Rizeni binarnich vstupti a vystupti PLC programem

9. RIZENI BJNARNICH VSTUPU A
VYSTUPU

9.1 CAN-BUS periferie pro binarni vstupy a vystupy

element Nastaveni kanalu CAN-BUSu
CANChannel
atribut Cislo kanalu CAN-BUS
No 1 pro periferie CAN-BUS
XX
atribut je CAN kanal aktivni ?
Active 0 CAN kanal neaktivni (default)
1 CAN kanal aktivni
atribut Cislo fyzického CAN kandilu
PhysicalCanChannel 1 pro periferie CAN-BUS
XX
atribut komunikiaéni rychlost CAN-busového kanalu [bit/s]
CanSpeed 1000000 | komunika¢ni rychlost 1 MBd (default)

500000 | komunikaéni rychlost 0.5 MBd
250000 | komunikacni rychlost 0.25 MBd
125000 | komunikac¢ni rychlost 0.125 MBd

atribut perioda obsluhy CAN-busového kanalu v mikro sekundach
ServicePeriod 250 perioda obsluhy CAN-BUSu po % ms (default)
500 perioda obsluhy CAN-BUSu po %2 ms
1000 perioda obsluhy CAN-BUSu po 1 ms
atribut perioda posilani SYNCu jako ndsobek zikladniho taktu
SyncPeriod 1 perioda vysilani SYNC po 1 ms (default)
1,2,..,15 | perioda vysilani SYNC
atribut Pocet periferii INOUTO08 pripojenych k danému kanalu
InOut08Cnt 0 zadna periferie INOUTOS8 (default)
1,2,..,32 | pocet periferii INOUTO08 — maximalné 32
atribut Pocet periferii KLLA50 (tlacitka panelu) pripojenych ke kanalu
Kla50Cnt 0 zadna periferie KLAS0 (default)

1,2,3,4 pocet periferii KLAS0 — maximaln¢ 4

atribut Pocet tocitek
KnobCnt 0 (default)
1,2 pocet tocitek
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Nastaveni NODE-ID pro systémové CAN-BUS periferie:

skupina (group)

Poradové Cislo jednotky ve skupiné (board)

1 2 3 4 5 6
INOUTO08 1 21h 22h 23h 24h 25h 26h 20h+board
Panel, KLAS0,EPU | 2 41h 42h 43h 44h 40h+board
Tocitko 3 45h 46h 44h+board
Rucni panel 4 47h 48h 46h+board

9.2 Binarni vstupy a vystupy u jednotek INOUTO08

PLC program snima vstupy a vysila vystupy pro externi periferie INOTO8 jen pomoci publikovanych
(vetejnych) bitovych poli. PLC program ma moznost si bitové pole prepsat do vlastniho bitového pole, ve

zpusoby adresace bitu (viz Kapitola 3, Zakladni instrukce jazyka - syntax instrukce LDR).

PLC program muze fidit vyhodnocovani chyb vystupli, mize naptiklad provést reakci na zkrat sledovaného

vystupu apod.

Priklad pro snimdni binarnich vstupii a vysilani vystupii:

;V deklaraci dat

IPO: DFM  ALFAIL,
IP1: DFM BETAL,
OP0: DFM  GAMAL,

;V modulu MODULE INPUT

LOD P1IN
STO IPO
LOD P7IN
STO IP1

ALFA2, , ,
BETA2, , ,
GAMA2, , ,

,ALFAG, , ;bity z portu P1lIN
ror o ;bity z portu P7IN
ror o ;bity na port P40OUT

;prepis portu P1lIN do bunky IPO

;prepis portu P7IN do burky IP1

;Na konci modulu MODULE MAIN
;prepis bunky OPO na port P40UT

LOD OPO

STO P40UT
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periferie 1.kanal NODE-ID vstup-popis | vstup PLC vystup-popis | Vystup PLC

1. INOUTOS8 - CAN2 21h 1PO P1IN OP0 POOUT
IP1 P2IN OP1 P1OUT
1P2 P3IN OP2 P20UT
IP3 P4IN

2. INOUTO08 - CAN2 22h 1PO PSIN OP0 P30OUT
IP1 P6IN OP1 P4OUT
1P2 P7IN OP2 P5SOUT
1P3 PSIN

3. INOUTOS - CAN2 23h 1PO PI9IN OP0 P60OUT
IP1 P10IN OP1 P70UT
1P2 PI1IN OP2 P8OUT
1P3 P12IN

4. INOUTOS8 - CAN2 24h 1PO P13IN OP0 POOUT
IP1 P14IN OP1 P100OUT
1P2 P15IN OP2 P11OUT
1P3 P16IN

5. INOUTOS - CAN2 25h 1PO P17IN OP0 P120UT
IP1 P18IN OP1 P130UT
1P2 P19IN OP2 P140UT
1P3 P20IN

6. INOUTOS - CAN2 26h 1PO P21IN OP0 P150UT
IP1 P22IN OP1 P160UT
1P2 P23IN OP2 P170UT
1P3 P24IN

7. INOUTOS - CAN2 27h 1PO P25IN OP0 P18OUT
IP1 P26IN OP1 P19OUT
1P2 P27IN OP2 P200UT
1P3 P28IN

8. INOUTO08 - CAN2 28h 1PO P29IN OPO P210UT
IP1 P30IN OP1 P220UT
1P2 P31IN OP2 P230UT
1P3 P32IN

9. INOUTOS8 - CAN2 2%h 1PO P33IN OPO P240UT
IP1 P34IN OP1 P250UT
1P2 P35IN OP2 P260UT
1P3 P36IN

10. INOUTO8 - CAN2 2Ah 1PO P37IN OPO P270UT
IP1 P38IN OP1 P28OUT
1P2 P39IN OP2 P290UT
1P3 P40IN

11. INOUTO8 - CAN2 2Bh 1PO P41IN OPO P300UT
IP1 P42IN OP1 P310UT
1P2 P43IN OP2 P320UT
1P3 P44IN

12. INOUTO8 - CAN2 2Ch 1PO P45IN OPO P330UT
IP1 P46IN OP1 P340UT
1P2 P47IN OP2 P350UT
IP3 P48IN

13. INOUTO08 - CAN2 2Dh IPO P49IN OPO P360UT
IP1 P5S0IN OP1 P370UT
1P2 P5S1IN OP2 P38OUT
IP3 P52IN
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14. INOUTO8 - CAN2 | 2Eh IPO P53IN OP0 P390UT
IP1 P54IN OP1 P400UT
1P2 P55IN OP2 P410UT
1P3 P56IN

