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Esta experiéncia visa familiarizar o aluno com o controlador programdvel
Compactlogix e com o software de programacdo RSLogix 5000 fornecidos pela
Rockwell Automation. Esta familiariza¢do se dard através do desenvolvimento e
implementa¢do de dois programas exemplos baseados nas linguagens de
programacdo previstas na norma IEC 61131-3.



1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

Familiarizagdo com o Controlador Programavel

1. FAMILIARIZACAO COM O HARDWARE DO COMPACTLOGIX

A familia Compactlogix de Controladores Programdveis (CP) fornecidos pela Rockwell
Automation é uma solucdo modular de hardware para automagdo industrial que pode ser
classificada como controladores de pequeno porte, mas que apresentam sofisticados recursos e

caracteristicas que antes sé6 podiam ser encontradas em CP de grande porte.

Um sistema baseado nos controladores da familia Compactlogix é constituido pela associagdo
de trés tipos de componentes: a) mdédulo de processamento e comunicagdo; b) fonte de
alimentagdo; c) médulos de entradas e saidas. O hardware do CP utilizado no laboratério possui
a seguinte configuragdo:

* médulo de processamento e comunicagéio modelo 1769-L32E, equipado com duas portas de
comunicacdo (1 serial + 1 Ethernet).

* 01 cartéo 1769-1Q16 com 16 entradas digitais 24 Vpc,

* 01 cartéo 1769-OB16 com 16 saidas digitais 24 Vpc,

* 01 cartéo 1769-IF4XOF2 com 4 entradas analégicas + 2 saidas analdgicas.

A Figura 1 e a Tabela T mostram os principais componentes do CP disponivel no laboratério.
Vale observar que, para esse modelo de controlador, pode-se utilizar até 16 médulos distintos de
entradas e saidas conforme a necessidade de pontos a serem monitorados e dispositivos a serem

acionados para cada particular aplicagdo em campo.

CPU + Fonte
. . 1769-1Q16 1769-0B16 1769-IF4XOF2
Comunicagdo Alimentagdo
e - ale ,
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Figura 1 — Controlador Programdavel Compactlogix 1769-L32E
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1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

Tabela 1 - Identificagéio dos médulos do CP

Médulo Codigo Observagoes

CPU 1769-L32E

750KB de meméria de instrugdes e controle

Entradas Digitais 1769-1Q16

16 entradas digitais (24V DC)

Saidas Digitais 1769-OB16

16 saidas digitais (24V DC)

Entradas/Saidas
Analégicas

1769-IF4XOF2

4 entradas analégicas (04: 0-10V ou 0-20mA)
2 saidas analdgicas (01: 0-10V + 01: 0-20mA)

A Tabela 2 indica os possiveis estados dos LEDs de sinalizagéo frontal do médulo processador

do Compactlogix e seus respectivos significados.

Tabela 2 - Indicagdo dos LEDs do médulo processador

LED Quando Indica que
Aceso verde constante O controlador estd no modo RUN
RUN - p-
Apagado O controlador estd em outro modo que ndo RUN
. . Entradas ou saidas foram forcadas para ON ou OFF sem que isto
Piscando émbar R o1
FORCE tenha sido habilitado
Aceso dmbar constante Pontos forcados foram habilitados
Apagado Pontos for¢cados inexistentes
Bateria baixa, ou jumper inexistente, ou bateria e jumper ndo
Aceso vermelho constante ! 1ump ! 1vmp
conectados.
BATT - -
Apagado Bateria OK ou jumper presente
A configuragiio dos médulos de I/O corresponde & existente no
Aceso verde constante ~ .
programa e os mesmos estdo comunicando corretamente
. Existe ao menos um médulo configurado no programa que ndo estd
Piscando Verde . 9 prog 4
comunicando com a CPU.
Todos os médulos configurados no programa néo estdo comunicando
/O Piscando Vermelho com a CPU.
Hé& uma falha no controlador
Né&o foram definidos médulos de entradas e saidas no programa do
Apagado controlador
Nd&o hd programa no controlador
Aceso verde constante Controlador estd OK
Piscando Verde Controlador estd lendo ou escrevendo na meméria ndo voldatil
OK Aceso vermelho constante Controlador apresentou uma falha grave (Reinicialize do CP)

Piscando Vermelho

Controlador estd em falha

Apagado

Sem alimentagdo

Existem trés modos possiveis de operacdo do CP, selecionados através da posicdo de uma

chave seletora localizada na frontal do médulo da CPU.

Posigdo RUN: Esta posicdo habilita o CP ao modo de Operagdo (Run). Nesta condi¢do o

controlador executa as instru¢des do programa aplicativo, monitora dispositivos de

entrada, energiza dispositivos de saida e ativa pontos forcados de 1/O

habilitados. O modo do CP pode ser alterado somente por meio da chave

seletora. Ndo é possivel desenvolver a edi¢éo do programa on-line.

Posigdo PROG: Esta posic@io habilita o CP ao modo de Programagéio (Program). O controlador

ndo executa as instru¢des do aplicativo e as saidas sdo desligadas. E possivel
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1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

desenvolver a edicdo do programa on-line. O modo pode ser alterado somente

por meio da chave seletora.

Posigdo REM: Esta posi¢cdo habilita o CP ao modo Remoto (Remote): modos REMote Run, REMote

Program ou REMote Test. O modo do controlador pode ser alterado por meio da

posi¢do da chave seletora ou da interface de programagdo/operagdo. E possivel

desenvolver a edi¢do de programa on-line nessa posi¢do.

laboratério.
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Figura 3. Cartdo de entradas digitais
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Figura 5. Entradas analégicas
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1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

Para facilitar a montagem das experiéncias foi desenvolvido um kit diddtico contendo o
Controlador Programével Compactlogix, borneiras de acesso das entradas e saidas dos cartdes, e
dispositivos para simulagéo e sinalizagdo das entradas e saidas. O kit inclui também uma fonte
interna de 24 Vcc e um switch 10/100 Mbps cujas portas podem ser acessadas pela lateral

traseira. A Figura 7 indica os principais componentes desse kit diddtico.
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Figura 7. Kit didatico disponivel no laboratério

1.1.1 Energizagdo e Inicializagdo do Kit didatico

Siga o procedimento indicado a seguir para iniciar a utilizagéo do kit diddatico:

a)- Observe atentamente cada médulo e pinagem existente no kit didatico. Somente apés estar
absolutamente seguro de ter entendido todos os detalhes, energize o CP. Em caso de
duvida chame o professor. Trata-se de equipamento eletrénico sensivel e qualquer erro
pode provocar a queima do equipamento.
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1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

b) Conecte o cabo de for¢ca do kit na tomada e ligue o disjuntor existente na lateral traseira
(fonte do CP) e a chave na lateral esquerda (fonte de 24 Vcc). Verifique se os leds “Rede
Ligado” e “24Vcc Ligado”, localizados na frontal do kit encontram-se acesos.

