RLC) pud influenzare le singole azioni di un passo, il passo intero,
I'avanzamento al passo successivo o l'intera catena sequenziale. Le combinazioni logiche
vengono programmate in KOP o FUP.
Le condizioni sono

e eventi (p. es., si esce dal passo attivo) e

o stati (p. es., quando viene impostato l'ingresso E2.1)

Le condizioni compaiono nelle aree seguenti:
e Transizione (avanzamento al passo successivo)
¢ Interlock (interblocco del passo)
e Supervision (controllo del passo)
e Operazioni cicliche (condizioni e richiami del blocco all'inizio e/o alla fine della
catena sequenziale)

Transizione

In una transizione vengono programmate le condizioni che comandano l'avanzamento da
un passo a quello successivo.

Transizione vuota

Le transizioni senza condizioni rappresentano transizioni vuote. Esse non interferiscono
nello svolgimento della catena. Il passo attivo viene eseguito solo una volta. Il passo
successivo € quello valido.

Interlock

L'interlock € una condizione programmabile per linterblocco del passo che influenza
I'esecuzione delle singole azioni.
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Se e soddisfatta la combinazione delle condizioni, vengono eseguite le azioni combinate
con l'interlock.

Supervision

La supervision & una condizione programmabile per il controllo del passo, che influenza
I'avanzamento da un passo a quello successivo.

Operazioni cicliche

Le operazioni cicliche sono condizioni e richiami di blocchi che sono posti a monte o a
valle della catena sequenziale. Esse vengono elaborate, indipendentemente dallo stato
della catena sequenziale, una volta per ciclo.

Per le condizioni di avanzamento alle transizioni vengono utilizzate le operazioni
combinatorie di bit "Contatto normalmente aperto”, "Contatto normalmente chiuso" e "Box
di confronto".

Come realizzare le transizioni

1. Scegliere il set mnemonico "KOP" e selezionare nella barra degli strumenti "KOP/FUP"
il simbolo corrispondente

¢ Inserisci contatto normalmente aperto

¢ Inserisci contatto normalmente chiuso

¢ Inserisci box di confronto
2. Posizionare i simboli nel punto corrispondente facendo clic sulle linee di transizione.
Si puo uscire dal modo di editazione in qualsiasi momento con il tasto ESC.
3. Indicare gli operandi. Selezionare a tal fine la casella di testo corrispondente con un clic
sul segnaposto "??.7". Introdurre quindi un operando assoluto o simbolico (p. es. E0.7,
"Pulsante di avvio").
4. Se si desidera, puo essere indicato un commento sulla catena sequenziale. |l campo di
commento si trova nel tipo di rappresentazione "Catena" in alto a sinistra, e pud essere
aperto con un semplice clic.

Per la programmazione di box di confronto €& possibile utilizzare come operandi le
informazioni di sistema sui passi. In questo caso gli operandi hanno il seguente significato:
1. Nome passo.T: momento attuale o ultimo momento di attivazione del passo
2. Nome passo.U. momento attuale o ultimo momento di attivazione del passo senza
tempo di avaria

Programmazione dei controlli

Procedere come segue per programmare i controlli.

1. Con un doppio clic sul passo passare dal tipo di rappresentazione "Catena" al tipo
"Passo singolo".

2. Selezionare nella barra degli strumenti "KOP/FUP" il simbolo Inserisci box di confronto
3. Posizionare il box di confronto nel punto corrispondente sulla linea di controllo e
immettere il tempo di controllo desiderato.
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Operandi specifici di S7-GRAPH per condizioni

Vi & la possibilita di utilizzare le informazioni di sistema sui passi come operandi in
transizioni, supervision, interlock e condizioni cicliche.

Operando |Significato Utilizzato in
SIT Tempo di attivaziong corrente o pil recente del passo Comparatore,
assegnazione
Sill Tempo di attivazione totale del passo i senza tempo di avaria |(Comparatore,
assegnazione
SiLX Indica se il passo i & attivo Contatio normalmente
aperto/Contatto
normalmente chiuso
Transi.TT |La transiziong i & soddisfatta Contatio normalments
Yerifica che tutte le condizioni della transizione i siano aperto/Contatto
soddisfatte normalmente chiuso

1.10.4 Salvataggio e chiusura della catena sequenziale

S7-GRAPH salva e compila automaticamente gli FB. Compilare significa verificare che la
catena sequenziale sia priva di errori di sintassi. Soltanto gli FB di S7-GRAPH esenti da
errori possono essere salvati e trasmessi alla CPU. Non & possibile chiudere gli FB se
contengono errori.

Se gli errori vengono corretti solo in un secondo momento, si potra invece salvare I'FB di
S7-GRAPH come sorgente, oppure creare una sorgente al posto di un FB di S7-GRAPH.
Al contrario che con I'FB di S7-GRAPH, é possibile salvare una sorgente di S7-GRAPH
anche se la catena sequenziale contiene degli errori.

Per effettuare il salvataggio
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1. Selezionare il comando di menu File > Salva. Viene aperta la finestra di dialogo
"Seleziona DB di istanza" con il DB di istanza (DB 1) predefinito.

2. Immettere le impostazioni facendo clic su "OK". II DB di istanza viene creato
automaticamente e copiato nella cartella "Blocchi".

3. Per chiudere la catena sequenziale selezionare il comando di menu File > Chiudi.

1.10.5 Inizializzazione della catena sequenziale e richiamo nel programma OB1

Inizializzazione della catena sequenziale

Il blocco funzionale FB realizzato in S7-GRAPH contiene la catena sequenziale che
descrive il processo. Per avviare tale catena € necessario creare all'interno del’OB1 un
richiamo dellFB, e si deve specificare il parametro di inizializzazione della catena
sequenziale: INIT_SQ (init-sequence)

Nel momento in cui il parametro booleano INIT_SQ (init_sequence) passa a "1", vengono
attivati tutti i passi della catena contrassegnati come passi iniziali e tutti gli altri passi
vengono disattivati.

Il passo iniziale € il passo di una catena sequenziale che diventa attivo al primo richiamo
di un FB di S7-GRAPH senza una precedente interrogazione di condizioni. |l passo iniziale
non deve essere necessariamente il primo passo di una catena sequenziale e il suo
simbolo & diverso dagli altri passi.

Nel funzionamento ciclico della catena sequenziale questo passo, come ogni altro passo,

diventa attivo solo se sono soddisfatte le condizioni della transizione precedente.

Programmazione dell'OB1

I programma della catena sequenziale viene richiamato ed avviato dal blocco
organizzativo OB 1. E possibile creare I'OB 1 in KOP, FUP, AWL o SCL. In questo caso
viene creato in KOP.

Procedere nel modo seguente.

1. Aprire in SIMATIC Manager nel programma S7 la cartella "Blocchi".

2. Avviare I'editor “KOP/AWL/FUP” facendo doppio clic sull'OB1.

3. Selezionare mediante il comando di menu Visualizza il linguaggio di programmazione
KOP.

4. Selezionare il segmento 1, fare doppio clic sul blocco FB 1 nel catalogo degli elementi
del programma per inserire il richiamo della catena sequenziale.

5. Indicare il nome del rispettivo blocco dati di istanza per mezzo del box KOP.

6. Selezionare il parametro di ingresso INIT_SQ, inserire un elemento di contatto
normalmente aperto per mezzo della barra degli strumenti "KOP", e definirlo come
"INIT_SQ". Con questo parametro si ha la possibilita di avviare la catena sequenziale,
definita nel modo online, dal passo iniziale.

7. Selezionare il comando di menu File > Salva e chiudere il blocco organizzativo con il
comando di menu File > Chiudi .

34




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

ﬁiﬁﬂpn‘ﬁ'ﬂl SFUP - [0OB1 -- 20t02_01_S7GRAPH_Trapana\trapanatsice]
{+ Fie Modfica Inssreci Sitema didesiezioe Iest Wisuaizza Shumerti Foesha 2 =17 x|

"IIE CS_tr =]
apan”
"C8_trapan®
EX END
.. —|orr_ s s ol .,
TINLT g0 —{TNIT S0 3 MORE
.. —{aer P H_ACTIVEL ..
.. —{3_PREV ERR_FLT(. ..
di pragianma ]
.. —{5_NEET AUTO DN ..
- - 5 Op. d sportamentodioaze a |
o |ew avTo AL oHl i Bid oo
- - Tampanizzator
Cperazioni logiche = parol
L [EMTAR BAN ON - .. =-{gg |Blocchi FB
{ A FB1 CS_wapen
B R & g8 Bloochi FT
[F-1g8 Blocchi SFE
.. —3_SEL {28 Blocchi SFC
[E-{E Muliztanze
. —{3_on e, jill Bibiotera =
1 v
.. —{3_oFF Blocchi fnzional del progeits x|
4
.. T rusE
-
4 I *

1.10.6 Caricamento del programma nella CPU e test della catena sequenziale

Caricamento del programma utente

Per poter caricare il programma nella CPU del sistema di automazione, & necessario
caricare dal SIMATIC Manager tutti i blocchi (DB1, FB1, OB1, FC70/71, FC72 o FC73).
Procedere quindi nel modo seguente.

1. Aprire nel SIMATIC Manager il programma S7 e selezionare la cartella "Blocchi".

2. Selezionare il comando di menu Sistema di destinazione > Carica.

In maniera alternativa € possibile avviare S7- PLCSIM per simulare il progetto.

Test del programma utente

Per testare il programma utente € necessario essere collegati in modo online con una
CPU o aver avviato S7-PLCSIM.

1. Aprire nel SIMATIC Manager la finestra di progetto.

2. Aprire la catena sequenziale tramite doppio clic sull'FB 1.

3. Selezionare il comando di menu Test > Controlla.

Viene visualizzato lo stato di programma (il passo iniziale € attivo). | passi attivi vengono
contrassegnati a colori.
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2 Applicazioni

2.1 Svolgimento del progetto - Trapano

Il sistema da analizzare € costituito da un trapano che deve effettuare un foro su un pezzo
posizionato alla base del sistema. Il trapano € montato su un supporto che gli permette di
muoversi dall'alto verso il basso e viceversa. Il dispositivo € azionato da un pulsante che
viene attivato dall'utente, quando il pulsante viene premuto la punta del trapano inizia a
roteare e il trapano scende verso il basso. Per consentire che anche pezzi di grandi
dimensioni siano forati correttamente, a meta corsa si controlla se la punta del trapano ha
gia toccato il pezzo, in tal caso il trapano viene fatto risalire alla posizione iniziale per
oleare la punta, nell'altro caso si procede nella discesa verso il basso. Quando la punta
del trapano giunge nella posizione piu bassa indicata dal sensore B il pezzo & stato
completamente forato e il trapano puo risalire. Gli ingressi della parte di controllo sono il
segnale START del pulsante utente, il segnale A che indica la posizione alta del trapano, il
segnale M che indica la posizione media del trapano, il segnale B che indica la posizione
bassa del trapano e il segnale Y che indica la presenza del pezzo da forare. Le uscite
sono i segnali UP e DOWN che agiscono sulle azioni di discesa e risalita del trapano, il
segnale ROTATE per roteare la punta e il segnale OIL per oleare la punta.

[ ] ve
oL
h

LAWY
ROTATE 'LL.C
L J ‘-\_\_\_'_J/ :
X
|
B

START

Analisi del problema

Individuiamo le variabili del sistema:

Uscite del PLC

UP:variabile digitale utilizzata per far muovere verso l'alto il trapano

DOWN:variabile digitale utilizzata per far muovere verso il basso il trapano.
ROTATE:variabile digitale utilizzata per far ruotare la punta del trapano
OlL:variabile digitale utilizzata per oleare la punta del trapano.

Ingressi del PLC
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Start: variabile booleana di ingresso che aziona il sistema

A: Fine corsa A. Se il valore € 1 indica che il trapano si trova nella posizione piu alta del
supporto.

M: Fine corsa M. Se il valore € 1 indica che il trapano si trova nella posizione centrale del
supporto.

B: Fine corsa B. Se il valore € 1 indica che il trapano si trova nella posizione piu bassa del
supporto.

Y: Sensore di pressione Y. Se il valore € 1 indica che il pezzo € presente nella base

X: Sensore di pressione X. Se il valore € 1 indica che il trapano & vicino al pezzo da
forare.

La macchina di stato & la seguente:

START && Y

X==1&& M

X &&M==1

TEMPO
TRASCORSO

Lo stato iniziale € denominato Home, variabile locale sempre inizializzata ad 1, cioé
sempre true. In tale stato non viene effettuata alcuna operazione.
Il ciclo pud avere inizio se il pulsante di START é stato attivato ed il pezzo si trova sulla
base del sistema (Y). Il passaggio allo stato “scendi” quindi avviene se la variabile
d’'ingresso (START and Y) = 1
2) Scendi :

ROTATE =1

DOWN =1
Il trapano in questo stato entra in funzione, in particolare inizia a scendere e la punta inizia
a ruotare.
A questo punto bisogna effettuare un controllo sulla variabile X, in particolare si ha che:
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Se X =1 gli stati da seguire sono:
3) FORO2 :
ROTATE=1
DOWN =1
In questa fase il trapano continua a scendere sino a quando incontra il pezzo ed
inizia a forarlo. Il passaggio allo stato successivo avviene se la variabile d’ingresso M
€ posta pari ad 1, cioé se il trapano si trova in una posizione centrale.
4) SALI2 :
ROTATE =1
UP =1
In questo stato il trapano viene riportato nella parte alta del supporto per oleare la
punta. Il passaggio allo stato successivo avviene se la variabile d’ingresso A € posta
pariad 1.
5) OLIO:
ROTATE =1
UP=0
OIL =1

Il passaggio allo stato “foro” si ha mediante il segnale TEMPO TRASCORSO fornito
da un timer. Questo timer viene introdotto per fare in modo che la punta venga
raffreddata.

Se X non € uguale a 1 gli stati da seguire sono:
6) FORO :
ROTATE =1
DOWN =1
OlL=0
In questo stato il trapano si muove verso il basso mentre la punta continua a ruotare.
Il passaggio allo stato successivo avviene se la variabile d’'ingresso B &€ posta pari ad
1, cioé se il trapano si trova nella posizione piu bassa ovvero & stato effettuato il foro
7) SALI :
ROTATE =1
UP =1
In questo stato il trapano continua a ruotare ed inizia a risalire perché ha completato
il foro sul pezzo. Il passaggio allo stato di Home avviene se la variabile di ingresso A,
€ posta pari ad 1, cioé se il trapano si trova nella posizione piu alta.
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2.1.1 Progetto Trapano realizzato in linguaggio KOP (Ladder)

Aprire il Simatic Manager e avviare la procedura File > Assistente "Nuovo progetto".
Scegliere la CPU314C-2DP (si ricordi che nella configurazione hardware bisogna
impostare la versione firmware 2.0), selezionare OB1 e OB100, scegliere come linguaggio
di programmazione KOP e indicare il nome del progetto “trapano_ladder”. Si otterra:

HSIMATIE Manager - Trapano_ladder == x]

File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

Dlﬁl §?|ﬁ| % ||ﬁ| ﬂl lﬁ_ﬁl il:? |< Nessun filtro > jil %‘%ll == ml EI

| 3 OB100
Stazione SIMATIC 300
CPL 314C-2 DP(1)
Pragrarama 57(1]
B Sorgenti
“{£H Blocchi

Premere F1 per la Guida.

Per effettuare la programmazione con nomi simbolici bisogna creare una tabella dei
simboli. Aprire la cartella “Simboli” che si trova dentro Programma S7(1) e inserire le
varie righe.

La sintassi per le variabili di ingresso/uscita é:

1124.0/Q 124.0

“l” sta ad indicare che ci riferiamo ad un ingresso, “Q” ad un’uscita. Questo secondo il
linguaggio mnemonico inglese.

“124.0” rappresenta l'indirizzo di default dell’ingresso/dell’'uscita integrato che si ricava
dalle caratteristiche tecniche della CPU utilizzata.