15. INOUTO8 - CAN2 2Fh IPO P57IN OP0 P420UT
IP1 P58IN OP1 P430UT
1P2 P59IN OP2 P440UT
1P3 P60IN

16. INOUTO8 - CAN2 30h IPO P61IN OP0 P450UT
IP1 P62IN OP1 P460UT
1P2 P63IN OP2 P470UT
1P3 P64IN

17. INOUTO08 - CAN2 | 31h IPO P65SIN OP0 P430UT
IP1 P66IN OP1 P490UT
1P2 P67IN OP2 P500UT
IP3 P68IN

18. INOUTO8 - CAN2 32h 1PO P69IN OP0 P510UT
IP1 P70IN OP1 P520UT
1P2 P71IN OP2 P530UT
IP3 P72IN

19. INOUTO8 - CAN2 33h 1PO P73IN OP0 P540UT
IP1 P74IN OP1 P550UT
1P2 P75IN OP2 P560UT
IP3 P76IN

20. INOUTO08 - CAN2 34h 1PO P77IN OP0 P5S70UT
IP1 P78IN OP1 P580OUT
1P2 P79IN OP2 P590UT
IP3 PSOIN

21. INOUTO08 - CAN2 35h IPO P81IN OP0 P600OUT
IP1 P82IN OP1 P610UT
1P2 P83IN OP2 P620UT
IP3 P84IN

22. INOUTO08 - CAN2 36h 1PO P85IN OP0 P630UT
IP1 P86IN OP1 P640UT
1P2 P87IN OP2 P650UT
1P3 P8BIN

23. INOUTO8 - CAN2 37h 1PO P89IN OP0 P660OUT
IP1 P90IN OP1 P670UT
1P2 P91IN OP2 P68OUT
1P3 P92IN

24. INOUTO08 - CAN2 38h 1PO P93IN OP0 P6OOUT
IP1 P94IN OP1 P700UT
1P2 P95IN OP2 P710UT
1P3 P96IN

25. INOUTO08 - CAN2 3%h 1PO P97IN OP0 P720UT
IP1 P9SIN OP1 P730UT
1P2 P99IN OP2 P740UT
1P3 P100IN

26. INOUTO08 - CAN2 3Ah 1PO P101IN OP0 P750UT
IP1 P102IN OP1 P760UT
1P2 P103IN OP2 P770UT
1P3 P104IN

27. INOUTO08 - CAN2 3Bh 1PO P105IN OP0 P780UT
IP1 P106IN OP1 P790UT
1P2 P107IN OP2 PS8OOUT
IP3 P108IN
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28. INOUTO8 - CAN2 | 3Ch PO P109IN OP0 P81OUT
IP1 P110IN OPI P820UT
P2 PI11IN OP2 P830UT

1P3 P112IN
29. INOUTOS - CAN2 | 3Dh PO P113IN OP0 P840UT
IP1 P114IN OPI P850UT
P2 P115IN OP2 P860UT

1P3 P116IN
30. INOUTO8 - CAN2 | 3Eh PO P117IN OP0 P870UT
IP1 P118IN OPI P8SOUT
P2 P119IN OP2 P89OUT

1P3 P120IN
31. INOUTO08 - CAN2 | 3Fh PO PI21IN OP0 P90OUT
IP1 P122IN OPI P91OUT
P2 P123IN OP2 P920UT

1P3 P124IN
32. INOUTO8 - CAN2 | 40h PO P125IN OP0 P930UT
IP1 P126IN OPI P940UT
P2 P127IN OP2 P950UT

1P3 P128IN

INOUTO08
Propojeni CAN-BUS
Vstupy: — Vystupy:
PxIN 8 > PO OP0 8 > PxOUT
INOUTO08

PxIN 8 > IP1 OP1 8 > PxOUT
PxIN I:> IP2 OP2 I:> PXOUT
PxIN ::8 > P3 NODE-ID: 21h - 40h
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9.3 Rizeni a vyhodnocovani chyb externich periferii

Pro kazdou externi periferii INOUTO08 je mozno fadit nebo potlacit vyhodnocovani chyb pro zobrazovani
na obrazovce systému, pro informaci PLC programu a pro ¢asovou kontrolu funk¢nosti externi periferie.

Kazda periferie ma ptfidélenou jednu systémovou strukturu INOUTS (viz dale). PLC program ma moznost
pracovat se systémovymi strukturami pomoci instrukci CAN_SYSIO READ a CAN _SYSIO WRITE.

Struktura INOUTS obsahuje takeé fidici bitovy zaznam CONTROL

Popis biti pro zaznam CONTROL ve struktui-e INOUTS pro vyhodnocovani chyb

CONTROL INOUT | nazev bitu pro PLC | funkce

bit 0 I0_DIS ERR Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje vypis chyb
vystupli na obrazovce systému. Blokovani nezpusobi jiny
efekt, takze PLC program si mize chybu zjistit. Také dojde
k odpojeni zkratovaného vystupu. (pfedvolba fizeni po zapnuti
systému je v 1.dekadach strojnich konstant R330-337)

bit 1 I0_DIS_ERPIS Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje zpravu
o chybé vystuptt pro PLC program. Pokud je vtomto bite
nastavena hodnota log.0, syst¢ém bude trvale nulovat ty
vystupy, které mély chybu (zkrat), az PLC program chybu
nepotvrdi. Bitové pole pro PLC program je ERRLI PxOUT a
bode popsano dale. (Pfedvolba fizeni po zapnuti systému je
v 2.dekadach strojnich konstant R330-337.)

bit 2 I0_DIS TMOUT Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje casovou
kontrolu externi periferie. Blokovani zplsobi, ze systém
nezahlasi chybu naptiklad pii odpojeni nebo pfi ztraté
napajeni  periferie. Pii obnoveni Cinnosti bude periferie
normalné funkéni. (Pfedvolba fizeni po zapnuti systému je
v 3.dekadach strojnich konstant R330-337.)

bit 6 I0_DIS NULL Hodnota log.0 povoluje a hodnota log.1 blokuje nulovani
vSech periferii pti vazné chybé této periferie.

CHYBA NiZKE IMPEDANCE (ZKRAT)

Tato chyba je predavana do PLC programu (pokud neni pro periferii nastaven bit IO_DIS_ERPIS na hodnotu
log.1) v bitovém poli ERRLI_PxOUT. Pokud neni zvlastni pozadavek na oSetieni chyb, PLC program nemusi
na bity bitového pole ERRLI PxOUT regovat.

Bitové pole ERRLI PxOUT ma stejné oznaceni s portami PxOUT (napiiklad ERRLI_P4OUT je chybové pole

vyuzije oznaceni odpovidajiciho bitu z pole PxOUT.

Priklad:
OP4: DFM ALFA, , ,BETA, , , ,

LOD oP4
STO P40UT ;vystup OP4 s bitem BETA

LDR ERRLI P40OUT.BETA ;test vystupu BETA na zkrat
JL1 Error Beta
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NEZAVISLE NASTAVOVANI VSTUPU A VYSTUPU

Pro nezavislé nastavovani vstupti a vystupi slouzi bitova pole SETL_PxxIN, SETH_PxxIN, SETL_PxxOUT a
SETH_PxxOUT:

Rucéni tizeni vystupli je nezavislé na nastavované hodnoté vystupu z PLC programu a fizeni vstupti je nezavislé
na fyzické sejmuté hodnoté vstupu. Najednou je mozno ru¢né ovladat libovolny pocet vstupi a vystupi.

bitové pole vyznam

SETL PxxIN nastaveni vstupi pro PLC na hodnotu log.0
SETH PxxIN nastaveni vstupii pro PLC na hodnotu log.1
SETL PxxOUT nastaveni vystupt z PLC na hodnotu log.0
SETH PxxOUT nastaveni vystupt z PLC na hodnotu log. 1

odpovidajiciho bitu z pole PxOUT.

Nezavislé nastavovani vstupli a vystupl se miize pouzit provadét ladicim programem Wintechnol.

Pro zobrazovani stavu vstupt a vystupti s ohledem na ru¢ni ovladani slouzi standardni formaty pro sledovani
vstupll, vystupil a matice panelu stroje. Pomoci téchto formati muzeme ziskat piehled o vSech vstupech a
vystupech, které byly pfednastaveny pomoci ru¢niho ovladani.

