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1. Wprowadzenie

Niniejszy dokument opisuje wszystkie bloki funkcyjne zgromadzone w podstawowych
bibliotekach oprogramowania Macrocontrol. Biblioteki pojawiajg sie w oknie bibliotek
obiektéw kazdorazowo z otwieranym projektem aplikacji PLC.

Macrocontrol standardowo posiada 11 bibliotek podstawowych blokéw funkcyjnych:
Logic — bloki funkcji logicznych

Arithmetic — bloki funkcji matematycznych

Triggers — bloki przerzutnikdéw i innych wyzwalaczy

Timeline — bloki opdznien czasowych, regulatorow i innych funkcji zwigzanych z czasem
Multiplex — bloki multiplekseréw i demultiplekseréow

Compare — bloki operacji poréwnujgcych

Conversion — bloki funkcji konwertujgcych wartosci

Others — inne bloki nieskateryzowane wczesniej

System — bloki funkcji specjalnych dostepnych w zaleznosci od platformy sterownika PLC

Com Basic — elementarne bloki komunikacyjne do wymiany zmiennych miedzy sterownikami
EL-Piast lub obcymi po protokole Modbus RTU

Com Devices — bloki stuzgce do obstugi zewnetrznych urzadzen takich jak falowniki poprzez
odpowiednie tgcza komunikacyjne

Uwagi:

Funkcje przyjmujace wartosci analogowe czasami w obliczeniach wykorzystuja rozne
formaty reprezentacji tych wartosci. Wartosci analogowe w systemie Macrocontrol to liczby
32-dwu bitowe. W formacie Fixed 24 bardziej znaczace bity przeznaczone sg na wartos¢
calkowita natomiast ostatnie najmniej znaczace 8 bitow na cz¢$¢ utamkowa. Oznacza to ze
doktadno$¢ po przecinku wynosi 1/256. Te same liczby moga by¢ przedstawione jako
calkowite 32-dwu bitowe warto$ci w formacie Decimal lub Hex. W przypadku formatu Hex
liczba wystepuje w postaci heksadecymalne;.

Przyklad:
0x01 0x72 0xB4 \ 0x45
N A A A
Y Y Y Y
bajt 3 (MBS) bajt 2 bajt 1 bajt 0 (LBS)
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Wartos¢ statoprzecinkowa: 94900,27
Warto$¢ dziesigtna: 24294469
Wartos$¢ heksadecymalna: 0x0172B445

Wszystkie pomiary temperatury podawane sg w stopniach Celsjusza.

Wszystkie pomiary czasu podawane s3 w sekundach chyba ze jest napisane inacze;j.

|
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2. Alarm

Argumenty:
set —ustawienie stanu alarmowego (aktywacja)
on/off — aktywuje i dezaktywuje funkcje bloku alarmowego

class — klasa alarmu 0 — alarm blokujacy (wymaga recznego kasowania), 1 — alarm z auto-
resetem

conf — wejscie potwierdzajace alarm (kasuje alarm blokujacy gdy set = 0)
Zwracane wartosci:

state — stan alarmu. 1 — alarm aktywny

conf — potwierdzenie alarmu. 1 — alarm wcigz aktywny i potwierdzony
Opis:

Funkcja realizuje obstuge alarmu. Nazwa bloku jest nazwg alarmu, ktéra potem widoczna jest
w Menu Alarmoéw paneli HMI. Kazdorazowe wystapienie alarmu rejestrowane jest w
systemie sterownika wraz z datg i godzing jego wystgpienia. Aktywacja alarmu wiaze si¢
réwniez z zbiorczg sygnalizacja stanow alarmowych najczesciej za pomocg czerwonej diody
LED i podswietlenia wyswietlacza panelu HMI.
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3. Logic

3.1. Negation

MEG

Argumenty:

arg — wartos$¢ cyfrowa
Zwracane wartosci:

res —negacja argumentu arg
Opis:

Funkcja zwraca negacje logiczng argumentu arg. Gdy arg =0to res = 1, gdy arg =1 to res =
0.

3.2. Exclusive or (RézZnica symetryczna)

DR
0 |[amgl rez | DOY
0 |arge

Argumenty:

argl, arg? — warto$¢ cyfrowa

Zwracane wartosci:

res —wynik logicznej funkcji XOR

Opis:

Funkcja zwraca logiczny XOR migdzy argumentami arg/ i arg?2.
Tabela prawdy funkcji XOR:

argl arg2 res
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0
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3.3. Left shift 8 bits (8-bitowe przesuniecie w lewo)

|L bt rez0 | DES
|L bit1 rez1 | DRS
| 0 |bit2  res2 [DO10]
| 0 [bit3  res3|DOTT
|L bit4 resd M
| 0 |bit5  resS|DO13
|L bt resh M
| 0 [bit7  res? [DO15]
|L shift c| D16

Argumenty:

bit0-7 — wartosci dla kolejnych bitow

shift — liczba miejsc bitowych do przesunigcia. Warto$¢ jest w formacie Decimal lub Hex
Zwracane wartosci:

res(-7 — wyniki operacji dla kolejnych bitow

¢ — bit przeniesienia (carry)

Opis:

Funkcja realizuje bitowe przesunigcie w lewo dla 8 bitow. W ¢ znajduje si¢ bit ktdry ostatnio
byl w bit7. Ponizej przedstawiony jest algorytm dziatania dla jednej iteracji przesunigcia (shift

=1):

res0 =0, resl = bit0, res2 = bitl, res3 = bit2, res4 = bit3, res5 = bit4, res6 = bit5, res7 = bit6,
c=bit7

3.4. Right shift 8 bits (8-bitowe przesuniecie w prawo)

| SHR_8 |
|L bit0 resd M
| 0 |bt res? [DO18]
|L bit2 res2 M
| 0 |[bit3 res3 |DO20
|L bit4 resd M
|L bith  resh |DO22
| 0 |bite  resE |DO23]
| 0 |bit?  res7 |DO24
|0 |shift c|DEZ5

Argumenty:
bit0-7 — wartos$ci kolejnych bitow
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shift — liczba miejsc bitowych do przesunigcia. Warto$¢ jest w formacie Decimal lub Hex
Zwracane wartosci:

res(-7 — wyniki operacji dla kolejnych bitow

¢ — bit przeniesienia.

Opis:

Funkcja realizuje bitowe przesuni¢cie w prawo dla 8 bitow. W ¢ znajduje si¢ bit ktory ostatnio
byl w bit0. Ponizej przedstawiony jest algorytm dziatania dla jednej iteracji przesunigcia (shift

=1):

¢ = bit0, res0 = bitl, res1 = bit2, res2 = bit3, res3 = bit4, res4 = bit5, res5 = bit6, res6 = bit7,
res7=0

3.5. Left Rotate 8 bits (8-bitowa rotacja w lewo)

| 0 |bitD  resD |DO26]
|L bit1 resl M
| 0 |[bit2 res2 |DO28
| 0 |bit3 res3 |DO29]
| 0 |bitd  resd |DO30]
| 0 |bit5  resS | DO

|L bits resh M
| 0 [bit7  res? |DO33

| @ frot

Argumenty:

bit(-7 — wartosci kolejnych bitéw

rot — liczba miejsc bitowych do rotacji. Warto$¢ jest w formacie Decimal lub Hex.

Zwracane wartosci:

res(-7 — wyniki operacji dla kolejnych bitow

Opis:

Funkcja realizuje bitowa rotacje w lewo dla 8 bitéw. Ponizej przedstawiony jest algorytm
dziatania dla jednej iteracji rotacji (rot = 1):

resO = bit7, resl = bit0, res2 = bitl, res3 = bit2, res4 = bit3, res5 = bit4, res6 = bit5, res7 =
bit6
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3.6. Rightrotate 8 bits (8-bitowa rotacja w prawo)

|L bitD  res0 |DO34
L_g__HH ms1_§§§ﬂ
| 0 b2 res? |DO3E
|L kit resd M
|L bitd  resd |DO3E
| 0 |bit5  res5|DE39
| 0 |hitE  resE |DE40]
| 0 |bit7  res7 |DO41]
| 0 ot

Argumenty:

bit0-7 — wartosci kolejnych bitow

rot — liczba miejsc bitowych do rotacji. Wartos¢ jest w formacie Decimal lub Hex
Zwracane wartosci:

res(-7 — wyniki operacji dla kolejnych bitow

Opis:

Funkcja realizuje bitowa rotacje w prawo dla 8 bitow. Ponizej przedstawiony jest algorytm
dzialania dla jednej iteracji rotacji (rof = 1):

resO = bitl, resl = bit2, res2 = bit3, res3 = bit4, res4 = bit5, res5 = bit6, res6 = bit7, res7 =
bit0

3.7. Leftshift analog (Przesuniecie w lewo wartosci analogowej)

arg res

Lo
0 |shift c|DO4z2

Argumenty:

arg — wartosci analogowa do przesuniecia (format: Decimal lub Hex)

shift — liczba miejsc bitowych do przesunigcia. Warto$¢ jest w formacie Decimal lub Hex
Zwracane wartosci:

res — wynik operacji przesunigcia bitowego

¢ — bit przeniesienia

Opis:

Funkcja realizuje bitowe przesunigcie w lewo dla wartosci analogowej arg. Operacja traktuje
argument jak 32-bitowa warto$¢ catkowita.
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3.8. Right shift analog (Przesuniecie w prawo wartosci analogowej)

0 |arg res
0 |szhit c|DO43

Argumenty:

arg — wartosci analogowa do przesuniecia (format: Decimal lub Hex)

shift — liczba miejsc bitowych do przesunigcia. Warto$¢ jest w formacie Decimal lub Hex.
Zwracane wartosci:

res —wynik operacji przesunigcia bitowego

¢ — bit przeniesienia

Opis:

Funkcja realizuje bitowe przesunigcie w prawo dla warto$ci analogowej arg. Operacja
traktuje argument jak 32-bitowa warto$¢ catkowitg.

3.9. Leftrotate analog (Rotacja w lewo wartosci analogowej)

arg

ratation

Argumenty:

arg — wartosci analogowa do rotacji (format: Decimal lub Hex)

shift — liczba miejsc bitowych dla rotacji. Wartos$¢ jest w formacie Decimal lub Hex.
Zwracane wartosci:

res — wynik rotacji bitowej

Opis:

Funkcja realizuje bitowa rotacje w lewo dla wartosci analogowej arg. Operacja traktuje
argument jak 32-bitowg warto$¢ catkowita.

3.10. Right rotate analog (Rotacja w prawo wartosci analogowej)

arg

Lo |
Lo |

ratation
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Argumenty:

arg — wartosci analogowa do rotacji (format: Decimal lub Hex)

shift — liczba miejsc bitowych dla rotacji. Wartos¢ jest w formacie Decimal lub Hex.
Zwracane wartosci:

res — wynik rotacji bitowej

Opis:

Funkcja realizuje bitowa rotacje w prawo dla warto$ci analogowej arg. Operacja traktuje
argument jak 32-bitowg warto$¢ catkowitg.

3.11. Bitactive no (Liczba aktywnych bitow)

btz
bit2
bitd
kit
bitE
bit”
kit

Argumenty:
bit1-7 — wartosci kolejnych bitow
Zwracane wartosci:

no — liczba aktywnych bitéw (bitéw réwnych 1). Jezeli wszystkie bity sg nieaktywne zwraca
0. Wartos$¢ jest w formacie Decimal lub Hex.

Opis:

Funkcja zlicza ilo$¢ aktywnych bitow na wejSciach 1 zwraca ich ilo$¢.
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4. Arithmetic

4.1. Minus

MINUS

Argumenty:

in — analogowy argument
Zwracane wartosci:

out — warto$¢ analogowa — in
Opis:

Funkcja zwraca ujemng (przeciwng) warto§¢ argumentu in.

4.2. Integer (Wartosc catkowita)

0 |arg res

Argumenty:

arg — analogowy argument (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — wartos¢ analogowa int(arg) (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca cze$¢ calkowita argumentu arg. Przykladowo dla wartosci arg = 45.231
wynikiem funkcji bedzie res = 45.

4.3. Sum (Suma)

0 |argl (=53
Lo

arge

Argumenty:

argl — analogowy argument 1
arg2 — analogowy argument 2
Zwracane wartosci:

res —suma argl 1 arg2 (out = argl + arg2)
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Opis:

Funkcja zwraca sume¢ argumentow argl i arg?2.

4.4. Difference (R0znica)

0 |argl es
0 |arg

Argumenty:

argl — analogowy argument 1

arg2 — analogowy argument 2

Zwracane wartosci:

res —roznica argl i arg2 (out = argl — arg?2)
Opis:

Funkcja zwraca réznice argumentow argl i arg?.

4.5. Multiplication (MnozZenie)

0 |argl res
Lo |

arge

Argumenty:

argl — analogowy argument 1 (format: Fixed)

arg2 — analogowy argument 2 (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res —iloczyn argl i arg2 (out = argl * arg?2) (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca iloczyn argumentow argl 1 arg2. Obliczenia dokonywane sa przy zalozeniu
ze argumenty sg w formacie Fixed.

4.6. Division (Dzielenie)

0 |argl res
0|

ang?

Argumenty:
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argl — analogowy argument 1 (format: Fixed)

arg? — analogowy argument 2 (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res —iloraz argl i arg2 (out = argl / arg?2) (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca iloraz argumentéw argl i arg2. Obliczenia dokonywane sg przy zatozeniu ze
argumenty sa w formacie Fixed. Jezeli arg2 = 0 (dzielenie przez 0) to res = 0.