In particolare per la seguente CPU gli indirizzi di default integrati sono:

e Ingressi digitali da 124.0 a 126.7
e Uscite digitali da 124.0 a 125.7
¢ Ingressi analogici da 752 a 755

¢ Uscite analogiche da 752 a 755
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ﬁ'}Editor di simboli - Programma 57(1) (Simbaoli) &=

Tabella Modifica Inserisd  Wisualizza Strumenti  Finestra 7

BEH| &L BE]| o o [Tk =% | k?|

&1 Programma S7(1) {Simboli) -- Trapano_ladder',Stazione SIMATIC 3004CPU 314C-2 DP(1) = | E||1|
Stato Indirizzo /| Tpodidati | Commento

1 I 1240 BOCL

2 I 1241 BOCL

3 | 1242 BOCL

4 I 1243 BOCL

5 I 1244 BOCL

[} | 1245 BOCL

7 Mo 200 BOCL

g mo 2001 BOCOL

E M 202 | BOCL

10 Mo 203 BOCL

11 ho 204 BOCL

12 Mo 205 BOCL

13 olio Mo 206 BOCL

14 COMPLETERESTART |OB 100 08 100 Complete Restart

15 rotate Q1240 BOCL

16 down Q1241 BOCL

17 V] Q1242 |BOCL

15 il Q1243 BOCL

19 TOMN T 1) TIMER

20

Premere F1 per accedere alla Guida, UM

Si pud osservare inoltre, che agli stati vengono associati bit di Merker a partire da M 20.0.
(Si potevano scegliere anche a partire da MB 17.0). Questa scelta é legata al fatto che la
CPU utilizzata, ha i byte di Merker da MB 0 a MB 16 con ritenzione preimpostata. Si
ricorda che i dati vengono definiti a ritenzione quando, dopo una caduta di tensione, essi
hanno lo stesso valore che avevano prima della caduta di tensione.
Affinché il programma funzioni correttamente € necessario che la variabile Home sia
settata a true. Avendo assegnato agli stati tali indirizzi si € garantito che tali variabili non
siano ritentive. In tal modo se dovesse verificarsi una caduta di tensione il programma
ripartirebbe correttamente, perché la variabile Home in particolare non assumerebbe il
vecchio valore essendo non ritentiva (In realta bastava impostare solo la variabile Home
non ritentival).
Dopo aver creato la tabella dei simboli cliccare su OB1 per scrivere il programma in
KOP(Ladder). Si aprira la maschera “KOP/AWL/FUP” dove si inseriranno le varie istruzioni
in linguaggio KOP(Ladder). Il programma si articola in segmenti (rung). Quindi bisogna
selezionare “inserisci segmento” per introdurre i vari rung dove andranno inseriti i simboli
del linguaggio ladder. Sulla sinistra si trova la finestra “elementi di programma”. Questa
contiene tutta la simbologia relativa al linguaggio KOP(ladder).
Ogni qualvolta si inserisce un elemento (contatto aperto, contatto chiuso, temporizzatore,
ecc.) esso presentera dei punti interrogativi rossi. Cliccando su di essi € possibile inserire
I'indirizzo assoluto oppure se si € costruita la tabella dei simboli € possibile scegliere il
nome nella casella di riepilogo visualizzata.
Il programma in KOP sara composto da tre fasi. A partire dalla macchina di stato bisogna
scrivere questa parti di codice:

1. stato attuale — ingresso — nuovo stato

2. nuovo stato — resettaggio vecchio stato

3. stato attuale — condizioni che devono essere compiute
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SIMATIC OBl 22/02/2005 12.24.28

OBl - <offline>

Nome : Famiglia:

Autore: Versione: 0.1
Versione blocco: 2

Data e ora Codice: 17/02/2005 17.53.06

Interfaccia: 15/02/19%96 16.51.12
Lunghezze (blocco / codice / dati) 00288 00134 00022

TEMP
OBl EV CLASS Byte 0.0 Bits 0-3 = 1 (Coming event), Bits 4-7 =1
— = (Event class 1)
OBl SCAN 1 Byte 1.0 1 (Cold restart scan 1 of 0B 1), 3 (Scan 2-n of
_ _ OB 1)
0Bl FRIORITY Byte 2.0 Priority of OB Execution
OB1_OB_NUMER Byte 3.0 1 (Organization block 1, OB1)
OBl _RESERVED 1 Byte 4.0 Reserved for system
OBl RESERVED 2 |Byte 5.0 Reserved for system
OB1_PREV_CY¥CLE |Int 6.0 Cycle time of previous OBl scan (milliseconds)
OBl_MIN CYCLE Int 8.0 Minimum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_MAX CYCLE Int 10.0 Maximum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_DATE_TIME Date_And Time (12.0 Date and time OBl started
|B10000:0B1 "Main Program Sweep (Cycle)"
|Seqmento: 1 Prima parte: Avviamento Trapano
"hema" nSTRRT™ nym [
K K N s—|
Segmento: 2 Abbassamento della punta del trapano

Distinguiamo il casc del pezzo piccolo & di guello grande

"scendi” "M "E" "foro"
X K A =
™" "E" "foroZ"
4 K —

Segmento: 3

Se 1l pezzo € piccolo faccio il foro

"forg" ngm nealim

I | [ | 53—

Segmento: 4

risalgeo allo stato di partenza

s3li™ npm "home™

|| || 50—

Pagina 1 di 4
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SIMATIC OBl 22/02/2005 12.24.28

Segmento: 5

In guesto caso il pezzo & grosso

"Eoro2™ T "aaliz”

| I s —

Segmento: ©

Devo oleare la punta del trapanc per farlo raffreddare

sali2" "a" "olio"™

| I s —

Segmento: 7

dopo un certo tempo faccio il foro

N
"?lion s oot " Earam
1T o (5 >—
S5T#155 TV BI
—R BCD[—
|Segmento: 3 seconda parte:resetto Gli stati Precedenti
‘ "scendi"™ "home"
 f R—
|Seqmento: 9
"foro" "scendi”
{ | R—
"foro2"
{
|Segmento: 10
‘ mealin [ —
‘ { | R}—
|Segmento: 11
‘ "home™ wezlim
 f R—

Pagina 2 di 4

42




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

SIMATIC OBl 22/02/2005 12.24.28

‘ "salil2" "foroZ"
‘ { R—]
|Segmento 13
‘ "olio" "saliz™
‘ [ ] R
|Seqmento: 14
"foro" "olio™
‘ | | R
|Seg‘mento: 15 Terza parte— definisco le azioni
"home" "rotate"
I
‘ 11 E—
|Segmento: 1o
‘ "scendi” "rotate"
‘ [ s—
|Segmento 17
nealin ap”
N i
"=ali2"
| f
Segmento: 18
"scendi” "down"
I )
1
"foro"
| |
1T
"foro2"

Pagina 3 di 4
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I:-}urum.‘l_r o: 19

Di seguito viene riportato un esempio dell’'interfaccia "KOP/AWL/FUP”.

EiKOP/AWL/FUP - [0B1 -- Trapano_ladder',Stazione SIMATIC 300°,CPU 314C-2 DP(1)] -1=] x|
{3 Fle Modifica Inserisci  Sistema di destinszione  Test  Misualzea Strumenti  Finestra 7 =] x|

D[=(z-/d| 2 _Iéé msl@| ol ol [o a0l 1 TR g2 AbOlE] o | 2] we]]

Conkenuto di: ‘BmbientetInterfaccia’
E--@ Interfaccia |Nome

B Nuovo segmento =-F@ TEMP @ [TEMP

(3] Combinazione binz| | =

#-(%] Op. di confronto —r.'ﬂm‘ht.o. |
H-{ag] Op. di conversione

L

[

[

[

[l Contatori Segmento 1: Prima parte: Avviamento Trapano
[#-{08) Richiamo DB
#-{g] Op. di salto

] Funz, in wirgola fis
[#-{z¥ Funz. in wirgola mc
[
[
[2
[
[
[

Commento;: ‘

(=] Op. d! spostamnent f— rSTART e [——
{35 Op. di controllo de | 11 11 .fs}_|
{35 Op. di spostament ‘ t H '

H-{aiz] Bit di stato
(@] Temporizzatari
{22 Operazioni logiche Segmento 2 : Abbassawento della punta del trapano
{3 Blocchi FB

~{gH Blocchi FC —
g Blocchi SFE

ﬁ Blocchl SFC =

| | » scendl "fara”
{

Disztinguiamo il caso del pezzo piccolo e di quello grande

X |/| {5
"foroz™
| Elementi di ... |E_E Strut /|—| l—‘.r S)—|

=l

JJ Il-i T Emoni b 2 Informazioni A 3 Riferimenti incrociati # Infomazioni operando. b 5 Comanda A B Diagnosti

Premere F1 per richiedere la Guida. D [affline lass. 252 [Seqg1s Ins

Dopo aver salvato il programma in KOP cliccare su OB100 per inserire le istruzioni relative
all’avviamento.

Nel caso in esame € necessario settare la variabile home a true.

Per creare il blocco organizzativo di avviamento cliccare su OB100, scelto in fase di
creazione, e dopo aver scelto dal menu Visualizza > AWL inserire la seguente istruzione,
che al momento dell’avviamento setta home a true:

SET
="home”

Si ricorda che AWL (lista istruzioni) € un linguaggio di programmazione testuale vicino al
linguaggio macchina. Quando si crea un programma in AWL, le singole istruzioni
corrispondono in larga misura alle operazioni con le quali la CPU elabora il programma.
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EKDP;"AWL}"FUP - [OB100 -- Trapano_laddet',Stazione SIMATIC 300°,CPU 314C-2 DP(1) -7 x|
i} Fie Modifica Inserisci Sistema didestinazione Test Wisualizza Strumenti Finestra ? 17 x|

DlEe-a| &l ae|ln|i;, olo| cilanl [5 e2] rel| IO 2] aelaolm|s o= ae|

Contenuta di: 'AmbientelInterfaccia’

=43 Interfaccia [Name
¥ Muovo segmento (- TEMP <3 [TENP
€8 Blocchi FB a

(g3 Blocchi FC

Al st anze
- ¥ Eiblioteche

-
0Bl0O0 : "Complete Restart'™ j

Commento: ‘

Commento: ‘

EI SET
= "home"
i Elementidi ... “E_E Strut LI

=
|

H A[Aw[P, T:Emori 2 Informazioni & % Rifermentiinciociat 4 Infomazioni operando 5 Comanda__y__E: Diagnosti

Premete F1 per tichizdere la Guida, 2 |offling |bss, <52 [5eql RIS Ins  |Modifi

Simulazione del progetto Trapano con S7-PLCSIM
Dopo aver salvato il progetto si avvia S7-PLCSIM per far partire la simulazione.
1. Aprire il SIMATIC Manager.

2. Fare clic su @ oppure selezionare il comando di menu Opzioni > Simula unita.
Questa operazione avvia l'applicazione S7-PLCSIM ed apre una sottofinestra CPU
(indirizzo MPI di default: 2).

3. Nel SIMATIC Manager, aprire il progetto “Trapano_ladder”.
4. All'interno del progetto portarsi sull'oggetto "Blocchi" .

5. Nel SIMATIC Manager, fare clic su ﬂl oppure selezionare il comando di menu
Sistema di destinazione > Carica per caricare I'oggetto "Blocchi" nel PLC simulato.
6. A questo punto, il sistema chiede se si vogliono caricare i dati di sistema; rispondere
"NO" se non si intende caricare la configurazione hardware nel PLC simulato, SI per
caricare la configurazione hardware

7. Nell'applicazione S7-PLCSIM, creare ulteriori "sottofinestre" per controllare le
informazioni dal PLC simulato:

e Fareclicsu ﬂ oppure selezionare il comando di menu Inserisci > Ingresso.
Digitare 1B124 (byte di ingresso 124).

e Fareclicsu _Ioppure selezionare il comando di menu Inserisci > Uscita.
Digitare QB124 (Output Byte 124).
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e Fare clic su EI oppure  selezionare il comando di menu
Inserisci>Temporizzatore. Digitare TON

e Selezionare il comando di menu Inserisci> Merker. Digitare MB 20
8. Selezionare il menu Sistema di destinazione in S7-PLCSIM e verificare che accanto
ad Alimentazione compaia un pallino (¢).
9. Selezionare Esegui > modo di scansione e verificare che compaia un pallino ()
accanto a Ciclo continuo.
10. Commutare la CPU simulata in RUN facendo clic sulla casella RUN oppure RUN-P
check. Dall'immagine si osserva che quando la CPU va in RUN la variabile home é true.

¥ 57-PLCSIM - Sim¥iew2 - =] %]

File Modfica Visualizza Inserisci Sistema didestinazione Esegui  Strumenti  Finestra 7

DS M| =R R Ewu
[CRCRCRGRER-R=IR=RCha]
LR o+

5

FE -cx[EENE -l
5F

Wor

B, - s1op s
101X
| it

Premere F1 per la Guida.

11. Fare clic sul bit 0 e sul bit 1 di IB124 per simulare l'attivazione degli ingressi start e y
ed osservare gli effetti di questa operazione su QB124.
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FEil57-PLCSIM - SimYiew2 _ &1

File Modfica Yisualizza Inserisci  Sistema didestinazione Esegui  Strumenti  Finestra 7

DE M| 5 R %@ E

BB oo e e E
L3 n #i [
5
=101 ETE (Ol x|
mo- [ RUNP
Coc W RUN 5
BRI s1op s || - Cr FrRR

101
o 124 fee x|

7EG 4
o

Premere F1 per la Guida.

E possibile associare ad ogni elemento (IB,MB,QB, T0) il corrispondente simbolo della
tabella dei simboli. Bisogna cliccare su Strumenti > opzioni > aggiungi simboli. Si aprira
la maschera “Apri” che permette di selezionare la tabella dei simboli relativa al progetto in
esame.

12. Fare clic su EI oppure selezionare il comando di menu File > Salva PLC con
nome... per per salvare come nuovo file lo stato corrente del PLC simulato.
Come utilizzare STEP 7 per controllare la simulazione del programma

E possibile utilizzare i tool di STEP 7 per controllare la simulazione del programma:

1. Dopo aver creato le sottofinestre (vedere sopra al punto 7), entrare nel SIMATIC
Manager.

2. Fare clic su E oppure selezionare il comando Visualizza > Online per passare al
modo online.
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File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizea Strumenti  Finestra 7
Dlﬁl %E‘|ﬁ| %llaﬁ gl =] I% Eglnf- |<Nessunhltro> jﬁl %%I %lElm EI

@ Trapano_ladder -- C:\Programmi'Siemens',Step7\s7projiTrapano ONLINE -

B Tiapano_ladder Fik {3 OB100
i 3 SFE1 3 5FB2
CPU 314C-2 DP(1) o5 i} SFES
E-D_ Programma 57(1) o s o SFB12
“{ Blochi o SFE14 i} SFB15

i3 SFB19 3 SFB20

i SFBZ22 £+ SFB23

i3 SFB32 3 SFB33

i SFB3S £+ SFB36

i3 SFB4 3 SFB42

o3 SFE44 o SFBAE

o} 5FB4S {0} SFB49

3 SFES3 3 SFES4

i3 SFBE1 {F SFBEZ

3 SFEE4 £ SFBES

i SFC1 £+ 5FC2

i3 SFC4 3 SFCE

i3 SFC7 £+ 5FC9

3 SFC10 i SFC1 3 SFC12

Premere F1 per la Guida. @ [ [ [

3. Spostarsi all'oggetto "Blocchi" nel progetto trapano_ladder ed aprire OB1. Questa
operazione richiama l'applicazione "KOP/AWL/FUP" .

4. Quando la CPU simulata si trova in modo RUN ed sono stati attivati i bit 0 e 1 di IB124
(vedere sopra al punto 11), passare alla finestra dell'applicazione "KOP/AWL/FUP" e
selezionare Test > Controlla per verificare l'effetto di tali modifiche sul programma.
Questa prima immagine mostra quello che accade quando la CPU € commutata in RUN

[FIxop/awWL/rUP - [@0B1 - Trapano_ladder\Stazione SIMATIC 300CPU 314C-2DP(1) ONLINE] _&] ]
{3 File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test | Wisualizza  Strumenti  Finestra 2 =1
D] & & [ml@| o] cildal [ o k> MR 2] 463t-0lm]s | =] sl
=] |Contenuta di: ‘AmbienteInterfaccis"

E-@ Interfaccia = | |Nome |;|

----- 4 Nuove segmento ol 48 TEMP - | [ e =]

#]-{31] Combinaziane binaria =

(] Op. di confronto 0Bl : "Main Program Sweep (Cycle)™ j
{29 Op. di conversione

Commento:

-3 Conkatori

[

[

[

[

[¥l-{pB] Richiamo DB
(5] Op. disalko
[#-{z1) Funz. in virgola fissa
[*

[

[

[*

[

[

[

: Prima parte: Avviamento Trapano

Commento:

-(z#] Funz. in virgola mabile

£l Op. di spostamenta
-3 Op. di controlo del progr
H-(z5] Op. di spostamentojrota
|-G Bit di stato "home "START e "aoendi”
(@] Temporizzakori e b [ it {ghr--n--
(2] Operazioni logiche a parc
g3 Elocchi FE

(g Blocchi FC

(148 Blocchi SFE

[#-{gH Blocchi SFC

----- Al uliistanze
. M Rikliokache

4| I »

Segmento 2: Abbassamento della punta del trapano

Distinguiamo il caso del pezzo piccolo e di cquello grande

-

rocendi™ e rree "Eorg”

{S [ .
R { """ e A {ghen-e-
= = g g "Eoroa" _
Hj Elementidi... “EE Struttura di oro Ll—l

x|
T:I [ | 1: Errori 2: Informazioni A 3 Riferimenti incrociati Iy 4: Informazioni operando } B Comando  J B Diagnosti

Premere F1 per richiedere la Guida. o <I>|- [ass. <52 | Lekttur.
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In questa immagine viene mostrato cosa accade quando i bit “START” e “Y” vengono

attivati.
Si verifica il passaggio allo stato successivo:”scendi”.

E"; KDP{AWL{FUP - | @OB1 - Trapano, Iadderlstazinne SIMATIC 3004CPU 314C-2 DP{1) ONLINE] = |5' |1|

i3 File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione Test Wisualizza Strumenti  Finestra 2 & x|

D2-e] 8| 2=l ol cildl s &Y TR e 1030 ==] g”
==l

|Contenuta di: ‘AmbientelInterfaccia’

"home" "ETART™ T "acendi™
-3 Op. di controla del progr ‘o
H-{#5] Op. di spostamento/rota
(7] Bit di stato
#-(@] Temporizzatori
(23] Cperazioni logiche a parc
(€3 Elocchi FB
- Blocchi FC
[#-{£8 Blocchi SFB
[y Blocchi SFC

E-@ Intetfaccia =] | |Nome |;|
----- B Nuovo segmento = -4 TEMP | [& Ewe =)
[#-{&1) Combinazione binaria TOT ;I
(] Op. di confronto
[H-2g Op. di conversione ] ] [
[]_. Cantatori : Prima parte: Avviamento Trapano
[#1-{B8] Richiamo DE Commento:
(5] Op. disalko
H Funz, in virgola fissa
[-{z® Funz. in virgola mobile
(= Op. di spostamento
£
[
[
£
[

Segmento 2 : Abbassamento della punta del trapano

Distinguiamo il caso del pezzo piccolo e di quello grande

..... ‘ Mulkiistanze Tscendi™ :VHI" T "FUID"
.. M Rikliatache A B P e e R G-
4 I I 3

E3 ¢ i X! ’Erorloz
............ S ean-

" B Elementici . [BE Stuttwradi i LILI

z
T’J ISR 1: Errori 2 Imformazioni A 3 Riferimentiincrociai A # Informazioni operando & Comando , E: Diagnosti

Premere F1 per richiedere la Guida. (o <I>|RUN lass. <52 | Lektur.

Procedendo alla stessa maniera & possibile verificare 'intero programma.

Per uscire dalla simulazione basta cliccare su Test > Controlla e chiudere la finestra del

collegamento online.
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2.1.2 Progetto Trapano realizzato in linguaggio SFC

Per realizzare il progetto del trapano in SFC nellambiente di programmazione STEP7
bisogna utilizzare il programma S7-GRAPH (Vedi paragrafo 1.10).

Nella prima fase bisogna aprire il Simatic Manager e richiamare il comando di menu File >
Assistente "Nuovo progetto”. Creare un nuovo progetto “Trapano_sfc”. In questo caso
'OB100 non € necessario. Se si desidera usare la notazione simbolica bisogna creare la
tabella dei simboli. Inizialmente & necessario inserire solo gli indirizzi degli ingressi e delle
uscite. Non & necessario definire gli stati.

In figura viene riportata la tabella dei simboli che si ottiene dopo aver compilato il file di
S7_GRAPH.