Pokud ma zobrazovany bit policko podbarveno zelené, je tento bit pravé ruéné ovladan a jeho hodnota by méla
odpovidat nasemu ru¢nimu nastaveni. Pokud je bit podbarven zelené, ale jeho hodnota neodpovida
pozadovanému ruénimu nastaveni, pravdépodobné neni pfislusna periferni jednotka nakonfigurovana (R231).
Kdyz se prislusny bit uvolni, zelené podbarveni se musi ztratit.

Pokud méa zobrazovany bit policko podbarveno ¢&ervené, vykazuje tento bit pravé chybu. Z nejvétsi
pravdépodobnosti se jedna o chybu zkratu. Pokud chyba nebude potvrzena v prislusném chybovém poli od PLC

programu, zlstane bit v chybé az do vypnuti systému.

Blokové schéma pro nezavislé nastavovani vstupt a vystupt:

Nastavovani vstupi Nastavovani vystupt
SETH_PxIN, SETL_PxIN SETH_PxOUT, SETL_PxOUT
skute¢né SET vstupy vystupy SET skutecné
vstupy do PLC zPLC vystupy
—> > PLC > >
CLEAR CLEAR
/F p v /I\ v
Sledovani hodnot ] Sledovani hodnot
ve formatu VyhOdI}OCGmJ ve formétu
vstuptl E?grztvy)smpu vystupl
\ yee
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HLASENi VAZNYCH CHYB PRO PLC

Kazda periferie ma ptidélenou jednu systémovou strukturu INOUTS (viz déle), v které se nachazi také bajtové
polozky ERROR a ERR _CODE. V buiice ERROR je okamzity stav ,.error registru 1001 z jednotky a v bunice
ERR CODE je pamét posledné vzniknuté chyby.

PLC program ma moznost Cist struktury INOUTS pomoci instrukce CAN_SYSIO READ (viz dale), nebo
testovat spolec¢né bajtové buikky CAN_IO_ERROR_CODE a CAN_10_ERROR_NUM:

Skupina 1. INOUTOS)

buiika (BYTE) hodn. vyznam

CAN 10 ERROR CODE 0, xx bitové pole ,,error registru 1001
CAN 10 ERROR NUM 1,2,.. Potadové Cislo jednotky INOUTOS
CAN 10 TIMEOUT CODE 0,1 1 = time-out pro INOUTO08

CAN 10 TIMEOUT NUM 1,2,. Poradové Cislo jednotky INOUT08

Skupina 2. (KLA50)

buiika (BYTE) hodn. vyznam

CAN MAT ERROR CODE 0, xx bitové pole ,error registru 1001
CAN MAT ERROR NUM 1,2,.. Potadové Cislo jednotky KLASO
CAN MAT TIMEOUT CODE 0,1 = time-out pro KLAS50
CAN_MAT TIMEOUT NUM 1,2,. Poradové Cislo jednotky KLAS50

Skupina 3. (TOC)

buiika (BYTE) hodn. vyznam

CAN TOC ERROR CODE 0, xx bitové pole ,.error registru 1001
CAN_TOC ERROR NUM 1,2,. Poradové ¢islo jednotky TOC
CAN TOC TIMEOUT CODE 0,1 = time-out pro TOC

CAN _TOC TIMEOUT NUM 1,2,. Poradové ¢islo jednotky TOC

Definice chyb v ,,error registru“ pro jednotky INOUT08, KLAS50 a TOC

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. ERR I08 ERROR Bit je nastaven pfti chybé vzdy

bit 1. ERR IO8 SHORT Chyba vystupti — zkrat *)

bit 2. ERR I08 LOW SUPPLY | Malé napajeci napéti

bit 3. ERR I08 TEMP OVER | PiekroCena teplota

bit 4. ERR I08 COMM Chyba komunikace (systém zjisti sam, napfiklad ,,time-out)
bit 5. -

bit 6. -

bit 7. ERR I08 INPUT Chyba vstupil

)

Chyba zkratu vystupt se nepocita mezi vazné chyby periferie (nenuluji se vystupy na vsech periferiich). Systém
pri chybé zkratu hlasi chybu s ¢islem periferie. Automaticky si vyzada informaci o zkratu z periferie a nastavi ve
struktute INOUTS bitové pole SHORT _OUT0, SHORT OUT1 a SHORT OUT2. Na obrazovce systému
mozno zjistit zkratované vystupy ve formatu sledovani vystupti. Vystupy, které jsou ve zkratu budou podbarveny
Cervené.
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Priklad:
Test funkénosti jednotek INOUTOS:

LDR CAN IO ERROR CODE.ERR IO8 ERROR ;spolec¢ny bit pro errory
JL1 ErrorIO

9.4 Sdileny pristup pro CAN kanal

Sdilené pouziti CAN kanalu v PLC programu znamena, Zze PLC program pouziva CAN-BUS kanal spolecné se
systémem, nebo alespon pro jeho fizeni pouziva systémové prostiedky. Inicializaci CAN kontroléru a fizeni
vysilani a pfijmu paketii také provadi systém. PLC program jen zadd a zatazeni svych paketii do fronty pro
vyslani a ¢te frontu pfijmutich paketa.

MasKy biti pro vyhodnocovani

Symbol Maska Vyznam

CAN ERR OK 00h Vse v porddku

CAN ERR XMTFULL 0lh Pln4 fronta pro vysilani
CAN ERR RCVEMPTY 02h Nepiijala se nova zprava

INSTRUKCE PRO PRACI S CAN-BUSEM SE SDILENYM PRISTUPEM

Funkce pro sdilenou obsluhu CAN-BUSu jsou do PLC programu implementovany jako 2 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny pristup Popis
CAN SEND Zatazeni paketu do fronty pro vysilani na periferii
CAN RECV Cteni paketu z pfijmové fronty

instrukce CAN_SEND

funkce Zarazeni paketu do vystupni fronty

syntax CAN_SEND can, pmsg

1l.parametr ,can“ ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce slouzi pro zatazeni paketu do vystupni fronty paketi, které jsou vysilany pres CAN kanal na periferii.
Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud
pii fazeni nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN ERR_OK (00h). pokud se paket do fronty nepodatilo
zatadit (fronta je pfeplnéna), bude vracend hodnota CAN_ERR_XMTFULL (01h)
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Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 1, 2 Logicky CAN kanal (CAN1, CAN2)

pmsg CANBUFF_OUT Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Navesti u instrukce STR, kde je misto pro paket

Priklad:

CANBUFF_OUT: STR 12 ;vystupni paket
CAN_ SEND 2, CANBUFF OUT ;Zarazeni paketu
EQ CAN ERR OK ;Bylo zarazeno ?
JL1 OK ;zafazeno

;nezarazeno

Podrobnéjsi priklad bude uveden v zavéru této kapitoly

instrukce CAN RECV

funkce Cteni paketu z p#ijmové fronty ( Nedoporuéuje se pouZivat )
syntax CAN_RECV can, pmsg

1l.parametr ,can" ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce je uvedena jen pro kompatibilitu a nedoporucuje se pouzivat. Misto ni je zavedena instrukce
CAN_RECV_REQ, které¢ popis je déle.