c) Conecte os cabos de rede do CP e do computador no switch e verifique as configurac¢des da
rede (Ethernet);

d) O Windows 7 instalado no computador possui dois usudrios: user: Administrator com senha:
admindall e user: Operador com senha: operador. Utilize o segundo usudrio. Os softwares da
Rockwell encontram-se instalados em uma mdquina virtual (para tanto, execute o software
VMware Player). A méquina virtual é Windows Server 2008 SP2 x86, com user: Adminstrator e
senha: 1234567890. Armazene os arquivos criados na pasta Arquivo dos Alunos.

e) Abra o programa RSLinx Classic localizado em Menu Iniciar/Todos os programas/Rockwell
Software /RSLinx

f) Na tela do RSLinx Classic Lite, clique em Communications/RSWho.
g) Verifique a existéncia da conexdo AB_ETHIP-1, Ethernet. Se ela existir, passe para o item |).

h) N&o existindo a conexdo acima, é necessdrio crid-la para verificar a conexdo entre o CP e
o PC. Na tela do RS Linx Classic Lite clique em Communications/Configure Drivers.

i) Na tela Configure Drivers em Available Driver Types, selecione a opgdo EtherNet/IP Driver,
clique em Add new e, na tela seguinte, em OK.

i) A tela Configure driver: AB_ETHIP-1 deve abrir automaticamente.
I) Clique em OK
m) Clique em Close

n) Verifique se o CP estd visivel e comunicando (sem um ‘X’ vermelho sobre ele).

Para criar um novo programa aplicativo siga o procedimento abaixo para que o software

RSLogix500 reconheg¢a o CP e seus cartdes de expansdo:

a) Abra o programa RSLogix5000 localizado em Menu Iniciar/Todos os programas/Rockwell
Software /RS Logix 5000 Enterprise Series/ RSLogix5000

b) Clique em file /new

c) Abrird a tela New Controller. D& um nome para o seu programa em Name, selecione o CP a
ser utilizado; no caso, o 1769-L32E Compactlogix5332E Controller e a revisdo do Firmware
(Revision: 19).

d) Clique em OK. A tela do seu programa ird abrir.

e) Clique com o botdo direito sobre CompactBus Local localizado & esquerda na tela
f) Clique em New Module..., abrird a tela Select Module.

g) Clique sobre a categoria Digital e em seguida sobre o médulo 1769-1Q16.

h) Confirme a incluséo desse médulo clicando OK

i) A tela de propriedade do médulo deverd abrir, configure o Slot como 1 e clique OK
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i) Repita os passos de e) a i) para adicionar os seguintes médulos:
* Saidas Digitais: 1769-OB16 (Slot 2)
* 1/O Analégico: 1769IF4XOF2 (Slot 3)

k) Na tela de propriedades de cada médulo é possivel adicionar um nome e uma descri¢dio
para os mesmos, além, é claro, de configurar algumas particularidades do médulo. Verifique
as propriedades de cada médulo que vocé acabou de adicionar.

[) Clique em file/save e salve seu programa

Apds concluir o desenvolvimento de seu aplicativo no software RSLogix5000, siga o

procedimento abaixo para carregar o aplicativo do PC para o CP:

a) Clique em Communications/Who Active a tela Who Active abrird.

b) Localize o CP de sua bancada (AB_ETHIP-1,Ethernet/“n° do IP do CP..”) e clique em
Download.

2. FAMILIARIZACAO COM O SOFTWARE RSLOGIX 500

2.1 Exemplo 1: Sistema de Partida de Pértico com Alarme

Este tipo de sistema é normalmente utilizado na partida de equipamentos méveis como, por
exemplo, pérticos, esteiras transportadoras, etc. Quando o push-button de partida é acionado um
alarme sonoro e luminoso é ligado por certo intervalo de tempo (10 seg). Isto permite que pessoas
nas proximidades do equipamento sejam alertadas do funcionamento iminente do mesmo. Depois

de transcorrido o tempo de alarme, o equipamento é colocado em movimento.

O sistema de controle a ser desenvolvido deverd atender aos seguintes requisitos:

* O sistema pode ser operado em modo Automdtico ou modo Manual. A escolha do modo de
operaciio é definida pela posicdo de uma chave seletora de duas posicdes

(Manual /Automdtico).

* No modo Automdtico a partida e parada do processo serdo realizadas através de uma
botoeira com dois botdes sem reten¢do (push-button). O primeiro é do tipo NA e é utilizado
para partir o processo, o qual inicialmente fard o acionamento do alarme durante 10 s e, na
sequéncia, energizard o motor do equipamento. O acionamento do segundo push-button, do
tipo NF, provoca a parada imediata do equipamento. No modo Manual, a fungdo desses

dois botdes é desabilitada.
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* Para implementar o alarme sonoro e luminoso deverdo ser utilizados uma sirene e um LED,
disponiveis no kit diddtico, conectados as portas Ole 02 do cart@o de saidas digitais.
Durante o periodo de alarme, de forma a gerar um sinal de alerta conveniente, as portas
Ole 02 deverdo alternar entre os estados on/off com frequéncia de 1 Hz (sinal sonoro) e

0.5 Hz (sinal luminoso), respectivamente.

* No modo Manual, deverd ser habilitada uma segunda botoeira, semelhante & descrita
acima, com a fun¢do de controle manual do equipamento. O acionamento dessa botoeira ird
partir ou parar o motor imediatamente, sem o periodo de alerta de partida. O modo
Manual é utilizado somente para fins de manutencdo do equipamento. No modo Automdtico,
a fun¢do do push-button de partida manual é desabilitado, enquanto que o de parada deve

permanecer ativo, funcionando como um botdo de emergéncia prioritdrio.

* O método de partida do motor é por partida direta através do acionamento de um contator
trifasico. Falhas no processo de partida (devido & quebra da fiacdo de controle,
emperramento ou bloqueio do contator, etc) serdo detectadas através do monitoramento de
um contato auxiliar do contator (Obs: caso o motor fosse acionado por um inversor de
frequéncia conectado ao CP através de rede Ethernet, a ocorréncia de falha no acionamento

do motor poderia ser informada ao CP através da rede de comunicagdo).