ﬁEditor di simboli - Programma 57{1) {Simboli} = Iﬁllﬂ
Tabella Modifica Inserisci Visualizza Strumenti Finestra 7

= = | =1 | i B2 | K3 G ||Tutti\simb0|\ jvﬂ | k?|

Programma 57{1) {Simboli) -- Trapano_sfc\Stazione SIMATIC 3004CPU314C-2DP{1) — IEI il

Stato Simbolo Inditizzo /| Tipo di dati Commerito

1 FC 72 FC 72

2 start I 1240 BOoL

S ¥ I 1241 BOOL

4 2] | 1242 BOOL

5 a | 1243 BOoL

& ® I 1244 BOOL

7 m | 1245 BOoL

8 INIT_SiG Mo 200 BOOL

9 programma trapano o8 1 o8 1

10 ratate G240 | BOOL

11 dowwn Q12441 BOOL

12 up Goo124.2 BOOL

13 ail G 1243 | BOOL

14 TIME_TCK SFC B4 SFC B4 Read the System Time

15

Premere F1 per accedere alla Guida. MM

Dopo aver creato il progetto e aver definito la tabella dei simboli portarsi dentro “Blocchi” e
con il tasto destro del mouse scegliere Inserisci nuovo oggetto > Blocco funzionale. Si
aprira la finestra “Proprieta-Blocco funzionale” e nella casella linguaggio dobbiamo
scegliere “GRAPH”.
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QSIMATIE Manager - Trapano_sfc

File Maodfica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti

D[ 2897 & |==]@| sl [o 2

=&

Finestra 7

|< Messun filro »

~1%| ¥E@ =sm

'Hi"'Trapano_sfc - it
589 Trspano_ste

- Stazione Sik
=-[§ crusd

x|
Generale - Parte 1 | Generale - Parte 2 | Richiami | Attibuti |
= Con mulliistanza

Nome:

Nome simbalico:

Commento al simbolo:

Linguaggio:

Percorso progetta:

Percorso fisico: IC.\F’rugrammi\siemans\Slep?\s?plui\Trapan"‘I

Creato il
Ultima rodifica:

Commenta:

Codice
1840242005 11.02.53
18/02/2005 11.02.53

Interfaccia

1840242005 11.02.53

Annulla | G |

o | [ [

Premere F1 per la Guida.

Cliccando su FB1 si apre I'editor di S7-GRAPH. Di seguito viene mostrata l'interfaccia
dell’editor con una parte del codice SFC composto da passi, transizioni, azioni e
diramazioni alternative.

E'ES?—GRAPH - [FB1,DB1 {Catena 1) -- Trapano_sfc'Stazione SIMATIC 300%CPU314C-2DP(1)...] -8 =l
1T Fle Modifica Inserisci  Sistema di destinazione Test  Wisualizea Strumenti Finestra 7 == x|

DlslE] 8] = | | almlela] sl o) ) || e 3 [F el SR Mol als
— : =]

8 a0 T i1 |
k TR sl }l - ---- home
? home
E “atact" g el
Bl R =
s 82 scendi
R =cendi b g |"down"
i 5 ["rovave”
e
I
fi|
o | 12 |
= f It {f T B —_—
=
e o
EI H W -:an-Z ______
== 83 |scendi2 |
scendi n [Ewe—
- aiz [E J
" T3
I e e
|_) [,
s4 |sa1 ice |
= — ( salire W N | -
— ERE[E |y ' ol

Premere F1 per la Guida.

2 foffine [ [ass [ms [
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Progetto “trapano_sfc”.

"start" "y T 1

scendi
N "down"
] "rotate"

T12

! Transl1?2

=

=

scendi?2

N "down"

e
| ‘ | e —
[ | ! Trans3
S salire
salire N "up"

T4

|
[ [ ‘ Trans4

olio
N "Oil"

olic.T—

scendi3
N "down"

TH158—
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|Tran156
g7 sali2
sali2 ‘ N ["up"
i | ! Transl0
f 38 ) !attesa
Sbtess ‘ IR ["rotate"
T11
Transll
yS1

Step Home :
Allo step iniziale, contrassegnato con una doppia linea, non € associato alcuna azione.
Transizione T1:
Alla prima transizione vengono associati due contatti start e y.
Step scendi :
Allo step scendi associamo 'azione:

e N “down” questa indica che finché il passo & attivo down & 1

e S “rotate” questa indica che appena il passo € attivo rotate viene impostato a 1 e

rimane cosi impostato

Transizione T2 :
Alla seconda transizione associamo un contatto normalmente aperto x e un contatto
normalmente chiuso m
Step scendi2 :
A tale step associamo I'azione N “down” questa indica che finché il passo & attivo down &
1
Transizione T3:
Alla terza transizione associamo il contatto m.
Step salire :
A tale step associamo I'azione N “up” questa indica che finché il passo é attivo up € 1.
Transizione T4 :
Alla quarta transizione associamo il contatto a.
Step olio :
A questo step associamo I'azione N “oil” questa indica che finché il passo é attivo oil & 1.
Transizione T5:
Alla quinta transizione associamo un comparatore dove confrontiamo olio.T, che
rappresenta il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo
prefissato di 15 secondi (T#15S). Questo equivale a fissare il tempo necessario per oleare
la punta del trapano.

Esaminiamo adesso l'altro percorso (diramazione alternativa).
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Transizione T12:
A questa transizione € associato il contatto normalmente chiuso x e il contatto
normalmente aperto m.

A questo punto si ha un “percorso convergente” in quanto le due sequenze alternative
convergono.

Step scendi3 :

A tale step associamo I'azione N “down” questa indica che finché il passo € attivo down &
1.

Transizione T6:

A questa transizione € associato il contatto b.

Step Sali2 :

A tale step associamo I'azione N “up” questa indica che finché il passo € attivo up € 1

Transizione T10:

A tale transizione associo un contatto normalmente aperto a.

Step attesa:

A questo step associamo 'azione R “rotate”. Appena il passo é attivo rotate viene
impostato a 0 e rimane cosi impostato

Transizione T11:

A tale transizione associamo il contatto negato y. Si ritorna allo stato di home.

Dopo aver salvato e compilato il progetto realizzato in S7_GRAPH, si troveranno nella
cartella “Blocchi” i seguenti elementi generati dalla compilazione.

KJSIMATIC Manager - Trapano_sfc =l& x|

File Maodfica Insetisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7
le”'l g?lﬁl é{,llaﬁ ﬂl IEI_%I EEI |<Nessunfilln:|> j&l %ﬁl %lglm EI

ano_sfc -- C:Programmi’,Siemens'\Step 7'\ s 7proj', Trapan~1

Trapano_sfc B d
- Stazions SIMATIC 300 [£3.FC72
= [ CPUT4C2DP)
Programma 57(1)

() Soigenti
----- {3 Blocchi

Premere F1 per la Guida. @ [

54




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

Per realizzare il richiamo di FB1 all'interno del blocco organizzativo 1 & necessario aprire
OB1 e dalla finestra “elementi di programma”, posizionarsi su “Blocchi” e scegliere FB1.
Introdurre al posto dei punti interrogativi DB1.

Si ricorda che i blocchi dati di istanza(DB), generati automaticamente nella compilazione,
vengono assegnati al blocco quando viene richiamato un FB.

Associare a INIT_SQ (init_sequence) la variabile creata nella tabella dei simboli (INIT_SQ
M20.0). Questa consente di inizializzare la catena.

HEKOP/AWL/FUP - [0B1 -- Trapano_sfc'Stazione SIMATIC 300%,CPU314C-2DP(1)] -1& x|
i3 File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Wisualizza Strumenti  Finestra 2 =1

Dl(2-=] & sl =) cildl [a o <) IO el 1H#]-0lFHw [+ x|
=

|Contenuta di: ‘AmbienteInterfaccis"
E-@ Interfaccia = | |Nome |;|
-] Op. di confronta -] - TEMP Lo | | TERP 1~
Op, di conversione -
4] Conkatori _I
Richiamo D& DEL
Op. disalto
L . FEL
Funz. in virgola fissa Tl END
Funz. in virgala mabile
] Op. di spostamento ... —0FF_30 3 mof-, .. _I
Op, di controllo del progr
Op. di spostamentojrata “INIT S0+ —(INIT_5Q 3_MORE|-, ..
?] Bit: di stato
Temporizzatari ... WCE_EF S_ACTIVE[-. ..
Operazioni logiche a parc
Elacchi FE .v. 4_FPEEV ERR_FLT|-. ..
Ok FBL
Blacchi FC 5 _HEAT AUTO_ON-=. ..
Blocchi SFE
Blocchi SFC SW_AUTO TAP_ONHE—, .,
5U_TAP MAN 0N}, .,
51_MAN
occhi Funzionali del progetts £¢ -
-~ = ) -
Hj Elernentidi ... “EE Struttura di LIJ ; _I

=l BLocK FB
T:I Bl EN NS L 1: Errori 2 Informazioni A 3: Riferimenti incrociati )\ 4: Infarmazioni operando )\ 5: Comando )\ E: Diagnosti

Premere F1 per richiedere la Guida. o D [offline |ass, <5.2 [Seqgt Ins

Per eseguire la simulazione del progetto:

1. seguire gli stessi passi del paragrafo 1.8 Simulazione con S7-PLCSIM

2. cliccare su = e avviare FB1 ( non OB1)
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ESIMATIE Manager - Trapano_sfc ;Iilil

File Modfica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizea  Strumenti  Finestra 7

Dlﬁl §?|ﬁ| é{,llad EI =] I% B |<Nessunfiltro> jﬂl %%I %lglm EI

@ Trapano_sfc -- C:\Programmi',Siemens',Step 7,5 7proj'Trapan~1 ONLINE _
- Trapano_sfc [rati di sistema
=l Stazione SIMATIC 300
E--@ CPU314C-2DP[1]
E-{Z] Programma 57(1)

Premere F1 per la Guida. @ [ [ [

3. Commutare la CPU o il simulatore in RUN e attivare i vari ingressi.

Di seguito si riportano alcune immagini che sintetizzano alcuni passi della simulazione.

Ev; S7-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) -- Trapano_sfc'Stazione SIMATIC 300',CPU314C-2DP(1})\... ONLINE] =& x|
i} File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Wisualizza  Strumenti Finestra  ? =S|

D] 5] o | pllels] el ) el e o 7wl ERE mrm) el
] Al

Commento al blocce

{5} 57-PLCSIM - Sim¥iew2 =10l

File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione  Esegui

Strumenti - Finestra  #
DEd & =8| S@wh ! v Tg1emssons
ICRCRRCRCR-R=IR=Roka] ——
BEE| n +1 =
(%

home

CPU _|o| x Ui THOOOms
=100 ETONETIN - (CIx N T et
scendi
=cendi H ["dowm”
2 "rotate!

[N i ET=] G E RN S E A

4k
#
£l
5 Premers F1 per |2 Guida, g ¥ zggggzz
i @ — I ( 83 -’\- ----- Iﬂc}iz— -
T Grafico 3 Catene |T= W ariabili I Kl | LI—I
Premere F1 per la Guida. ] <I> -'l:l— |— IE W l_
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[£% S7-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) -- Trapano_sfc'Stazione SIMATIC 3004,CPUS14C-2DP(1)}... ONLINE]

I} File Modfica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Wisualizza  Strumenti  Finestra 7

=181 x|
=181 x|

D|=E| £ =

S e I =1 = R e Y e B A

-t
T

|NEEE

o s I == o N T W e
A

freve | [2 ‘=] [SIE 0 @) &l

Commento al blocce

¥} 57-PLCSIM - SimYiewz
File Modifica Visualizza Inserisci Sistema di destinazione Esegui
Strumenti  Finestra ¥

=1

DEHE| =R EwN

miEiaTiEEE sEa

Wps] n o+ | =

5

Cioc

Premere F1 per la Guida,

[TSF - aien
T RN

B0~ 1o s

=101

v RUN 765

4 321
(il il i i

=

0
v

MPIL =2 A TTreanse

| U THAE=450ms
T: TH#4E=450ms

home

T TH4=51ldms
T: THd=Eléms

scandi
n dowm
3 Mrotate!

Fe Grafico B% Catene ﬁ:: “Wariabili I

Premeres F1 per la Guida.

[§%1 S7-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) - Trapano_sfc}Stazione SIMATIC 300%,CPU314C-2DP(1)}... ONLINE]

I} File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti Finestra  ?

U THO00ms

[, T: TH0O00ms
R =—
SONE [l
181X
lslx]

D|@|s| & = | - #[Eslefs] el e ]2t A2l

freve ] [8 =[S0 - @le

| L ET = R e e )

-
-

=l

|NEEE

Skrumenti

[l 57-PLCSIM - Sim¥iew2

File Modifica visualizza Inserisci  Sistema di destinazione Esegui

Finestra ?

L) .

DEHE| % ER RSk

EmaEasa onn

18|

i+ |l

5

Coc
OrRuN
OsTor

[CIEF ~ eine
-S,F, [~ RUN-P

T

[ sToR MF!ESl

Premere F1 per la Guida.

I(ES| | s o 124 ISR

;Iglll ____El T THE5=571ms
Tran=1 T: TH25=571lms
g2 =cendi
=candi W W o
B Meotage!
T12
Translz
T2
- -—— T THE=IEIus
Tzan=2 T: THzsFEdms
scendil
[F_ T
U: THO00m=
______ T: TH000m=
salire
sal ize EIEE

MPI=2

Te Grafico £ Catens |TZ: W ariabili I

I |
________ Trans4 i
|

Premere F1 per la Guida.

3
& <O ROTONN [ fass et [
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E~:| S7-GRAPH - [FB1,DE1 (Catena 1) - Trapano, sfc:Stazione SIMATIC 300=EPU314E—2DPS 1}%... ONLINE]

IF File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Yisualizza  Strumenti - Finestra 7

=181
=181 x|

Ol & o o | plEleln| @l <] )

==l

] 550 o = 5 T B e

|
=101 x|

il 57-PLCSIM - SimView2
File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione  Esequi
Strumenti  Finestra  #

D@ | % BB
BiEminiEEala:m
| o+
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=101 x| EERETI (Ol
LISE ™ — pune

Coc  # RUN
HE = srom e

v T =] T W ae

T12

Tran=1z

T THSI=TiIms
T: THS5z=73ms

3 scendil
scendiz [F [rdswmn

U: THrE=SEEme
T: TH2E=5EEm=

salice

RS

T THS5=050ms
T: TH5=050ms
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[F_ [reil”

1t
Six
T U: TH000ms
Fremere F1 per la Guida, MPI =2 4 ———————T: T#000ms
L 473 e 86 =candil
Iz [ | o L scendil
Jl— -
T2 Grafico £ Catene |=F= Y ariabili I < | _’I_I
Premere F1 per la Guida. ) < aumeT [ [Ass (et [
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2.1.3 Progetto Trapano realizzato in linguaggio SFC con la chiamata di funzione
Viene riproposto l'esercizio del trapano del paragrafo 2.1.2 per far vedere come si
implementa la chiamata di blocchi attraverso l'istruzione “CALL”.

Dopo aver eseguito le operazioni di creazione del progetto (vedi paragrafo 2.1.2),
introdurre all'interno del’'S7_GRAPH il seguente codice SFC in cui sono state apportate
delle modifiche alle azioni del passo “Scendi”.

"etare" nyn

scendi

N "abilita procedura"
CALL |FBZ2,DBZ

T12
M | | rmemmmeenmmemm e oo —
I I ! Trans12
N " T2
| | V | e ——
I I ! Trans?
S3 scendi?2
scendi2 N "down"
salire
N "up"
olio
N "oil
I
olio.T
T$#158 SG scendi3
scendi3 N "down"
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I 5 1 —_— 2

Transé

S-T N sali2 |

’ sali2 |N |"up" J

 r10

I [ Trans10

" S8 N attesa

attesa R "rotate"

T

s T1l1l
Vi ITransll

yS1

Step Home :

Allo step iniziale, contrassegnato con una doppia linea, non € associato alcuna azione.
Transizione T1:

Alla prima transizione vengono associati due contatti starte y.

Step scendi :

In questo step si effettua un richiamo di blocco funzionale.

Per realizzarlo & necessario portarsi nella cartella Blocchi del Simatic Manager e
selezionare con il tasto destro del mouse Inserisci nuovo oggetto> blocco funzionale.
Inserire FB2 e scegliere il linguaggio di programmazione KOP.

]
KJSIMATIC Manager - Trapano_sfc_CALL =la1 x|

File Maodifica Insetisci  Sistema di destinazione  Wisualizza  Strumenti  Finestra 7

le”'l g?lﬁl é{,llaﬁ gl IE_EI E!I |<Nessunfi|ln:|> j&l %%I %E ml EI

Proprieta - Blocco funzionale x|

Generale - Parte 1 | Generale - Parte 2 I Hichiamil Allribulil

Mome: IFB2 Con multiistanza
Mame simbolico: ||

Commento al simbola: I

Linguaggic: KOP

Percorzo progetto: Trapano_sfc_CALLAStazione SIMATIC
300%CPUS14C-2DP(1WProgramma S7(11%BlocchivFB2

Percorso fisico: |E'\Prngrammi\Siemens\Step?\S?Pmi\Enpia di Trapan™1
Codice Interfaccia

Creato il 03/03/2005 19.37.56

Ultima modifica 08/03/2005 20.16.14 08/03/2005 19.37 56

Commehta:

Annulla | 7

Premere F1 per la Guida. @ [
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Cliccare su FB2 per aprire la maschera “KOP/FUP/AWL” all’interno della quale si inserira il
codice che dovra attivare le uscite down e rotate. (Ovviamente il codice € molto semplice
ma serve per comprendere il meccanismo del richiamo del blocco!)