4.7. Modulo (Dzielenie modulo)

0 |argl res
0 |arg:

Argumenty:

argl — analogowy argument 1

arg2 — analogowy argument 2

Zwracane wartosci:

res — iloraz modulo argl 1 arg2 (out = argl mod arg?)
Opis:

Funkcja zwraca iloraz modulo argumentow argl/ 1 arg?2.

4.8. Maximum

argl es

o |
0 |arg

Argumenty:

argl — analogowy argument 1

arg? — analogowy argument 2

Zwracane wartosci:

res —maksimum z argl 1 arg2 (out = max {argl, arg2})
Opis:

Funkcja zwraca maksymalng warto$¢ z argumentow argl i arg?2.

ver. 1.0 20/04/2016 18



Bloki funkcyjne MEL-PIAST

4.9, Minimum

0 |argl (=53
0 |arg

Argumenty:

argl — analogowy argument 1

arg2 — analogowy argument 2

Zwracane wartosci:

res —minimum z arg! i arg2 (out = min {argl, arg2})
Opis:

Funkcja zwraca minimalng warto$¢ z argumentoéw argl i arg?.

4.10. Absolute (Wartos¢ bezwzgledna)

ABS
0 Jlin ouk

Argumenty:

in — analogowy argument

Zwracane wartosci:

out — warto$¢ bezwzgledna argumentu in
Opis:

Funkcja zwraca dodatnig warto$¢ argumentu in. Gdy in < 0 to out = — in, gdy in > 0 to out =
in.

4.11. Square root (Pierwiastek kwadratowy)

SORT
0 |arg es

Argumenty:

res — analogowy argument dla pierwiastkowania (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

out — pierwiastek dla argumentu arg (format: Fixed)

Opis:

Funkcja zwraca pierwiastek kwadratowy dla argumentu arg.
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4.12. Power (Potega)

=

arg res

Argumenty:
arg — analogowy argument potegowania (format: Fixed)

exp — analogowy wyktadnik potggowania (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — potgga arg o wyktadniku exp (format: Fixed)

Opis:

Funkcja zwraca potege argumentu arg o wyktadniku exp.

4.13. Natural logarithm (Logarytm naturalny)

LN

0 Jarg res

Argumenty:

arg — analogowy argument logarytmowania (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — logarytm naturalny dla argumentu arg (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca logarytm naturalny dla argumentu arg.

4.14. Logarithm 10 (Logarytm dziesietny)

LOG10
)

Argumenty:

arg — analogowy argument logarytmowania dziesi¢tnego (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — logarytm dziesigtny dla argumentu arg (format: Fixed)

Opis:

Funkcja zwraca logarytm dziesi¢tny dla argumentu arg.
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4.15. Exponent e (Potega liczby Eulera)

0 |arg res

Argumenty:
arg — analogowy argument potegowania liczby Eulera (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res — wynik potegowania liczby Eulera dla argumentu arg (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca potege liczby Eulera dla wyktadnika arg.

4.16. Sinus

SIN

Argumenty:

arg — kat w radianach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — sinus kata arg (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca sinus kata arg podanego w radianach.

4.17. Cosinus

cCoSs

Argumenty:

arg — kat w radianach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — cosinus kata arg (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca cosinus kata arg podanego w radianach.

4.18. Tangens
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TAN

Argumenty:

arg —kat w radianach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — tangens kata arg (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca tangens kata arg podanego w radianach.

4.19. Arcus sinus

ASIN

Argumenty:
arg — warto$¢ sinusa (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res — kat w radianach dla wartos$ci sinusa arg (format: Fixed)

Opis:

Funkcja zwraca arcus sinus w radianach dla wartosci sinusa arg.

4.20. Arcus cosinus

ACOS

Argumenty:
arg — warto$¢ cosinusa (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res — kat w radianach dla wartos$ci cosinusa arg (format: Fixed)

Opis:

Funkcja zwraca arcus cosinus w radianach dla wartosci cosinusa arg.

4.21. Arcus tangens
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ATAN

Argumenty:

arg — warto$¢ tangensa (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res — kat w radianach dla wartos$ci tangensa arg (format: Fixed)
Opis:

Funkcja zwraca arcus tangens w radianach dla wartosci tangensa arg.

4.22. Deg2Rad (Konwersja stopni na radiany)

DEG2BAD

0 |arg res

Argumenty:
arg — wartos$¢ kata w stopniach (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res — wartos$¢ kat w radianach odpowiadajaca wartosci kata arg w stopniach (format: Fixed)
Opis:

Funkcja dokonuje konwersji stopni na radiany.

4.23. Rad2Deg (Konwersja radianow na stopnie)

RADZ2DEG
)

Argumenty:
arg — warto$¢ kata w radianach (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

res — wartos$¢ kat w stopniach odpowiadajaca wartos$ci kata arg w radianach (format: Fixed)
Opis:

Funkcja dokonuje konwersji radianow na stopnie.
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4.24. Non-linear func 10 (10-punktowa nieliniowa funkcja)

(s}
s
=]

#1
1
2
2
#3
3
x4
4
#5
N
B
B
Hr
T
»8
N
=9
9
=10
10

S FEEFEEEFEEEEEEREREE

Argumenty:

x — argument funkcji dwuwymiarowe;j

X1-10— odcigta dla punktéw charakteryzujacych funkcje
Y1-10 —rze¢dna dla punktow charakteryzujacych funkcje
Zwracane wartosci:

y — warto$¢ funkcji dwuwymiarowej dla argumentu x
Opis:

Funkcja opisana przez 10 punktow P(Xn,¥n) gdzie n = 1,2,...,10. Dla argumentu x zwracana
jest warto$¢ funkcji y. Funkcja jest interpolowana liniowo w kolejnych przedziatach punktow
charakteryzujacych funkcje.
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4.25. Non-linear func 5 (5-punktowa nieliniowa funkcja)

‘

&l
1
=2
T2
=3
T3
=4
4
=5
N

FEEEEEEEEEE

Argumenty:

x — argument funkcji dwuwymiarowej

X1-5 — odcigta dla punktow charakteryzujacych funkcje
Y1-5 — rzgdna dla punktow charakteryzujacych funkcje
Zwracane wartosci:

y — warto$¢ funkcji dwuwymiarowej dla argumentu x
Opis:

Funkcja opisana przez 5 punktéw P(Xn,¥Yn) gdzie n = 1,2,...,5. Dla argumentu x zwracana jest
warto$¢ funkcji y. Funkcja jest interpolowana liniowo w kolejnych przedziatach punktow
charakteryzujacych funkcje.

4.26. Scale (Skalowanie)

Argumenty:

max — ograniczenie gorne wejscia analogowego in (max > min)
in — wejscie analogowe.

min — ograniczenie dolne wejscia analogowego in (max > min)
Smax — gérny zakres przedziatu skalowania (Smax > Smin)

Smin — dolny zakres przedzialu skalowania (Smax > Smin)
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Zwracane wartosci:

out — przeskalowana wartos¢ in
Opis:

Funkcja skaluje warto$¢ z wejscia in w taki sposob ze zakres <Smin, Smax> odpowiada
zakresowi <min, max>. Jezeli warto§¢ na wejsciu in jest spoza <min, max> to jest przycinana
do wartosci brzegowych zakresu.

out = (in — min) * (Smax — Smin) / (max — min) + Smin

4.27. Scale2 (Skalowanie wersja 2)

| 0 [max Sup|DOQE
L 0 |in out [EEES]
| 0 [min Sdown|DQ7
| 0 [Smax

| 0 [Smin

Argumenty:

max — ograniczenie gorne wejscia analogowego in (max > min)

in — wejscie analogowe

min — ograniczenie dolne wejscia analogowego in (max > min)

Smax — gorny zakres przedziatu skalowania (Smax > Smin)

Smin — dolny zakres przedzialu skalowania (Smax > Smin)

Zwracane wartosci:

Sup - sygnalizacja przekroczenia gornego ograniczenia przez wartos¢ wejsciowa (in > max)
out - przeskalowana wartosc¢ in

Sdown - sygnalizacja przekroczenia dolnego ograniczenia przez warto$¢ wejsciowa (in < min)
Opis:

Funkcja skaluje warto$¢ z wejscia in w taki sposdb ze zakres <Smin, Smax> odpowiada
zakresowi <min, max>. Jezeli warto$§¢ na wejsciu in jest spoza <min, max> to jest przycinana
do wartosci brzegowych zakresu. Dodatkowo funkcja informuje o przekroczeniu zakresu
przez warto$¢ na wejsciu in.

out = (in — min) * (Smax — Smin) / (max — min) + Smin

Dziatanie bloku funkcyjnego SCALE2 mozna poréwnac do makra sktadajacego si¢ z blokow
LIMIT oraz SCALE
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4.28. Random (Wartos¢ losowa)

0 |elk res

0 |range

Argumenty:

clk — zbocze narastajace generuje losowa warto$¢ na wyjsciu res
range — zakres generowanej liczby od 0 wlacznie

Zwracane wartosci:

res — wygenerowana warto$¢ losowa z przedziatu <0, range)
Opis:

Funkcja generuje pseudo-losowa wartos¢ res > 0 1 res < range. W celu wygenerowania liczby
losowej z dowolnego zakresu mozna np. zbudowa¢ makro
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5. Triggers

5.1. Trigger (Przerzutnik)

TRIG

Argumenty:

clk — impuls zegarowy (wyzwalanie zboczem narastajgcym)
Zwracane wartosci:

Q — stan przerzutnika

Opis:

Prosty przerzutnik. Gdy na wejsciu c/k pojawia si¢ zbocze narastajace wyjscie Q przyjmuje
wartos$¢ 1 przez jeden cykl algorytmu sterowania, a nastgpnie automatycznie je kasuje.

5.2. Dtrigger (Przerzutnik D)

D
o0 |p o | Dag
0 [k “0|D@1

Argumenty:

D — argument przerzutnika

clk —impuls zegarowy (wyzwalanie zboczem narastajagcym)
Zwracane wartosci:

Q - stan przerzutnika

0 - negacja stanu przerzutnika

Opis:

Blok realizuje funkcje przerzutnika D. Gdy na clk pojawi si¢ zbocze narastajace warto$¢ z
wejscia D jest zapamigtywana w przerzutniku i mozna ja odczyta¢ na wyjsciu Q lub jej
negacje na wyjsciu Q.

5.3. RStrigger (Asynchroniczny przerzutnik z priorytetem kasowania)

RS
| o |s o | D02
| o |n 0| DO3

Argumenty:

S — argument przerzutnika
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R — sygnat resetu przerzutnika

Zwracane wartosci:

Q — stan przerzutnika

O — negacja stanu przerzutnika
Opis:

Blok realizuje funkcje przerzutnika RS. Jezeli na wejSciu S pojawi si¢ warto$¢ 1 zostanie
zapamigtywana w przerzutniku i mozna ja odczyta¢ na wyjsciu Q lub jej negacj¢ na wyjsciu
Q. Zerowanie przerzutnika nastepuje po ustawieniu wejscia R. Wejscie R ma priorytet
wyzszy niz wejscie S.

5.4. SR trigger (Asynchroniczny przerzutnik SR z priorytetem

ustawiania)
SR |
[ o0 |5 o[Do4
| o R “1 | D5
Argumenty:

S — argument przerzutnika

R — sygnat resetu przerzutnika
Zwracane wartosci:

Q — stan przerzutnika

O — negacja stanu przerzutnika
Opis:

Blok realizuje funkcj¢ przerzutnika SR. Gdy na S pojawi si¢ warto§¢ 1 jest ona
zapamigtywana w przerzutniku i mozna jg odczyta¢ na wyjsciu Q lub jej negacj¢ na wyjsciu
Q. Zerowanie przerzutnika nast¢puje po ustawieniu wejScia R. Wejscie S ma priorytet
wyzszy niz wejscie R.

5.5. JKtrigger (Przerzutnik JK)

o Q| DOk
0 Jzclk o[ DOy

Argumenty:
J —argument J przerzutnika
clk — impuls zegarowy (wyzwalanie zboczem narastajagcym)

K — argument K przerzutnika
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Zwracane wartosci:

Q — stan przerzutnika
QO — negacja stanu przerzutnika
Opis:

Blok realizuje funkcje przerzutnika JK. Zmiana stanu przerzutnika nastgpuje po podaniu
zbocza narastajacego na wejscie zegarowe clk. Przerzutnik dziata wedhug tabeli:

J K O(n) O(n+1) Opis

0 0 0lub 1 0lub1 podtrzymanie
0 1 0lub 1 0 przejsécie na 0
1 0 0lub 1 1 przejscie na 1
1 1 0lub 1 11lub 0 ~Q (negacja)

5.6. Analog Trigger (Przerzutnik analogowy)

i wal
trigger

clear

el

BLEE

Argumenty:

in — argument analogowy

trigger — wyzwolenie zapamigtania wartosci in (zbocze narastajace)

clear — wyzwolenie skasowania ustawionej wartos$ci 1 zapisania elVal (zbocze narastajace)
eVal — warto§¢ domyslna przerzutnika analogowego

Zwracane wartosci:

val — aktualny stan przerzutnika analogowego

Opis:

Realizuje funkcj¢ przerzutnika analogowego. W momencie pojawienia si¢ zbocza
narastajgcego na wejsciu trigger w przerzutniku zapamigtywana jest wartos¢ z wejscia in.
Kasowanie odbywa si¢ poprzez zbocze narastajace na wejsciu clear, wtedy przerzutnik
przyjmuje warto$¢ domyslng elal.

|
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6. Timeline

6.1. Delay 1 (OpodZnienie stanu 1)

DELAY1
0 lin out | DE1E
0 |delay

Argumenty:

in — argument cyfrowy (reakcja na zbocze narastajace)
delay — opdznienie w sekundach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

out — opdznienie wartosci 1 z wejscia in po czasie delay
Opis:

Funkcja opdznia stan 1 wejscia in o czas delay. Jezeli na wejsciu in pojawi sie stan 1 to na
wyjsciu out ten stan zostanie ustawiony po czasie delay. Warto$¢ 0 na wejSciu in powoduje
natychmiastowe wyzerowanie wyjscia out.