Instrukce slouzi pro ¢teni paketu z fronty paketi, které byly pfijaty z periferii pfes CAN kanal. Instrukce po
vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych dfive). Pokud pfi cteni
nevznikla chyba, vracena hodnota bude CAN _ERR_OK (00h). pokud se zadny paket pro PLC nepfijal, bude
vracend hodnota CAN ERR RCVEMPTY (02h)

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam

can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)

pmsg CANBUFF_IN Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Navesti u instrukce STR, kde je misto pro paket

Priklad:

CANBUFF IN: STR 12 ;vstupni paket
CAN RECV 2, CANBUFF IN ;Prijem paketu
EQ CAN_ERR OK ;Bylo prijato ?
JL1 OK ;prijato

;nic se neprijalo

Podrobné;jsi piiklad bude uveden v zavéru této kapitoly
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instrukce CAN_RECV_REQ

funkce Pozadavek pro volani uddlostni procedury po p¥ijmu paketu
syntax CAN_RECV_REQ can, objl, objh, idl, idh, proc, pmsg
1l.parametr ,can“ ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,objl" minimalni ID objektu zpravy

3.parametr ,objh“ maximalni ID objektu zpravy

4 .parametr ,id1l“ minimalni NODE-ID

5.parametr ,idh"“ maximalni NODE-ID

6.parametr ,proc“ nazev udalostni procedury

7.parametr ,pmsg" pointer na paket

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb
RLO=0 ... operace dokoncena, ale pozadavek nebyl akceptovan
DR (DWRD) ... handle z&dosti o volani udalostni procedury

Instrukce slouzi pro nastaveni zadosti o volani udalostni procedury v PLC po pfijmu ur€itych ,,objednanych*
paketi z CAN kanalu ( nastaveni ,,CALLBACK*" volani ). Kdyz instrukce probéhne bez chyb (RLO=1), tak si
PLC program muize uchovat ,handle zadosti* do vlastni proménné typu DWORD. Tuto proménnou mtze PLC
program vyuzit v ptipade, ze by pozdéji chtél zadost o volani procedury zrusit.

Instrukce miize byt pouzita v modulu MODULE INIT.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

can 1, 2 Logicky CAN kanal (CAN1, CAN2)

objl naptiklad 580h Minimalni ID objektu zpravy, které piijem se ocekava. Jedna se o
horni 4 bity z 11-bitové adresy COB-ID (podle normy CanOpen)

objh - Maximalni ID objektu zpravy, které piijem se ocekava. Parametr je

nepovinny. Musi se uvést, kdyz je pozadovan piijem intervalu zprav.
Pokud parametr nebude uveden (bude nahrazen znakem ,,-“) tak se
bude ocekavat ptijem zprav jednoho objektu.

idl naptiklad 21h Minimalni NODE-ID objektu zpravy, které piijem se ocekava. Jedna
se 0 7 dolnich biti z 11-bitové adresy COB-ID.
idh - Maximalni NODE-ID objektu zpravy, které piijem se oéekava.

Parametr je nepovinny. Musi se uvést, kdyz je pozadovan piijem
intervalu zprav. Pokud parametr nebude uveden (bude nahrazen
znakem ,,-“) tak se bude ocekavat pfijem zprav jednoho NODE-ID.

proc napiiklad Nazev udalostni procedury, ktera se spusti po piijmu pozadované¢ho
P _ON_CANRECV paketu. Jedna se o standardni proceduru napsanou v PLC programu.
Procedura po zavolani bude mit v DR registru nastaveno ¢islo
logického CAN kanalu (1, 2 ).

pmsg naptiklad Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtt.
sCANRECV Navesti u instrukce STR (kde je misto pro paket) do kterého se
naplni cely pfijaty paket, ktery odpovida pozadovanému COB-ID.

Priklad bude uveden pozdé&ji.
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Struktura COB-ID (Communication Object Identifier ) podle normy CANopen :

bit [ 1514 ]3] 121t j1wo]9] 8] 76543 ]2]11]0o

X X X X X Function (0-0Fh) NODE-ID (0-7Fh)
instrukce CAN_RECV_DEL
funkce ZrusSeni pozadavku pro volani udalostni procedury pfijmu paketu
syntax CAN_RECV_END handle
1l.parametr ,handle“ handle Zadosti o volani udalostni procedury

Instrukce ma navratové hodnoty:

RLO=1 ... operace dokoncena bez chyb
RLO=0 ... operace dokoncena, ale pozadavek nebyl akceptovan

Instrukce slouzi pro zruSeni zadosti volani udalostni procedury v PLC po piijmu paketli z CAN kanalu. Jako
parametr instrukce se musi zadat nazev proménné typu DWORD, kde je ulozeno ,.handle zadosti*, které vratila
instrukce CAN. RECV_REQ.

Priklad:
Zadost o zachytavani odpovédi na SDO pakety (objekt 580h) pro jednotku INOUT08 s NODE-ID=21h.

;Burika DWORD pro ulozeni Handle
dwHANDLE : ds 4

;Misto pro prijaty paket:
sCANRECV: STR 12

;Udélostni procedura pro zpracovani odpovédi na SDO paket
PROC_BEGIN P_ON CANRECV
LOD word.sCANRECV.CAN DATA+1 ;Index zpravy
EQ cnst.1008h

7o e e e

7o e e e

PROC_END P_ON_CANRECV

;Z&dost o volani procedury P_ON CANRECV
CAN RECV_REQ 2, 580h, -, 21h, -, P_ON CANRECV, sCANRECV
STO  dwHANDLE

;Zruseni Zza&dosti o volani procedury
CAN RECV_END dwHANDLE
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PRIKLAD PRO VSTUPY A VYSTUPY NA NESYSTEMOVOU CAN PERIFERII SE SDILENYM

PRISTUPEM

Priklad:

ID adresa periferie je nastavena na 10h.

V deklaraci dat:

CANBUFF IN:
CANBUFF_OUT:

STR 12
STR 12

V modulu MODULE MAIN:

CAN RECV 2,CANBUFF_IN

EQ
JLO

;Test na prijem paketu ID=10h+1,

LOD
ANDB
EQ
JLO
LOD
EQ
JLO
LOD
EQ
JLO
LOD
STO
CAN OTH:

; **** Obsluha CAN-BUSu

LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO

CAN_ SEND

CAN_ERR_OK
NIC NEPRIJATO

delka=2,
WORD.CANBUFF IN.CAN ID
CNST.7FFh

CNST.10h+1

CAN OTH

BYTE.CANBUFF IN.CAN LEN
CNST.2

CAN OTH
BYTE.CANBUFF_IN.CAN_DATA+O
CNST.1

CAN OTH
BYTE.CANBUFF_IN.CAN_DATA+1
IP CAN

CNST.10h

WORD.CANBUFF OUT.CAN ID
CNST.Oh

BYTE.CANBUFF OUT.CAN RTR
CNST.2

BYTE.CANBUFF OUT.CAN LEN
CNST.2

BYTE.CANBUFF_ OUT.CAN DATA+O0
IPO

BYTE.CANBUFF OUT.CAN DATA+l1

2,CANBUFF_OUT

Bytel=0Opc=1,

;misto na prijem paketu
;misto pro vysilani paketu

;Cteni paketu
;Je novy paket ?

Byte2=Input
;Test ID

;11 bitove ID
;Odpoved od ID=10h ?

;Delka
;Je delka = 2 ?

; Opcode
;Opcode 1 pro vstupy ?