O sistema de controle do motor é constituido por dois circuitos eletricamente independentes:
a) circuito de controle; b) circuito de poténcia. A seguir sdo mostrados os detalhes de cada um

desses dois circuitos.

- Circuito de Controle

Na configuragcdo do CP disponivel no laboratério o cartdo de entradas digitais opera com
tensdo de 24 Vcc e, dessa forma, essa é a tensdo utilizada no circuito de controle que conecta as
diversas botoeiras, chaves e contatos com esse cartéo. A figura 8 apresenta o diagrama elétrico

para esse circuito.
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Fig 8. Circuito de Controle — Entradas digitais

Na figura 9 é mostrado o circuito de controle que conecta a sirene, o led e a bobina do

contator que energiza o motor com o cartdo de entradas digitais. O contator utilizado possui

bobina com tensdo nominal de 24 Vcc.

+Vcc
+VDCO
OuToO
OUT1 24 Vcc
Al
ouT 2 K2[ ]
:cﬂ A2
DC Com
-Vcce

- Circuito de Poténcia

K2 — bobina do contator de acionamento do motor

Figura 9. Circuito de Controle — saidas digitais

Neste exemplo, considera-se o motor, acionado pelo contator K2, como sendo trifdsico,

220 Vac, partida direta, com os enrolamento conectados em delta. O circuito de poténcia utilizado

para energiza¢do desse motor é mostrado na figura 10.
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Fase A Fase B Fase C
1 3 5

K2 \ K2 \ K2 \
2 4 6

Figura 10. Circuito de poténcia responsdavel pela energiza¢do do motor

Como mostrado na tabela 3 e na figura 11, a estrutura do software a ser implementado no
CP para controle do sistema descrito é constituido por uma Unica Tarefa (Tarefa Principal) do tipo
continua, constituida por dois programas: Aciona_ MOTOR e Processo_Sequencia. O primeiro

programa possui duas rotinas (Principal, M_0O1) e o segundo trés rotinas (Principal, Anunciador,

Sequencia).
Tabela 3. Estrutura do Software para controle do Pértico
Tasks Programas Rotinas Linguagem

. Principal Ladder

Aciona_ MOTOR M_O]T Lodder

Tarefa Principal Principal Ladder
Processo_Sequencia Anunciador Ladder

Sequencia SFC

A base de dados com as varidveis utilizadas no software sdo mostradas na figura 12. As
cinco primeiras varidveis s@o do tipo booleanas, enquanto que a Ultima, denominada M_01T, é uma
estrutura cujos campos sdo descritos na Tabela 4. Essa estrutura armazena toda a informagdo,
tanto de status como de comando, associada com o motor O1. Caso fosse utilizado mais de um

motor, essa estrutura poderia ser replicada para cada motor adicional utilizado.

Como uma boa pratica de programacdo, recomenda-se sempre utilizar légica direta para as
varidveis booleanas, ou seja, nivel légico alto (1) para indicar comando ou status ativo (por ex.,

M_01.STS.AUTO = 1 indica que o modo AUTOMATICO encontra-se ativado).
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Figura 11. Estrutura e Base de Dados do Software de Controle do Pértico.

Tabela 4. Descri¢do da estrutura M_01

Tipo d .
. poce Campo Descrigéio
informagédo
Varidvel interna associada a posicdo da chave
M_01.STS.AUTO .
- Auto/Manual (entrada digital 0)
M._01.STS.LIGADO Varidvel interna CIS.SO'CIGCIG ao contato auxiliar do
contator (entrada digital 5)
status ., AT -
Varidvel que indica falha na partida do motor
M_O1.STS.FALHA . . . T
(comando de ligar foi enviado e contator ndo ligou)
Varidveis do temporizador utilizado para detectar
M_O1.STS.TEMPORIZA .
falha na partida do motor
Varidvel interna associada ao acionamento do
M_01.CMD.MANUAL_LIGAR
- - botdo Parte Motor (Manual) (entrada digital 1)
Varidvel interna associada do acionamento do
M_01.CMD.MANUAL_DESLIGAR
- - botdo Para Motor (Manual) (entrada digital 1)
comando M_01.CMD.AUTO_LIGAR Comando automdtico para ligar contator
M_01.CMD.AUTO_DESLIGAR Comando automdtico para desligar contator
M_0T.CMD.LIGAR Vo!rlqvel interna associada q saida digital 0 que
aciona o contator que energiza o motor
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As caracteristicas principais de cada um dos dois programas indicados na Tabela 3 sdo

comentadas a seguir.

A)- Programa: Aciona_ MOTOR

O programa Aciona_ MOTOR é constituido por duas rotinas:

A1)- Rotina 1: Principal

Cada programa sempre conterd uma rotina Principal, escrita em linguagem Ladder, que
fard a chamada das diversas rotinas que constituem o programa. Para o programa

Aciona_MOTOR o cédigo em linguagem Ladder é mostrado na figura 12.

§ii RSLogix 5000 - Exp_01_SEQUENCIA in Exp_01_SEQUENCIA_Rev00.ACD [1769-132F 19.11] - [Aciona_MOTOR - Principal] =12 x|
B Fle Edit View Search logic Communications Tools Window Help =13 x|
ller Organizer

& &5 cControler Exp_01_SEQUENCIA " ]

[ controller Tags o
{23 Controller Fault Handler Chamada das ROTINAS
-+ Power4p Handler
7] Tasks
[=-56 Tarefa_Prindpal
£ £8 Adona_MOTCR
Program Tags e
% 0 Jump To Subroutine

Routine Name M_01

Rotina Motor M-01

Wotor 1-01

£ £8 processo_Sequenda
w[# Program Tags
- E Prinipal
B Anunciador
«[gh] Sequenda {End)
(73 Unscheduled Programs | Phases
&3 Motion Groups
. -[3 Ungrouped Axes
*- (23 Add-On Instructions
B4 Data Types
-, User-Defined
- strings
Ly Add-Cn-Defined
- Predefined
-, Module-Defined
(2 Trends
=5 10 Configuration =
=-£ff§ Backplane, CompactLogix System
i 1769-L32E Exp_01 SEQUENCIA
1759-L32E Ethernet Port LocslENB
i gy Ethernet
[=)-8f CompactBus Local
fl 11 1s91Q18/AED 01
fl 2] 17s-0B18B D01
8 [3) 17601FXOF2/A EA SA 01

I lP 1] ﬂ
T ol
Ready Rung0of 1 =

Lrstart| | 5 om0 B |} % rSLogic5000 - Exp_0.. || Untitled -Paint | LAB_AUTO_POLT | §o @i L26PM

Figura 12. Rotina Principal do programa Aciona_Motor

A2)- Rotina 2: M_01

A figura 13 mostra o cédigo da rotina M_01, escrito em linguagem Ladder, para controle de
partida/parada do motor. Como pode ser observado, as instrugdes que constituem essa rotina sdo

agrupadas em trés blocos: Leitura das Entradas; Légica do Motor; Escrita das Saidas.