6.2. Delay O (OpodZnienie stanu 0)

DELAYD
| 0 |in out | D17
| 0 |delay
| 0 |reset

Argumenty:

in — argument cyfrowy (reakcja na zbocze opadajace)

delay — opdznienie w sekundach (format: Fixed)

reset —kasowanie opdznienia (zbocze narastajace) 1 ustawienie wartosci 0 na wyjsciu out
Zwracane wartosci:

out — opdznienie wartosci 0 z wejscia in po czasie delay

Opis:

Funkcja opdznia stan 0 wejscia in o czas delay. Jezeli na wejsciu in pojawi si¢ stan 0 to na
wyjsciu out ten stan zostanie ustawiony po czasie delay. Warto$¢ 1 na wejsciu in powoduje
natychmiastowe ustawienie wyj$cia out. Podanie zbocza narastajacego na wejscie reset
ustawia wartosci 0 na wyjsciu out (bez opdznienia). Przy pierwszym wywotaniu funkcji (start
algorytmu) dla argumentu in = 0 na wyj$ciu bedzie obecny stan 0.
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6.3. Delay 01 (Opo6Znienie 0i 1)

DELAYD1
0 |in out [ DETE
0 |delay

Argumenty:

in — argument cyfrowy (reakcja na dowolne zbocze)
delay — opdznienie w sekundach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

out — warto$¢ z wejscia in po czasie delay.

Opis:

Funkcja opdZniajaca stan z wejscia in o czas delay. Jezeli na wejsciu in pojawi si¢ stan inny
niz wczesniej to zostanie on przeniesiony na wyjscie out po czasie delay. Przy pierwszym
wywotaniu funkcji (start algorytmu) na wyjsciu bedzie obecny stan 0.

6.4. Impulse (Impuls)

IMPULSE
in ot | DE19
ke

rezet

-FF

Argumenty:

in — argument cyfrowy (reakcja na zbocze narastajace)

time — czas trwania impulsu w sekundach (format: Fixed)

reset — kasowanie opoznienia (zbocze narastajgce) 1 ustawienie wartosci 0 na wyjsciu out
Zwracane wartosci:

out — impuls

Opis:

Funkcja generuje impuls o stalym czasie trwania. Po pojawieniu si¢ na wejsciu in stanu 1 na
wyjsciu out bedzie utrzymany stan 1 przez czas time nawet gdy na wejsciu in pojawi si¢ w
miedzyczasie stan 0. Po uplywie zadanego czasu na wyjsciu out pojawi si¢ stan 0 nawet mimo
ze na wejsSciu in utrzymany jest stan 1. Podanie zbocza narastajagcego na wejscie reset
spowoduje natychmiastowe ustawienie wartosci 0 na wyjsciu, impuls zostaje przerwany i
kolejne jego wywotanie wymaga zbocza narastajacego na wejsciu in.
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6.5. Minimum impulse (Minimalny impuls)

| MIN_IMPU |
0 |in out | D20
| 0 |

tirme

Argumenty:

in — argument cyfrowy

time — czas trwania impulsu w sekundach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

out — impuls

Opis:

Funkcja generuje impuls o czasie trwania time lub krotszym. Po pojawieniu si¢ na wejsciu in
stanu 1 na wyj$ciu out zostanie ustawiony stan 1 i1 utrzymany przez czas time lub, jezeli w
migdzyczasie na wejsciu in pojawi si¢ stan 0, impuls zostanie przerwany i wyjscie out
przyjmie stan 0. Po uptywie zadanego czasu na wyjsciu out pojawi si¢ stan 0 nawet mimo ze
na wejsciu in utrzymany jest stan 1.

6.6. Maximum impulse (Maksymalny impuls)

MAX _IMP
| 0 Jin out [DE21]
[ 0 |tme
| 0 |resst

Argumenty:

in — argument cyfrowy

time — czas trwania impulsu w sekundach (format: Fixed)

reset — kasowanie opoznienia (zbocze narastajace) 1 ustawienie wartosci 0 na wyjsciu out.
Zwracane wartosci:

out — impuls

Opis:

Funkcja generuje impuls o czasie trwania time lub dluzszym. Po pojawieniu si¢ na wejsciu in
stanu 1 na wyjsciu out zostanie ustawiony stan 1 i utrzymany przez czas time lub, jezeli w
miedzyczasie na wejsciu reset pojawi si¢ zbocze narastajgce, impuls zostanie przerwany i
wyjsécie out przyjmie stan 0. Po uptywie zadanego czasu, jezeli na wejSciu in nadal jest
obecny stan 1, to wyjscie out utrzyma stan 1 do chwili pojawienia si¢ stanu 0 na wejsciu in.
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6.7. PWM (Modulator dlugosci impulsu)

L 0 i out | DE1 |
0 |range
La |7

Argumenty:

in — wejscie sterujgce (wartosci z zakresu 0 — range)

range — maksymalna warto$¢ wejscia in oznaczajaca 100% wysterowania PWM
T — czas trwania okresu PWM w sekundach (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

out — impuls PWM

Opis:

Funkcja PWM (Pulse Width Modulation). Na wyj$ciu generowane sg impulsy o okresie T
i wypetnieniu w zakresie 0 — 100% skalowanym wedhug aktualnego stanu wejscia in, w
zakresie od 0 do range.

6.8. Generator

start  zignal | DE2
Tl
Th

2EF

Argumenty:

start — stan 1 uruchamia generator

Tl — czas trwania stanu niskiego na wyjsciu signal w sekundach (format: Fixed)
Th — czas trwania stanu wysokiego na wyjsciu signal w sekundach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

signal — generowany sygnat

Opis:

Funkcja generuje na wyjsciu signal impulsy ktorych stan niski utrzymany jest przez czas 7/, a
stan wysoki przez czas Th. Po podaniu stanu 1 na wejScie start generator rozpoczyna prace od
stanu niskiego.
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6.9. PID regulator (Regulator proporcjonalno - rézniczkujaco -
calkujacy)

start oulk
ih

kp

T

Td

UpLim

Drawwnlimn

SEEEEEF

Argumenty:

start — uruchomienie regulatora PID

in — wejscie sterujace regulatora (odchytka)

Kp — wspodtczynnik wzmocnienia (format: Fixed)

Ti — wspotczynnik catkowania w sekundach (format: Fixed)
Td — wspotczynnik réozniczkowania w sekundach (format: Fixed)
UpLim — gérne ograniczenie warto$ci wyjsciowe;j
DownLim — dolne ograniczenie wartosci wyjsciowej
Zwracane wartosci:

out — sygnat regulatora PID

Opis:

Funkcja realizuje regulacje PID wedlug zadanych parametréw. Z chwilg ustawienia stanu 1 na
wejsciu start regulator rozpoczyna prace od zera. Regulator probuje zniwelowaé uchyb z
wejscia in. Gdy wyjscie out osiagnie limit ustalony przez UpLim 1 DownLim regulator
wstrzymuje catkowanie 1 rozniczkowanie na ostatnio ustalonym poziomie.

6.10. PID2 regulator (Regulator proporcjonalno - réozniczkujgco -
calkujacy, wersja 2)

shart ot

Iy
Ep

T

Td
IpLirn
StartPoint

DranwnLirn

Argumenty:

start —uruchomienie regulatora PID
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in — wejscie sterujace regulatora (odchytka)

Kp — wspotczynnik wzmocnienia (format: Fixed)

Ti — wspotczynnik catkowania w sekundach (format: Fixed)

Td — wspotczynnik rozniczkowania w sekundach (format: Fixed)
UpLim — gérne ograniczenie warto$ci wyjsciowe;j

StartPoint — poczatek regulacji

DownLim — dolne ograniczenie wartosci wyjsciowej

Zwracane wartosci:

out — sygnat regulatora PID

Opis:

Funkcja realizuje regulacje PID wedlug zadanych parametrow. Gdy wejscie start = 0 wyjscie
regulatora wskazuje warto$¢ StartPoint. Z chwilg ustawienia stanu 1 na wejsciu start
regulator rozpoczyna prace od wartosci StartPoint. Regulator proébuje zniwelowaé uchyb z
wejscia in. Gdy wyjScie out osiagnie limit ustalony przez UpLim 1 DownLim regulator
wstrzymuje catkowanie i rozniczkowanie na ostatnio ustalonym poziomie.

6.11. PID3 regulator (Regulator proporcjonalno - réozniczkujgco -
calkujacy, wersja 3)

zhart oLt

freeze

Iy
Kp

Ti

Td
IIpLirn
StartFoint

DransnLirm

==

Argumenty:

start —uruchomienie regulatora PID
freeze — zablokowanie regulatora

in — wejscie sterujace regulatora (odchytka)

Kp — wspodtczynnik wzmocnienia (format: Fixed)

Ti — wspotczynnik catkowania w sekundach (format: Fixed)

Td — wspotczynnik rozniczkowania w sekundach (format: Fixed)
UpLim — gbérne ograniczenie warto$ci wyjsciowe;j

StartPoint — poczatek regulacji

DownLim — dolne ograniczenie wartosci wyjéciowej
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Zwracane wartosci:
out — sygnat regulatora PID
Opis:

Funkcja realizuje regulacje PID wedlug zadanych parametrow. Gdy wejscie start = 0 wyjscie
regulatora wskazuje warto$¢ StartPoint. Z chwilg ustawienia stanu 1 na wejsciu start
regulator rozpoczyna prac¢ od wartosci StartPoint. Regulator probuje zniwelowac uchyb z
wejscia in. Gdy wyjécie out osiggnie limit ustalony przez UpLim i DownLim regulator
wstrzymuje calkowanie i rézniczkowanie na ostatnio ustalonym poziomie. Gdy wejscie freeze
= 1 to regulator wstrzymuje swoja prace, a wyjscie out zachowuje ostatnig wartos¢.

6.12. Follower (Funkcja nadazajaca)

[0 ]
[0 ke
[0 ]

o |Ti

0 |FaollowPaoint
0 [StartPaint

Argumenty:

start —uruchomienie dziatania bloku

Kp — wspodtczynnik wzmocnienia (format: Fixed)

Ti — wspotczynnik catkowania w sekundach (format: Fixed)

FollowPoint — punkt do ktérego funkcja ma dazy¢

StartPoint — poczatek regulacji

Zwracane wartosci:

out — aktualny stan funkcji nadazajacej w przedziale <StartPoint, FollowPoint>.
Opis:

Gdy wejscie start = 0 wyjscie out = StartPoint. W momencie gdy start = 1 funkcja nadgza za
ustalong warto$cia FollowPoint wedtlug ustalonych parametrow Kp i 7i tak jak w przypadku
regulatora PI.

6.13. Filter (Filtr)

Argumenty:

in — warto$¢ analogowa
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minAmp — zakres amplitudy zmian sygnatu wej$ciowego

maxT — czas trwania zmiany sygnatu wejsciowego w zakresie minAmp w sekundach (format:
Fixed)

Zwracane wartosci:
out — filtrowany sygnat wejsciowy
Opis:

Funkcja implementuje prosty filtr sygnatu analogowego. Filtr nie przepuszcza zmian sygnatlu
analogowego ponizej +minAmp w stosunku do wyjscia out 1 czasie trwania krotszym niz
maxT. Jezeli zmiana sygnatu jest wicksza od minAmp lub czas jej trwania przekracza maxT
zostaje ona uwzgledniona 1 stan wejScia in zostanie przepisany na wyjscie out.

6.14. Average (Srednia)

Lo |
Lo |

zpan

Argumenty:

in — warto$¢ analogowa

span — Yaczny czas usredniania o$miu probek (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

res — $rednia

Opis:

Funkcja wyznacza $rednig z oSmiu probek zbieranych z wejscia in przez okres span. Kazda
probka jest zapisywana po czasie span / 8.

6.15. System time (Czas systemowy)

%

time — aktualny czas systemowy w sekundach od poczatku uruchomienia sterownika PLC
(wlaczenia zasilania) (format: Fixed).

Zwracane wartosci:

Opis:

Funkcja podaje aktualny czas jaki uptynat od momentu wilaczenia urzadzenia. Przydatne dla
operacji zwigzanych z czasem.
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6.16. Time interval (Odstep czasu)

T _INTERY
0 [old b intee

Argumenty:
old t — czas w sekundach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

intrv — odstep czasowy w sekundach pomiedzy aktualnym czasem systemowym (jaki uptynat
od momentu uruchomienia sterownika PLC), a warto$cig na wejsciu old ¢ (format: Fixed).