;Sejmuti vstupnich dat !
;Misto pro nova data
;Jiny paket, opakujeme

vysilani vystupu ****

;Vyslani na ID=10h
;Neni "remote request"
;delka paketu

;Opcode = 2

;data pro vyslani

;Zarazeni paketu do fronty
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9.5 Ovladani systémovych CAN-BUS periferii

PLC program ma moznost ¢ist a nastavovat struktury pro systémové CAN-BUS periferie, jako jsou INOUTOS a
KLAS0. Kromé toho zlstava moznost pouzit instrukce CAN_SEND a CAN RECYV pro sdileny pfistup.

Funkce pro pfistup k systémovym strukturdm CAN-BUS periferii jsou do PLC programu implementovany jako

2 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny pristup

Popis

CAN SYSIO READ

Cteni prvku z pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie

CAN SYSTIO WRITE

Zapis prvku do pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie

Kazda periferie ma ptidélenou jednu strukturu INOUTS. Prvky struktury je mozno sledovat také pomoci
diagnostické obrazovky ,,CAN-BUS peripherals diagnostic®. Pomoci této obrazovky je umoznéno také vysilat a

pfijimat SDO pakety.

INOUTS STRUC

SIZE DW
PRESENT DB
MODE DB
VENDORID DD
DEVICENAME DD
HWVERSION DD
SWVERSION DD
INO DB
IN1 DB
IN2 DB
IN3 DB
OUTO DB
OUT1 DB
OUT2 DB

DB
ANLO DB
ANL1 DB
ANL2 DB
ANL3 DB
ANL4 DB
ANLS DB
ANL6 DB
ANL7 DB
ERROR DB
ERR_CODE DB
ERR_STAT DB
CONTROL DB
COUNT DW
SEND_REQ DB
RESP_COUNT DB

SHORT SEND REQ DB

SHORT OUTO DB
SHORT OUT1 DB

[oNeoloNeoNeNoNoNe] o O O o [eoNeNeoNe] [oNeoNeoNoNoNeNe]

o O

;velkost

;Je jednotka pritomna ?

;mod (O=standard, l=analog, 2=matice)
;SDO 1018

;SDO 1008

;SDO 1009

;SDO 100A

;vstupy

;vystupy

;analog

;error registr 1001 - okamzity
;kod chyby ... zapise pri vzniku chyby

;hlaseni chyb - record E IOR

;bit0(IO_ER HLI_ACT) = chyba (INOUT ERR_CODE)
;bitl (IO _ER TM ACT)= time-out

;bit2 (IO_ER HLI) = chyba (INOUT ERR_CODE)

;bit3 (IO _ER TMOUT) = time-out pamet

;bit4 (IO_ER NULL) = zadost o nuluvani periferii
;rizeni - record C IOR

;bit0 (IO_DIS_ERR) = blokovani vypisu chyb

;bitl (IO _DIS ERPIS) = blokovani chyb pro PLC
;bit2 (IO_DIS_TMOUT) = blokovani chyb time-out
;bit6 (IO _DIS NULL) = blokovani nulovani periferii
;citac pro time-out

;zadost o vyslani SDO paketu INOUT_SEND
;citac prijmu

;zadost o informaci zkratu

;informace o zkratu
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SHORT_OUT2 DB 0

SEND TCANMSGS2 <0> ;paket pro vyslani

RESP TCANMSGS2 <0> ;response paket

RPDO_COUNT DW 0 ;dgn cistac zarazenych RPDO paketu pro vyslani
TPDO_COUNT DW 0 ;dgn cistac prijmutych TPDO paketu
PxIN DW 0 ;cislo vstupniho PLC portu 1=P1IN
PxOUT DW 0 ;cislo vystupniho PLC portu 1=P10OUT
1pINOUT PxIN DW 2 DUP (0) ;pointry na PLC oblasti
1pINOUT_PxOUT DW 2 DUP (0)

1pINOUT ERRHI PxOUT DW 2 DUP (0)

1pINOUT_ SETH_ PxOUT DW 2 DUP (0)

1pINOUT SETH PxIN DW 2 DUP (0)

MODE ACT DB 0 ;mod aktual

MODE_FAZE DB 0

TLO DB 0 ;tlacitka matice

TL1 DB 0

TL2 DB 0

TL3 DB 0

IRCO DW 0 ;irc

IRC1 DW 0

INOUTS ENDS

Definice chyb v ,,error registru“ pro jednotky INOUTO08, KLA50 a TOC

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. ERR I08 ERROR Bit je nastaven pfti chybé vzdy

bit 1. ERR I0O8 SHORT Chyba vystupti — zkrat *)

bit 2. ERR IO8 LOW SUPPLY | Malé napajeci napéti

bit 3. ERR I08 TEMP OVER | Pfekrocena teplota

bit 4. ERR I08 COMM Chyba komunikace (systém zjisti saim, napiiklad ,,time-out)
bit 5. -

bit 6. -

bit 7. ERR IO8 INPUT Chyba vstupll

Definice bitt ve ,,statusu jednotek INOUTO08, KLAS0 a TOC:

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. IO ER HLI ACT Chyba - kod je v error-registru (okamzity stav)
bit 1. IO ER TM ACT Chyba Time-Out (okamzity stav)

bit 2. IO ER HLI Chyba - kdd je v error-registru (pameét))

bit 3. IO ER TMOUT Chyba Time-Out (pamét)

bit 4. I0 ER NULL Zadost o nulovani vSech periferii

Definice bitil v ,,control-registru‘ jednotek INOUT08, KLAS50 a TOC:

bit oznaceni pro PLC vyznam

bit 0. I0 DIS ERR Blokovani vypisu chyb vystupti

bit 1. IO DIS ERPIS Blokovani hlaseni chyb pro PLC
bit 2. IO DIS TMOUT Blokovani chyb Time-Out
bit 6. I0 DIS NULL Blokovani nulovani vSech periferii pfi vazné chybé
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instrukce CAN_SYSIO_READ

funkce Cteni prvku z pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie
syntax CAN_SYSIO_READ can, group, board, item

1l.parametr ,can“ ¢islo CAN kanalu

2.parametr
3.parametr
4 .parametr

»~group™
,board"
,item"

skupina systémovych CAN-BUS periferii
pofadové ¢islo jednotky ve skupiné
identifikator prvku systémové struktury INOUTS

Instrukce CAN_SYSIO_READ slouZi pro nacteni jednoho prvku z pole struktur INOUTS. Instrukce nacte do
DR registru bajt, word nebo double-word podle typu zadaného prvku. Pokud se instrukce provede bez chyb
(prvek ve struktufe se najde), tak vraci RLO registr nastaven na hodnotu 0. Pokud RLO registr je nastaven na
hodnotu 1, potom instrukce skoncila s chybou a data v DR registru nejsou platna.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)
group 1,2,3 Skupina CAN-BUS periferii.
1 = jednotky vstupt a vystuptt INOUTOS
2 = jednotky maticovych vstupi KLA50
3 = panylek s toCitkem a displejem CAN-BUS
board 1,2,...,32 Poradové ¢islo jednotky ve skupiné. Kazda skupina ma
maximalné 32 jednotek. NODE-ID jednotky musi byt nastaveno
s ohledem na potadové Cislo jednotky a s ohledem na skupinu.
item (MODE, INO, .) Identifikator prvku struktury podle definice struktury INOUTS
Priklad:

Nacteni analogového napéti z 3.jednotky INOUTO8 (NODE-ID = 23h):

CAN_SYSIO READ
JLl

2,

1, 3, ANLO ;1.skupina, 3.jednotka, prvek ANLO

Error
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instrukce CAN_SYSIO WRITE

funkce Zapis do prvku v poli systémovych struktur pro CAN-BUS periferie
syntax CAN_SYSIO WRITE can, group, board, item

1l.parametr ,can“ ¢islo CAN kanalu

2.parametr ,group" skupina systémovych CAN-BUS periferii

3.parametr ,board“ potradové éislo jednotky ve skupiné

4.parametr ,item“ identifikator prvku systémové struktury INOUTS

Instrukce CAN_SYSIO_WRITE slouzi pro zapis jednoho prvku do pole struktur INOUTS. Instrukce zapiSe
obsah DR registru do struktury jako bajt, word nebo double-word podle typu zadaného prvku. Pokud se
instrukce provede bez chyb (prvek ve struktufe se najde), tak vraci RLO registr nastaven na hodnotu 0. Pokud
RLO registr je nastaven na hodnotu 1, potom instrukce skoncila s chybou a data se do struktury nezapsala.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)
group 1,2,3 Skupina CAN-BUS periferii.