O bloco Leitura das Entradas agrupa as instrugdes que fazem a leitura das diversas entradas
digitais utilizadas e atribuem os valores lidos ds correspondentes varidveis internas do programa.
Essas varidveis internas sdo em seguida utilizadas nas instru¢cdes que constituem o bloco Légica do

Motor. No bloco Escrita das Saidas, algumas das varidveis internas geradas pelo bloco anterior
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sdo atribuidas das portas correspondentes do cartdo de saidas digitais do CP. Esse arranjo é

recomendado como uma boa prética de programagdo pelas seguintes razdes:

O status das varidveis internas do programa associadas as entradas digitais sdo atualizadas
somente no inicio do scan. Dessa forma, varia¢des das entradas digitais no meio do scan ndo
serdo consideradas até o inicio do préximo scan, o que evita possiveis efeitos indesejdveis.

De forma andloga, as saidas digitais somente serdo atualizadas no fim do scan.

Esse arranjo permite sempre empregar, para as varidveis utilizadas ao longo do programa,
o nivel légico alto para indicar comando ou status ativo (légica direta), independente do tipo
de saida ou entrada utilizada pelos equipamentos fisicos existentes no campo. No momento
da implementagdo em campo, caso algum dos sinais de entrada ou saida ndo obedeca a
essa légica, basta alterar a linha corresponde no bloco de Leitura das Entradas ou de Escrita
das Saidas. Por exemplo, a varidvel interna PB_Parada_M_01 deverd assumir o valor alto
quando o operador acionar o push-button de parada manual do motor. Como foi admitido
que esse botdo é do tipo NF (entrada 2 do cartdo de entradas digitais), na segunda linha
do cédigo mostrado na figura 13, utilizou-se uma instrucdo XIO. Caso, no momento da
implementacdo em campo, se verifique que o botéo é na realidade do tipo NA, bastaria
somente alterar essa instrug¢do para XIC, sem a necessidade de alteragdes em diversos

pontos ao longo do cédigo.

No bloco Légica do Motor, a linha 5 gera a varidvel M_01.CMD.LIGAR que ird ser atribuida

& saida O do cartdo de saidas digitais para acionamento da bobina do contator que energiza o

motor. Na linha 6 é gerado um sinal de falha na partida do motor (varidvel M_01.STS.FALHA)

caso,

apés o comando de ligar o motor (varidvel M_01.CMD.LIGAR igual a 1) ndo ocorra o

fechamento do contato auxiliar do contator (varidvel M_01.STS.LIGADOQO indo para 1) em até 5

segundos. A ocorréncia dessa condi¢do desativa o comando de ligar o motor (linha 5).

Caso existisse mais de um motor no processo a ser controlado, poderia ser criada uma

nova instdncia dessa rotina para cada um dos motores existentes.
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Leitura dos ENTRADAS
0 = Manual / 1 = Automético
Motor da Bomba
Local:1:.Data.0 M_01.5TS.AUTO
] )
PB Partir (NA) e Parar (NF) Motor
Local:1:.Data.1 PB_Partida_M_01
1 1E <>
Local:1:1.Data.2 PB_Parada_M_01
2 ]JE ra )
Motor Ligado
Motor da Bomba
Local:1:lData.5 M_01.STS.LIGADO
3 JE <>
Légica do MOTOR
Motor da Bomba
PB_Partida_M_01 M_01.CMD.MANUAL_LIGAR
4 16 S
4 L o
Motor da Bomba
PB_Parada_M_01 M_01.CMD.MANUAL_DESLIGAR
} E R
Acionamento
Motor da Bomba Motor da Bomba Motor da Bomba otor da Bomba Moter da Bomba Motor da Bomba
M_01.STS.AUTO M_01.CMD.AUTO_LIGAR M_01.STS.FALHA M_01.CMD.AUTO_DESLIGAR  M_01.CMD.MANUAL_DESLIGAR M_01.CMD.LIGAR
5 - L ] { - - - L ( >
Motor da Bomba
M_01.CMD.LIGAR
J1E
Eln
Motor da Bomba Motor da Bomba
M_01.5TS.AUTO M_01 CMD.MANUAL_LIGAR
[l JE
Egn JC
Motor da Bomba
M_01.CMD.LIGAR
1 E
Eln
Falha Motor
Motor da Bomba Kotor da Bomba Wotor da Bomba
M_01.CMD.LIGAR  M_01.STS.LIGADO -TON
6 I E cd= Timer On Delay HCEND
Timer M_01.STS.TEMPORIZA
Preset 5000 €~ DN)—
Accum 0 &
Motor da Bomba Motor da Bomba
M_01.STS.TEMPOREZADN  M_01.STS.FALHA
I E >
Escrita das SADAS
Motor da Bomba
M_01.CMD.LIGAR Local2:0.Data.0
7 =l= (>
Endy

Figura 13. Rotina MO1
PEA/EPUSP PEA 2509 — Laboratério de Sistemas Elétricos

Eduardo Cesar Senger Pagina 13



1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

B)- Programa: Processo_Sequencia

O programa Processo_Sequencia, por sua vez, é constituido por trés rotinas:

B1)- Rotina 1: Principal

Como mostrado na figura 14, esta rotina, escrita em linguagem Ladder, nas duas primeiras
linhas (bloco Leitura das ENTRADAS) faz as leituras das entradas digitais associadas com o controle

automdtico do processo, isto &, dos botdes Parte/Para Processo (Autom). Em seguida, faz a

chamada da sub-rotina Sequencia.