Opis:

Funkcja podaje odstep pomiedzy aktualnym czasem systemowym, a warto$cig czasu z
wejscia old t.

6.17. Time compare (Poréwnanie czasow)

0 cmp |DE40
o |2

Argumenty:

t1 —czas 1 do porownania w sekundach (format: Fixed)
t2 — czas 2 do porownania w sekundach (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

cmp — informacja czy warto$¢ czasu ¢/ jest mniejsza od £2. Jezeli tak tocmp =1, w
przeciwnym wypadku cmp =0

Opis:

Funkcja poroéwnuje dwie wartosci czasu. Czas obecny w systemie jest wartoscig 32-bitowg w
ktdrej 24 bity przeznaczone s3 na pomiar sekund. Oznacza to ze po 194 dniach licznik czasu
»przekreci si¢” 1 zacznie liczy¢ od nowa. Z tego wzgledu wszystkie pordwnania czasow

systemowych nalezy dokonywac ta funkcja gdyz uwzglednia ona ewentualno$¢ przepetnienia
licznika czasu systemowego.

6.18. Time downcounter (Timer)

0 |mun  count
0 |R down | DE23

0 |resval end|DO24
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Argumenty:

run — uruchomienie timera

t2 — kasowanie timera (zbocze narastajace) i ustawienie wartosci poczatkowej resVal
resVal — warto$¢ poczatkowa timera w sekundach (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

count — aktualny stan licznika timera (zmienia si¢ co sekunde)

down — impuls pojawiajacy si¢ co sekunde odliczania timera na jeden cykl algorytmu
sterowania

end — impuls pojawiajacy si¢ po zakonczeniu odliczania na jeden cykl algorytmu sterowania
Opis:

Timer zlicza czas w dot do zera poczawszy od warto$ci reshal. Zliczanie trwa tylko gdy na
wejsciu run jest stan 1. Kasowanie timera odbywa si¢ przez podanie zbocza narastajacego na
wejscie R. Aktualny stan licznika timera jest na wyjsciu count. Dodatkowo wyjscie down co
sekunde dzialania timera generuje impuls trwajacy jeden cykl algorytmu sterowania. Gdy
licznik osiggnie warto$¢ 0 na wyjsciu end pojawi si¢ impuls trwajacy jeden cykl algorytmu
sterowania i timer zakonczy dziatanie.

6.19. Max24 (Maksymalna wartos¢ z ostatnich 24h)

0 |in mna

Argumenty:

in — warto$¢ monitorowana

Zwracane wartosci:

max — maksymalna warto$¢ z wejscia in, ktora wystgpita w ciggu ostatnich 24h.
Opis:

Funkcja monitoruje stan wejscia in 1 zapisuje maksymalng osiggnigta warto$¢ z ostatniej
godziny. Przechowywane sa 24 probki maksymalne z ostatnich pelnych godzin. Warto$¢ max
obliczana jest jako maksymalna warto$¢ z 24 zapamigtanych maksymalnych probek z kazdej
pelnej godziny.
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6.20. Calendar Week (Kalendarz tygodniowy)

_ 0 |activ  prog|DOZ5]
_0 fmo

_ 0 Jhu

_ 0 fwe

_ 0 Jth

_ 0 (i

_U |sa

B

L0000 timeFrom

D000 | tirmeT o

Argumenty:

ativ — aktywacja dziatania bloku kalendarza tygodniowego

mo, tu, we, th, fr, sa, su— aktywacja programu dla odpowiednich dni tygodnia
timeFrom — czas rozpoczecia dziatania programu (format: Time hh:mm.ss)
timeTo — czas zakonczenia dziatania programu (format: 7ime hh:mm.ss)
Zwracane wartosci:

prog — informacja o dziataniu programu kalendarza

Opis:

Blok kalendarza tygodniowego bada czy aktualny czas i dzien tygodnia zegara RTC
sterownika PLC spelnia warunki programu. Jezeli zegar RTC wskazuje dzien tygodnia
zaznaczony na wejsciu mo — su 1 aktualny czas T spetnia warunek timerFrom < T < timeTo to
wyjscie prog przyjmie stan 1.

6.21. Calendar Vacation (Kalendarz wakacji)

| 0 |actv prog|DE20]

01-0

=

dateFrom

=
=
fomn]
=

tirneFrom
dateTo
0000 timeT o

o
=
=
=

Argumenty:

ativ — aktywacja dzialania bloku kalendarza

dateFrom — data rozpoczecia wakacji (format: Date DD-MM-YY)
timeFrom — czas rozpoczecia wakacji (format: Time hh:mm.ss)

dateTo — data zakonczenia wakacji (format: Date DD-MM-YY)
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timeTo — czas zakonczenia wakacji (format: Time hh:mm.ss)
Zwracane wartosci:

prog — informacja o dziataniu programu kalendarza

Opis:

Blok kalendarza wakacji bada czy aktualny czas i data zegara RTC sterownika PLC zawiera
si¢ w przedziale ustalonym jako okres wakacji to wyjscie prog przyjmie stan 1. W praktyce
funkcja dziata jednorazowo, a po okresie wakacji, wymaga ponownego nastawienia na
nastepny rok.

|
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7. Multiplex

7.1. Digital Switcher (Przelacznik cyfrowy)

Lo s
[0 |sw

Argumenty:

a — argument cyfrowy 1

b — argument cyfrowy 2

sw — przelacznik wejsé

Zwracane wartosci:

out — przeniesiony sygnat z odpowiedniego wejscia wedtug stanu wejscia sw
Opis:

Przelacznik cyfrowy. Przetacza sygnat a i b na odpowiednie wyjscie res w taki sposob ze:
jezeli sw =0 to res = a, w przeciwnym wypadku res = b.

7.2. Analog Switcher (Przelacznik analogowy)

||:| i1

L0 [in2
Lo |

awitch

Argumenty:

inl — wejScie analogowe 1

in2 — wejscie analogowe 2

switch — przetacznik wejsé

Zwracane wartosci:

out - przeniesiony sygnat z odpowiedniego wejscia wedtug stanu wejscia switch
Opis:

Przetacznik analogowy. Przetacza sygnat in/ 1 in2 na odpowiednie wyjscie out w taki sposob
ze: jezeli switch = 0 to out = inl, w przeciwnym wypadku out = in2.
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7.3. Digital Multiplexer 4Ch (Multiplekser cyfrowy 4-kanatowy)

I out | DR22|
| 0 Jint
| 0 |in2
| 0 [in3
Lo |n

Argumenty:

in0-3 — argumenty cyfrowe

n —numer wejscia ktore ma by¢ przetgczone na wyjscie out (wartosci z zakresu 0 — 3 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:

out — warto$¢ z wejscia inn

Opis:

Realizuje funkcje 4-kanatlowego multipleksera cyfrowego. Wyjscie out = inn gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex. Gdy n jest spoza zakresu to out = 0.

7.4. Digital Multiplexer 8Ch (Multiplekser cyfrowy 8-kanatowy)

in 0 out | DEQ
in 1
it 2
it 3
it 4
in 5
in &
it ¥

n

EFFEFEFEF

Argumenty:
in 0-7 — argumenty cyfrowe

n —numer wejscia ktére ma by¢ przetaczone na wyjscie out (warto$ci z zakresu 0 — 7 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out - warto$¢ z wejscia inn
Opis:

Realizuje funkcje 8-kanatowego multipleksera cyfrowego. Wyjscie out = inn gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex. Gdy n jest spoza zakresu to out = 0.
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7.5. Digital Demultiplexer 4Ch (Demultiplekser 4-kanatowy)

| DDEMUX_ |
0 |in out 0| DA
0 In out 1| DE2
out 2| DR3

out 3| D4

Argumenty:
in — argument cyfrowy

n —numer wyjscia na ktore ma by¢ przetaczone wejscie in (wartosci z zakresu 0 — 3 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out (-3 — na wyjsciu outn jest obecna warto$¢ z wejscia in, na pozostatych 0
Opis:

Realizuje funkcje 4-kanatowego demultipleksera cyfrowego. Wyjscie outn = in gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex, na pozostatych wyjSciach jest stan 0. Jezeli n jest
spoza zakresu to wszystkie wyjscia przyjmuja stan 0.

7.6. Digital Demultiplexer 8Ch (Demultiplekser 8-kanatowy)
| DDEMUX._|

0 lin out 0| DES

0 |n out 1 | DEE

=
=
-l

aut 2
out 3|0
aut 4
out &
out B
oyt 7| D

=
—
o

=
=
r
-

=
=
—
[=a]

=
=
—
w

=
[~
[}

Argumenty:
in — argument cyfrowy

n —numer wyjscia na ktore ma by¢ przetaczone wejscie in (wartosci z zakresu 0 — 7 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out (-7 — na wyjsciu outn jest obecna warto$¢ z wejScia in, na pozostatych 0
Opis:

Realizuje funkcje 8-kanatowego demultipleksera cyfrowego. Wyjscie outn = in gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex, na pozostatych wyjsciach jest stan 0. Jezeli n jest
spoza zakresu to wszystkie wyjscia przyjmujg stan 0.
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7.7. Analog Multiplexer 4Ch (Multiplekser analogowy 4-kanatowy)

Argumenty:
in 0-3 — argumenty analogowe

n —numer wejscia ktore ma by¢ przetgczone na wyjscie out (wartosci z zakresu 0 — 3 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out — warto$¢ z wejscia inn.
Opis:

Realizuje funkcje 4-kanalowego multipleksera analogowego. Wyijscie out = inn gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex. Jezeli n jest spoza zakresu to out = 0.

7.8. Analog Multiplexer 8Ch (Multiplekser analogowy 8-kanatowy)

i 1
i 2
in 3
i 4
in5
i B
iny

n

ZEEEEEEEE

Argumenty:
in 0-7 — argumenty analogowe

n —numer wejscia ktore ma by¢ przetaczone na wyjscie out (wartosci z zakresu 0 — 7 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out — warto$¢ z wejscia inn
Opis:

Realizuje funkcje 8-kanalowego multipleksera analogowego. Wyijscie out = inn gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex. Jezeli n jest spoza zakresu to out = 0.
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7.9. Analog Demultiplexer 4Ch (Demultiplekser analogowy 4-
kanatowy)

Argumenty:
in — argument analogowy

n - numer wyjscia na ktére ma by¢ przetaczone wejscie in (wartosci z zakresu 0 — 3 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out (-3 —na wyjs$ciu outn jest obecna warto$¢ z wejscia in, na pozostatych 0
Opis:

Realizuje funkcje 4-kanatowego demultipleksera analogowego. Wyjscie outn = in gdzie n jest
argumentem w formacie Decimal lub Hex, na pozostatych wyjsciach jest stan 0. Jezeli n jest
spoza zakresu to wszystkie wyj$cia przyjmuja stan 0.

7.10. Analog Demultiplexer 8Ch (Demultiplekser analogowy 8-
kanatowy)

it aut 0

s

ot 1
ot 2
out 3
out 4
out 5
out B
out 7

Argumenty:
in — argument analogowy

n —numer wyjscia na ktore ma by¢ przetaczone wejscie in (warto$ci z zakresu 0 — 7 format:
Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:
out 0-7 — na wyj$ciu outn jest obecna warto$¢ z wejscia in, na pozostatych 0.
Opis:

Realizuje funkcje 8-kanatowego demultipleksera analogowego. Wyjscie outn = in gdzie n jest
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argumentem w formacie Decimal lub Hex na pozostatych wyjsciach jest stan 0. Jezeli n jest
spoza zakresu to wszystkie wyjscia przyjmujg stan 0.
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8. Compare

8.1. Limitation

Ldownidown | DE4

EE

Argumenty:

Lup — limit gorny

in — argument analogowy

Ldown — limit dolny

Zwracane wartosci:

Sup — sygnalizacja przekroczenia gornego limitu

out — ograniczony sygnat z wejscia in zawierajacy si¢ w zakresie Lup >= out >= Ldown
Sdown — sygnalizacja przekroczenia dolnego limitu

Opis:

Funkcja limituje sygnal z wejscia in. Po przekroczeniu warto$ci granicznych Lup lub Ldown
sygnalizuje to odpowiednio na wyjsciu Sup lub Sdown.

8.2. Signaling (Sygnalizacja z histereza)

_siG__|
L0 |in sig | DO
L0 | limit
[0 fhys

Argumenty:

in — wejscie analogowe

limit — gbrna warto$¢ graniczna

hys — dolna histereza sygnalizacji

Zwracane wartosci:

sig — sygnalizacja przekroczenia warto$ci granicznej /imit z dolng histereza
Opis:

Funkcja sygnalizujgca przekroczenie na wejsciu in warto$ci granicznej ustalonej przez
wejscie limit. Jezeli in > limit to sig = 1. Aby wyscie sig zmienito stan spowrotem na 0
warto$¢ na wejsciu in musi spas¢ ponizej limit — his.
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8.3. Equal (Rowny)

R E rez [ DETE
| 0 a2

Argumenty:

argl — argument analogowy 1

arg?2 — argument analogowy 2
Zwracane wartosci:

res — wynik porOwnania argumentow
Opis:

Funkcja porownuje argumenty argl/ i arg2. Jezeli sa rdwne to res = 1, w przeciwnym
wypadku res = 0.