1 = jednotky vstupt a vystupti INOUTOS
2 = jednotky maticovych vstupi KLA50
3 = panylek s toCitkem a displejem CAN-BUS

board 1,2,...,32 Poradové ¢islo jednotky ve skupiné. Kazda skupina ma
maximalné 32 jednotek. NODE-ID jednotky musi byt nastaveno
s ohledem na potadové Cislo jednotky a s ohledem na skupinu.

item (MODE, INO, ...) Identifikator prvku struktury podle definice struktury INOUTS

Priklad:
Namodovani 4.jednotky INOUTOS pro snimani analogovych vstupi:

LOD CNST.1 ;mode=1 pro analogové vstupy
CAN SYSIO WRITE 2, 1, 4, MODE ;1.skupina, 4.jednotka, prvek MODE
JL1 Error
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9.6 Pfima komunikace z PLC pomoci SDO pakett

PLC program ma moznost pomoci sdileného pouziti CAN kanalu, pfimo ovladat nebo zjistit libovolné informace
z periferii INOUTO08. PLC program pouziva CAN-BUS kanal spole¢né se systémem a pro jeho fizeni pouziva
systémové prostfedky. PLC program jen zada a zafazeni svych paketti do fronty pro vyslani a ¢te frontu
pfijmutich paketa.

Funkce pro sdilenou obsluhu CAN-BUSu jsou (uz byly popsany):

Instrukce pro sdileny pristup Popis
CAN SEND Zarazeni paketu do fronty pro vysilani na periferii
CAN RECV Cteni paketu z piijmové fronty

SDO pakety pro komunikaci s periferiemi jsou odvozeny z normy CAN-OPEN Cia DS301 a Cia DS401.

Pouzité COB-ID pro PDO pakety:

jednotka paket COB-ID

INOUTO08 RPDO1 220h + board, 221h, ...
TPDO1 1AOh + board, 1Alh, ...

INOUTOS + analog.vstupy: TPDO2 2A0h + board, 2Alh, ...

KLA50 RPDO1 240h + board, 241h, ...
TPDO1 1COh + board, 1Clh, ...

TOC RPDOI1 244h + board, 245h, ...
TPDO1 1C4h + board, 1C5h, ...

Komunikovat pomoci SDO paketti je umoznéno i pomoci diagnostické obrazovky pro CAN-BUS periferie. Tato
komunikace slouzi jen pro diagnostické ucely.

Dale uvadime uplny ptehled implementovanych SDO pakett u jednotky INOUTOS:

INOUTO08 software v1.00:

unsigned long DeviceType[l]; /* 1000h */
unsigned char ErrorRegister[1]; /* 1001h */
unsigned char Devname[20]; /* 1008h - Device name */
unsigned char HWVer[20]; /* 1009h - Hardware version */
unsigned char SWVer[20]; /* 100ah Software version */
unsigned long ConsHeartbeat[1]; /* 1016h Consumer Heartbeat t. */
unsigned int HeartbeatTime[l]; /* 1017h Producer Heartbeat t. */
unsigned long VendorIDI[1l]; /* 1018h Identity - VendorID */
unsigned char ErrBeh[3]; /* 1029h Error behaviour */
unsigned long RPDOCommPar[2]; /* 1400h */
PDO_MAP_STRUC RPDOMapPar[8]; /* 1600h */
unsigned long TPDOCommPar[2]; /* 1800h */
unsigned long TPDO2CommPar([2]; /* 1801h */
PDO MAP STRUC TPDOMapPar([8]; /* 1a00h */
PDO_MAP_STRUC TPDO2MapPar[4]; /* 1a0lh */
unsigned char StopPgm[1]; /* 1f51h Stop program cmd */
unsigned long Filler[1]; /* Only for align */
unsigned char RealOutput([4]; /* 2100h */
unsigned char ShortedOutput[4]; /* 2101h */
unsigned char EnableFast([4]; /* 2102h */
unsigned char FastTrapl4]; /* 2103h */
unsigned long InpErrCnt([1]; /* 2104h */
unsigned int ADCOut[28]; /* 2105h */
unsigned int TimeCInp[1l]; /* 2106h */
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unsigned int TimeCShort[1]; /* 2107h */
unsigned char MatrixInp[4]; /* 2108h */
unsigned int MatOutCnt[1]; /* 2109h max 8 */
unsigned int SyncGuard[1l]; /* 210ah Max. sync time
unsigned int CapVoltage[l]; /* 210bh */
unsigned int UnderVoltage[l]; /* 210ch */
unsigned char ReadInput[4]; /* 6000h */
unsigned char PolarInput[4]; /* 6002h */
unsigned char FilterInput[4]; /* 6003h */
unsigned long GlobalIntEDig[1]; /* 6005h - boolean!
unsigned char IntMAnyChInput[4]; /* 6006h */
unsigned char IntMLtHInput([4]; /* 6007h */
unsigned char IntMHtLInput[4]; /* 6008h */
unsigned char WriteOutput[4]; /* 6200h */
unsigned char PolarOutput[4]; /* 6202h */
unsigned char ErrModeOutput[4]; /* 6206h */
unsigned char ErrValueOutput[4]; /* 6207h */
unsigned char FilterOutput([4]; /* 6208h */
unsigned int AnalogInput[4]; /* 6401h */
unsigned char AnalogIMfSp([8]; /* 6404h */

SDO's 1000h - 1f51, 6000h - 6404 are described in
Cia DS-301 and Cia DS-401. SDO's 2100h - 210%9h
are device specific and are described below:

Device specific SDO's:

RealOutput [4] 2100h -

Real state on the digital output pins.
1 - switched on

0 - switched off

(Read only)
ShortedOutput [4] 2101h -

Digital outputs, whitch are switched off due to
detected short circuit.

1 - Output is switched off due to the short circuit.
0 - No short circuit detected.

(Read only)

EnableFast[4]; 2102h -
Enables autonomous fast reaction of the output pin
to the digital input pin:

RealOutput = (WriteOutput & ~FastTrap) ~ PolarOutput;
FastTrap = (FastTrap | ReadInput) & ~WriteOutput;

1 - Autonomous fast reaction to the input pin enabled
0 - Autonomous fast reaction disabled
(Read/Write)

FastTrap[4]; 2103h -
Input latch for the autnomous output reaction to the
input pin. Set by ReadInput. Cleared by WriteOutput.