% RSLogix 5000 - Exp_01_SEQUENCIA in Exp_01_SEQUENCIA_ Reviah.ACD [1769-L32F 19.11] - [Processo_Sequencia - Principal]

_{E(x]
B File Edit View Sesrch logic Communications Tools Window Help

e

T T — e T TEVET | =

Difline 9. T RuN — e oo ~] ﬂ‘
Mo Farces .| F oK i l

Ho Edis a IEF;;T i R =Sl = B e R R e |
rites W N T

ler Organizer
Controller Exp_01_SEQUENCIA 4|
Controller Tags =
(23 controller Fault Handler Leitura dos ENTRADAS
~{Z71 Power-Up Handler
I Tasks
£1-58 Tarefa_Prindpal
E-28 Aciona_MOTOR
-[# Program Tags Local11Data 3
[ Principal [ ——3E
B Mo
=143 Processo_Sequencia
21 Program Tags Locat1:LData.4 P5_Parada_SEQ
[ . g
B Anunciador ik
-[B) sequendia
(23 Unscheduled Programs /Phas Chamada gas ROTIAS
Motion Groups
i L33 Ungrouped Axes
[ Add-On Instructions
Data Types
-Cj User-Defined JSR:
L3 Strings F Jump To Subrouting
Ly, Add-On-Defined Routine Name Sequencia
L Predefined

Ui Module-Defined

(23 Trends .

03 e
Pri—
Type Ladder Diagram (Main),
Description SI\JD_U’_UU_X

E SFC Reset

PB Partir (NA) & Parar (NF) Sequéncia

PB_Partida_SEQ

Rotina Sequéncia

RESET do SFC Sequéncia

FR Stop_000.X
—r

SFC Routine Name  Sequencia
Program Processo_Sequencia Step Hame Step. 000
Number of Rungs |4

(End)

< | I [ETI Visontony et oy Cideisiony

R

Ready

Rira Frdiofa e fFn |

Figura 14. Processo_Rotina_Principal

B2)- Rotina 2: Sequencia

O cédigo da rotina Sequencia, escrita em linguagem SFC (Sequencial Function Chart), é
mostrado na figura 15. Como pode ser observado, esse SFC é constituido por 3 passos. O passo
Step_000 inicializa, isto é, zera as varidveis M_01.CMD.AUTO_LIGAR e
M_O01.CM.AUTO_DESLIGAR. A ftransicdo para o segundo passo (Step_00T1) ocorre quando a

varidvel PB_Partida_SEQ torna-se ativa. Essa passo permanece ativo até que o push-button de

PEA/EPUSP

PEA 2509 — Laboratorio de Sistemas Elétricos
Eduardo Cesar Senger

Pagina 14




1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

parada é acionado e a varidvel PB_Parada_SEQ torna-se verdadeira. Esse passo contem trés

agoes:

Mo .| Action_003
M 01 _MD_ROTO LIGRR == 0;
M 01 _MD_RUTO DESLIGRR == 1;

DB Partids SEQ & M 01.5TS.20TC

= L .| Action_0m
Step_001 10000 &
T Har{fAnunciador) ;
D .| Action_om
10001 &
M 01.CMD.AUTO LIGRR == 1;
) .| etion_omz
M 01 _CHMD_RUTO LIGRR = 0;
1 — —
Lo | Tran_om
PE Parada SEQ OR PE Parada M 01
1

= M .| Action_m04

M 01_CMD_RUTO DESLIGRAR = 1;
Step 002 — —

o | Tran_niz

NCT M 01 .5TS.LIGADC

Stop_000

Figura 15. Rotina_Sequencia

*  Action_000 (agdio do tipo L — limitada no tempo): executa a rotina Anunciador (gera o sinal
luminoso e sonoro com frequéncia de 1Hz) durante os primeiros 10000 mseg;

* Action_001 (agdo do tipo D — atrasada no tempo): esta agéio, iniciada no instante 10001
mseg e encerrada quando o passo é desativado, faz M_01.CMD.AUTO_LIGAR = 1.
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*  Action_002 (ac¢do do tipo PO — executada somente uma vez quando o passo é desativado):
faz M_01.CMD.AUTO_LIGAR = 0.
Apds o terceiro passo, quando o motor é desligado, a transicdo Tran_002 torna-se
verdadeira e o SFC vai para Stop. Nesse Ultimo estado, a varidvel Stop_000.X torna-se
verdadeira, o que produz o reset do SFC através da instru¢do SFR na Ultima linha da rotina

principal (vide figura 14).

B3)- Rotina 3: Anunciador

O cédigo da rotina Anunciador, escrita em Ladder, é mostrado na figura 16. Essa rotina
gera o sinal de 1 Hz na porta O1 e de 0.5 Hz na porta 02 do cartéo de saidas digitais, que é

utilizado para produzir a sinalizag@o sonora e luminosa de alerta.

Ldgica do ANUNCIADOR
TEMPORIZA_SIRENE.DN TON
0 —— Timer On Delay HCEND>—
Timer TEMPORIZA_SIRENE
Preset 1000 €< DN>—
Accum 0
Lt SIRENE
1 L Limit Test (CIRC) < >—
Low Limit 0
Test TEMPORIZA_SIRENE.ACC
0€
High Limit 500
TEMPORIZA_LED.DN -TON-
2z 3/ E Timer On Delay HCEND>—
Timer TEMPORIZA_LED
Preset 500 €~ DN>—
Accum 0«
Lt LED
3 L Limit Test (CIRC) < >—1
Low Limit 0
Test TEMPORIZA_LED.ACC
0
High Limit 250
Escrita das SAIDAS
SIRENE Local:2:0.Data.1
4 E
LED Local:2:0.Data.1
s 3E
(End)
Figura 16. Rotina Anunciador
PEA/EPUSP PEA 2509 — Laboratorio de Sistemas Elétricos

Eduardo Cesar Senger Pagina 16



1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

2.2 Exemplo 2: Controle de Semaforo

Neste segundo exemplo serd desenvolvido um sistema de controle para um semdforo de

trdnsito baseado em rotinas escritas nas linguagens Ladder, Texto Estruturado e SFC. Para o

desenvolvimento deste exemplo os seguintes pontos devem ser considerados:

* O CP deverd controlar dois semdforos (A e B) utilizados para a sinalizagdo de um

cruzamento simples de duas vias, podendo, portanto, ser representado por quatro estados

como mostrado na tabela 5.

Tabela 5. Descrigdo dos estados dos semdforos

Estado dos semé&foros

Semdéforo ] 5 3 y
A Verde Amarelo Vermelho Vermelho
B Vermelho Vermelho Verde Amarelo

* Deverd ser possivel alterar os tempos de permanéncia em cada estado, como mostrado na

tabela 6, de forma a alterar a prioridade de trdfego para cada uma das vias. Para alterar

essa prioridade serdo utilizadas duas chaves existentes no kit didatico. No aplicativo para

controle dos semdaforos CP serd definida uma varidvel inteira, denominada Prioridade, que

ird assumir valores entre 0 e 2 para cada uma das quatro possiveis combinages de

posicdes das chaves, conforme indicado na tabela 6. Para Prioridade igual a O (chaves nas

posicdes 00 e 11) os dois seméforos possuem a mesma prioridade. J& para Prioridade igual

a 1 (chaves em O1) a preferencia serd do semdforo A, enquanto que para o valor 2 a

preferéncia serd do B.