8.4. Greater (Wiekszy)

0 |angl rez [DET7
0 |amg2

Argumenty:

argl — argument analogowy 1

arg2 — argument analogowy 2
Zwracane wartosci:

res — wynik porOwnania argumentéw
Opis:

Funkcja poréwnuje argumenty argl i arg2. Jezeli argl > arg? to res = 1, w przeciwnym
wypadku res = 0.

8.5. Greater or equal (Wiekszy lub rowny)

GR_OR_E |
0 | argl res | DE18
0 |ag2

Argumenty:
argl — argument analogowy 1

arg2 — argument analogowy 2
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Zwracane wartosci:

res — wynik porOwnania argumentow
Opis:

Funkcja porownuje argumenty argl 1 arg2. Jezeli argl >= arg2 to res = 1, w przeciwnym
wypadku res = 0.

8.6. Lesser (Mniejszy)

0 |argl res |DE13
0 |arg2

Argumenty:

argl — argument analogowy 1

arg2 — argument analogowy 2
Zwracane wartosci:

res — wynik poréwnania argumentow
Opis:

Funkcja porownuje argumenty argl 1 arg2. Jezeli argl < arg2 to res = 1, w przeciwnym
wypadku res = 0.

8.7. Lesser or equal (Mniejszy lub rowny)

0 |argl rez | D20
0 |ag2

Argumenty:

argl — argument analogowy 1

arg2 — argument analogowy 2
Zwracane wartosci:

res —wynik pordwnania argumentow
Opis:

Funkcja poréwnuje argumenty argl i arg2. Jezeli argl <= arg2 to res = 1, w przeciwnym
wypadku res = 0.
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9. Conversion

WEL-PIAST

9.1. An to Dig8 (Rozbicie wartosci analogowej na 8 bitow)

Argumenty:

| 0|

I

outd
ot
outk2
outk3
outd
outh
outh
out?

=
=
pr
g

=
=
=

in — wejscie analogowe (format: Decimal lub Hex)

Zwracane wartosci:

a1z

o

o Y
=2
= |=
== |

(du)

out0-7 — wyjscia cyfrowe przedstawiajace 8 najmtodszych bitow analogowej wartosci

wejsciowe]

Opis:

Konwersja warto$ci analogowej na 8 bitdéw. Wyjscia zawieraja 8 najmtodszych bitow wartosci

mn.

9.2. Anto Digl16 (Rozbicie wartosci analogowej na 16 bitow)

Lo

lg]

outd
auit]
out?
out3
outd
ot
outh
oty
ot
outd
out10
out11
outl2
outl3
outl4
outl5

DR20

= |2
= e
[ )
P | —=

=
=
[
[T}

=
=
=
=

=
=
-2
(]

o2 |2 |2
o D I o Y e Y e
[ D e R
o |00 |1 |

=
=
(4]
[m}

=
=
[Eh]
=

o2 |2 |2
o D I o Y e Y e
[N TS N S T
M | &= |oa [
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Argumenty:

in — wejscie analogowe (format: Decimal lub Hex)
Zwracane wartosci:

out(-15 — wyjscia cyfrowe przedstawiajace 16 najmtodszych bitow analogowej wartosci
wejsciowej

Opis:

Konwersja warto$ci analogowej na 16 bitow. Wyjscia zawieraja 16 najmlodszych bitow
wartosci in.

9.3. Dig8 to An (Scalenie 8 bitow w sygnatl analogowy)

DB 2 A
ir it

i1
i
in3
ind
inG
inG
in?

-FFEFEEE

Argumenty:
in0-7 — wejscia cyfrowe
Zwracane wartosci:

out — wyj$cie analogowe ktorego wartos¢ jest liczba ztozona z 8 bitow wartosci wejsciowych
(format: Decimal lub Hex)

Opis:

Konwersja 8 wartosci cyfrowych na warto$¢ analogowa.
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9.4. Digl16 to An (Scalenie 16 bitow w sygnatl analogowy)

i1
i
in3
ind
in5
inG
ine
inS
in3
in10
in11
inl2
in13
inl4
in15

FFEFEFEFERERERE

Argumenty:
in0-15 — wejscia cyfrowe
Zwracane wartosci:

out — wyjscie analogowe ktorego wartos¢ jest liczbg ztozong z 16 bitow wartosci wejsciowych
(format: Decimal lub Hex)

Opis:

Konwersja 16 wartosci cyfrowych na wartos¢ analogowa.

9.5. Conv2Time (Konwersja do czasu)

0 |kh Tirne
0 | mm
0 |s=

Argumenty:

hh — godziny w formacie Decimal lub Hex
mm — minuty w formacie Decimal lub Hex
ss — sekundy w formacie Decimal lub Hex
Zwracane wartosci:

Time — Czas w formacie Time (hh:mm.ss)

Opis:
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Konwersja czasu zapisanego oddzielnie na trzech wartosciach do formatu 7ime (hh:mm.ss).

9.6. Conv2Date (Konwersja do daty)

0 oD D ate
0 |k
0 |5y

Argumenty:

DD — dni w formacie Decimal lub Hex

MM — miesigce w formacie Decimal lub Hex

YY — lata w formacie Decimal lub Hex (zakres: 0 - 99)

Zwracane wartosci:

Date — Data w formacie Date (DD-MM-YY)

Opis:

Konwersja daty zapisanej oddzielnie na trzech wartosciach do formatu Date (DD-MM-YY).

9.7. ConvFromTime (Konwersja z czasu)

| Q000 Tirme hih

mm

Argumenty:

Time — Czas w formacie Time (hh:mm.ss)
Zwracane wartosci:

hh — godziny w formacie Decimal lub Hex
mm — minuty w formacie Decimal lub Hex
ss — sekundy w formacie Decimal lub Hex
Opis:

Konwersja czasu z formatu Time (hh:mm.ss) do zapisanego oddzielnie na trzech warto$ciach.
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9.8. ConvFromDate (Konwersja z daty)

11-07 | D ate (W] ]
kb
b0

Argumenty:

Date — Data w formacie Date (DD-MM-YY)

Zwracane wartosci:

DD — dni w formacie Decimal lub Hex

MM — miesigce w formacie Decimal lub Hex

YY — lata w formacie Decimal lub Hex (zakres: 0 - 99)

Opis:

Konwersja daty z formatu Date (DD-MM-YY) do zapisanej oddzielnie na trzech wartos$ciach.

9.9. Sec2Time (Konwersja liczby sekund na czas)

0 |zec tirme

Argumenty:

sec — liczba sekund w formacie Fixed

Zwracane wartosci:

time — czas w formacie Time (hh:mm.ss)

Opis:

Konwersja liczby sekund jakie uptynety od czasu 00:00.00 do formatu Time (hh:mm.ss).

9.10. Time2Sec (Konwersja czasu na liczbe sekund)

TIMEZ2SEC

Argumenty:

time — czas w formacie Time (hh:mm.ss)

Zwracane wartosci:

sec — liczba sekund w formacie Fixed

Opis:

Konwersja czasu z formatu Time (hh:mm.ss) do liczby sekund jakie uptynety od 00:00.00.
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9.11. Date2Days (Konwersja daty na liczbe dni)

DATEZ2DA

001 | date  days

Argumenty:

date — data w formacie Date (DD-MM-YY)
Zwracane wartosci:

days — liczba dni w formacie Decimal lub Hex
Opis:

Konwersja daty w formacie Date (DD-MM-YY) do liczby dni jakie uptynety od daty 01-01-
00.

9.12. Days2Date (Konwersja liczby dni na date)

DAYS2DA
:

Argumenty:

days — liczba dni w formacie Decimal lub Hex

Zwracane wartosci:

date — data w formacie Date (DD-MM-YY)

Opis:

Konwersja liczby dni jakie uptyne¢ty od daty 01-01-00 na format Date (DD-MM-YY).

9.13. Float2Fixed (Konwersja liczby z formatu float do fixed)

0 |float fiwed

Argumenty:
float — warto$¢ w standardowym 32-bitowym formacie float
Zwracane wartosci:

fixed — warto$¢ skonwertowana na typ statopozycyjny fixed uzywany w sterownikach EL-
Piast.

Opis:
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Konwersja liczby zmiennoprzecinkowej typu float na warto$¢ typu fixed.

9.14. Fixed2Float (Konwersja liczby z formatu fixed do float)

Argumenty:

fixed — stalopozycyjna wartos¢ w formacie fixed uzywana w sterownikach EL-Piast

Zwracane wartosci:

float —warto$¢ skonwertowana na standardowy 32-bitowy typ float

Opis:

Konwersja liczby stalopozycyjnej typu fixed na zmiennopozycyjnag typu float.

|
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10. Others

10.1. Counter (Licznik)

[deltal]  top | DEO
level
R

reshal

EFEEE

Argumenty:
clk — impuls zegarowy dla licznika (wyzwalanie zboczem narastajacym)

delta — bezwzgledna warto$¢ o jaka zwigkszany jest licznik przy kazdym impulsie
zegarowym

level — maksymalna warto$¢ licznika (szczyt)

R — reset licznika zboczem narastajacym

resVal — warto$¢ poczatkowa licznika

Zwracane wartosci:

count — aktualny stan licznika

top — ustawiany gdy licznik osiggnat szczyt (wartos¢ level)
Opis:

Blok realizuje funkcj¢ licznika. Gdy na clk pojawi si¢ zbocze narastajace licznik poczawszy
od resVal zwigksza si¢ o warto$¢ delta do momentu osiggni¢cia wartosci maksymalnej level.
Po osiagnigciu, badZ przekroczeniu warto$ci maksymalnej wyjscie top ustawiane jest na stan
1. Po podaniu zbocza narastajagcego na wejscie resetujace R licznik powraca do stanu
poczatkowego resVal.

10.2. Stabilizer (Stabilizator sygnatu)

Lo i
L 0|

hg

Argumenty:

in — warto$¢ analogowa

hys — histereza stabilizacji

Zwracane wartosci:

out — stabilizowany sygnal wejsciowy wedlug histerezy hys

Opis:
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Funkcja realizuje proste stabilizowanie sygnalu analogowego w taki sposob ze ignoruje
drobne zmiany sygnatu ponizej +-hys. Negatywnym skutkiem dzialania funkcji jest to ze
sygnatl na wyjsciu przestaje by¢ ptynny i tworzy schodki z progami o wysoko$ci nie mniejszej
niz parametr Ays.

10.3. FIFO (Kolejka FIFO 8 argumentow)

0 |in out
0 |in_clk empty | DE3E
0 |outclk Al |DRSF

Argumenty:
in — analogowa warto$¢ wejsciowa do kolejki

in_clk — impuls zegarowy powodujacy zapisanie wartosci z wejscia in do kolejki (wywotanie
zboczem narastajacym). Jezeli kolejka jest petna warto$¢ nie zostaje zapisana

out_clk — impuls zegarowy wyzwalajacy przepisanie kolejnej wartosci na wyjscie (wyjecie
elementu z kolejki). Jezeli kolejka jest pusta to na wyjs$ciu out ustawiana jest warto$¢ 0

Zwracane wartosci:

out — warto$¢ z konca kolejki ostatnio wyjeta w trakcie impulsu out clk. Jezeli kolejka jest
pusta 0

empty — informacja czy kolejka jest pusta

full — informacja czy kolejka jest pelna. Pojemnos¢ kolejki to 8 warto$ci analogowych
Opis:

Kolejka FIFO (First In First Out). Umozliwia kolejkowanie do 8 warto$ci analogowych.

10.4. LIFO (Kolejka LIFO 8 argumentow)

0 |in ot
0 |ir_clk empty |DE38
0 |outclk £l |DE3S

Argumenty:
in — analogowa wartos¢ wejsciowa do kolejki

in_clk — impuls zegarowy powodujacy zapisanie wartosci z wejscia in do kolejki (wywotanie
zboczem narastajacym). Jezeli kolejka jest pelna wartos$¢ nie zostaje zapisana

out_clk — impuls zegarowy wyzwalajacy przepisanie kolejnej warto$ci na wyjscie (wyjecie
elementu z kolejki). Jezeli kolejka jest pusta to na wyjsciu out ustawiana jest wartos$¢ 0

Zwracane wartosci:
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out — warto$¢ z konca kolejki ostatnio wyjeta w trakcie impulsu out clk

empty — informacja czy kolejka jest pusta

full — informacja czy kolejka jest pelna. Pojemnos$¢ kolejki to 8 wartosci analogowych.

Opis:

Kolejka LIFO (Last In First Out) / stos. Umozliwia kolejkowanie do 8 wartosci analogowych.

10.5. Get Value 2 (Ostatnio zmieniona wartos¢ z dwoch)

Argumenty:

inl — pierwsza warto$¢

in2 — druga wartos¢

|fol] — minimalna tolerancja + zmiany dla wartos$ci jaka ma by¢ uwzgledniona
Zwracane wartosci:

out — wybrana warto$¢ z inl lub in2

Opis:

Funkcja przy pierwszym wywolaniu obiera na wyjsciu out stan z wejscia inl. Gdy
ktérekolwiek z wej$¢ inl lub in2 zmieni swoja warto$¢ o wiecej niz + |tol| wtedy wartos$¢ ze
zmienionego wejscia zostanie zapamigtana na wyjsciu out. Taki stan si¢ utrzyma do kolejne;j
zarejestrowanej zmiany ktoregokolwiek z wejs¢ inl lub in2.
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11. System

11.1. Temp test (Test pomiaru temperatury)

0 |in test | DEO

Argumenty:

in — warto$¢ analogowa pomiaru temperatury (format: Fixed).
Zwracane wartosci:

test — sygnalizacja poprawnego pomiaru temperatury z in
Opis:

Funkcja informuje czy warto$¢ pomiaru temperatury na wejsciu in jest poprawna. Jezeli nie to
znaczy ze na wejsciu nie ma elementu pomiarowego (czujnika) lub jest on uszkodzony. W
praktyce funkcja sprawdza czy warto$¢ jest r6zna od wartosci nieustalonej 0x80000000.