(Read only)

InpErrCnt([1]; 2104h -
Count of detected input errors.
(Read only)

ADCOut [28]; 2105h -

Raw input from A/D converter.
Subindex 0 : Length of the array - 28
Subindex 1..24 : Voltage on the output pins:
Oxffff - Voltage equal to the 24V supply voltage.
(Read only)

TimeCInp[1l]; 2106h -

Time constant [in uS] for digital input filter.
Used for the inputs which have set 1 in
FilterInput (6003h). Minimal time constant is
approx. 1000usS.

(Read/Write)

TimeCShort[1]; 2107h -
Time constant [in uS] for output short circuit

*/

*/
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detection. If short circuit condition lasts longer
then this time constant, the output is switched off.
(Read/Write)

MatrixInp([4]; 2108h -

Up to 4 switched on inputs conected in matrix:
Subindex 0 : Length of the array - 4.
Subindex 1..4 : Switched on inputs.

Oxff - No input switched on.

Other value - Code of the matrix input switched on.
For matrix input are used inputs IP0/0..IP0/7 and
IP1/0..IP1/7, and oututs from OP2/0.

(Read only)

MatOutCnt[1]; 210%h -
Count of digital outputs, which are used for the matrix
input scan. Maximum value = 8.

0 - No output used for matrix input scan.
1 - OP2/0 used.
2 - 0OP2/0, OP2/1 used.

8 - OP2/0 .. OP2/7 used.

(Read/Write)
SyncGuard[1l]; 210ah -

Checking of the time periode between sync messages.
0 - No checking of sync messages.
Other value - maximum alowable time between
sync messages in 1.024 miliseconds
If there is too long time without sync message,
communication error in the status is set,
and outputs are set to the state defined by SDO 6207h.
(Read/Write)

CapVoltage[l]; 210bh -

Voltage on the supply capacitor in [0.1V].

Voltage may vary with current consumption of the board.
(Read only)

UnderVoltage[l]; 210ch -
If CapVoltage is less then this value, low
supply voltage error is reported.
(Read/Write)

Encoder[3]; 210dh -
Value of encoder counter:
Subindex 0 : Length of the array - 3.
Subindex 1 : Encoder counter 1 (unsigned int).
Subindex 2 : Encoder counter 2 (unsigned int).
Subindex 3 : Encoder in wheel mode (unsigned int).
Counter is cleared (0000) at reset.
Overflows from OxFFFF to 0000 and
underflows from 0000 to OxFFFF.
(Read only)

VOovolt[1l]; 210eh -
Control of VO output voltage (PWM D/A converter - Display Brightness):
Oxff - approx. 5V
0x00 - approx. 0V
(Read/Write)

Display[19]; 210fh -
Output to the graphic display:
Subindex 0 Length of the array - 19.

Subindex 1 1 - initialise, 2 - display test.
Subindex 2 Display enable/disable. 0 - disable, 1 enable.
Subindex 3 Display RAM start. 0 - 63 (location of l.displayed byte).
Subindex 4 Display back light. 0 - off 1 - on.
Subindex 5 reserved
# Subindex 6 Row - in pixels, from upper left corner, 0-63.
# Subindex 7 Column - in pixels, from upper left corner, 0-127.
# Subindex 8 Mask (8 bits): 0 - keep previous pixel state, 1 - write
# Subindex 9 Inversion(8 bits): 1 - pixel from character generator
inverted.
# Subindex 10 :Text size/Graphic 0 - single size text (6x8 dots/char)

1 - double size text (12x16)
8 - graphic
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# Subindex 11

# Subindex 12 -

#-subindex can
(Read/Write)

WheelMode[1];

Count of bytes (or chars) in subindex 12 - 19 to be written.
(Not active for SDO transfer - every byte will be written)
19 : Up to 8 byte data to be written on the display.
If graphic is selected (subindex 11), bit 0 of the 1l.byte
is written in the position specified at subindex 6 and 7.
Bits 1-7 are written below it at the same column.
Next byte is written at the right side.
If alphanumeric is selected, upper left corner of l.char is
written to the position specified at subindex 6 and 7.
Next char is written to the right side.
At the SDO transfer, only setting of subindex 12 sets column
as is at subindex 7. Setting of subindex 13 - 19 writes to
the next position at the right side.
be mapped in RPDO packet.

2110h -

If nonzero, manual wheel mode is set - display can be initialised and
wheel mode keyboard at subindex 2111h is active.

(Read/Write)

WheelKeyb[2];

2111h -

Wheel mode keyboard. Every bit represents one key. 1 - Key is pressed.

Subindex 0
Subindex 1
Subindex 2
(Read only)

Length of the array - 2.
Manual wheel keyboard bits 0 - 7.
Manual wheel keyboard bits 8 - 15.

SDO's inplemented by differrent way than

described in

Cia DS-301 and Cia DS-401:

HeartBeat parameters (1016h and 1017h):

Time is speci
(Instead of 1
For Consumer
be specified.

fied in 1.024ms interval.

ms)

Heartbeat time interval 1 cannot
(Imediate error after first Heartbeat).

PDO communications parameter: (1400h, 1800h, 1801h)
Suported transmission type (subindex 2) -

only type 1-2

40 supported, for TPDO also type 252.

Default value for transmission type is 1.

For types 1-2

40 RTR (remote frame) not supported.

RPDO, TPDO mapping parameter: (1600h, 1a00h)
Only fields with 8 bit length supported.
Count of mapped fields (Subindex 0) fixed to 8.

Unused fields

TPDO2 mapping

must be mapped with dummy maping.

parameter: (laOlh)

TPDO2 mapping fixed - set to analog inputs

(Index 6401h

Subindex 1 - 2).

Length of bit fields fixed to 16.
Count of mapped fields fixed to 2.

AnalogIMfSp[5]

H 6404h -

Up to 4 potentiometers can be connected.

Subindex 1 -
Subindex 2 -
0 - rotat
O0xff - rotat
Subindex 5 -
(Read only)

state of the first potentiometer,
state of the second potentiometer....
ed to the left end position

ed to the right end position

fixed value 33h.

SDO's inplemented by differrent way than

described in

SDO Error Regi
Manufacturer

Cia DS-301 and Cia DS-401:

ster (1001h):
specific error (bit 80h)

represents Input error (set when bad

connection wi

th the input subboard detected).

HeartBeat parameters (1016h and 1017h):

Time is speci
(Instead of 1

fied in 1.024ms interval.
ms)
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For Consumer Heartbeat time interval 1 cannot
be specified. (Imediate error after first Heartbeat).

PDO communications parameter: (1400h, 1800h, 1801h)
Suported transmission type (subindex 2) -

only type 1-240 supported, for TPDO also type 252.
Default value for transmission type is 1.

For types 1-240 RTR (remote frame) not supported.

RPDO, TPDO mapping parameter: (1600h, 1a00h)
Only fields with 8 bit length supported.

Count of mapped fields (Subindex 0) fixed to 8.
Unused fields must be mapped with dummy maping.

TPDO2 mapping parameter: (laOlh)
TPDO2 mapping fixed - set to analog inputs
(Index 6401h Subindex 1 - 4).
Length of bit fields fixed to 16.
Count of mapped fields fixed to 4.