EKDP;"AWL,.-"FUP - [FB2 -- Trapano_sfc_CALL\Stazione SIMATIC 300',CPU314C-2DP(1}]

i} File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Visualizza Strumenti  Finestra 7

=18l
===

<o) IO 2] AH-olmo (=]~ x|

D|(2-9| S| #lee| o~ vidl o &
==

|Conteruta di: ‘Ambiente)Interfaccia'

h’ﬂ Nuova segmenta =
-3 Combinazione binatia
=-{&] Op. di confronto
E-2g Op. di conversione
[E-{4) Contatori
[-{p8] Richiama DB
E-{E] Op. disalo
[#-{21) Funz. in virgola fissa
[-{=R Funz, in virgola mabils
{4 ©Op. di spostamento
38 Op. di contralla del pragrar
Op. di spostamentofrotazic
[#-faig Bit di stato
E-{g@) Temparizzatari
[#-{Z3) Operazioni logiche a parola
[-{gH Blocchi FE
[E-4gH Elacchi FC

g} Blocchi SFE
-4 Blacchi SFC

----- Al Multiistanze d
[l —

¢

- [ame
=3 I
3 OUT
= Ih_oUT

LI - STAT

Elermenti di p... |E_E Struttura dir

FBZ : Titolo:

T | )

Commento:
Conmento:
"ahilita p
rocedura” "dowm™
I N :'
I L]
"rotate”
{a—
Ki|

s

=l
i
E R 1: Errori 2 Informazioni A 3 Riferimentiincrociai 4 Informagionioperanda b 5: Comando ,  E: Diagnasti

Premere F1 per richiedere la Guida,

i 2 |offline

Ims [

Poiché nella maschera “KOP/FUP/AWL” non & possibile inserire dei rung che contengono
solo coil, & stato necessario inserire un contatto normalmente aperto “abilita_procedura”.
Quando il contatto diventa 1 la variabile di uscita “down” si attivera e la variabile di uscita
“rotate” si settera.

Dopo aver salvato il codice chiudere la maschera “KOP/FUP/AWL”, portarsi dentro la
cartella “Blocchi” e creare il blocco dati di istanza da associare al blocco funzionale.

Si ricorda che un blocco funzionale € un blocco "con memoria". Esso dispone di un blocco
dati correlato come memoria (blocco dati di istanza). Sia i parametri che vengono
trasmessi all'FB, sia le variabili statiche vengono memorizzati nel blocco dati di istanza.

Con il tasto destro del mouse scegliere Inserisci nuovo oggetto>blocco dati e inserire i
parametri della figura seguente
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HSIMATIE Manager - Trapano_sfc_CALL == x]

File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

Dlﬁl §?|ﬁ| ‘}{,llaﬁ ﬂl IE_EI Egl |< Messun filtro > jil %‘%I == ml EI

Proprietd - Blocco dati x|
Generale - Parte 1 | Generale - Parte 2 | Richiami | Atributi |

Mome e tipo: IDE2 IDB di istanza j I ‘l
Nome simbalico: I

Commento al simbolo: I

Linguaggic: DE

Percorzn progetto: I

Percorso fisico: IC:\Programmi\Siemens\Step?\S?Proi\Copia di Trapan™1

Codice Interfacoia
Creato il 1140342005 17.38.23
Ultima modifica 1140342005 17.38.23 11/03/2005 17.38.23

Commento:

Premere F1 per la Guida. @ [

A questo punto si ritorna all'S7-GRAPH per impostare l'azione, associata allo step
“scendi”, che richiama il blocco FB2.
Se scrivessimo semplicemente I'azione:

e CALL FB2,DB2
al momento dell’attivazione del passo, il blocco FB2 non avrebbe la possibilita di essere
richiamato perché la variabile “abilita_procedura” ha valore zero.
E necessario allora inserire, prima del richiamo del blocco, I'azione:

¢ N “abilita_procedura”
La quale fa assumere a tale variabile il valore 1 fino a quando il passo ¢ attivo.
A questo punto il blocco FB2 pud essere richiamato correttamente e i coil possono essere
attivati.
Inoltre attribuendo ad “abilita_procedura” lo stesso significato di Si.X, che indica se |l
passo Si €& attivo, si & risolto il problema di non poter usare, all'interno della
maschera”’KOP/FUP/AWL”, gli operandi specifici che S7-GRAPH mette a disposizione
(per es. Si.T, Si.X).
Transizione T2 :
Alla seconda transizione associamo un contatto normalmente aperto x e un contatto
normalmente chiuso m
Step scendi2 :
A tale step associamo I'azione N “down” questa indica che finché il passo € attivo down &
1
Transizione T3:
Alla terza transizione associamo il contatto m.
Step salire :
A tale step associamo I'azione N “up” questa indica che finché il passo é attivo up & 1.
Transizione T4 :
Alla quarta transizione associamo il contatto a.
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Step olio :

A questo step associamo I'azione N “oil” questa indica che finché il passo € attivo oil € 1.
Transizione T5:

Alla quinta transizione associamo un comparatore dove confrontiamo olio.T, che
rappresenta il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo
prefissato di 15 secondi (T#15S). Questo equivale a fissare il tempo necessario per oleare
la punta del trapano.

Esaminiamo adesso l'altro percorso (diramazione alternativa).

Transizione T12:

A questa transizione € associato il contatto normalmente chiuso x e il contatto
normalmente aperto m.

A questo punto si ha un “percorso convergente” in quanto le due sequenze alternative
convergono.

Step scendi3 :

A tale step associamo I'azione N “down” questa indica che finché il passo € attivo down &
1

Transizione T6:

A questa transizione € associato il contatto b.

Step Sali2 :

A tale step associamo I'azione N “up” questa indica che finché il passo € attivo up & 1
Transizione T10:

A tale transizione associo un contatto normalmente aperto a.

Step attesa:

A questo step associamo 'azione R “rotate”. Appena il passo € attivo rotate viene
impostato a 0 e rimane cosi impostato

Transizione T11:

A tale transizione associamo il contatto negato y. Si ritorna allo stato di home.

Dopo aver salvato e compilato il progetto realizzato in S7_GRAPH, si troveranno nella
cartella “Blocchi” i seguenti elementi generati dalla compilazione.
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&ESIMATIE Manager - Trapano_sfc_CALL == x]

File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

Dlﬁl g?lﬁl ‘}{,llaﬁ gl lﬁ_il Egl |« Nessur filtro » jil %%I =8 ml EI

rapano_sfc_CALL — C:\Programmi',Siemens'Step7.,57Proj'Copia di Trapan~1
Trapana_sfe CALL
Stazione SIMATIC 300
CPU314C-2DP(1)
Pragramma 57(1)
{B] Sorgenti

Premere F1 per la Guida. @ [

Per realizzare il richiamo di FB1 all’interno del blocco organizzativo 1 € necessario aprire
OB1 e dalla finestra “elementi di programma”, posizionarsi su “Blocchi” e scegliere FB1.
Introdurre al posto dei punti interrogativi DB1.

Si ricorda che i blocchi dati di istanza(DB), generati automaticamente nella compilazione,
vengono assegnati al blocco quando viene richiamato un FB.

Associare a INIT_SQ (init_sequence) la variabile creata nella tabella dei simboli (INIT_SQ
M20.0). Questa consente di inizializzare la catena.
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EKDP;"MWL}'FUP - [0B1 -- Trapano_sfc_CALL"Stazione SIMATIC 300 CPU314C-2DP(1}] == x|
iF File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Visualizza Strumenti Finestra 7 == %]
e (=3 : H
D[(5-@] 8| #lele| oo el [a s <o [T 22 0l == w]|
zl= Contenuta di: 'Ambiente\Interfaccia’
=4 Inkerfaccia [ame
B Nuowo segmento -] [-Jg TEMP -3 [TEMP
Combinazione binaria a
{1 Op. di confronto
{85 Op. di conversione
[ Ay AN
{51 op. disalto Commento:
{21] Funz. in virgola fissa
Funz. in virgola mobile _I
Op, di spostamento
+1-faF] Op. di contrallo del prograr DBL
Op. di spostamentafrotazic FE1
Bit. di stato EN EM0
@ Temporizzatort . —{0FF_s0 s Nol-. ..
{23 Operazioni logiche a parala = =
{£H Elocchi FB
" « JINTT 80 % MORE |-,
[E-4gH Elacchi FC HIT_30 - -
{0 Blocchi 5F5 ... —|ACE_EF S_ACTIVE|-. ..
{3 Blocchi SFC
----- Al Mulkiistanze _ILI .. -3 PREV ERR_FLT|-...
4 | | » - -
¢ ... s mEXT AUTO_ON |-, ..
. —SW_AUTO T&P_ONE- .,

Elermenti di p... |E_E Struttura dir ] I I

s

=l
i
E R 1: Errori 2 Informazioni A 3 Riferimentiincrociai 4 Informagionioperanda b 5: Comando ,  E: Diagnasti

Premere F1 per richiedere la Guida, o 2 |offline lass. 5.2 |

Per eseguire la simulazione del progetto:

Ims [

e seguire gli stessi passi del paragrafo 1.8 Simulazione con S7-PLCSIM

iS5 7-PLCSIM - Sim¥iewl

File Modfica VYisualizza Inserisci  Sistema di destinazione Esegui Strumenti  Finestra #

=181 x|

Dl & Be(%ma W
BEEREEE 2am
BRg| v+
4
=10ix] =10l

-g'; [~ AUN-F

HDC [~ RUN
RUMN
TOP ¥ STOP MRES

Premere F1 per la Guida.

MPI=2
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e cliccare su e avviare FB1 ( non OB1)
FJSIMATIC Manager - Trapano_sfc_CALL ===l

File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7
Dlﬁl §?|ﬁ| %llaﬁ gl =] I% |< Meszun filtro » jil %‘%I % = ml EI

=) Trapano_sfc_CALL
EI-- Stazione SIMATIC 300 |43 FC1
E

Stazione SIMATIC 300
E@ CPU314C-2DP(1)
=3 Programma 57(1)
“-{H Blocchi

Premere F1 per la Guida. @ [ [ [

e Commutare la CPU o il simulatore in RUN e attivare i vari ingressi.
Di seguito si riportano alcune immagini che sintetizzano alcuni passi della simulazione.

e la cgu é commutata in RUN
FLESAE : =1L % bigne SIMATIC 300},CPU314C-2DP{1)',.. ONLINE] =S|

File Modifica Wisualizza Inserisci  Sistema di destinazione N = _1&]x]

oo =] [ e[S/l W @l

Eseqgui  Strumenti  Finestra ?

DEH 4= R3S« Pl W
BB e e e
BB n +1 | =] |

5
REE]
-S,F: FHUN—P [l6 124 [e =]
Ooc |

SR 7TE54 3210
Clerop - 10 whes|l| - P mrrr

U: TEODIms

FEF =0 O] | e
- scendi

IMB 20 IB'l j IQB 124 [ umdi] n ["abilita procedura’ |[8]

7TE54 3210 TALL |t DBt

L o

Premere F1 per la Guida,

&
4k [T P | omemeenas — U: TEbins
[Franst T: TgE0i s

i §3 v seendit
o T I L i —
5 o =
N | T (| [ L Tt  —— : TN Ime

B T T: TEOIIms

TG |EEC.| = va. TR s | =

Premere F1 per la Guida. ] <I> - (1] FE Let
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Si attivano starte y

File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione
Finestra 7

Esegui  Skrumenti

=L %]

jone SIMATIC 3004,CPU314C-2DP(1}'... ONLINE] _|&] %]
Strumenti  Finestra 7 == x|

D@ M| R R EE W
EEREEaaana
B[pg| n +1 7=

5

=lolx|
LIS~ pune

Cpc W RUN
Ht oo s

BRI -loix]

| EENEZ EEOR
7EE4 3210 7TE54 321
Ll il 2l (Il

Premere F1 per la Guida.

e 11| g

fome <] [€ =) [ 16 - @l

= ElEH
I,

| NEEES

6. [BBC.| = va. |

Premere F1 per la Guida.

i Feoedd

Parte il richiamo di blocco funzionale

U: TElming s165ms
T: TElnind s165ms

home

0: THLsEEIms
T: THLsE6ms

scendi
B ["abilita_procedura® |[1]

CALL [FEZ DB

—— U TEONOms

T: TE00Ims

s3 v scendii
seendit N R Y

T3
T 0: TEIOms
_____ T: TEOIn:
54 [rarize | =l
@ MoTeT [ [ass [ Let

E"; KDP{'AWL{'FUP - |@FBZ —- Trapano sfc CALL"Stazione SIMATIC 3004, CPU314C-2DP(1) DNLINE]I ==l
iF File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Visualizza Strumenti Finestra 7 ==l
Dl(z-lw| 8| #lElel olc| ekl S o xl TE 2] HolEls (=] x|
FE| |Conteruta di: ‘Ambiente)Interfaccia'
E-@ Inkerfaccia a [ame -
B Nuovo segmento = [ o ] =3 I
Combinazione binaria 3= CuT
{1 Op. di confronto = I_OUT
{85 Op. di conversione W STAT

=

FBZ : Titolo:

T | )

Commento:

" down™

{]

"rotate”

{38 Op. di controllo del prograr
] Op. di spostamentafrotazic .
Bit di stato [FETCEe
{@] Temporizzatari
{2 Operazioni logiche a parola
{£H Elocchi FB “ahilita p
{€3 Blacchi FC rocedura”
- Blocchi SFE I
{3 Blocchi SFC
----- Al Multiistanze x
o | &
e
Elementi di p... 'EE_E Struttura dir ] I I

{s}—

s

=l
i
E R 1: Errori 2 Informazioni A 3 Riferimentiincrociai 4 Informagionioperanda b 5: Comando ,  E: Diagnasti

Premere F1 per richiedere la Guida,

@

<@ [RONTT [etur [

[ass, <52 |
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e Siattiva I'ingresso x

PISTE
File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione
Esegui  Strumenti  Finestra 7

Jione SIMATIC 300\CPU314C-2DP(1)\... ONLINE] _|&] %]
Strumenti  Finestra 7 == x|

DSHE| & 2R R E R\
EEREEaaana
B[pg| n +1 7=

5

=lolx|
LIS~ pune

Cpc W RUN
Ht oo s

BT
| EENEZ EEOR

TES54 3210
(Il ] o

Premere F1 per la Guida.

e 11| g

fome <] [€ =) [ 16 - @l
|

T U TElming s165ms
: TElming s165ms

home

0 THSE:4T8ms
T: T#S4:478ms

scendi

seendi B ["abilita procedura” |[1]
TALL |TB& IB:

(e

.
=
I
a1
1
1

| NEEES

6. [BBC.| = va. |

Premere F1 per la Guida.

. . »”
e Si attiva I'ingresso m

'k‘,'j' -F “1 - SIMYIEW - I_IILI
File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione
Esegui Strumenti  Finestra ¥

AE— S —

U Tgzsdline
[framet T: Tgisdlins
e
T3
U: TENIn:
_____ T: TEMIn:
" sa [ratize | =l
& <> lauTo [ [ass [Let

DSH| b 2R BB
BEEEEaEaaam
B[pg| n +1 | 7=

5
=101 x|
B

B, s1oe vees|
101
| EERET TR |

7TES54 3210
(Il ] o

Premere F1 per la Guida,

-
o

1 S
TG, BEcC.|Feva.

Premere F1 per la Guida.

[SE
!

INEEE

ione SIMATIC 300,CPU314C-2DP(1)%... ONLINE] == x|
Strumenti  Finestra  ? == %]
e 1<t w2| oo 5| [F F=| [alEE W B &l¢
. FITT™ 1 Tlnindsl65ms -]
i [home
__________ U: THS4:4T8me
_________ T: TH54:478me
52 scendi
seendi n ["abilita_procedura” |[8]
CALL [FE2 IE
U: Tz sd25ms
T: T sd25ms
scendit
O R | b
V: THE=54Tns

T: THic5dTns
_E-_

s5 4 alio
( olia q "olil" [0 =
) < MO0 [ ass e [
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e Siattiva lI'ingresso a

fa - SImview

File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione

Esegui  Strumenti  Finestra  ?

=11 X1 ligne SIMATIC 3001CPUS14C-2DP(1).. ONLINE]

Skrumenti

Finestra 7

=181 x|
=181 x|

D@ M| R E4a W
BEE@mEaalaas

= ] el

frous =118 =] [=TEe m- & _|_

B[pg| n +1 ||
5
R
I~ RUN-P [l 124 e =]
=DC ¥ RUN :
Eloroe — STOP wees |l = - - BT
=0l BT
Jme 20 [ = || Joe 124 [ =]
FES4 3210 7ES 4 3210
ol o o frrr Frrv
Premere F1 per la Guida, ,W 4
E
1k
#
i
o
I (1 O I [
— | 2. | Eva. .

Premere F1 per la Guida.

Filita_proceduia
E.LLL TE:,DE&

)

0 THRESI25ms

[franst T: THdEsd2Ems
53 scendit
R T R - i —
T3
""" T V: TEET85ms
_____ T: THETsid5ms
54 salie
i O — (0
U TH2:Siins
T: TH2:Siins
_E-_
u: THI0N:
T: THI00n:
soendiz
e T I o = — 0
6 [
& <Rl [ [ass [Let

e Dopo la fase di olio, che dura 15s, si passa allo stato scendi3

fa - SImview

File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione

Esegui  Strumenti  Finestra  ?

=11 X1 ligne SIMATIC 3001CPUS14C-2DP(1).. ONLINE] _&] ]
Strumenti Finestra 7 == x|

DEH » =R Bmw W
B[pg| n +1 ||
5

=
-Dgf, [~ RUNF

Cloc & RAUN

B, 10 s

T

| EERE TR |

7654 3210 7ES5 4 3210
Ll o Crrr i
Premere F1 per la Guida, WA

= ] el

|1 0026 l

[t x=|[oTee - E) _I_

[EIET

-4
-

J—I_I
B2 | T2 va.

astart”j g G H o || | Msma.. |@s7 P.. IEI_]caII

\hrﬂ$

)

Filita_proceduia

E.U_L TE: DEL
__________________ U: TEREEI2Sms
T T: THHE 592 5ms
53 scendif
seendit I T |5
T3
_______ 4 ommmmmmmmms T_raru? V. THETs695ms
_____ T: THETs635ms
54 salire
salize P T=" [
T4
....... i U TELEsM0ins
_____ T: TELS:00ims
S5 alie —
elie I S O
i8]
[Trans5 0 THES26ms
______ T: TH526ms
P T 0]
=1
H57-G.. | fiskory...| G »EE e
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e Siattiva I'ingresso b

FA RS T =121 ligne SIMATIC 3001CPU314C-2DP(1)... ONLINE] =18 x|
File Modifica Wisualizza Inserisci  Sistema di destinazione o e ==l x]
Esegui  Strumenti Finestra 7 — = e

DM & 0| E R e 1<t w2| oo 5| [F F=| [alEE W B &l¢
EEEmaaa Saaq N L.
|]ﬁ| no ‘T=U| Lﬂﬂ Flee=" 0

5 3

e (=5 2 e | T D i

mor [ RUNP

s4 N salize
salire I S

Eoc ™ RUM
ORUN —
STOP MRES | [r4
DSTDP _______ 4 mmmmmmmme- —T_“m'i U THLS =00 Ems
. T: THLSs00ims
REETEY '

IE

| EERET TR |
TE54 3210
(Il ] o

U: TEESsILlbms
T: T§i5sIléms

Premere F1 per la Guida, scendi?