11.2. Ctrl sensor (Czujnik temperatury z panelu HMI)

CTRLSEN
)

Argumenty:

time — czas bezwladno$ci wyjscia pomiarowego temperatury w przypadku braku komunikacji
z panelem HMI okreslany w sekundach (format: Fixed).

Zwracane wartosci:

sensor — pomiar temperatury odczytywany z panelu HMI podiaczonego do dedykowanego
portu.

Opis:

Funkcja podaje warto$¢ temperatury z czujnika umieszczonego w zewnetrznym panelu HMI
podiaczonym do dedykowanego portu panela HMI. Jezeli komunikacja jest przerwana to po
czasie time na wyjSciu sensor pojawi si¢ sygnal niewiarygodnego pomiaru (warto$¢
nieustalona) co oznacza ze czujnik jest nieaktywny (badane funkcjg Temp test).

11.3. Ctrl sensor 2 (Czujnik temperatury z HMI RS-485 Master)

CTHLSEN

0 |tme szensor

Argumenty:

time — czas bezwladnos$ci wyj$cia pomiarowego temperatury w przypadku braku komunikacji
z panelem HMI okres$lany w sekundach (format: Fixed).
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Zwracane wartosci:

sensor — pomiar temperatury odczytywany z panelu HMI podtaczonego do portu RS-485
Master

Opis:

Funkcja podaje warto$¢ temperatury z czujnika umieszczonego w zewngetrznym panelu HMI
podiaczonym do portu RS-485 Master. Jezeli komunikacja jest przerwana to po czasie time na
wyjsciu sensor pojawi si¢ sygnat niewiarygodnego pomiaru (warto$¢ nieustalona) co oznacza
ze czujnik jest nieaktywny (badane funkcjg Temp test).

11.4. Com detection (Wykrywanie komunikacji)

0 |time detect| DE1

time — okres braku komunikacji w sekundach po jakim zostanie skasowane wyjscie detect
(format: Fixed)

Argumenty:

Zwracane wartosci:

detect — informacja o obecnos$ci komunikacji z urzadzeniami nadrzednymi na porcie RS-485
Master

Opis:

Funkcja informuje czy na porcie komunikacyjnym RS-485 Master jest obecne urzadzenie
nadrzedne. Jezeli przez czas time na porcie nie ma zadnej aktywnos$ci wyjscie defect ustawia
sie¢ w stan 0 (kasuje sig).

11.5. Calendar (Aktywacja kalendarza)

CALENDA
0 |act  izact | DE2

Argumenty:
act. — aktywacja funkcji kalendarza
Zwracane wartosci:

is act. — informacja czy w danym momencie wykonywany jest ktory$ z programow
kalendarza.

Opis:

Funkcja aktywuje dziatanie kalendarza. Jezeli kalendarz jest aktywowany wejSciem act. i w
danym momencie, zwigzanym z czasem 1 datg zegara RTC, jest wykonywany ktorys z
programéw kalendarza to wyjscie is act. ustawiane jest w stan 1. Aktywacja kalendarza nie
oznacza ze w danym czasie istnieje program kalendarza ktory moze by¢ wykonywany.
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11.6. Alarm state (Stany alarmowe)

Al ABM S
| 0 |hard hard| DG3
0 |zaft zoft | DE4

Argumenty:

hard — ustawienie twardego alarmu

soft — ustawienie migkkiego alarmu

Zwracane wartosci:

hard — informuje czy twardy alarm jest aktywny
soft — informuje czy migkki alarm jest aktywny
Opis:

Funkcja ustawia i odczytuje stany alarmowe. Z reguly stany alarmowe zglaszane i
obstugiwane sg blokami typu Alarm opisanym w rozdziale 2. . Funkcja Alarm state umozliwia
zgloszenie globalnego alarmu, a takze odczyt czy w danym momencie zostal zgltoszony alarm
przez blok Alarm state lub dowolny blok Alarm.

11.7. Firstloop (Pierwsza petla programu)

check | DA41

check — informuje czy wiasnie wykonywana jest pierwsza petla programu po uruchomieniu
badz restarcie sterownika PLC

Zwracane wartosci:

Opis:

Zwraca informacj¢ o tym czy wykonywana jest pierwsza pe¢tla programu po wznowieniu
dziatania sterownika PLC (wlaczenie do pradu, reset). Przydatne do wywotania wstgpnej
inicjacji pewnych parametrow algorytmu sterowania.

11.8. Loop count (Licznik petli)

LOOPCOU
I

Zwracane wartosci:

lc — licznik petli programu od ostatniego uruchomienia sterownika PLC (format: Decimal lub
Hex)

Opis:

Funkcja podaje 1lo$¢ przebiegu petli programu liczone od ostatniego uruchomienia sterownika
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PLC. Funkcja przydatna np. przy badaniu z jaka szybkos$cia dziala algorytm sterowania.
Mozna zbudowa¢ makro podajace ilos¢ iteracji (p¢tli) algorytmu sterowania na sekunde:

A1 | argl  res
———— |13 a2

11.9. Page deactive (Dezaktywacja strony menu)

PAGEDEA

0 |deactis

page no

Argumenty:

deactiv — aktywacja wylaczenia strony nr page no menu HMI

page no — numer strony menu HMI ktorej dotyczy funkcja (format: Decimal lub Hex)
Opis:

Uwaga: funkcja jest przestarzata. Tg samg akcje mozna wywota¢ stosujac opcje Show from
Variable w edytorze HMI.

Funkcja umozliwia wylaczenie / ukrycie odpowiedniej karty z menu panela HMI. Kazda
strona menu ma swoj numer widoczny w edytorze HMI (HMI Editor). Po ustawieniu na
wejsciu deactiv stanu 1 strona o numerze page no zostanie ukryta na panelu HMI
podtaczonym do sterownika PLC.

11.10. An_in mode (Tryb pracy wejscia analogowego)

0 |mode
0 | ainno

Argumenty:

mode — wybor trybu dziatania wejscia analogowego nr ain no
ain no — numer wejscia analogowego (format: Decimal lub Hex)
Opis:

Funkcja umozliwia przetaczenie trybu dziatania wejscia analogowego dla sterownikow
posiadajacych taka funkcje (model ELP10T32-V, ELP11R32-V). Jezeli mode=0 to wejScie
numer ain no dziala jako wejscie napigciowe w zakresie 0-10V. Jezeli mode=1 wejscie dziata
jako wejscie pradowe w zakresie 0-20mA. Jezeli blok nie jest wykorzystywany to domyslnie
kazde wejscie analogowe dziata jako napieciowe w zakresie 0-10V.
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11.11. RTC (Dostep do zegara RTC)

hh
z_hh
£_mm 23
z gz Dowf
g Dow' DD
g DD MK
z M i
2

ARRREAAH

Argumenty:

set — zapis do RTC wywotywany zboczem narastajacym
§_hh — godzina do zapisu w formacie Decimal

s_mm — minuta do zapisu w formacie Decimal

s_ss — sekunda do zapisu w formacie Decimal

s _DoW — dzien tygodnia do zapisu w formacie Decimal
s_DD — dzien miesigca do zapisu w formacie Decimal
s_MM — miesiac do zapisu w formacie Decimal

s_YY —rok do zapisu w formacie Decimal

Zwracane wartosci:

hh — aktualna godzina w formacie Decimal

mm — aktualna minuta w formacie Decimal

ss — aktualna sekunda w formacie Decimal

DoW — aktualny dzien tygodnia (od 1 do 7 gdzie 1 oznacza poniedziatek) formacie Decimal
DD — aktualny dzien miesigca w formacie Decimal

MM — aktualny miesiac roku w formacie Decimal

YY — aktualny rok (w zakresie 0-99) w formacie Decimal
Opis:

Funkcja podaje aktualny stan podtrzymywanego bateria zegara czasu rzeczywistego
wykorzystywanego gtéwnie do pracy kalendarza i rejestrowania czasu wystapienia alarmow.
Umozliwia rowniez zapis ustalonego na wejsciach czasu i daty.
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11.12. RTC2 (Dostep do zegara RTC wersja 2)

zet
z_t d
2 d

HD‘

=
]
=
]

=
=
fom]
—_—

Argumenty:

set — zapis do RTC wywotywany zboczem narastajacym
s _t— czas do zapisu w formacie Time (hh:mm.ss)

s_d —data do zapisu w formacie Date (DD-MM-YY)
Zwracane wartosci:

t — aktualny czas w formacie Time (hh:mm.ss)

d — aktualna data w formacie Date (DD-MM-YY)

Opis:

Funkcja podaje aktualny stan podtrzymywanego bateria zegara czasu rzeczywistego
wykorzystywanego gtéwnie do pracy kalendarza i rejestrowania czasu wystgpienia alarmow.
Umozliwia rowniez zapis ustalonego na wejsciach czasu i daty.

11.13. BACnetError (btad BACnet)

BACnet E
read_sr | DO23

read_err — informacja czy jest blad w odczycie obiektow po protokole BACnet

Zwracane wartosci:

Opis:

Funkcja wspotpracuje ze sterownikami obstugujacymi protokdét BACnet. Gdy konfiguracja
sterownika (BACnet Integrator) nadpisuje obiekty BACnet z innych urzadzen w sieci i
wystepuje problem z komunikacja to wyjScie read_err jest ustawione.

11.14. Restore Default (Przywrocenie ustawien domysinych)
Restorelef

Argumenty:
rest — wywotanie przywracania ustawien domyslnych zboczem narastajagcym
Addr — adres poczatku zmiennych do przywrdcenia

No — ilos¢ kolejnych zmiennych ktore majg zosta¢ przywrocone do domyslnych stanéw
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Opis:

Funkcja wywotuje proces przywracania domyslnych nastaw w wybranym zakresie zmiennych
aplikacji.

11.15. SetVariable (Ustawienie zmiennej)
zek

&,ddr
" al

Argumenty:

set — wywotlanie ustawienia zmiennej zboczem narastajagcym
Addr — adres zmiennej do ustawienia

Val — warto$¢ do ustawienia

Opis:

Funkcja ustawia warto$¢ wybranej zmienne;.

11.16. Keys (Klawisze HMI)

Hextf DEO

Ok DEd

Frew| DO3

Zwracane wartosci:

Next — stan wcisniecia klawisza strzatki Next
OK — stan wcisnigcia klawisza OK

C — stan wcisniecia klawisza C

Prev — stan wcisnigcia klawisza strzatki Prev
Opis:

Informacja o stanie klawiszy wbudowanego w sterownik HMI. Dzigki tej funkcji mozna,
poprzez kombinacje klawiszy, wywota¢ dowolng akcje w aplikacji PLC np. zalaczenie pompy
po przytrzymaniu przez 3 sekundy jednoczesnie klawiszy Next + Prev.

11.17. Language (Wersja jezykowa HMI)
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Zwracane wartosci:

langl — stan 1 oznacza ze aktualnie wybrana jest pierwsza wersja jezykowa
lang?2 — stan 1 oznacza ze aktualnie wybrana jest druga wersja jezykowa
lang3 — stan 1 oznacza ze aktualnie wybrana jest trzecia wersja jezykowa
langNo — aktualna wersja jezykowa w formacie Decimal w zakresie (0-2)
Opis:

Informacja o aktualnie wybranej wersji jezykowej HML

|
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12. Communication Basic

12.1. MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci)

MSv¥Headl
actiy vl

D& ComE |DOTF

DS
addr

Tcom

SEEEEE

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres sterownika podrzednego (format: Decimal lub Hex)
DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex).
Mozliwe nastawy:
0: 2k4 bps
: 4k8 bps
: 9k6 bps
: 14k4 bps
: 19k2 bps
: 28k8 bps
: 38k4 bps
: 57k6 bps
: 76k8 bps
9: 115k2 bps

addr — adres zmiennej, ktoéra ma by¢ odczytana ze sterownika podrzednego (format: Decimal
lub Hex)

0 I N U B W N

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
val — warto$¢ zmiennej. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to warto$¢ jest réwna 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:
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Blok realizujacy funkcje komunikacji sieciowej migdzy sterownikami firmy EL-Piast zgodny
z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje jedng 32-bitowg zmienng. Zaleca si¢ stosowanie
tej funkcji tylko do wspodtpracy miedzy sterownikami firmy EL-Piast.