Tabela 6. Tempos de permanéncia em cada estado

Tempos (seg) de cada estado

Chaves | Prioridade ] 5 3 2
00 0 15 5 15 5
01 1 20 5 10 5
10 2 10 5 20 5
11 0 15 5 15 5

A figura 17 mostra a ligacdo dos cartées de entradas e saidas digitais para o controle do

semdforo de acordo com a especificagdo proposta.

PEA/EPUSP
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+Vcce
A
+VDCO
Selecdo
Prioridade OouTo
A +Vcc
INO ouT1
e
IN'1 2 ouT 2
24 Vcc
IN'2 24 Vcc ouT3
IN'3 ouT4
! | OUT5
Y
<L T 1 e9® 89®
Seméfaro B Semafaro A
DC Com !
-Vcc
a)- Entradas digitais b)- Saidas digitais

Figura 17- Conexdo das entradas e saidas digitais

A figura 18 mostra a Estrutura e a Base de dados do aplicativo desenvolvido. Observe que existe
uma Unica tarefa (Tarefa), do tipo continua, com um Unico programa (Processo_Semaforo)
constituido por 3 rotinas: Principal; Ajuste_Temp_Prioridade; Semaforo. A seguir sdo apresentadas

cada uma dessas rotinas.

a) Rotina Principal:

De forma andloga ao procedimento utilizado no exemplo 1, a rotina Principal, escrita em
linguagem Ladder, possui trés blocos Leitura das Entradas, Chamada das Rotinas, Escrita das Saidas
(vide figura 19). No primeiro bloco s@o lidas as duas chaves que definem a prioridade e
atribuido, através da instrucdio MOV, o valor conveniente para a varidvel Prioridade. No segundo
bloco sdo chamadas as outras duas rotinas, enquanto que no terceiro as varidveis internas
correspondentes ao estado de cada uma das seis ldmpadas dos semdaforos, geradas na rotina

Semaforo, s@o escritas nas saidas digitais que energizam essas lGmpadas.
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i RSLogix 5000 - Exp_01_SEMAFORO in Exp_01_SEMAFORO_Rev00.ACD [1769-132E 19.11] - [Controller Tags - Exp_01_SEMAFORD{controller}]
[ Fle Edit View Search logic Communications Tools Window Help

oo
b b

TR Scone: [0 Em_01_SEMARI x| Shaw: [T ags B — __I_
. e T | | Name Ailias For Base Tag Data Type —=]é | Diescription Edernal Ascess | Constant | </
7 Controller Fault Handler #-Local 11 4B:1759 DHELD Fioad/fite i e
{3 Power-Up Handler [#-Local2C 4B:1769_DO1ECO Pead/wits r =
-6 Tasks ocal2] AB-1769.DOTELD Read/Wiie 15 E
B %_gffocemjemafm F Local20 48:1769_DO160:0 Readwiite i i
i@ Program Tags FLocel 30 4B 1759 [F4XOF2C0 Flead/wiite ] fim
B Principal FLocal 31 |AB:17E9F4ROF2 0 Read/wiite I
Ajuste_Temp_Prioridade [ Local30 4B:1769_IFANOF2 00 Flead/wiite i
8] semafore Semdorn_b_Smareln BOOL Read/wiite C |
& aﬁut:s;‘:j:fd Rogias Puses S ematora_A_Verds BOOL Readfwite [
123 Ungrouped Axes Semaforn_b_Vemelho BOOL Read/wiite C
~{E1 Add-On Instructions Semaforo_B_smareln BOOL Fead/wiite C |
=51 Data Types Semaforo_B_Werde BOOL Fead/wiite - |
By User-Defined Semaforo_B_Vermelha BOOL Readwiite C |
13 B strings #-Pioridade INT Flead MWite r
Cp add-On-Defined
3 Predefined ] [m
& g Module-Defined
(2 Trends
=51 1/O Configuration
-]} Backplane, Compactiogix System
~f0 17691325 Exp_01 SEMAFORO
= O 1768 32E Ethernet Port LocalENB
=5 Ethernet
(=6 CompactBus Local
L] (4 17651Q16/A ED_D1
LA (2 1769-0816/B SD_01
L. (3] 1769IF4XOF2/A EA_SA 01
4] 7 ]% Monfor Tags ) Edit Tags / IR | P
Include Tag Members In Sorting |

Svstart| | Goomm @ | Untited -Paint | . tas_auto_port |58 Rsiogix 5000 - Exp_o-. e &y neem

Figura 18. Estrutura do software e Base de dados
b) Rotina Ajuste_Temp_Prioridade:
Esta rotina, cujo cédigo foi escrito na linguagem Texto Estruturado, é mostrada na figura 20. Ela

é constituida por uma Unica instrugdio (CASE) que define o tempo de permanéncia em cada estado,

através do pardmetro Action_00x.PRE, em func¢do do valor atribuido para a varidvel Prioridade.
¢) Rotina Semaforo:

A figura 21 apresenta o cédigo para essa rotina, escrito em SFC, o qual é constituido pelos
quatro estados indicados na tabela 6. Cada estado possui uma Unica ag¢do do tipo L (limitada no
tempo). A transicdo em cada estado ocorre quando o tempo de duragdo da agdo (varidvel

Action_00x.T) ultrapassa o pardmetro Action_0Ox.PRE definido na rotina Ajuste_Temp_Prioridade.
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Leitura dos ENTRADAS

Selecdo Modo Semaforo
00 = Prioridades iguais A e B > Prioridade = 0
10 = Priori semaforo A > Priori =1
01 = Prioridade semaforo B Prioridade = 2
11 = Prioridades iguais A e B > Prioridade = 0
Semaforo com prioridade fica 20 s VERDE, S s AMARELO e 10 s VERMELHO
Semaforo com mesma prioridade fica 15 s VERDE, 5 s AMARELO e 15 s VERMELHO