O T — [

[SE

-
o
] “

s
ﬂ |—:L """""""""" ransll U TEOO Oms
|_) _____ T: TH#000ms oo
s8 attesa
2| L | ]
— =G [Ec.|TEve. N -l
Premere F1 per la Guida. 0] @__FIE Let
. . ye
e Siattiva I'ingresso a
=11 2] Lione SIMATIC 3004,CPUS14C-2DP{1)}... ONLINE] -2 x|
File Modifica Wisualizza Inserisci  Sistema di destinazione Strumenki Finestra 7 -Iﬁllﬂ
Esequi  Strumenti  Finestra ? =y T % — ‘
~| | & Fr|w= T - :
DEE| s >0 %8« i we |1|ﬂﬂ% lTli..I:!st EEE W5 Q_|
bpoamamalans R R —
. salize
g n +1‘T=n| O [l
b _[r4 |

U: TELS sibims
T: TELScibims

s5 N elie
I A

R
-gf, [~ RUNF

Coc W RUN
B8, <10 s |
R
| EENEC EEOA

FES54 3210
(Il ] o

[Franst U: THES s ILbms
T: THES s416ms

s6 scendi?
T I - —

[Tranz6 U: TEESI3Tms
T: THE5:13Tms

87 salit
it N RO 0

Premere F1 per la Guida.

10
EI Coreeee T Tlreanele U TELDsE93ms
_T: THELO:E93ms
=
Ak T — O
#
E0j
Ly
|| |2l |
— T=G. [FEC.| TEva. =
Premere F1 per la Guida, [) Ass | Let
L G @ orer [ ass [Let [
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2.2 Svolgimento del progetto - Nastri Trasportatori e Robot

Il sistema & costituito da tre nastri trasportatori aventi ognuno un motore che li fa scorrere
in avanti e da un robot con braccio meccanico mobile che si muove in senso orario e
antiorario. Il robot € munito di manipolatore con motore che gli permette di aprirsi e
chiudersi. Il movimento del robot & gestito da un sistema di coordinate ovvero il robot ha
memorizzate come posizioni di sosta OK1, OK2 e OK3 in corrispondenza dei tre nastri, e
OKO in corrispondenza della posizione di home. Il robot dopo aver preso il pezzo dai nastri
uno o due e averlo depositato nel nastro tre si riporta sempre alla posizione OKO. II
problema consiste nel trasporto di pezzi posti sui nastri uno e due al nastro tre, tramite il
braccio meccanico. | nastri uno e due si considerano sempre in moto. Alla fine dei nastri
uno e due sono presenti dei sensori che indicano se il pezzo é arrivato alla fine del nastro
in tal caso il nastro si ferma fino a quando il braccio non preleva il pezzo. Il nastro tre &
dotato invece di due sensori, uno all’inizio del nastro che permette di farlo partire quando il
braccio vi rilascia il pezzo e uno alla fine che ferma il nastro quando il pezzo €& giunto alla
fine. Al nastro uno & data maggiore priorita qualora i pezzi giungano contemporaneamente
alla fine dei nastri uno e due.

Nastro 1 Nastro 2

" l lm

— o

Home_Robot
OK3

e S3

s4
Nastro 3

Analisi del problema

Individuiamo le variabili del sistema:
Uscite del PLC

m1, m2, m3: Uscite digitali che permettono di muovere i rispettivi nastri
go0: comando digitale dato al robot per andare alla posizione home
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go1: comando digitale dato al robot per andare alla posizione OK1 sul nastro1
go2: comando digitale dato al robot per andare alla posizione OK2 sul nastro2
go3d: comando digitale dato al robot per andare alla posizione OK3 sul nastro3
close: comando digitale per gestire I'apertura e la chiusura del manipolatore

Ingressi del PLC

s1, s2, s3 : sensori ON-OFF che indicano la presenza di un oggetto sui nastri
s4: sensore di fine corsa sul nastro3

ok0:sensore che indica che il robot é arrivato alla posizione PO

ok1:sensore che indica che il robot é arrivato alla posizione P1

ok2:sensore che indica che il robot € arrivato alla posizione P2

ok3:sensore che indica che il robot € arrivato alla posizione P3

Fine tempo

Descrizione macchina a stati robot

1) Allo stato di home_robot non € associata alcuna azione.

Da questo stato € possibile seguire due distinte diramazioni:

Se !1s1&&s2 si passa allo stato vai_P2
2) vai_P2: go2 =1
Se il pezzo & arrivato alla fine del nastro2 il braccio meccanico si
sposta verso il nastro2. Da notare che la scelta dello stato da attivare
viene effettuata tenendo conto che il nastro1 ha priorita sul nastro2.
Il passaggio allo stato successivo avviene tramite l'ingresso digitale
OK2 sensore che indica che la posizione desiderata € stata raggiunta
3) CHIUDI : close = 1
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In questo stato viene chiuso il manipolatore che afferra il pezzo.
fine_tempo && home3.
Prima di effettuare la transizione allo stato successivo si attende un
tempo per garantire che il manipolatore abbia effettivamente afferrato
il pezzo; questo & gestito da un timer. Inoltre viene verificata anche
home3, variabile di sincronizzazione col nastro3. Quando il robot ha
afferrato I'oggetto non pud portarlo sul nastro3 se prima questo non &
libero.

Se s1 si passa allo stato vai_P1
2)vai_P1:go1=1
Se il pezzo & arrivato alla fine del nastro1 il braccio meccanico si
sposta verso il nastro1.
Il passaggio allo stato successivo avviene tramite l'ingresso digitale
OK1 sensore che indica che la posizione desiderata € stata raggiunta
3) CHIUDI : close = 1
In questo stato viene chiuso il manipolatore che afferra il pezzo.
fine_tempo && home3.

4) vai_P3:go3 =1

Il braccio trasportando il pezzo si sposta nella posizione relativa al nastro3

Il passaggio allo stato successivo avviene tramite I'ingresso digitale OK3

sensore che indica che la posizione desiderata & stata raggiunta.

5) APRI: close =0

Viene lasciato cadere il pezzo sul nastro3

Il passaggio allo stato successivo avviene allo scadere del timer fine_tempo

6) vai_P0: go0 =1

Il braccio si muove verso la posizione di home

Il ritorno allo stato home_robot avviene tramite I'ingresso digitale OKO sensore

che indica che la posizione desiderata & stata raggiunta.

Descrizione macchina a stati nastro1 e nastro2

1) home 1/2: Ci troviamo in questo stato quando il pezzo é arrivato alla fine del nastro.

Il passaggio allo stato successivo avviene tramite !s1/!s2. Questo garantisce che il nastro
sia sempre in movimento tranne quando il pezzo ha raggiunto la fine.

2) muovi 1/2: m1 =1/ m2 = 1 Mette in moto il nastro.

Il passaggio allo stato successivo avviene tramite s1/s2.
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3) ferma 1/2 Quando il pezzo arriva a fine nastro il robot deve prendere il pezzo per
questo il nastro si ferma. |l passaggio allo stato successivo avviene tramite !s1 / !s2.
Osservazione: La macchina a stati del nastro1/nastro2 ha apparentemente uno stato in
piu, ma in realta tale stato &€ fondamentale per 'esecuzione del programma in Ladder. Il
sistema senza questo stato di transizione comincerebbe ad oscillare.

Descrizione macchina a stati nastro3

S3 && home_robot

1) home 3
Il passaggio allo stato successivo avviene tramite s3 && home_robot

Per motivi di sicurezza si € supposto che il nastro3 dipenda dal robot, esso si muovera

solo quando il robot € tornato ad home.

2) muovi3: m3=1

Mette in moto il nastro

Il passaggio allo stato successivo avviene tramite s4. Indica che I'oggetto ha raggiunto
fine del nastro

3) attesa

la

Il passaggio allo stato successivo avviene tramite !s4. Indica che I'oggetto & stato rimosso.
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2.2.1 Progetto dei Nastri Trasportatori e del Robot realizzato in linguaggio KOP
(Ladder)

Aprire il Simatic Manager e avviare la procedura File > Assistente "Nuovo progetto".
Scegliere la CPU314C-2DP (si ricordi che nella configurazione hardware bisogna
impostare la versione firmware 2.0), selezionare OB1 e OB100, scegliere come linguaggio
di programmazione KOP e indicare il nome del progetto “Nastri”.

Si otterra:

=181 x|

File Maodfica Insetisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

|Bq| %E‘|@| %llaﬁ ﬂl IQ_EI EEI“.,-:" = |<Nessunfilln:|> j&l %%ll %|E|ED EI

p7'\sTproj\Naskri

Dati di sistema i 0B1

Premere F1 per la Guida.

Per effettuare la programmazione con nomi simbolici bisogna creare una tabella dei
simboli.

Aprire la cartella “Simboli” che si trova dentro Programma S7(1) e inserire le varie righe,
tenendo conto di quanto detto nel paragrafo 1.3 Indirizzi e tipi di dati ammessi nella tabella
dei simboli (vedere anche pag. 33).

Quello che si ottiene é:
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ﬁEditur di simboli - [Programma 57({1) {Simbuoli} -- Nastri\Stazione SIMATIC 3004CPU 314C-Z DP{ - |ﬁ'|5|
Tabella Modifica  Inserisci Visualizea  Strumenti  Fineskra 7 o = |
B & § B o o | [Tatism = | w2
Stato | Simbolo Indiviz  # | Tipo di da | Commento
1 =1 | 1240 [BOOL Sengone primo nastro
2 =2 I 1241 |[BOOL sengone secondo nastno
3 ok 1 | 1243 |[BOOL posizione robot 1
4 ohi? I 1243 [BOOL posizione robot 2
5 akid I 1244 |BOOL posizions robot 3
[ akl I 1245 |BOOL posizions robot 0
7 =3 I 1246 |BOOL Sensone iniziake terzo nastro
8 =d | 1247 [BOOL sengone finale terzo nastro
q home_robot hi 200 |BOOL =tato di home del nobot
i0 wai_pl W 201 |BOOL il robot wa a prendere il pezzo sul pimo nastro
i1 wai_p? h 202 |BOOL il obot wa a prendere il pezzo sul secondo nastro
12 chiudi b 203 |BOOL il robot afferra il pezao
15 wai_pd 1] 204 |BOOL il robot porta il pezzo sul nastro tre
14 apn 1] 2045 |BOOL il robot rlascia il pezzo
15 wai_p0 hi 206 |BOOL il robot ritoma nella sua posizione di home
16 home1 hi 207 |BOOL posizione di home del nastro 1
17 muail hi 210 |BOOL nastro 1 in mowimento
iE:] fermal M 211 |BOOL nastro 1 fermo
19 home? M 212 |BOOL posizione di home del nastro 2
20 muoyiz 1] 213 |BOOL nastro 2 in movimento
21 fermal 1] 1.4 |BOOL nastro 2 fermao
s muoyiz ol 1.4 |BOOL nastro 3 in movimento
23 attesa hi 216 |BOOL in questo stato =i attende che il pezao venga prelewato dal nastro 3
24 home3 i 217 |BOOL posizione di home del nastro 3
25 Cycle Execution )] 1 [u):] 1
26 COMPLETEREST... |O0B 100 (0B 100 | Complete Restart
27 ol o 1240 [BOOL comanda che aziona il rabot per andare in posizione di home
ot gal o 1241 |BOOL comando che aziona il robot per andars in posizione 1
20 qo2 o 1242 |BOOL comando che aziona il rebot per andare in posizions 2
30 god 0 1243 [BOOL comande che aziona il rbet per andare in posizione 3
31 mi 0 1244 [BOOL comando che aziona il motore del pimo nastro
32 m: 0 1245 [BOOL comando che aziona il motore del secondo nastro
33 m3 0 1246 [BOOL comando che aziona il motore del terzo nastro
a4 close o 1247 [BOOL comando che fa chiudere il braccio del robot
35 tempol T o TIMER
36 tempo? T 1 TIMER
37 e

Premere F1 pet acceders alla Guida,

[ e

Per scrivere il programma in KOP(Ladder) cliccare su OB1. Si aprira la maschera
‘KOP/AWL/FUP”dove si inseriranno le varie istruzioni.

Il programma si articola in segmenti. Quindi bisogna selezionare “inserisci segmento” per
cominciare a introdurre i simboli del linguaggio ladder. Sulla sinistra si trova la finestra
‘elementi di programma”. Questa contiene tutta la simbologia relativa al linguaggio
KOP(ladder).

Ogni qualvolta si inserisce un elemento esso presentera dei punti interrogativi rossi.
Cliccando su di essi & possibile inserire I'indirizzo assoluto oppure se si & costruita la
tabella dei simboli & possibile scegliere il nome nella casella di riepilogo visualizzata.
Il programma in KOP sara composto da tre fasi. A partire dalla macchina di stato bisogna
scrivere questa parti di codice:

e stato attuale — ingresso — nuovo stato

e nuovo stato — resettaggio vecchio stato

o stato attuale — condizioni che devono essere compiute
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SIMATIC OBl 22/02/2005 12.29.24

OBl - <offline>

"Ccycle Execution”

Nome : Famiglia:

Autore: Versione: 0.1
Versione blocco: 2

Data e ora Codice: 18/02/2005 17.35.17

Interfaccia: 15/02/19%96 16.51.12
Lunghezze (blocco / codice / dati) 00462 00266 00022

TEMP
OBl EV CLASS Byte 0.0 Bits 0-3 = 1 (Coming event), Bits 4-7 =1
— = (Event class 1)
OBl SCAN 1 Byte 1.0 1 (Cold restart scan 1 of 0B 1), 3 (Scan 2-n of
_ _ OB 1)
0Bl FRIORITY Byte 2.0 Priority of OB Execution
OB1_OB_NUMER Byte 3.0 1 (Organization block 1, OB1)
OBl _RESERVED 1 Byte 4.0 Reserved for system
OBl RESERVED 2 |Byte 5.0 Reserved for system
OB1_PREV_CY¥CLE |Int 6.0 Cycle time of previous OBl scan (milliseconds)
OBl_MIN CYCLE Int 8.0 Minimum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_MAX CYCLE Int 10.0 Maximum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_DATE_TIME Date_And Time (12.0 Date and time OBl started
|B10000:0B1 "Main Program Sweep (Cycle)"
|Seg‘mento: 1 Programma di funzionamento del ROBOT
"home_robo
£ neim "yai_pl"
N K s—
— naom "yai_p2"
11 { | s —
|Seg‘mento: 2 il robot afferra il pezzo
‘ ”vaiipl" "okl™ "chiudi"
— N o
|Seg'mento: 3 il robot afferra il pezzo
‘ ”vai_pZ" Tokz" "chiudi"

Pagina 1 di 7
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SIMATIC OBl 22/02/2005 12.29.24

Segmento: 4

"tempol™
"chiudi™ S oDT "home3" "vai_p3"
— o s
S5T#105—TV BIl
—R BCD—
|Seqmento: 5 il robot rilascia il pezzo
‘ "yai_pan - maprin
 f [ | s —
|Seqmento: [
"tempoZ™
"apri” s oor | "yai_pQ"
b—1 - o (53—
SET#105 TV BI-
—R BCD—
|Segmento: 7 stato di home del robot
"home robo
"yai po" "okgn e
‘ { [ | 83—
|Segmento: g stato di home del robot
"home robo
"yai pl® £
{ R3—]
"vai_pz"
[ |
|Seqmento: 9 il robot va a prendere il pezzo sul primeo nastro
"chiudi” "vai_pl"
| f RO—
"vai p2"
R—
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SIMATIC OBl 2270272005 12.29.24
|Segmento: 10 il robot afferra il pezzo
‘ "vai p3" "chiudi™

‘ [} R

|Segmento: 11 il robot porta il pezzo sul nastro tre

‘ "apri "vai_ p3"

‘ [ R—

|Seqmento: 12 il robot rilasecia il pezzo

‘ S— "apri®

‘ I rR—]

|Segmento: 13 il robot ritorna nella sua posizione di home

"home_robo
e "yai_pQ"

|Segmento: 14 comando che aziona il robot per andare in posizione 1

‘ "yai_po" "ol

‘ | —

|Segmento: 15 comando che aziona il robot per andare in posizicne 2

|Segmento: 16 comando che fa chiudere il braccic del robot

‘ "chiudi™ "close™

‘ [} s—

Pagina 3 di 7
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SIMATIC OBl 2270272005 12.29.24
|Segmento: 17 comando che aziona il robot per andare in posizione 3
‘ "yai p3" "go3"

' —

|Segmento: 18 comando che fa chiudere il braccic del robot

"close"

‘ [ R—

|Seqmento: 1% comando che aziona il robot per andare in posizione di home

"vai_pO" "go0™

Segmento: 20 programma di funzionamento del NASTRO 1

"homel" "sl" "muovil™

{ 11 50—

|Segmento: 21 nastro 1 fermo
"muovil™ "sl1" "fermal"
1] 1l
‘ 1T 11 50—
|Segmento: 22 posizione di home del nastro 1

‘ "fermal™ "sl" "homel"

‘ [} 11 s —

|Segmento: 23 posizione di home del nastro 1

‘ "muovil™ "homel"

‘ [} R—
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SIMATIC OBl 2270272005 12.29.24
|Seg‘mento: 24 nastro 1 in movimento

‘ "fermal® "muovil™

‘ [} R

|Seg‘mento: 25 nastro 1 fermo
‘ "homel" "fermal”
‘ [ ] R
|Seg‘mento: 26 comando che aziona il motore del primo nastro
"hemel™ g
| | 53—
"muovil™
| f
|Seg‘mento: 27 comando che aziona il motore del primo nastro
"fermal™ "ml"
‘ I | R}
|Seg‘mento: 28 programma di funzionamento del NASTRO 2

‘ "home2" "s2" "muoviZ

| Segmento: 289 nastro 2 fermo
"muoviZ™ "g2" "ferma2"
I 1
‘ 1T 1T 50—
|Segmento: 30 posizione di home del nastro 2
"ferma2" "g2" "homeZ"