12.2. MS VarRead 4 (Odczyt czterech 32-bitowych zmiennych)

MSvReadd
| 0 |actv wall
L0 D& val2
| @ |pcs  wvai3
| 0 |add wald
| 0 |no ComE |DO18
| 0 |Tcom
L0 [Twai

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres sterownika podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej, ktéra ma by¢ odczytana ze sterownika podrz¢dnego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba zmiennych do odczytu (maksymalnie 4)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

vall-4 — wartos$ci kolejnych odczytanych zmiennych. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
= 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji sieciowej migdzy sterownikami firmy EL-Piast zgodny
z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie cztery 32-bitowe zmienne. Zaleca
si¢ stosowanie tej funkcji tylko do wspodtpracy miedzy sterownikami firmy EL-Piast.

ver. 1.0 20/04/2016 72



Bloki funkcyjne MEL-PIAST

12.3. MS VarRead 8 (Odczyt oSmiu 32-bitowych zmiennych)

MSv¥Heads
| 0 |activ  wall
[0 [Da  wal
| 0 |ocs wal3
[ 0 [addr wald
L 0 |no walh
| 0 |Tcom walk
L 0 |Twait wal?
wald
ComE |DE19]

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres sterownika podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej, ktéra ma by¢ odczytana ze sterownika podrz¢dnego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba zmiennych do odczytu (maksymalnie 8)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

vall-8 — wartosci kolejnych odczytanych zmiennych. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci roéwne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji sieciowej miedzy sterownikami firmy EL-Piast zgodny
z protokolem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie osiem 32-bitowych zmiennych.
Zaleca si¢ stosowanie tej funkcji tylko do wspotpracy migdzy sterownikami firmy EL-Piast.
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12.4. MS VarWrite 1 (NE) (Zapis pojedynczej 32-bitowej zmiennej)

m_

D& ComE | DOB
DS
addr

vl

Toom

EEEEEEE

Trait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres sterownika podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres zmiennej, ktora ma by¢ zapisana / odczytana ze sterownika podrzednego
(format: Decimal lub Hex)

val — warto$¢ do zapisu

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
curVal — aktualna warto$¢ zmiennej

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji sieciowej migdzy sterownikami firmy EL-Piast zgodny
z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje 1 odczytuje jedng 32-bitowa zmienng. Zapis
zmiennej odbywa si¢ tylko gdy wejscie val zmieni warto$¢, natomiast odczyt jest ciagly.
Zaleca si¢ stosowanie tej funkcji tylko do wspotpracy miedzy sterownikami firmy EL-Piast.
Warto$¢ zmiennej zapisywana jest do nieulotnej pamigci EEPROM. Pamig¢ EEPROM ma
ograniczong ilo$¢ zapiséw (okoto 100tys.) dlatego nalezy ograniczy¢ liczbe zapisow do
minimum. W przypadku czesto zmieniajacych si¢ warto$ci, zamiast zapisywacé warto$¢ ze
sterownika X na sterownik Y nalezy na sterowniku Y odczytywaé wartos¢ ze sterownika X,
wtedy pamig¢ EEPROM nie jest w uzyciu.

Przyktad zastosowania bloku zapisu zmienne;:
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L1 ]

| 1 |oa ComE | DOS Dos
2 |ocs 1

184 | addr 1

L| ALE [wal 1]

0,301 [ Team

2 | Twait

Zmienna MBv_ 18 przechowuje warto$¢ zdalnej zmiennej o adresie 184 ze sterownika o
adresie 1. Reczna zmiana warto$¢ zmiennej MBv 18 wywola procedurg zapisu nowej
warto$ci do zdalnego sterownika. Nalezy tak ustali¢ priorytety potaczen aby zapis na wejscie
val byt przed odczytem z wyjscia curVal. W razie probleméw z komunikacja zostanie
zgloszony alarm ComAlarm.

Wersja bloku z rozszerzeniem NE oznacza ze warto$¢ nie bedzie zapisywana do pamigci
EEPROM co uchroni sterownik przed uszkodzeniem zwigzanym z czestymi zapisami do
nieulotnej pamigci.

12.5. MS VarWrite 4 (NE) (Zapis czterech 32-bitowych zmiennych)

_ 0 |activeur/al
L0 DA cural2

0 |DCS curvald
addr curald
no  ComE | DE3

wall

wald
wal3
wald
Tzom

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres sterownika podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).
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addr — adres pierwszej zmiennej, ktéra ma by¢ zapisana / odczytana ze sterownika
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych do zapisu (maksymalnie 4)
vall-4 — wartos$ci kolejnych zmiennych do zapisu

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
curVall-4 — aktualne wartosci kolejnych zmiennych

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (blad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji sieciowej miedzy sterownikami firmy EL-Piast zgodny
z protokolem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje maksymalnie cztery 32-bitowe
zmienne. Zaleca si¢ stosowanie tej funkcji tylko do wspotpracy miedzy sterownikami firmy
EL-Piast. Zapis wszystkich zmiennych odbywa si¢ tylko gdy ktorekolwiek z wejs¢ vall-4
zmieni swoja warto$¢, natomiast odczyt jest ciagly. Wartosci dla zmiennych zapisywane sa do
nieulotnej pamigci EEPROM. Pami¢¢ EEPROM ma ograniczong ilo$¢ zapisoéw (okoto
100tys.) dlatego nalezy ograniczy¢ liczbe zapisow do minimum. W przypadku czgsto
zmieniajacych si¢ wartosci, zamiast zapisywac¢ warto$ci ze sterownika X na sterownik Y
nalezy na sterowniku Y odczytywa¢ wartosci ze sterownika X, wtedy pami¢¢ EEPROM nie
jest w uzyciu.

Wersja bloku z rozszerzeniem NE oznacza Zze warto$¢ nie bedzie zapisywana do pamigci
EEPROM co uchroni sterownik przed uszkodzeniem zwigzanym z czestymi zapisami do
nieulotnej pamigci.
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12.6. MS VarWrite 8 (NE) (Zapis o$miu 32-bitowych zmiennych)

activ curdall
D& cufdal2
DCS cuivald
addr curald
ho  cutdals
wall cufdals
wald cudal?
wald cufdald

vald ComE |DE10

walh

vals
wvalf
vald

Trcom

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres sterownika podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej, ktéra ma by¢ zapisana / odczytana ze sterownika
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych do zapisu (maksymalnie 8)
vall-8 — wartosci kolejnych zmiennych do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
curVall-8 — aktualne wartosci kolejnych zmiennych

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji sieciowej migdzy sterownikami firmy EL-Piast zgodny
z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje 1 odczytuje maksymalnie osiem 32-bitowych
zmiennych. Zaleca si¢ stosowanie tej funkcji tylko do wspodtpracy miedzy sterownikami firmy
EL-Piast. Zapis wszystkich zmiennych odbywa si¢ tylko gdy ktorekolwiek z wejs¢ vall-8
zmieni swoja warto$¢, natomiast odczyt jest ciggly. Wartosci dla zmiennych zapisywane sa do
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nieulotnej pamigci EEPROM. Pamig¢ EEPROM ma ograniczong ilo$¢ zapisoéw (okoto
100tys.) dlatego nalezy ograniczy¢ liczbe zapisow do minimum. W przypadku czesto
zmieniajacych si¢ wartosci, zamiast zapisywa¢ warto$ci ze sterownika X na sterownik Y
nalezy na sterowniku Y odczytywa¢ wartosci ze sterownika X, wtedy pami¢g¢ EEPROM nie
jest w uzyciu.

Wersja bloku z rozszerzeniem NE oznacza ze warto$¢ nie bedzie zapisywana do pamigci
EEPROM co uchroni sterownik przed uszkodzeniem zwigzanym z czestymi zapisami do
nieulotnej pamigci.

12.7. MB CoilRead 1 (Odczyt pojedynczej zmiennej binarnej Modbus

RTU, komenda: 0x01)

MBcReadl
actiy coil| DEIO
D ComE | DEN
CCS
addr

Tcom

Tvuait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres coil, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub
Hex)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
coil — warto$¢ coil. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to wartos¢ jest rowna 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje jedng zmienng typu Coil.
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RTU, komenda: 0x01)

[ 0 |actv o[ DO2
[0 Joa  coilz[ DE3]
[0 |ocs  coilz[ D04
[0 Jaddr  coil4| DES]
[0 Jno  ComE[DOE
|I Teom

|I Twait

WEL-PIAST

12.8. MB CoilRead 4 (Odczyt czterech zmiennych binarnych Modbus

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej typu Coil, ktdra ma by¢ odczytana z urzadzenia podrz¢dnego
(format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych typu Coil do odczytu (maksymalnie 4)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 —0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

coill-4 — warto$ci kolejnych odczytanych zmiennych binarnych typu Coil. Gdy brak
komunikacji lub activ = 0 to wszystkie wartosci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji migedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie cztery binarne zmienne
typu Coil.
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12.9. MB CoilRead 8 (Odczyt oSmiu zmiennych binarnych Modbus RTU,
komenda: 0x01)

[ 0 |actv coill [ DOF
[0 Joa  ceilz[ DES]

[0 |ocs etz DOY
[0 |addr  coil4[DOID]
[0 Jno coils| D11
|I Tcom  coils E
[0 |Twat coil?[DE13]
coild| DE14]

Comk (DR15

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej typu Coil, ktdra ma by¢ odczytana z urzadzenia podrz¢dnego
(format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych typu Coil do odczytu (maksymalnie 8)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 —0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

coil1-8 — wartosci kolejnych odczytanych zmiennych binarnych typu Coil. Gdy brak
komunikacji lub activ = 0 to wszystkie wartosci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie osiem binarnych
zmiennych typu Coil.
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12.10. MB InputRead 1_2 (Odczyt jednego binarnego wejscia Modbus

RTU, komenda: 0x02)
MBiReadl_2

activ in| DETE
L, CarE (DAY

DCs
LCP
DCSt
addr

Teom

S H=

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste

DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopuBlgd! Nie mozna
dnale¢ Zrodta odwolania.

addr — adres wejscia, ktore ma by¢ odczytane z urzadzenia podrzgdnego (format: Decimal lub
Hex)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 —0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
in — warto$¢ wejscia. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to warto$¢ jest rowna 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
= 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje jedng binarng zmienng typu Input.
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12.11. MB InputRead 4_2 (Odczyt czterech binarnych wejs¢ Modbus
RTU, komenda: 0x02)

MBiReadd 2
|I activ il E
[0 |oa in2[ D319
[0 |ocs  in3[DO20]
[0 |oce  ind[DO21]
[ 0 |pcst ComE[DD22
|I addr

[T ro

|I Tom

|I Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszej zmiennej typu Coil, ktora ma by¢ odczytana z urzadzenia podrzgdnego
(format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych typu Input do odczytu (maksymalnie 4)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

inl-4 — wartosci kolejnych odczytanych zmiennych binarnych typu /nput. Gdy brak
komunikacji lub activ = 0 to wszystkie warto$ci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzgdnym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie cztery binarne zmienne
typu Input.
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12.12. MB InputRead 8_2 (Odczyt oSmiu binarnych wejs¢ Modbus RTU,
komenda: 0x02)

MBiReads 2
|I activ il E
[0 |oa n2[ D024
[0 |ocs  in3[DO25]
[0 |ock ind[DOZE]
[ 0 |pcst  in5[DO2F]
[0 Jaddr  inc[DO23]
|I hio ir? @l
|I Tom i El
[0

Twait ComE

=
=
(N}
=

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszej zmiennej typu Coil, ktora ma by¢ odczytana z urzadzenia podrzgdnego
(format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych typu Input do odczytu (maksymalnie 8)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

inl-8 — wartosci kolejnych odczytanych zmiennych binarnych typu /nput. Gdy brak
komunikacji lub activ = 0 to wszystkie warto$ci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokolem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie osiem binarnych
zmiennych typu Input.
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12.13. MB RegRead 1 (Odczyt pojedynczego rejestru Modbus RTU,
komenda: 0x03)

MErReadl
actiy req

D& ComE |DE10

DS
addr

Tcom

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub
Hex)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
reg — wartos$¢ rejestru. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to wartos¢ jest réwna 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokolem Modbus RTU. Blok odczytuje jeden 16-bitowy rejestr.
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12.14. MB RegRead 4 (Odczyt czterech rejestrow Modbus RTU,
komenda: 0x03)

MBrReadd
| 0 [actv reqgl
| 0 |oa rege
| 0 |ocs  req3
| 0 [add regd
| 0 [ne ComE |DE11]
| @ [Tcom
L0 [Twai

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba rejestrow do odczytu (maksymalnie 4)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 —0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

regl-4 — wartosci kolejnych odczytanych rejestrow. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci roéwne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie cztery 16-bitowe rejestry.
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12.15. MB RegRead 8 (Odczyt oSmiu rejestrow Modbus RTU, komenda:

0x03)
MBrRead8
_ 0 Jactw  regl
I (e rege
_ 0 [DCS  regd
L0 |add  regd
L0 Jno regh
L0 |Tcom reghk
L0 [Twat reg?
reqd

ComE |DE12]
Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba rejestrow do odczytu (maksymalnie 8)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 —0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

regl-8 — wartosci kolejnych odczytanych rejestrow. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci roéwne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji migedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokolem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie osiem 16-bitowych
rejestrow.
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12.16. MB RegRead 1_2 (Odczyt pojedynczego rejestru Modbus RTU,

komenda: 0x03)
MBRead1

actiy reqg
Lt ComE| DOEO
LCS
LCP
DSt
addr

Tcom

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub
Hex)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
reg — wartos$¢ rejestru. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to wartos¢ jest réwna 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji migedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokolem Modbus RTU. Blok odczytuje jeden 16-bitowy rejestr.
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12.17. MB RegRead 4_2 (Odczyt czterech rejestrow Modbus RTU,
komenda: 0x03)