AnalogIMfSp[8]; 6404h -
Up to 7 potentiometers can be connected to output
port OPl: common ref. input to OP1/0,
rider of the first pot. to OP1/1,...
rider of the sevnth pot. to OP1/7.
Subindex 1 - state of the first potentiometer,
Subindex 2 - state of the second potentiometer....
0 - rotated to the left end position
O0xff - rotated to the right end position
(Read only)

Blokové schéma pro Cislicové vstupy:

) ] Default Default

Single OPTIO- —— Filter Mapping Communication

Digital NAL Constant Parameter Parameter

Input FILTER 6003h 1A00h 1800h

¢ l l TPDO1
Change ENTRY MAP TRANS- CAN Transmission
polarity »{ into p| into »{ MIT 5
6000h TDO1 TPDO1

Polarity
input
6002h
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Rizeni binarnich vstupti a vystupti PLC programem

Blokové schéma pro Cislicové vystupy:

Default Default Change Filter
Communication  Mapping Polarity Mask
Parameter Parameter 6202h 6208h
1400h 1600h l l
RPDOL1 l l
CAN RECEIVE ENTRY > CHANGE BLOCK
»| RPDOI p| iNto o—» POLARITY || FILTER R
6200h |
l Single
Error Mode 6206h  ———® Switch if Oh Output
Switch if sionnal
| Device &
Error Value 6207h —’\l Failure

-

9.7 Popis jednotky INOUTO08

NAPAJENTI:

Karta INOUTO7 je napajena z napajeciho napéti vstupti a vystupti. Od systému je galvanicky oddélena na strané
komunika¢ni linky - max. 2kV. Vstupy a vystupy nejsou navzajem galvanicky oddéleny.

Napéjeci napéti:

Jmenovité napajeci napéti vstupli a vystupti: 24V ss.
Maximalni napéjeci napéti vstupti a vystupti: 36V $s.
Minimalni napajeci napéti vstupt a vystupti: 16V min.

VSTUPY:

VSechny vstupy (32 na karté) maji spolecny zaporny konec spojeny se zapornou svorkou napajeciho
kondensatoru. Napajeci kondensator je spojen se zapornou svorkou napajeni pies diodu, s kladnou piimo.Vstupy
systému se chovaji jako odpor 10kOhm +-5% proti zaporné svorce napajeciho kondensatoru desky. (Funkéni
schéma desky viz vykres INOUTO08S.pdf)

Maximalni napéti na vstupu: 36V $p.
Minimalni napéti na vstupu:-36V $p.

Doba, za kterou se vstupy dostanou do systému na vstup programovatelného automatu: 1.3ms (pfi cyklu
automatu 1ms).

Napéti pro log. 1 : > 50% napajeciho napéti +3V (15V pro napdjeci napéti 24V).

Napéti pro log. 0: < 33% napéjeciho napéti (8V pro napajeci napéti 24V)

Toto napéti se meéni souhlasné se zménou napajeciho napéti desky. Logické Grovné vstupil Ize zjistit na panelu
systému po stisknuti tla¢itka WIN a navoleni obrazovky diagnostika externich vstupt. Pokud je napajeci napéti
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ptili§ nizké, karta o tom poda zpravu programovatelnému automatu. Pokud jsou pifivody vedeny v prostorech se
zvySenym elektromagnetickym rusenim, je tieba pouzit bud’ vodice opatfené stinénim spojenym se zapornym
pdlem napajeciho napéti, nebo pfidavné zatézovaci odpory nebo kondensatory, ptipojené mezi vstupni svorku a
zaporny pol napajeciho napéti. Vstupni svorky jsou oznaceny IP0(0..7),IP1(0..7),IP2(0..7) a IP3(0..7) souhlasné
se vstupy automatu.

VYSTUPY:

Vsechny vystupy (24 na kart¢) maji spolecny kladny konec spojeny s kladnou svorkou napajeciho napéti. Mayji
jmenovity vystupni proud 0.1A a jsou chranéné proti zkratu. Pfi zkratu dojde k vypnuti daného vystupu, a
porucha je nahlasena do systému. K obnoveni ¢innosti dojde po uvedeni desky.do pocatecniho stavu — nové
spusténi systému nebo nové zapnuti.

Doba, za kterou se vystupy dostanou z programovatelného automatu na vystup: 1.3ms. (pfi cyklu automatu
1ms).

Doba, za kterou je schopna karta autonomné reagovat na podnét: 0.7ms. (Princip pouziti autonomniho fizeni
vystupt viz vykres INOUTOSF.pdf)

Po ztrat¢ komunikace se systémem, poruse snimani vstupl na desce nebo poklesu napajeciho napéti se vSechny
vystupy nastavi do stavu, ktery je dan.parametrem ErrValueOutput - Index 6207h (Pfi pocate¢nim nastaveni

vypnuty)

Pti prepolovani napajeciho napéti se karta neposkodi, avsak vSechny vystupy se budou chovat jako sepnuté ke
kladné svorce napajeciho napéti, a ochrana proti zkratu nebude funkéni. Vystupy mohou byt zatizeny
jmenovitym proudem trvale a vSechny. VSechny vystupy mohou byt pietizeny az na max. 0.12A po dobu max 1
minuty.Napétové Spicky pfi spinani indukéni zatéze jsou omezeny na hodnotu 58V+-5% mezi vystupem a
kladnou svorkou napajeciho napéti ochrannymi obvody na desce. Unikajici proud pfi vypnutém vystupu a max.
napajecim napéti: max. 0.25mA.

Pokles napéti mezi napajecim napétim a zapnutym vystupem: max. 1.5V.

Logické tirovné vystupti a ptipadné vypadnuti zkratové ochrany lze zjistit na panelu systému po stisknuti tlacitka
WIN a navoleni obrazovky diagnostika externich vstupi.

Vystupni svorky jsou oznaéeny OP0(0..7),0P1(0..7) a OP2(0..7) souhlasné se vstupy automatu.
KOMUNIKACE:

Deska komunikuje s fidicim systémem po sbérnici CAN protokolem CANOPEN rychlosti IMBaud, 800kBaud,
500kBaud, 250kBaud nebo 125kBaud Rychlost komunikace se nastavi automaticky po spusténi fidiciho
systétmu. Nez je navazana komunikace s fidicim systémem, deska indikuje blikanim identifikacni cislo
(deviceID) v hexadecimalni soustavé. Pokud ma deska zékladni nastaveni ( je systému jedina a neni tieba
identifikacni ¢islo ménit, indikuje ¢islo 21h — blikne 2x, kratka pauza, blikne 1x, dlouha pauza. Po uspésném
navazani komunikace s fidicim systémem zacne svitit trvale.

Pokud je tfeba identifikacni ¢islo zménit, postupujeme takto:

Stiskneme pomoci vhodného nastroje (napft. Sroubovak) skrz otvory v hornich dvou deskach tlacitko na spodni
desce po dobu 3s. Bezprostiedné poté (do 1s) stiskneme tlacitko kratce tolikrat, kolikata deska INOUTOS to
bude.

Priklad.:

budou li v systému 4 desky a nastavovana deska ma byt posledni, stiskneme tlac¢itko na 3s, kratce uvolnime a
rychle stiskneme 4x po sob€. Pokud se to podafilo, bude od té doby deska pied zahajenim komunikace s fidicim
systtmem indikovat blikanim ¢islo 24h - — blikne 2x, kratkd pauza, blikne 4x, dlouhd pauza.

Posledni zatfizeni pfipojené ke sbérnici CAN by mélo zakoncovat komunikaéni linku odporem. Pokud je tim
poslednim zafizenim deska INOUTOS, 1ze piipojit k lince zakonCovaci odpor pfipraveny na desce: provede se to
tak, Ze se propoji vodi¢em svorky T a L komunikaéniho konektoru CAN. (Ptiklad ptipojeni viz vykres
INOUTOSE.pdf)
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