Local:1:lData.0  Local1:.Data.1 MOV-
0 1{ 44 — Move —
Source 0

Local:1:lData.0  Local:1:lData.1

Dest Prioridade
1¢

Local1:lData.0  Local:1:l.Data.1 MOV-
1 — Move L
Source 1

Dest Prioridade
1€

Local1:lData.0  Local:1:l.Data.1 MOV-
2 }[ } [ Move 1
Source 2

Dest Prioridade
1€

Chamada das ROTINAS
Rotina Par izacdo dos T
JSR
3 Jump To Subroutine —
Routine Name Ajuste_Temp_Prioridade
Rotina Semaforo
ISR
4 Jump To { —
Routine Name Semaforo
Escrita das SADAS
Seméforo A
Semaforo_A_Verde Local2:0.Data.0
s 3
Semaforo_A_Amarelo Local:2:0.Data.1
JE >
Semaforo_A_Vermelho Local2:0.Data.2
o L )
JC
Semaforo B
Semaforo_B_Verde Local:2:0.Data.3
6 JE
L <
Semaforo_B_Amarelo Local2:0.Data.4
JE .
JE
Semaforo_B_Vermelho Local:2:0.Data.5
De——
(End)
Figura 19. Cédigo da Rotina Principal
o o .
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RSLogix 5000 - Exp_01_SEMAFORO in Bxp_01_SEMAFORO_Rev00.ACD [1769-132F 19.11] - [Processe_Semaforo - Ajuste Temp,_Prioridade] imix]
il Edit View Search logic Communications Tooks Window Help =1El x|
e
] Controller Exp_01_SEMAFORG EIEI@I - —:I—:I .ﬂl ‘
i1} controler Tags CLSE Tricridzde OF =
;{73 Controller Fault Handler
' [ Power-Up Handler 0: Action 000 15000;
145 Tasks Action_001.E3 50007
558 Tarefa Zerion 002 DR 15000;
(=3 Processo_Semafora BEtion Q03 5000
£+18) Program Tags 1: Action_000.ER 20000;
Principa| Acrion 001 s000;
e Temp_Prioridade Action 102 100007
Semaforo Action 008 s000;
L Unscheduled Programs / Phases
E1-E3 Motion Groups 2: Acvion 000 PE 10000;
123 Ungrouped Axes i‘“l‘m-ggl- : 52225
ction Z. 2 i
23 Add-On Instructions Action_003.PRE := 5000
-4 Data Types =
i UserDefined
& Strings [END CRSE;
Cp add-On-Defined
1 U Predefined
& g Module-Defined
{23 Trends
=451 1/O Configuration
=8} Backplane, Compactiogix System
- 176932 Exp_01_SEMAFORD
(- 1769- 328 Ethernet Port LocalENG
‘& Ethernet
(=6 CompactBus Local
L (4 17651Q16/A ED_D1
L. f] [2 1769-0B16/8 5D_01
o] (3] 1763-IF4XOF2/A EA_SA_01
i< |
3 e oot | | | :
Loading routine data. .. i Colt P

stert] | G B @ | G Untited Pant || LAE_AUTO_POLL | Rstogm 5000 - Exp 0. @ @cb 1:36 PM

CASE Prioridade OF

0: Action_000_FRE := 15000;
Botion 001 _PRE -= 5000;
Botion 002 _PRE = 15000;
Botion 003_PRE = 5000;

1l: Action_000_FRE := 20000;
Botion 001 _PRE -= 5000;
Botion 002 _PRE = 10000;

ABotion 003_PRE -= 5000;

Z2: Action_000_BFRE := 10000;
ABotion 001 _PRE -= 5000;
ABotion 00Z_PRE -= 20000;
ABotion 003_PRE -= 5000;
END CRSE;

Figura 20 Cédigo da rotina Ajuste_Temp_Prioridade
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Femaforo B_Verde := 0;
Femaforo B_Amarelo := 0;
Semaforo B _Vermelho :=1;

u]

L | Tran_oo

Action_000.T > Action_000.PRE
=}

™ L J&l Action_001
5000

o Femaforo_A Verde := 0;
Femaforo A Amarelo := 1j
Femaforo_ A Vermelho :=0;
Femaforo_B Verde := 0;
Femaforo_B Amarelo := 0;
Femaforo B Vermelho :=1;

| | Tran_oo2
Action_001.T > Action_001.PRE

ol et Hm_coz
10000

Step_003
o Femaforo A Verde := 0;

Femaforo A Amarelo := 0;
Femaforo A Vermelho :=1;
Femaforo B Verde := 1;

emaforo_B Amarelo := 0;
Femaforo_ B Vermelho :=0;

| | Tran_mo3
Action_002.T > Action_002.PRE

ul | L .| Action_m03
004 5000

) Femaforo A Verde := 0;
Femaforo_ A Amarelo := 0;
Femaforo_A Vermelho :=1;
Femaforo B Verde := 0;
Femaforo B Amarelo := 1;
Femaforo_B Vermelho :=0;

[w]
| | Tran_ooa

Action_003.T > Action_003.PRE

Figura 21. Cédigo da rotina Semaforo
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1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

3. DIRETRIZES PARA ELABORACAO DO RELATORIO

3.1 Implementagdo dos sistemas: a) Partida de Pértico com Alarme;
b) Controle de Semaforo

a) Implemente no software RSLogix 5000 os dois programas exemplos apresentados nesta

apostila.

b) Utilizando o kit diddtico e os demais componentes disponiveis na bancada teste o correto

funcionamento desses dois exemplos.

c) Salve todas as telas necessdrias e utilize-as no relatério para documentar detalhadamente todo

o desenvolvimento realizado.

3.2 Desenvolvimento do sistema Controle de Esteira com chave
estrela-triangulo

a) Leia a especificagdo para o sistema Controle de Esteira com Chave Estrela-Triangulo
apresentada na apostila referente & experiéncia 2 — Confrole de Esteira Transportadora,

disponivel no Moodle.

b) Desenvolva e implemente no software RSlLogix 5000, instalado nos computadores da Sala
Energia, um aplicativo para controle desse sistema exemplo que atenda & especificagdo

apresentada.

c) Salve todas as telas e elabore uma documentacdo detalhada do aplicativo desenvolvido, a

qual também deverd ser apresentada neste primeiro relatério.

d) O cédigo desenvolvido deverd ser trazido para a experiéncia 2, onde, como primeira

atividade dessa aula, seu funcionamento deverd ser testado e avaliado.
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Anexo

* Linguagem SFC: TAGs associadas com um STEP

[=|-Step_000
[+]-Step_000.Status
—Step_ 000
—Step_000.FS
—Step_000.54
—Step_000.LS
—Step_000.0M
—Step_000.0%
—Step_000.AlarmE n
—Step_000.Alarmbow
—Step_000.AlarmHigh
—5Step_ 000 Reszet
—Step_ 000 PauzeTimer
H-Step 000.PRE
F-Step 000.T
H-Step 000, T ax
Fl-Step 000.Count
FI-Step 000, Limitl o
Fl-Step_ 000 LimitHigh

(|

(|

(|

(|

(|

(|
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1. Familiarizagdo com o Controlador Programavel

SFC_STEP Structure

Each step nses a tag to provide information showt the step. Access this
information via either the Step Properties dialog box of the Monitor Tags tab

of the Tags windou:
I you want to Thencheckorset Datatype Details
thizs member
Determane how long a step has T OINT When a step becomes active, the Timer (T) value ressts and then

been active (milliseconds)

starts to count up in milliseconds. The timer continues to count up
until the step goes inactive, regardless of the Preset (PRE) value.

