Le langage «ST » (Structured Text) Littéral Structuré
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Siun Zeme déplacement est commandé, guelle est la nouvelle position finale ?
=» Position finale = position = 1000.

Siun 3eme déplacement est effectué et qu'un stop est demandé en plein mowvement, que se passe--il ?
=» Le maoteur s'arréte etla sotie du bloc "CommandeAbanted” s'active.

Clue dois-je faire pour effectuer un déplacement dans le sens inverse ?
=>» Lawaleur du deplacement est une valeur ahsolue. || suffit donc que lawaleur de la position

s0it plus petite que la position actuelle )

* Graphe d'etat de fonctionnement de la machine *)

CASE inGraphEtatLOC OF

1:

*Etat Ready ™)

IF boPB_EnakleLOC THEM i* Activation du drive si PB enable actit™)
bodxelPowerEnableLDC = TRLE;

ELSIF boAxelPowerEnablelLOC AMD hodxelPowerErrorLOC THEMN (™ Transition & I'etat erreur si défaut drive )
bhoAxelPowerEnableLOC = FALSE;
boDriveFaultLOC = TRLIE;
inGraphEtatLOC =3;

ELSIF boAxelPowerEnableLOC AND bhosAxel FowerStatusLOC THEM * Transition & |'état enable si statut ok ™)
inGraphEtatLOC = 2;

EMD_IF

*Etat Enable ™)
IF boAxel PowerErrorLOC THEMN * Transition en cas d'erreur ™)
bosxelFPowerEnableLOC = FALSE;
boDrveFaullLOC = TRUE:
inGraphEtatL0C = 3;
ELSIF boFE_DisakblelLOC THEMN * Dasactvation du drive si FB disable actit®)
bosxelPowerEnableLOC = FALSE;
ELSIF NOT boAxelFowerEnableLOC AMD NOT bodxelFowerStatusLOC THEM * Transition & I'état ready =i statut desactive )
inGraphEtatL0C = 1;
EMD_IF



La structuration en SFC (Sequential Function Chart )

Graphe Fonctionnel en Séquence

- MAIN (PRG-5FC)

noot)e

000z Auteur: CJM Wersion: 1.0 Diate: 12.07.20010
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noo4

0005 Description:

0006 Structure du programme.

0007,

0oog

noog

007 0|PROGRAR Al

0071 wAR

0012

o013 intodeSelLOC CAMT *Mode selection. 1= kMode automatique, 2 = Mode test *)

o014 inEtatsLOC CMT **“'ariable d'états de fonctionnement *)

0015 hoAlarmelOC BOOL; (*Alarme active = TRLE™)

0016 fbEnablesxeal :fbEnable:;

001 7| fhtoxe : fakdotion;

0018 hoEnabledxel1LOC :BOOL; (*Demande d'activation de I'enable ™)

ooty hoStanReqglOC :BOOL: (*Start demanda *)

o020 hoStopReqglOC :BOOL; ™ Stop demandée ™

ooz rle\f'itesseLDC cREAL  *%itesse commandée en [mmyfs]*
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Le langage FBD (Function Block Diagram ) Diagramme Bloc Fonctionnel

- acMotion (FBD) - MAIN (PRG-5FC)

fhaxel_Power

MC_Power |
hoAxelPowerEnakleLOCHEnahle Status hoAxel PowerStatusLOC,
hoAxelFPowerEnableLOCHEnable_Puositive Error—hbosxel PowerErrorLOC
hoAxelPowerEnahbleLOCHEnahle_MNegative ErrolD—udixe 1 PowerErorlDLOC

infxe] PowerOverride LOCOwverride
suswel _NC_TO_PLC_GINAAxisFefln =
sudeee] _PLC TO_NC GOUH4xisReiOut &

fhaxel _Mowvesbsolute
MC_Mowveshsolute

bodxel StanlOC—Execute Done bodxelAbshMoveDonelLOC
redoce 1 PositionLOCqPosition CommandAborted—hoblxelAbshovesbonLOC
redxelVelocityLOC—Welocity Error—holxelAbshoveErorLOC
redxel Accl OCqAcceleration ErrorlDF—udaxel AbskoveErarlDLOC

redxel DeclOC—Deceleration
redoce] JerkLOC—Jerk
sudocel_MC_TO_PLC_GIN—Axis &

0003
thAxel_Stop
MC_Stop
hoAxelStoplLOC—Execute Daone hoAxelStopDonelLOC
refxelDeclOC—Deceleration Errar—hoAxelStopErrorLOC
refxel JerkLOC—Jerk Errorld—udAxel StopErrorlDLOC
sutxel_NC_TO_PLC_GIN—Axis =