‘ | 11 sr—
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SIMATIC OBl 2270272005 12.29.24
|Seg‘mento: 31 posizione di home del nastro 2

‘ "muoviZ "homeZ"

‘ [} R

|Seg‘mento: 32 nastro 2 in movimento

‘ "fermaz"™ "muoviz"

‘ [ R—

|Seg‘mento: 33 nastro 2 fermo
"home2" "ferma2"
I
‘ 11 R>I—
|Segmento: 34 comando che aziona il motore del secondoc nastro
L——t g
I
1T 50—
"muoviz™
N
Segmento: 35 comando che aziona il motore del secondo nastro
"ferma2" "m2"
I
11 R>I—
Segmento: 36 programma di funzionamento del NASTRO 3

"home_robo
"home3" "s3" t" "muovi3”

K K N s —

|Seg‘mento: 37 in gquesto stato si attende che il pezzo venga prelevato dal nast

‘ "muovi3™ "s4" "attesa"

i K >—
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SIMATIC

OBl

22/02/2005 12.29.24

|Segmento: 38

posizione di home del nastro 3

ngqm "home3"

11 s —

|Segmento: 39

posizione di home del nastro 3

‘ "muovi3™
| |

"home3"

rR>—]

|Seqmento: 40

nastro 3 in movimento

"attesa"
I

"muovi3”

R

|Segmento: 41

in gquesto stato si attende che il pezzo venga prelevato dal nast

"home3"

"attesa"

R—]

|Segmento: 4z

comando che aziona 11 motore del terzo nastro

‘ "muovi3"
| |

"3

s —

|Segmento: 43

comando che aziona il motore del terzo nastro

"home3"
| |

"m3n

"attesa"

R—]
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Di seguito viene riportato un esempio dell’'interfaccia "KOP/AWL/FUP”

FEiKOP/AWL/FUP - [DB1 -- Nastri\Stazione SIMATIC 3004,CPU 314C-2 DP{1}] _ & x|
i} File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Wisualizza Strumenti  Finestra 7 =
D|Sle-E| @ &l <[] sl [ 6] <P TR | 1ol =] x|
| |Contenuta di: 'Ambientelinterfaccia’
=43 Interfaccia A1 [Mome =]
----- £ Nuovo segmento = & TEMP =l |33 [TEMP -1
[H-{&1) Combinazione binaria TOT ;I
(] Op. di confronto _I
[-{&g Op. di conversione - -
[#-&4 Contatari Segmento 1: Programma di funzionamento del ROEOT
[ Richiarmo DE Commento:
F-{E] Op. di salko
(23] Funz. in virgola fissa
[l-{z¥ Funz. in virgola mobile
-] Op. di spostamento "home_robo
36 Op. di controllo del progr T Talm "yai_pl™
[#-{z5) Op. di spostamentofrota I | I {5_)—|
[+ Bit di stato
[H-{@) Temporizzatari "sl” T "vai_pa"
[]-{Z Operazioni logiche a parc /|—| l—‘.r S}—|
{8 Blocchi FB
(g Blocchi FC
-] Blocchi SFB Segmento 2 : il robot afferra il pezzo
~{gf Blocchi SFC |
----- Al ruliistanze L EED
.. Bl Fiblintarhe h
o]
%
= Twai_pl™ Tokl™ "chindi™
I || {5
i a -
[ Elementidi .. H= stuttura di a LI_I
%l mz1.6 4 attesa / in cquesto stato 51 attende che il pezzo wenga prelevato dal hastro 3
AT 1: Eron 2 Informazioni 3: Riferimenti incrociat & Informazionioperando . 5:Comando 7 E: Diagnosti
File/blocco memorizzati, [ @ [offine |ass. <5.2 [5eqg43 s [

Dopo aver salvato il programma, aprire il blocco di avviamento OB100 per inserire le

istruzioni che permettono di settare le variabili: home_Robot, home1,home2, home3.

Scegliere dal menu Visualizza > AWL e inserire la seguente istruzione, che al momento

dell’avviamento setta le variabili a true:

SET
="home_robot”
="home1”
="home2”

="home3”

Si ricorda che AWL (lista istruzioni) & un linguaggio di programmazione testuale vicino al
linguaggio macchina. Quando si crea un programma in AWL, le singole istruzioni

corrispondono in larga misura alle operazioni con le quali la CPU elabora il programma.
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EiKOP/AWL/FUP - [DB10D -- Nastri'Stazione SIMATIC 3004,CPU 314C-2 DP{1)] 8] x|
i} File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Wisualizza Strumenti  Finestra 7 =

WEEREETN |~|ﬁ| | pilan| [ 5] <1 [EE £ e300 | ] M2l

|Contenuta di: 'Ambientelinterfaccia’

=43 Interfaccia A1 [Mome =]
"4 Nuovo segmento & TEMP =l |- TEme =]
{3 Elocchi FB =
-~ Blocchi FC 0Bl00 @ "Complete Restart™
g Blocchi SFB
-3 Blocchi SFC SRR
Al ruliistanze
‘“ Bibloteche : settaggio delle waribili
Commento:
SET
= "home_robot”
= “homel"”
= "homez"
= "home 3"

uovo segmento {<

B Elementici... [B= tuturadi N > |_|'
|
ZA[HATw M 1: Evon 2 Informazioni & 3 Riferimentiincrociai A & Infomazionioperando 5 Comando 7 B: Diagnosti

2 [offine |ass. <5.2 [Seqgl Ri3 Ins

Premere F1 per richiedere la Guida,

Per simulare il progetto seguire i passi dei paragrafi:

e 1.8 Simulazione con S7-PLCSIM
e 1.9 Come utilizzare STEP 7 per controllare la simulazione del programma

X_JSIMATIC Manager - Nastri

=&

File Maodfica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti Finestra 7
Dlﬁl gf‘lﬁl & ||ﬂj ﬂl IQ_EI |< Messun fila »

'E’?':‘:Nastri -- C:\Programmi’, Siemens',Step 7\ s 7proj,
3 0B100

v wE =(=(m el

Mastri Drati di sistema
EHEl Stazions SIMATIC 300

o-[@ crUs14C2 0P

E T o T ok T L R T
"’57 -PLCSIM - Sim¥iewl

o UB1

File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione Esequi Strumenti  Finestra 7

D M| s e BE-a W
BEEEnEaa gaa
DI | u 1| =]

[0 ARSI = o 2 IS =i 2=
EIE s =] [|Me 20 [e =] ||[mME 21 [gr |

7ES54 3210 [|76E54 3210
rrrr o (M e

== horne_robaot : stabo di home del robat
ItempoZ

| 0 [10ms jﬂl

BR0L ~ Sror yees|
=10 |
EENE CE | ftempot

7B
-

0 [10ms jﬂl

3210
i

Premere F1 per la Guida.

‘Download'; trasferimento esequito di 2 su 2 oggetti. @@ | I
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Come si vede dallimmagine & possibile inserire ingressi, uscite, merker e temporizzatori.
Inoltre & possibile associare ad ogni elemento (IB,MB,QB, TO0) il corrispondente simbolo
della tabella dei simboli.

Basta andare su Strumenti > opzioni > aggiungi simboli. Si aprira la maschera “apri”
che permette di selezionare la tabella dei simboli relativa al progetto in esame.

KISIMATIC Manager - Nastri =& ]

File Modfica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

0| 35]7| # ||| sl [= 25| [ [< Nessun fito > 1% wa =Sm

';f;Nastri -- C:\Programmi‘,Siemens’,Step 7' s 7proj'Maskri
o 0B1 3 0B100

Nastri Dati di sisterna

E|" Stazione SIMATIC 300
-

=-

Eritrata: Wisualizzazione:
IVisla componenti d € orline. %) offine

IO

[ B

JLH Norme: Percarso:
)

INaslri j IC\Prugrammi\Siemans\SlEp?\s?pmi\ Sfoglia ... |

#: Sorgenti 4 Blocchi @ Simbali

- Mastri

=l Stazione SIMATIC 300
o [8 CPU 31402 DF(T)
[+-{z1] Programma 57(1)

Mome oggetto: |Sirmboli

e élaegedia ITabeIIa dei simboli

Trowa la kabella dei simboli associata al programma caricata.

Annulla |

‘Download'; trasferimento eseguito di 2 su 2 oggetti. @ [ [
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2.2.2 Progetto dei Nastri Trasportatori e del Robot realizzato in linguaggio SFC

Nella prima fase bisogna aprire il Simatic Manager e richiamare il comando di menu File >
Assistente "Nuovo progetto”. Creare un nuovo progetto “Nastri_sfc”.

Per usare la notazione simbolica &€ necessario creare la tabella dei simboli. Si ricorda che
in figura é riportata la tabella dei simboli ottenuta dopo il salvataggio e la compilazione del
file STGRAPH. Inizialmente & sufficiente inserire solo ingressi, uscite e i merker.

&R Editor di simboli - Programma 57(1) (Simboli) ===l

Tabella Modifica Inserisci Visualizza Strumenti  Finestra 7

EEH|&| =@ o |[Taim =% [ 82|

2] Programma S7(1) (Simbaoli} -- Nastri_sfc',Stazione SIMATIC 300%CPU 314C-2 DP(1) = | E||1|

Stato | Simbolo Indirizzo /| Tipodidati | Commento

1 GT_STD_3 FC 72 FC 72

2 =1 | 1240 BOoL SENS0rE primo nastro

3 a2 I 12441 BOOL sensore secondo nastro

4 akl I 1242 BOOL posizione robot 1

=1 ok2 | 1243 Bl posizione robot 2

(=} ok3 | 1244 BOOL posizione robot 3

7 okl | 1245 BOoL posizions robot 0

g =3 | 1246 BOCL =ENSOrE iniziale terzo nastro

9 =4 | 1247 BOOL senzore finale terzo nastro

10 robot_home Mo 200 BOCL

11 naztro3_home o201 BOCL

12 INIT_Si2 Mo 202 BOCL

13 Cyole Execution o 1 o 1

14 gal @ 1240 |BOCL comando che azions il robot per andare in posizione di home
15 ol @ 1244 BOOL cotnando che azions il robot per andare in posizione 1

16 qo2 @ 1242 Bl comanda che aziona il robot per andare in posizione 2

17 o3 Q1243 BOOL cotmando che aziona il robot per andare in posizione 3

18 ml @ 1244 BOoL cotmnando che azions il motore del primo nastro

19 mz2 Q1245  |BOCL comando che aziona il motore del secondo nastro

20 m3 G 1246 |BOOL camando che aziona il motore del terzo nastro

21 close G 1247 |BOOL comando che fa chiudere il braccio del robot

22 TIME_TCH, SFC B4 SFC B4 Read the System Time

=

Premere F1 per accedere alla Guida. UM

Dopo aver creato il progetto e aver definito la tabella dei simboli portarsi dentro “Blocchi” e
con il tasto destro del mouse selezionare Inserisci nuovo oggetto > Blocco funzionale.
Si aprira la finestra “Proprieta- Blocco funzionale” e nella casella linguaggio scegliere
“GRAPH”.

Cliccare su FB1 e si aprira S7_GRAPH.

Il progetto pud essere composto da 4 catene sequenziali, ognuna delle quali individua
rispettivamente la

e CATENA nastro1,
e CATENA nastro2,
e CATENA nastro3

e CATENA robot.
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» Catena Nastro1

i}l 57-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) -- Nastri_sfc\Stazione SIMATIC 3004,CPU 314C-2 DP{1)\.-] =18 x]
17 File Modfica Inserisci Sistema di destinazione Test Visualizza Strumenti Finestra 7 =&l x|
D2l & = o | slEle]a] k| e st K| o] [F 5= ERE m-E 8l

— I« =

—"=  Dperazione ciclic
=27 Catenal
#-E7 Catena2
F-ET Catena3
#-B7 Catena4
— "= Operazione ciclic

Commento al blocco

: T4
""" 31 5 Themer
homel

muowil

I T —

Sl = S R BT N =T =Y E R R R R R O

Ll | —
L NS Y | o
Premere F1 per la Guida, @ [offine [ [Ass (s [

Step homet1:

Allo step iniziale non é
associata alcuna azione

Transizione T1: -« T4
la transizione & composta s1 [nome1
dal contatto normalmente howed
chiuso s1 :
Step muovit: _El

Transl
Allo step € associata la sa —
seguente azione: N “m1” R N [*mi
questa indica che finché il
passo € attivom1 & 1 T4
Transizione T4: ' “ITransa
la transizione € composta yS1
da un contatto

normalmente aperto s1.
Dopodiche si ritorna allo step Home1
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» Catena Nastro2

i{8i57-GRAPH - [FB1,DB1 {Catena 2) -- Nastri_sfc\Stazione SIMATIC 300,CPU 314C-2 DP{1)..] = |
T3 Fle Modfica Inserisc Sistema di destinazione Test Visualizza Strumenti Finestra 7 - 1= x|

DlEl| & o |- | sleie(s] o] o] x| 11w -E e sl
———————|xl =

%5 Operazione ciclic
#-87 Catenal

Commento al bloceco

#-B7 Catena®
2% Catenad
—"=  Operazione ciclic

A =0 =5 Tl )

i
#]
ny
L
| — -
- E l 4| | ,v
Premere F1 per la Guida, D [offine [ [ass [ms [
< T5
Step home2: / :
.. . Sz _nomeZ
allo step iniziale non é home2
associata alcuna azione _
Transizione T2: _T2
la transizione & composta ' i -
dal contatto normalmente S5 e
. muovi2 | |m
chiuso s2
Step muovi2: T5
allo step €& associata la ' ' “Irranss
seguente azione: N “m2” yS2

questa indica che finché il
passo € attivom2 & 1

Transizione T5:
la transizione € composta da un contatto normalmente aperto s2.
Dopodiche si ritorna allo step Home2.
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» Catena Nastro3

i§{S7-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 3) -- Nastri_sfc\Stazione SIMATIC 3004,CPU 314C-2 DP(1)\. oy = |
17 Fle Modfica Inseris  Sistema di destinazione  Test Visualizza  Strumenti Finestra 7 oy ] e

i@l &) = o o sle(e] sl ) o) (s x| [fax ] [F =[S Mm-Sl
He— T ; :
3 . Lk
o || [E§7 Catena2 homes
o | = e [ Jnesceos beme” |
t #-E7 Catenad
—%= Dperazione ciclic
=
= nuovi3
v e
biij
o
I attesa
¥
1k
it
if
Ly
5 T |
B [HE | | mil
Premere F1 per la Guida, 2 [offine [ [Ass [Is [
Step home3:
allo step iniziale & A
associata la seguente [ 83 ) o oo
azione:N“nastro3_ho |
me” questa indica che T3
finché il passo € attivo i 1 L “Trans3
nastro3_home & 1. S6
Questa variabile & | muovia N ["3
necessaria per = S
: Té
sapere quando il _ —
nastro 3 non ha piu 17 :
pezzi. S
Transizione T3: . -
la transizione e T7
composta dal contatto 4 ' Trans
normalmente aperto vS3

Robot home e dal

contatto normalmente

aperto s3.

Step muovi3:

allo step € associata la seguente azione: N “m3” questa indica che finché il passo & attivo
m3 e 1

Transizione T6:

la transizione & composta da un contatto normalmente aperto s4.
Step attesa:

allo step non € associata alcuna azione

Transizione T7:

la transizione € composta da un contatto normalmente chiuso s4.
Dopodiche si ritorna allo step Home3.
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» Catena Robot

i

i

"nastrod_
home"

Cmp
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Step homeRobot:

allo step iniziale &€ associata la seguente azione: N “robot_home” questa indica che finché
il passo e attivo robot_home €& 1.

Transizione T8:

la transizione € composta dal contatto normalmente aperto s1.

Step vai_1:

allo step € associata la seguente azione: N “go1” questa indica che finché il passo € attivo
go1é1

Transizione T9:

la transizione & composta da un contatto normalmente aperto ok1.

Esaminiamo adesso l'altro percorso.

Transizione T10:

la transizione € composta da un contatto normalmente chiuso s1 e da un contatto
normalmente aperto s2.

Step vai_2:

allo step € associata la seguente azione: N “go2” questa indica che finché il passo € attivo
go2¢é1

Transizione T11:

la transizione & composta da un contatto normalmente aperto ok2.

A questo punto si ha un “percorso convergente” in quanto le due sequenze alternative
convergono.

Step afferra:

allo step € associata la seguente azione: S “close” questa indica che appena il passo &
attivo close viene impostato a 1 e rimane cosi impostato

Transizione T12:

la transizione & composta un comparatore dove confrontiamo afferra.T, che rappresenta il
tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo prefissato di 10
secondi (T#10S). Questo equivale a fissare il tempo necessario per portare il pezzo sul
nastro3.

Step vai_3:

allo step & associata la seguente azione: N “go3” questa indica che finché il passo € attivo
go3 é1

Transizione T13:

la transizione € composta da un contatto normalmente aperto ok3.

Step lascia:

allo step € associata I'azione R “close”. Appena il passo € attivo close viene impostato

a 0 e rimane cosi impostato

Transizione T14:

la transizione &€ composta da un comparatore dove confrontiamo lascia.T, che rappresenta
il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo prefissato di 10
secondi (T#10S).

Step vai_0:

allo step é associata la seguente azione: N “go0” questa indica che finché il passo € attivo
go0e 1
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Transizione T15:
la transizione € composta da un contatto normalmente aperto okO.
Dopodiche si ritorna allo step HomeRobot

Dopo aver salvato e compilato il progetto realizzato in S7_GRAPH, si troveranno nella
cartella Blocchi i seguenti elementi generati dalla compilazione

QSIMATIE Manager - Naskri_sfc == x]

File Modifica Inserisci Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7
DlD’“l g?lﬁl é{,llaﬁ ﬂl IEI_EI Egl |<Nessunhltro> jE %f'gll %lElml EI

CPL 314C-2 DP([1]
Pragramma 57(1)

{B Sorgenti
‘{7 Blocchi

Premere F1 per la Guida.

Per realizzare il richiamo di FB1 all'interno dellOB1. E’ necessario aprire OB1 e dalla
finestra “elementi di programma”, posizionarsi su blocchi e scegliere FB1.

Introdurre al posto dei punti interrogativi, DB1. Si ricorda che | blocchi dati di istanza(DB),
generati automaticamente nella compilazione, vengono assegnati al blocco quando viene
richiamato un FB.