Flag when the step has been
active for a specific length of
time {mill:zeconds]

PHE DiNT Enter the time m the Preset {(PAE) member. When the Timer [T}
reaches the Preset value, the Done {OM) bit turms on and stays on
until the step becomes active again.

A= an option, enter & numenc expressian that calculates the time
at unfime.

ON BOOL When the Timer (1) reaches the Preset {PAE] value, the Done [ON)
bit turns on and stays on until the step becomes active again.

Flag if @ step did not execute
long enough

LimitLow [CHNT Enter the time m the Limitlow member {milliseconds).

« |f the step poes inactive before the Timer (T) reaches the
Limitlow walue, the Alarmbow bit tums on.

» The Alarmlow bit stays on until you reset it

» Touse this alarm function, tum on [check) the AlarmEnable
{AlarmEnj bit.

As an option, enter 2 numenc expression that calculates the time
at untime,

AMlarmEn BOOL To use the alarm bats, turn on {check] the AlarmEnable (AlarmEn]
bit.

Alarmlow BOOL It the step goes inectve betore the Timer |T) reaches the Limith ow
value: the Alarmbow bit tums on.

» The hit stays on until you reset it.

* To use this alarm function, tum on [check) the AlarmEnable
{AlarmEn) bit.
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Familiarizagéio com o Controlador Programavel

I you want to Then check orset Datatype Details
this member
Flag if & step is executing oo LimitHigh NT Enter the time in the LimitHigh member jmilliseconds).
long = |f the Timer (T) reaches the LimitHigh value. the AlarmHigh
bit tumsz'on
» The AlarmHigh hit stays on until you reset i
« To uze this alam function, turn on (check| the AlarmEnable
(AlarmEn} bit,
Az zn option, enter 2 numenc expreszion that calculates the time
at runtime.
AlarmEn BOOL To uze the alarm bitz, turn on {check} the AlarmEnsble [AlammEn]
bt
AlammHigh BOOL If the Timer (T} reaches the LimitHigh value, the AlarmHigh bit
tums on.
= The hit stays on until you reset it
* To use this alarm function, turn on (check) the AlarmEnable
[AtarmEn] bit.
Do something while the step s X BOOL The X bit iz on the entire time the step is active [executing).
active |including first and last
s0an) Typically, we recommend that you use an action with a
M MNon-Stored qualifier to accompish this.
Do something one time when F5il BOOL The F3 bit i on dunng the first scan of the step.
the step becomes active
Typically. we recommend that you use an sction with & P1 Pulse
[Rizing Edoge) qualifier to accomplish this
[ln something while the step iz SA BOOL The 5A bit 1= on when the step is active except during the first and
artive, except on the first and Izst zcan of the =tep.
last scan
Do something one time on the Rl BOOL The LS bit is on during the last scan of the step.
|ast scan of the step
|Fse thiz bit anly if on the Controller Properties dialog box, SFC
Execation tab, you set the Last Scan of Active Step to Don't Scan
or Programmatic resat.
Typically. we recommend that you use an action with a PO Pulse
(Falling Edge) gualifier to accomplizh this
Determine the target of an SFC f=set BOOL An SHC Reset (SFR] instruction reaets the 5FC fo 8 step or stop
Aeset {SHA) instruction that the instrection specifies.
« The Reset bit indicates to which step or stop the SFC will
go to begin executing again.
» (nce the SFC exacutes, the Reset bit clears.
Detemmine the maximum time ThMax T {ise this tor diagnostic purposes. The controller clears this value
that a step has been active only when you select the Aestart Position of Restart at initial step
dunineg any of its executions and the controller changes modes or experiences a power oycle.
Determing if the Timer [T} value o BOOL |Fse this for diagnastic purposss

roHls over to a negative value
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I you want to Thencheck orset Datatype Details
this member
Determane how many times a Coont

step has become active

Thiz iz not a count of scans of the step.
* The count mcrements each time the: step becomes active.
* |t increments agaim only after the step goes inactive and

then active again.

 The count resets only if you configure the SFC to restart at
the mitizl step. With thet configuration, it ressts when the
controller changes from program mode to run mode.

Use one tag for the vanous Status
status bits of this step

For this member Use this bit
Resst n
AfarmHigh 7
MarmLow 24
MarmEn %5
ov 76
OM 7
LS L
SA 29
F& o
X A

either of thesa bitz in code outside of the 57T routine in' & different part of the project. the bite are elways deared [

This diagram shows the selationship of the X FS, 54, and LS bits,

The FE and L5 bits ame only active during a step's exscution. Unce 8 siep finishes executing the code within it sctions, the FS enddor LS bits are resst. i you reference

siEp_nEmaX _|

stap_name RS J—l -

stap_nama 54 _:_!

rietr SR RO, (S e

il

stap_namals

r'[::_ First scan
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Linguagem SFC: Qualificador para uma Action

Choose a Qualifier for an Action

To change when an action starts or stops, assign a different qualifier

If you want the action to And Thenassignthis Which
qualifier means
Start when the step is activated Stop when the step is deactivated N Mon-Stored
Execute only once M Pulze {Hising
Edge}
Stop before the step is deactivated or when the L Time Limited
step is deactivated
Stay actwe until & Reset action tums off this action 8 Stored
Stay active until a Reset action tums off this action &l Stored and
o _ ] : Time Limited
(Or a specific time expares, even if the step is
deactivated
Start a specific time after the step is activated  Stop when the step is deactivated 0 Time Delayed
2 & = |l g = = = = = = — — -
and the step is stl acive Stay actwe until & Reset action tums off this action N& Delayed and
Stored
Start a specific time after the step is activated,  Stay active until & Aeset action tums off this action 20 Stored and
even if the step 15 deactivated before this fime Time Delayed
Fxecute once when the step is activated Exerute once when the st2p is deactivated P Puiza
Start when the step iz deactivated Execute only once Fo Pulse {Falling
Edge|
Turn off {reset] & stored action - R Aeset

5 Gtored

St
D5
S0

Stored and Time Limited
[kelayed and Stored
Stored and Time Delayed
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