Associare a INIT_SQ (init_sequence) la variabile creata nella tabella dei simboli (INIT_SQ
M20.2). Questa consente di inizializzare la catena.
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[EKOP/AWL/FUP - [OB1 -- Nastri_sfc)Stazione SIMATIC 300),CPU 314C-2 DP(1}] 8] x|
i} File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test Wisualizza Strumenti  Finestra 7 =

D|Sle-a| @ &l <[] sl [ ] <Py TE el 1ol =)=l x|
| |Contenuta di: 'Ambientelinterfaccia’

=43 Interfaccia A1 [Mome =]
----- £ Nuovo segmento = A& TEMP | | FEve -]
[H-{&1) Combinazione binaria ;I
(] Op. di confronto
-5 Op, di conversione DEL
(-3 Contatori
[ Richiarmo DE EN ENO
F-{E] Op. di salko
(23] Funz. in virgola fissa ... —|0FF_sq s mol-. .. _I
[l-{z¥ Funz. in virgola mobile

[H-{=) Op. di spostamento "INIT_ S0 —INIT_%0 5 _MORE[-, ..
B

B

B
£
&
£
B

-3 Cp. di controla del progr
/-3 Op. di spostamentofrota ... —ACK_EF 5_ACTIVE|-, ..
+-{3i7] Bit di stato
H-(@] Temparizzatori ... —|"_FREY ERF_FLT[-. ..
£ Operazioni logiche a parc
:I--% Blocchi FB v oo 3 HEXT AUTO_ON -, .,
#-{gH Blocchi FC

g Blocchi SFB
[-{gg Blocchi SFC
----- Al ruliistanze
.. Bl Fiblintarhe h

7 [ L. {5 AN

® 5 SEL

! = V.. s om -
Hj Elementidi... h'gE Struttura di a I I LI_I

=|

ZA[HATw M 1: Evon 2 Informazioni & 3 Riferimentiincrociai A & Infomazionioperando 5 Comando 7 B: Diagnosti

2 [offline |ass, £5.2 [Segl Ins

.. —|SW_AUTa TAP_ON|-, .,

.. —|SU_TAP MAN ON|-, .,

1A
|

Per eseguire la simulazione del progetto:

e seguire gli stessi passi di 1.8 Simulazione con S7-PLCSIM

e cliccare su = e avviare FB1 (non OB1)
e Commutare la CPU o il simulatore in RUN e attivare i vari ingressi.

Di seguito si riportano alcune immagini che sintetizzano alcuni passi della simulazione.
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+i S7-GRAPH - [FB1,DB1 {Catena 1) -- Nastri_sfc'Stazione SIMATIC 300%CPU 314C-2 DP(1)\... ONLINE] ;Iilﬂ
I} File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti  Finestra 7 =&l
DIS|E| & = o | % |e|] ] eldl [s0 <3t K| [aon 5] [3 F=| [2[FE @-E &l

A

Commento al blocco

il 57-PLCSIM - SimYiew1 i ]
File Modifica “isualizza Inserisci  Sistema di destinazione Esequi  Strumenti  Finestra 7

D@ &R % E-a
EEEEEaeE g
BEg| n 1=

[y
[EcPu ISTES] | ==t6 1200

JiE 124

¥ A

B0~ stor s

Fe Grafico £% Catene |=F: W ariabili I

= E“ﬂ Nl i = = e e |H—|_G‘|+u|1|£

[ [rome Premere F1 per la Guida, ]
- (3 [rterfaccia
'z Blocchi J
5] Simboli
Biblioteche Ad|
ALATRTHTY Wessani di ilazione [ ilazi  Wariabli A Operandi }, Riferimenti in awanti b Riferimenti indietro /
Premere F1 per la Guida. ] <I> -_ FE Let
v 57-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) -- Nastri_sfc',Stazione SIMATIC 3004CPU 314C-2 DP(1})\... DNLINE] = Iﬁ'lll
I} File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti  Finestra 7 == x|
DI|E] 2] = = -] #lE=|e] s ekl [ <] ]| fauom =] [5 F)=] [=FE mmE |

EF

Commento al blocce

EST—PLCSIM - Sim¥iewl = I DI_X
File Modifica Visualizza Inserisci Sistema di destinazione Esequi Strumenti  Finestra 7
DEE & =0 |w N

BEaEEEa 25

BR[|

5
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EIRUN
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Y S M == e ] S A

|Nome Premere F1 per la Guida,
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=] Blocchi

5] Simboli

Biblioteche hd|
4] 4] blbll\ Messagyi di ilazi A ilazi )\Variab\li AOperandi )\ Riferitnenti it awanti )\ Rifetitnerdi indietro /

Premere F1 per la Guida. 3] <I> __ FE Let

=
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v 57-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) -- Nastri_sfc',Stazione SIMATIC 3004CPU 314C-2 DP(1})\... DNLINE] = IEILI
I} File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti  Finestra 7 == x|
Dl|E| 2| = o | %|m=|e]s] eldl [ <> w2 e 5] [3 5= [SFE @R &l

EF

Commento al blocce

EST—PLCSIM - Sim¥iewl = I DI_X

File Modifica Visualizza Inserisci Sistema di destinazione Esequi Strumenti  Finestra 7
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Ev; S57-GRAPH - |FBl‘DBl sl:atena l! -- Nastri sfc:StaziDne SIMATIC 300%CPU 314C-2 DP{1)\... ONLINE] = Iﬁllﬂ
IF File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti  Finestra 7 == x|

fotom. =] [ =] [T 7 WIS Qe

D|=2|E| 2| = o -] %] ] sl [ s x|
EF

Commento al blocce

Fil57-PLCSIM - SimVYiew1 ] 3
File Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione Esequi Strumenti  Finestra #
DEE L =0 BEw N
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v 57-GRAPH - [FB1,DB1 (Catena 1) -- Nastri_sfc',Stazione SIMATIC 3004CPU 314C-2 DP(1})\... DNLINE] = IEILI
I} File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti  Finestra 7 == x|
Dl|E| 2| = o | %|m=|e]s] eldl [ <> w2 e 5] [3 5= [SFE @R &l

EF

Commento al blocce
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2.3 Svolgimento del progetto - Distributore di Bibite

Il sistema da analizzare € un distributore automatico di bibite. Come mostrato in figura le
bibite sono contenute in un vano cilindrico; due pistoni SA, SB trattengono la prima bibita
che verra distribuita. Il sistema distribuisce le bibite a pagamento, per semplicita si
suppone che e sufficiente I'inserimento di una sola moneta per il rilascio di una lattina. Un
sensore segnala I'inserimento della moneta nella gettoniera.

Quando una moneta viene inserita il pistone SB che trattiene la bibita si ritrae e lascia
cadere la lattina nel vano di prelievo, per consentire la caduta della lattina il pistone rimane
ritratto per un intervallo di tempo t. Il vano di prelievo & provvisto di uno sportello con un
controllo di sicurezza che sblocca lo sportello solo quando la bibita & pronta per essere
prelevata. Superato l'intervallo t il pistone SB ritorna nella posizione iniziale. A questo
punto & necessario che una nuova lattina si posizioni fra i due pistoni; per fare cio il
pistone SA si ritrae e lascia cadere la successiva lattina, rimanendo ritratto un intervallo t
per poi tornare nella posizione iniziale.

Il distributore & dotato anche di un sistema controllo-utente che permette di sapere tramite
sensore sullo sportello quando l'utente lo apre per prelevare la lattina.

Gli ingressi della parte di controllo sono il segnale MONETA dalla gettoniera e il segnale
APERTO che indica che il vano di prelievo & stato aperto. Le uscite sono i segnali
SBLOCCA e BLOCCA che agiscono sulla porta del vano di prelievo e i segnali SA, SB per
il comando dei due pistoni.

SBLOCCA

Preleva bibita

|Ir‘|se_risci muneta|

@ E MONETA

<

Prendi lattina

E APERTO
<

Yano bloccate

BLOCCA
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Analisi del problema
Individuiamo le variabili del sistema:
Uscite del PLC
SA, SB : variabili digitali per il controllo dei pistoni.

SA, SB = 0 il pistone non é ritratto.

SA, SB =1 il pistone é ritratto.
BLOCCA, SBLOCCA : variabili digitali che agiscono sullo sportello del distributore
Possibili configurazioni:
Sportello bloccato: BLOCCA =1, SBLOCCA = 0;
Sportello aperto: BLOCCA = 0, SBLOCCA = 1;
Ingressi del PLC
MONETA : variabile binaria

MONETA = 1 moneta inserita;
MONETA = 0 assenza di moneta;

APERTO : mi permette di verificare se lo sportello € stato realmente aperto
APERTO = 1 la bibita e stata presa
Il sistema inizia il controllo quando € inserita la moneta (MONETA = 1) a questo punto si
ritrae il pistone SB che lascia cadere la bibita. Si introduce un timer per gestire l'intervallo t
in cui il pistone rimane ritratto; contemporaneamente viene sbloccato lo sportello
(BLOCCA = 0, SBLOCCA = 1) e si attende che l'utente prelevi la bibita (APERTO = 1).
Dopo di che bisogna fare scendere la prossima lattina di una posizione ritraendo il pistone
SA e attivando un secondo timer per gestire I'intervallo t in cui il pistone rimane ritratto.

MONETA

Inizio_consegna
_bibita

Fine_consegna_bibita

Inizio_delay_S
B

Fine_delay_SB

Bibita_presa

Attesa prelievo

Fine_delay_SA

Inizio_delay_S
A

Fine_nuova_bibita

Inizio_nuova_b
ibita

Prima Parte
1) Home: stato iniziale; SA = SB = 0 BLOCCA = 1 SBLOCCA = 0 Bibita_presa = 0
Bibita_presa € una variabile locale che viene resettata nello stato di home. Questo
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segnale viene introdotto perché I'azione dellutente che preleva la bibita é
indipendente dalle azioni del PLC. Per tale motivo sara gestita una macchina a stati
parallela che setta la variabile Bibita_presa non appena APERTO = 1; la variabile
locale non cambia il suo stato.

APERTO

HOME

Il passaggio allo stato successivo avviene se la variabile d'ingresso MONETA = 1.

2) Inizio consegna bibite

SA=0

SB=1

BLOCCA =0

SBLOCCA =1

Il passaggio di stato si ha mediante il segnale fine_consegna_bibite fornito dal timer che
descrive il tempo in cui il pistone SB rimane ritratto.

3) Inizio_delay SB

SA=0

SB=0

BLOCCA =0

SBLOCCA =1

Il passaggio di stato si ha tramite il segnale fine_delay SB che diventa uno allo scadere
del timer.

4) Inizio nuova bibita :

SA=1

SB=0

Si fanno scendere le altre bibite solo dopo che si € sicuri che il pistone SB sia tornato al
suo posto.

Il passaggio allo stato successivo si ha mediante il segnale fine_nuova_bibita che sara
messo a uno quando il timer indica che il pistoncino & stato ritratto.

5) Inizio_delay SA:

SA=0

SB=0

Il passaggio di stato si ha tramite il segnale fine_delay_SA che diventa uno allo scadere
del timer.

6) Attesa Prelievo:

Stato che ci permette di sincronizzarci con la macchina a stati parallela.

Si ritorna a home quando bibita_presa € uno.
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2.3.1 Progetto dei Nastri Trasportatori e del Robot realizzato in linguaggio KOP
(Ladder)

Aprire il Simatic Manager e avviare la procedura File > Assistente "Nuovo progetto".
Scegliere la CPU314C-2DP (si ricordi che nella configurazione hardware bisogna
impostare la versione firmware 2.0), selezionare OB1 e OB100, scegliere come linguaggio
di programmazione KOP e indicare il nome del progetto “bibite_ladder”.

Si otterra:

KISIMATIC Manager - bibite_ladder =& ]

File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizea Strumenti  Finestra 7

D] 35]7| # |2 sl [= 25| fnE [< Nessun fito > =17 w2|@| =|=|m| x|

';5: bibite_ladder -- C:\Programmi’,Siemens", Step 7% s 7projibibite~1

- hibite_ladder Drati di sistema 3 OB1 3 OB100
E-El Stazione SIMATIC 300
=-[§@ CPU 314C-2DP[1)
[=-{z5] Programma $7(1]
(B Sorgenti
----- St f B locch

Premere F1 per la Guida.

Per effettuare la programmazione con nomi simbolici bisogna creare una tabella dei
simboli.

Aprire la cartella “Simboli” che si trova dentro Programma S7(1) e inserire le varie righe,
tenendo conto di quanto detto nel paragrafo 1.3 Indirizzi e tipi di dati ammessi nella tabella
dei simboli (vedere anche pag. 33).

Quello che si ottiene é:
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ﬁEditor di simboli - Programma 57(1) (Simboli} — IE Iil
Tabella Modifica Inserisd  Misualizza  Strumenti  Finestra 7

= & | =1 | + BB | K| Cu ||Tutt||3|mboll x| T | k?|

&1 Programma S7(1) (Simboli) -- bibite_ladder!Stazione SIMATIC 3004CPL 314C-2 DP(1) o ] 4

Stato | Simbolo Indirizza /| Tipodidati | Commenta

1 I 1240 BOCL

2 APERTO I 1241 BOCL

3 home b 200 BOCL

4 inizio_consegna_kibita |M 2001 BOOoL

5 inizio_delay_SH M 202 |BOCL

(=} inizio_nuova_bibita Mo 203 BOOL

7 inizio_detay_5& M 204 |BOCL

g sttesa_prelievo Mo 205 BOCL

9 fine_conzegns_bibita  |M 206 BOOL

10 fine_cielay_S8 M 207 |BOCL

11 fine_nuova_kibita Mo 210 BOOL

12 fine_delay_Sé M 214 |BOCL

13 bibita_presa o212 BOCL

14 Cyele Execution Ol 1 o 1

15 COMPLETE RESTART (OB 100 OB 100 Complete Restart

16 S8 G 1240 |BOOL

17 =B Q1241 BOCL

16 BLOCCA Q1242 BOCL

19 SBLOCCS G 1243 |BOOL

20 timer_SB T o TIMER

z1 timer_elay_s8 T 1 TIMER

22 timer_S4 T 2 TIMER

23 timer _delay_S4 T 3 TIMER:

24

[ ow

Premere F1 per accedere alla Guida,

Per scrivere il programma in KOP (Ladder) cliccare su OB1. Si aprira la maschera
“KOP/AWL/FUP” dove si inseriranno le varie istruzioni.

Il programma si articola in segmenti. Quindi bisogna selezionare “inserisci segmento” per
cominciare a introdurre i simboli del linguaggio ladder. Sulla sinistra si trova la finestra
‘elementi di programma”. Questa contiene tutta la simbologia relativa al linguaggio KOP

(Ladder).

Ogni qualvolta si inserisce un elemento dentro il segmento esso presentera dei punti
interrogativi rossi. Cliccando su di essi € possibile inserire I'indirizzo assoluto oppure se si

e costruita la tabella dei simboli € possibile scegliere il nome nella casella di riepilogo

visualizzata.

Il programma in KOP sara composto da tre fasi:

o stato attuale — ingresso — nuovo stato

e nuovo stato — resettaggio vecchio stato

o stato attuale — condizioni che devono essere compiute
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SIMATIC OBl 2270272005 12.30.53
OBl - <offline>
"Ccycle Execution”
Nome : Famiglia:
Autore: Versione: 0.1
Versione blocco: 2

Data e ora Codice: 17/02/2005 09.26.53

Interfaccia: 15/02/19%96 16.51.12
Lunghezze (blocco / codice / dati) 00340 00194 00022

TEMP
OBL_EV CLASS Byte 0.0 E(aéizng—ilzsi ]‘S():oming event), Bits 4-7 =1
0Bl SCEN 1 Byte 1.0 éB((]:jc):zld restart scan 1 of OB 1), 3 (Scan Z-n of
0Bl FRIORITY Byte 2.0 Priority of OB Execution
OB1_OB_NUMER Byte 3.0 1 (Organization block 1, OB1)
OBl _RESERVED 1 Byte 4.0 Reserved for system
OBl RESERVED 2 |Byte 5.0 Reserved for system
OB1_PREV_CY¥CLE |Int 6.0 Cycle time of previous OBl scan (milliseconds)
OBl_MIN CYCLE Int 8.0 Minimum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_MAX CYCLE Int 10.0 Maximum cycle time of OBl (milliseconds)
OB1_DATE_TIME Date_And Time (12.0 Date and time OBl started
|B10000:0B1 "Main Program Sweep (Cycle)"

| Segmento: 1

"homa"

"MONETA"

"inizio co
nsegna_bib

ita"

33—

| Segmento: 2

"inizio_co
nsegna_bib
ita" a

I 1|

"fine_cons
egna_bibit

"inizio de

1

ay SB"

33—

| Segmento: 3

"inizio de
lay SB" y_SB"
| 1

"fine dela

"inizio nu
ova_ bibita

33—

Pagina 1 di 4
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SIMATIC

OBl

22/02/2005 12.30.53

Segmento: 4

"inizio nu
ova_bibita

"fine nuov

"inizio_de

" a bibita" lay SA"
1] 1l
‘ 1T 11 53—
| Segmento: 5
"inizio_de "fine dela "attesa_pr
lay_sa" y_sa" elisvo"
1 1l
‘ 1T 11 53—
| Segmento: €
"attesa_pr "bibita pr
elievo™ esa" "home"

33—

| Segmento: 7

"inizio_co
nsegna_bib
ita"

It

"home"

R>—]

|Segmento: 3

"inizio_de
lay_sB"

"inizio_co
nsegna_bib

ita"
R3—

| Segmento: 9

"inizio_nu
ova_bibita

"inizio de
lay_sSB"

R}—]

Pagina 2 di 4
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SIMATIC

22/02/2005 12.30.53

Segmento: 10

"inizio_ de
lay_sa"
1}

"inizio nu
ova_bibita

Ro—]

|Segmento: 11

"attesa_pr "inizio_de
elievo" lay_Sa"
1]
‘ 1T R}—
|Segmento: 1z
"attesa_pr
"home" elievo"™
1]
‘ 1T R—
|Segmento: 13
"home" "BLOCCR"™
| 1
1T s—
"SBLOCCA"
R—
"bibita pr
esa"
R—]
Segmento: 14
"inizio co
nsegna_bib
ita" "BLOCCR"
1]
1T RI—
"SBLOCCA"
33—
ngpw

"fine cons
"timer SB" egna bibit

S5T#305—

5_oDT a"
o—¢—
v BIL
R BCD-

Pagina 3 di 4
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SIMATIC

OBl

22/02/2005 12.30.53

Segmento: 15

"timer del
"inizio _de ay SB"
lay_sB" 5 _ODT

S5T#305 TV BI

—R BCD—

"fine dela
y_SB"

— O

Segmento: 16

"inizio_nu
ova bibita

" nanm
| ] b
[
"timer SA" "fine nuov
S obT a_bibita"
s~ o——
S5T#308TV BT
—B BCD—

Segmento: 17

"timer_del
"inizio_de ay_SA"
lay_sa” 5_ODT

—|r BCI

"fine_dela
y_SAa"

p—1s b (—

SET#305 TV BI-

|Seg‘mento: 18

"APERTO"

"bibita pr

esa"
s —

Pagina 4 di 4
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Di seguito viene riportato un esempio dell’'interfaccia "KOP/AWL/FUP”

TEIKOP/AWL/FUP - [OB1 -- bibite_ladder'Stazione SIMATIC 300°,CPU 314C-2 DP{1}] =S|
i3 File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione Test Wisualizza Strumenti  Finestra 2 & x|
D|)2-E| S| & ||| <« cold] [a a0 k> TR g A0l s | =] a2 \
izl |Contenuta di: ‘AmbientelInterfaccia’
E-@ Intetfaccia =] | |Nome |;|
----- B Nuovo segmento = -4 TEMP | [& Ewe =)
[#-{&1) Combinazione binaria TOT ;I
(] Op. di confronto
[H-2g Op. di conversione . [ |
[-{9] Contatari : Titala:
[#-{08] Richiamo DE Commento:
(5] Op. disalko
H Funz, in virgola fissa
[-{z® Funz. in virgola mobile
(= Op. di spostamento "inizio_co
@36 Op. di controllo del progr nsegna_bib
[H-{5] Op. di spostamentofrata "home" "HONETA™ ita™
(-G Eit di skato f | | {s+—
[-{@) Temporizzatori
[H-{Z) Operazioni logiche a parc
B Blocchi FB Segmento 2: Titolo:
- Blocchi FC
{3 Blocchi SFE Commento:
(g Blocchi SFC —
----- JHll Muliistanze
. M Riblinkerhe hd
4 | | » "inizio_co "fine_cons
£y nsegna bib  egna bibit "inizio_de
= ita™ a” lay_3E"

I || {s}—

Hj Elementi di |E§_E Struttura di LILI
z
T’J ISR 1: Errori 2 Imformazioni A 3 Riferimentiincrociai A # Informazioni operando & Comando , E: Diagnosti

Premere F1 per richiedere la Guida. D [affline lass. <52 | Ins

Dopo aver salvato il programma, aprire il blocco di avviamento OB100 per settare la
variabile home a true.

Scegliere dal menu Visualizza > AWL e inserire la seguente istruzione:
SET
="home”

Si ricorda che AWL (lista istruzioni) € un linguaggio di programmazione testuale vicino al
linguaggio macchina. Quando si crea un programma in AWL, le singole istruzioni
corrispondono in larga misura alle operazioni con le quali la CPU elabora il programma.

109




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3

EKDP;"RWL;"FUP - [0B100 -- bibite_ladder\Stazione SIMATIC 300%CPU 314C-2 DP(1)] =& x|
i} File Modifica Inserisci Sistema di destinazione Test ‘Wisualizza Strumenti  Finestra  ? =S|
leE-|E] &) b[mle] ol sl 5 e 1ol [T £ ol ]l el
FE| |Conteruta dit "AmbientelInterfaccia’
=4 Interfaccia A1 wome [=]
B Nugwo segments - TEMP = -3 Ee |-
{3 Elocchi FB -
{3 Blocchi FC OBlOD : "Complete Restart” j
-} Blocchi SFB
{&8 Blocchi SFC Commento:
Mulkiistanze
Biblioteche : Titola:
Commento:
SET
= "home"
£

i a- -
[ Elementi di .. |E§E Struttura di LI_I LI_I

x|

T’J [ TiEmoi A 2 Informazioni i 3: Riferimentiincrociati A # Informazioni operando 4, 5: Comando 4, E: Diagnosti

Premere F1 per richiedere |a Guida, 2 [offline lass. <52 | Ins

Per simulare il progetto seguire i passi dei paragrafi:
e 1.8 Simulazione con S7-PLCSIM

e 1.9 Come utilizzare STEP 7 per controllare la simulazione del programma

IJSIMATIC Manager - bibite_ladder =18

File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

||_ I n oo e-e- l==1 =IT 1=z=l — 1 1 [N
Ol ¥|7] “’""'@ BT

Fl\e Modifica  Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione  Esegui Strumenti  Finestra 7

Stazione SIMATIC 300 Dﬁu|%é|%m_ﬁ|¥?|
taziane
-8 cru 24c20P() EEEEEEE|EE1§|

Prograrmma S7(1° I]ﬁ| I +1 ‘T=°

JRIETE] =10 12 IETE e 20 eI
[ 124 |

TES54 3210 7665 4
Ll iy ol ol

(]
Eoc [ RUN
DHTUSPW STOP  MRES Crrr
= S
IQBTW |t\mer_SB IMB

TES4 3210
ettt milt af et | LY 2 5 | |l il
i il

| 0 [1ams jﬂ' | 0 [1ams jﬂ'

Illmar_dela_u_SB

Premere F1 per la Guida.

Premere F1 per la Guida.
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Come si vede dallimmagine € possibile inserire ingressi, uscite, merker e temporizzatori.
Inoltre & possibile associare ad ogni elemento (IB,MB,QB, TO0) il corrispondente simbolo
della tabella dei simboli.

Basta andare su Strumenti > opzioni > aggiungi simboli. Si aprira la maschera “Apri”
che permette di selezionare la tabella dei simboli relativa al progetto in esame.

KJSIMATIC Manager - bibite_ladder =la1 x|

File Maodifica Insetisci  Sistema di destinazione  Wisualizza  Strumenti  Finestra 7

Dlﬁl §?|ﬁ| é{, ||aﬁ !I IE_EI EEI:—:- |< Messun filbo > j&l %‘%I % = ml EI

3] Sorgenti Blocchi
tazione SIMATIC 300
B cruataczorn) L
e R Ml o, 5 7-PLCSIM - Simiiew 1 ]| 5||

Entrata: Wisualizzazione:
Ingettn j IVistacnmpnnenli j C orline ) offline

Mome: Percorso:

I bibite_ladder j IE'\Prngrammi\Siamens\Stap?\s?nmi\h Sfoglia ..

bibite_|adder 13 Sorgenti 4z Blocchi

E-fll Stazione SIMATIC 300
=& CPU 34C-2DPM)
##-{zx) Pragramma S7(1]

Nome oggetto: |5|mb0|l

Tipo 10982 [T opcla dei simbol

Annulla

Trowa |3 babella dei simboli associata al programma caricato, MPI = 2 4

Premere F1 per la Guida. @ [ [
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2.3.2 Progetto del Distributore di Bibita realizzato in linguaggio SFC

Nella prima fase bisogna aprire il Simatic Manager e richiamare il comando di menu File >
Assistente "Nuovo progetto”. Creare un nuovo progetto “Nastri_sfc”.

Per usare la notazione simbolica € necessario creare la tabella dei simboli.

Si ricorda che in figura € riportata la tabella dei simboli ottenuta dopo il salvataggio e la
compilazione del file STGRAPH.

Inizialmente & sufficiente inserire solo gli ingressi e le uscite.

ﬁEditor di simboli - Programma 57(1) (Simboli} = |ﬁ' |1|
Tabella Modifica Inserisd  Yisualizza Strumenti  Finestra 7

EZH| & L BR| o o [T =% [ N2

& Programma 57{1) {Simboli} -- bibite_sfc',Stazione SIMATIC 3004 CPU314C-2DP(1) = | Ellﬂ

Stato Simbolo Inditizzo /| Tipodidati | Commenta

1 GY_STD_3 FC 72 FC 72

2 MONET A I 1240 BOCL

3 APERTO I 1241 BOCL

4 INIT_SG b 200 BOCL

=} Cyile Execution o 1 o 1

] =1 @ 1240 BOCL

7 SB G 12441 BOCL

8 BLOCCA Q1242 BOCL

9 SBELOCCA Q1243 BOCOL

10 TIME_TCH SFC B4 SFC 64 Read the System Time

T

Premere F1 per accedere alla Guida. BUM

Dopo aver creato il progetto e aver definito la tabella dei simboli portarsi dentro “Blocchi” e
con il tasto destro del mouse selezionare Inserisci nuovo oggetto > Blocco funzionale.
Si aprira la finestra “Proprieta- Blocco funzionale” e nella casella linguaggio dobbiamo
scegliere “GRAPH”.

Cliccare su FB1 e si aprira S7_GRAPH.

Di seguito viene mostrato il codice SFC del progetto in esame.
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f = f
>
spertura_—
58T
T203—
\ = 1
o=
atresa_35.—
T#a08—|
\ = 1
>
spertura_—
sa.T
T#308—
\ il I
>
attesa_SA.—
T
TH203—

(=] B

[s1 v ["BLOCCR"

T1

j—
[fransl

|aper:ura_5E

m [rsen

| attesa_SB

T7

[frans?

| apertura Si

@ Jrsan

ttesa SR

=)

T8

[fransg

| attesa_SA

si11

attesaz

attesaz

apertura

[s1 m ["sBLocca"

o
o
gm
Lu:
g
a

“RFERTO"

el
.

2

attesa_

T2

[frans2

s |at.tesa_prﬁlievc
prelievo

S

5 |ar.t.Esa
attesa

|ar.tesal

T4
[frans4

s1

F
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Step Home :

Allo step iniziale € associato la seguente azione:S1 N “BLOCCA”. Dopo che si & verificato
I'evento (S1=step attivo) , per il ciclo del passo successivo vale quanto segue: il segnale
dell'operando € per una volta = 1 (N)

Transizione T1:
Alla prima transizione si associa un contatto normalmente aperto MONETA.

A questo punto si ha una diramazione simultanea.

Step attesa_prelievo:

Allo step attesa_prelievo non €& associata alcuna azione

Transizione T2:

Alla seconda transizione associamo un contatto normalmente aperto “APERTO”
Step apertura :

A tale step associamo l'azione S1 N “SBLOCCA” Dopo che si & verificato I'evento
(S1=step attivo) , per il ciclo del passo successivo vale quanto segue:il segnale
dell'operando € per una volta = 1 (N)

A questo punto si ha un “percorso convergente” in quanto le due sequenze alternative
convergono.

Transizione T3 € vuota.

Step attesa1 :

A tale step non € associata alcuna azione

Step apertura_SB :

A tale step associamo I'azione N “SB” questa indica che finché il passo € attivo SB e 1.
Transizione T5:

la transizione & composta un comparatore dove confrontiamo apertura_SB.T, che
rappresenta il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo
prefissato di 30 secondi (T#30S).

Step attesa_SB :
A tale step non & associata alcuna azione.
Transizione T6:

la transizione €& composta un comparatore dove confrontiamo attesa_SB.T, che
rappresenta il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo
prefissato di 30 secondi (T#30S).

Step apertura_SA :
A tale step associamo I'azione N “SA” questa indica che finché il passo € attivo SA & 1
Transizione T7:

la transizione & composta un comparatore dove confrontiamo apertura_SA.T, che
rappresenta il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo
prefissato di 30 secondi (T#30S).
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Step attesa_SA :
A tale step non € associata alcuna azione.
TransizioneT8:

la transizione & composta un comparatore dove confrontiamo attesa SA.T, che
rappresenta il tempo di attivazione corrente o piu recente del passo, con un tempo
prefissato di 30 secondi (T#30S).

Step attesa2 :
A tale step non & associata alcuna azione

A questo punto si ha un “percorso convergente” in quanto le due sequenze alternative
convergono.

Transizione T4 ¢ vuota.
Dopodiche si ritorna allo step Home

Dopo aver salvato e compilato il progetto realizzato in S7_GRAPH si troveranno nella
cartella “Blocchi” i seguenti elementi generati dalla compilazione

KJSIMATIC Manager - bibite_sfc =l=1 x|

File Modfica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizea  Strumenti  Finestra 7

0| 8[| % (=[] | [o 2a| Sof- EE|E| & [<Nesn o> 17| @ ==Sm| e

i\ Siemens',Step7'.s7projibibite~2

Programma 57(1]
{Bl Sorgenti
=@

Premere F1 per la Guida. [ [ [

Per realizzare il richiamo di FB1 all’interno del blocco organizzativo 1 € necessario aprire
OB1 e dalla finestra “elementi di programma”, posizionarsi su “Blocchi” e scegliere FB1.

Introdurre al posto dei punti interrogativi DB1.

Si ricorda che i blocchi dati di istanza(DB), generati automaticamente nella compilazione,
vengono assegnati al blocco quando viene richiamato un FB.

Associare a INIT_SQ (init_sequence) la variabile creata nella tabella dei simboli (INIT_SQ
M20.0). Questa consente di inizializzare la catena.
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Stazione SIMATIC 301 : &=

ﬂ- File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione Test ‘Wisualizza Strumenti  Finestra ? =S|
1= - h
D|(e-la] @] #[ml@| o= el e s <! O g 3H-0l =)= x|
- Contenuba dit ‘AmbientetInkerfaccia’
=l d biente\Intetf.
=4 Interfaccia A1 wome [=]
E4 Nuova segmenta B (-4 TEMP | |3 e =]
[#-{=i] Combinazione binaria T ;I
#-{&] Op. di confronto
[#-{&g Op. di conversione _
(-4 Contatari ' Titole: |
[]-{p8] Richiarmo DB Commento:
(5] Op. disalto
[H-{I] Funz. in virgola fissa
[#-{z8 Funz. in virgola mobile
[#-{#5] Op. di spostamento DE1l
[#-3f Op. di controllo del progr TEL
[ Op. di spostamento/rata EN ENO
[+ Bit di stato
[-{@) Temporizzatari ... —0FF_30 5 NO, ..
[-{Z Operazioni logiche a parc
B- {ﬁ Blacchi FE "INIT_sQ" — IHIT_%0 F_MOFE —. ..
{0k FB1
(-8 Blocchi Fo | . —4CK_EF 5_ACTIVE|-, ..
{3} Blocchi SFB s smev ERR_FITL.
F-gH Blacchi SFC - =
bl o hiick anme _PILI s mxT aTo_owl .
Elocchi Funzional del progetto BI ... -{sw_auTo Tar_oml, .,
L = ... —|au_Tap MAN_ON|-, ., .
Hj Elementidi... |E§E Struttura di 0 I I LI_I

x
T’J ISR L 1: Errari 2: Informazioni A 3: Riferimentiincrociati A # Informazioni operando 4, 5: Comando 4, E: Diagnosti

Premere F1 per richiedere |a Guida, 2 [offline lass. <52 | Ins

Per eseguire la simulazione del progetto

e seguire gli stessi passi di 1.8 Simulazione con S7-PLCSIM

e cliccare su e avviare FB1 (non OB1)

JSIMATIC Manager - bibite_sfc =] x|
File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

Dlﬁl g?lﬁl ‘X,llad EI 2 I% _I |< Messun filro > jﬁl %_Pgl %lglml EI

Dati di sisterna
Stazione SIMATIC 300 £ 5FEO0
(gl CPU314C-2DP(1) 15 SF{Blocco Funizionale
{Z7] Programma S7(1) o SFES
3 5FB13
o3 SFBTE
1+ SFB21
3 5FB31
£ SFE34
o SFB3Y
£ 5FB43
o SFB47
£ 5FE52
{3 SFEED
3 SFEE3
3 SFCO
3 SFC3
1 SFCE
£ 5FCI0

Premere F1 per la Guida. (Em |
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e Commutare la CPU o il simulatore in RUN e attivare i vari ingressi.

Di seguito si riportano alcune immagini che sintetizzano alcuni passi della simulazione.

Ev; S7-GRAPH - |FBllDBI sl:atena 1! -- hibite sfc:Stazione SIMATIC 300%CPU 314C-2 DP{1}'... ONLINE]

IF File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visuslizza  Strumenti Finestra  ?

== x|
=lax|

DlSle| 5| = = | s|E|@|s] el e <] x|

1 =T = e e N e A

L
-

2
=

| NS

freosc =] [ e[S/ l7e W @l¢

il 57-PLCSIM - Sim¥iew2

Fil=  Modifica Visualizza Inserisci  Sistema di destinazione  Esequi

Strumenti  Finestra ?

=10l x|

-}

31

H |["BELOCCA"

DESHE =0 mEw
EEEEEEE|EE1’E|
LIEg n o+ o .
5
R 0124 A
& RunE CREN |
HQEN I RUN 76854 3210
top ¥ STOP MRES|[|[C O T T
X EE i
EERE R | | ECEZ
7654 3210 76554 3210
L ol o o o o o

Fe Grafico EE Catene H:: Wariabil I

1 walari di stato non sono disponibili {PLC in STOP?)

il

& © GO s [ [

E.; S57-GRAPH - |FBIEDBI sl:atena 1! -- hibite sfc:Stazione SIMATIC 300%CPU 314C-2 DP{1}'... ONLINE]

IF File Modifica Inserisci  Sistema di destinazione  Test  Visualizza  Strumenti  Finestra 7

=& x|
=181 x|

DiF|e| 2| © o | slwelels| sl o <> ¥

] IS = ) I i =) = e R R Y S B

==

freanzi

Z1

E S57-PLCSIM - SimYiew2

File Maodifica  Wisualizza
Strumenti  Finestra 7

freo ] [¥ e[Sl 7 W e

Inserisci  Siskema di destinazione  Esegui

=lolx|

D@ M| R REa 2

EEEEmaEalaan

Bpe| n o+ | =

Il
oo W ;
B8, s1op s

T
TES 4 3210
I o o o

T 0o AT
| CEREZ CE M | EEEZ

7TES54 3210 654 3210
LRI o o o o

Fe Grafico £% Catens |=F: W ariabili I

Premere F1 per la Guida.

3

om0 [ ass [l [

117




Tesina di Informatica Industriale A.A. 2003-2004 Guida Simatic STEP7 V5.3
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