Dot

HH‘DHDHDHDHDHDHD‘
2
(o}
o
cl
o
2
m

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba rejestrow do odczytu (maksymalnie 4)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

regl-4 — wartosci kolejnych odczytanych rejestrow. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci roéwne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie cztery 16-bitowe rejestry.
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12.18. MB RegRead 8_2 (Odczyt o$miu rejestrow Modbus RTU,
komenda: 0x03)

addr
hio

Toom

SIEEIERIEIEIER

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal lub Hex)

no — liczba rejestrow do odczytu (maksymalnie 8)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

regl-8 — wartos$ci kolejnych odczytanych rejestrow. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie osiem 16-bitowych
rejestrow.
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12.19. MBInRegRead 1_2 (Odczyt jednego rej. we. Modbus RTU,

komenda: 0x04)

MExRead]_

achiy req
D ComE| DO
DCs

LCP
DCSt
addr

Tcom

Twuait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub
Hex)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
reg — wartos$¢ rejestru. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to wartos¢ jest réwna 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do sterownika to ComE
=1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji migedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje jeden 16-bitowy rejestr wejsciowy.
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12.20. MB InRegRead 4_2 (Odczyt czterech rej. we. Modbus RTU,
komenda: 0x04)

I achiy reql
I [, reqs
0 |bcs  regl
0 |ocP o regd

_ 0 |pcSt ComE[ DO4
I addr

0 e

I Tarm

I Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba rejestrow do odczytu (maksymalnie 4)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

regl-4 — wartosci kolejnych odczytanych rejestrow. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci roéwne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokolem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie cztery 16-bitowe rejestry
wejsciowe.
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12.21. MB InRegRead 8_2 (Odczyt o$miu rej. wej. Modbus RTU,
komenda: 0x04)

addr
ho
Tcom
Twait ComE | DOS

=

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal Tub Hex)

no — liczba rejestrow do odczytu (maksymalnie 8)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

regl-8 — wartos$ci kolejnych odczytanych rejestrow. Gdy brak komunikacji lub activ = 0 to
wszystkie warto$ci rowne 0

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok odczytuje maksymalnie osiem 16-bitowych
rejestrow wejsciowych.
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12.22. MB CoilWrite 1 (Zapis pojedynczej binarnej zmiennej Modbus

RTU, komenda: 0x05)
achiv cCoil] DAE

L ComE | DOAIF
DCS
addr
il

Toom

Twuait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres zmiennej binarnej, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia podrzg¢dnego
(format: Decimal lub Hex)

coil — warto$¢ do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cCoil — aktualna warto$¢ zmiennej binarnej

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje jedng binarng zmienng typu
Coil. Zapis zmiennej odbywa si¢ tylko gdy wejscie coil zmieni warto$¢, natomiast odczyt jest
ciggly. Jezeli warto$¢ zmiennej zapisywana jest w urzadzeniu podrzednym do nieulotnej
pamieci EEPROM nalezy ograniczy¢ liczbg zapisow do minimum.
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12.23. MB CoilWrite 4 (Zapis czterech binarnych zmiennych Modbus
RTU, komenda: 0x0F)

actiy  cCoill] DOS

DA cCoil2 DOY |

DCS  cCoil3(DE10]

addr  cCoil4{DOTT]

s ComE (DE12
:oill
ol 2
:oil3
coild

Troom

S S S IR

Trwait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej, ktéra ma by¢ zapisana / odczytana z urzadzenia
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych do zapisu (maksymalnie 4)
coill-4 — wartosci kolejnych zmiennych do zapisu

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cCoill-4 — aktualne wartosci kolejnych zmiennych binarnych

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje maksymalnie cztery binarne
zmienne typu Coil. Zapis wszystkich zmiennych odbywa si¢ tylko gdy ktérekolwiek z wejs¢
coill-4 zmieni swojg warto$¢, natomiast odczyt jest ciaggly. Jezeli wartoSci zmiennych
zapisywane sg w urzadzeniu podrzednym do nieulotnej pamigci EEPROM nalezy ograniczy¢
liczbe zapisOw do minimum.
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12.24. MB CoilWrite 8 (Zapis oSmiu binarnych zmiennych Modbus
RTU, komenda: 0x0F)

actiy cCoill E
LA cCol2|DET4
DCS  cCail3(DOT5]
addr  cCoild| DETE
hio cEniIE@
coill  cCols|DETS
coil2 ool DO13]
coild  cCoil3| DEZ0
coild  ComE|DE21

coil5
coilE
coilf
coild

Toom

1 1 e S 5 T

Trwait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszej zmiennej, ktéra ma by¢ zapisana / odczytana z urzadzenia
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba zmiennych binarnych do zapisu (maksymalnie 8)
coil1-8 — wartosci kolejnych zmiennych binarnych do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cCoill-8 — aktualne wartosci kolejnych zmiennych binarnych

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje maksymalnie osiem
zmiennych binarnych typu Coil. Zapis wszystkich zmiennych odbywa si¢ tylko gdy
ktorekolwiek z wejs¢ coill-§ zmieni swojg warto$¢, natomiast odczyt jest ciagly. Jezeli
warto$ci rejestrow zapisywane sg w urzadzeniu podrzednym do nieulotnej pamigci EEPROM

ver. 1.0 20/04/2016 95



Bloki funkcyjne MEL-PIAST

nalezy ograniczy¢ liczbe zapisow do minimum.

12.25. MB RegWrite 1 (Zapis pojedynczego rejestru Modbus RTU,

komenda: 0x06)

D& ComE [DE13

DCS
addr
reg
Teorm

Twait

FEEEEEE

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres rejestru, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal lub Hex)

reg — warto$¢ do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cReg — aktualna warto$¢ rejestru

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzagdzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje jeden 16-bitowy rejestr.
Zapis rejestru odbywa sie tylko gdy wejscie reg zmieni wartos$¢, natomiast odczyt jest ciagty.
Jezeli warto$¢ rejestru zapisywana jest w urzadzeniu podrzgdnym do nieulotnej pamigci
EEPROM nalezy ograniczy¢ liczbg zapisow do minimum.
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12.26. MB RegWrite 4 (Zapis czterech rejestrow Modbus RTU,
komenda: 0x10)

MBrwrited
actiy cRegl
D& cReg2
DCS cReg3
addr cRegd

no ComE |DO14

regl

rege
rega
regd
Teom

Twait

": ": ": ": |° ": ‘D ": |° ": ‘D

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predkos$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba rejestrow do zapisu (maksymalnie 4)
regl-4 — wartosci kolejnych rejestrow do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cRegl-4 — aktualne wartos$ci kolejnych rejestrow

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje 1 odczytuje maksymalnie cztery 16-
bitowe rejestry. Zapis wszystkich rejestrow odbywa si¢ tylko gdy ktorekolwiek z wejs¢ regl-4
zmieni swojg warto$¢, natomiast odczyt jest ciggly. Jezeli wartos$ci rejestroéw zapisywane sg w
urzadzeniu podrzgdnym do nieulotnej pamigci EEPROM nalezy ograniczy¢ liczbg zapiséw do
minimum.
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12.27. MB RegWrite 8 (Zapis oSmiu rejestrow Modbus RTU, komenda:
0x10)

MEBrwnited
actiy cReql
DA cReg?
DCS cReqg3
addr cRegd
no  cRegh
req] cRegh
regd cReg?

regd cHRegl
regd ComE M
regh
regh
reqy
regd

Troom

EEEEEEEEEEEEERF

Tiwaait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrz¢dnego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba rejestrow do zapisu (maksymalnie 8)
regl-8 — wartosci kolejnych rejestrow do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cRegl-8 — aktualne wartos$ci kolejnych rejestrow

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzagdzeniem podrzgdnym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje maksymalnie osiem 16-
bitowych rejestrow. Zapis wszystkich rejestrow odbywa si¢ tylko gdy ktorekolwiek z wejsé¢
regl-8 zmieni swoja warto$¢, natomiast odczyt jest ciagly. Jezeli wartosci rejestrow
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zapisywane s3 w urzadzeniu podrzednym do nieulotnej pamigci EEPROM nalezy ograniczy¢
liczbe zapisoOw do minimum.

12.28. MB RegWrite 1_2 (Zapis pojedynczego rejestru Modbus RTU,

komenda: 0x06)

D&, ComE | DOZ22

LCS
LCP
DCSt
addr
reg
Tzom

Twuait

B SIS EISIE

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitow stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres rejestru, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia podrzednego (format:
Decimal lub Hex)

reg — warto$¢ do zapisu

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cReg — aktualna warto$¢ rejestru

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcj¢ komunikacji migdzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i1 odczytuje jeden 16-bitowy rejestr.
Zapis rejestru odbywa sie tylko gdy wejScie reg zmieni warto$¢, natomiast odczyt jest ciagty.
Jezeli warto$¢ rejestru zapisywana jest w urzadzeniu podrzednym do nieulotnej pamieci
EEPROM nalezy ograniczy¢ liczbg zapisdéw do minimum.
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12.29. MB RegWrite 4_2 (Zapis czterech rejestrow Modbus RTU,
komenda: 0x10)

M Brwnted 2
actiy  cHeql
DA cRege
DCS  cReg3
DCP  cRegd
DCSt  ComE [DO23]
addr
ho

reql

rege
rega
regd

Troom

AR RRAREE AR

Trwuait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitéw stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba rejestrow do zapisu (maksymalnie 4)
regl-4 — wartos$ci kolejnych rejestrow do zapisu

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
cRegl-4 — aktualne warto$ci kolejnych rejestrow

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzednym
zgodnym z protokolem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje maksymalnie cztery 16-
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bitowe rejestry. Zapis wszystkich rejestrow odbywa si¢ tylko gdy ktérekolwiek z wejs¢ regi-4
zmieni swojg warto$¢, natomiast odczyt jest ciggly. Jezeli wartosci rejestrow zapisywane sg w
urzadzeniu podrzgdnym do nieulotnej pamigci EEPROM nalezy ograniczy¢ liczbe zapisow do
minimum.

12.30. MB RegWrite 8_2 (Zapis oSmiu rejestrow Modbus RTU,

komenda: 0x10)

M EBrwted 2
actiy  cHeqgl
D4 cReg2
DCS cReg3
DCP  cRegd
DCS5t cRegh
addr cHegb
o cReal

regl  cHeg8
regs EDmE@l
reg3
regd
regh
regh
reqs
reqgd

Tcom

Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

DA — adres Modbus urzadzenia podrzednego (format: Decimal lub Hex)

DCS — predko$¢ komunikacji (format: Decimal lub Hex). Nastawy takie same jak w
przypadku 12.1 MS VarRead 1 (Odczyt pojedynczej 32-bitowej wartosci).

DCP — parzysto$¢ komunikacji. 0 — brak, 1 — parzyste, 2 — nieparzyste
DCSt — 1los¢ bitéw stopu komunikacji: 0 — 1 bit stopu, 1 — 2 bity stopu

addr — adres pierwszego rejestru, ktory ma by¢ zapisany / odczytany z urzadzenia
podrzednego (format: Decimal lub Hex)

no — liczba rejestrow do zapisu (maksymalnie 8)
regl-8 — wartos$ci kolejnych rejestrow do zapisu

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ w sekundach (zalecane wartosci w zakresie
0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)
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Zwracane wartosci:

cRegl-8 — aktualne wartos$ci kolejnych rejestrow

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do urzadzenia
podrzednego to ComE = 1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji miedzy sterownikiem PLC, a urzadzeniem podrzgdnym
zgodnym z protokotem Modbus RTU. Blok zapisuje i odczytuje maksymalnie osiem 16-
bitowych rejestréw. Zapis wszystkich rejestrow odbywa si¢ tylko gdy ktorekolwiek z wejsc
regl-§ zmieni swojg warto$¢, natomiast odczyt jest ciaggly. Jezeli wartosci rejestrow

zapisywane sg w urzadzeniu podrzednym do nieulotnej pami¢eci EEPROM nalezy ograniczy¢
liczbe zapisow do minimum.

|
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13. Communication Devices

13.1. LGiC5/iG5 (Obstuga falownika LG iC5 / iG5)

0 Jacty I
L0 [add f
O |start u
0 rew rprit
_ 0 |freq Status
L 0 Jaec  Fault
L 0 |dec ComE
L0 |Tcom

L0 Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

start — sygnalt startu dla falownika

rev — sygnat do pracy silnika w rewersie

freq — czgstotliwos$¢ zadana dla silnika z zakresu 0 — 60 Hz (format: Fixed)

acc — czas przyspieszania w sekundach od 0 do czestotliwosci maksymalnej (format: Fixed)
dec — czas hamowania w sekundach od czg¢stotliwosci maksymalnej do 0 (format: Fixed)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedZz Modbus od falownika w sekundach
(zalecane wartosci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatéw (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
I — aktualny pomiar pradu falownika w amperach (format: Fixed)
f— aktualna czestotliwos¢ pracy silnika w Hz (format: Fixed)
U — aktualne napigcie wyjsciowe falownika w V (format: Fixed)
rpm — aktualna predkos$¢ obrotowa silnika obr./min (format: Fixed)
Status — aktualny stan pracy falownika zapisany bitowo (format: Decimal lub Hex)
Opis zmiennej statusu na podstawie dokumentacji LG:

bit 0: Stop

bit 1: Forward running

bit 2: Reverse running

bit 3: Fault (Trip)
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bit 4: Accelerating

bit 5: Decelerating

bit 6: speed arrival

bit 7: DC Braking

bit 8: Stopping

bit 9: not Used

bit 10: Brake Open

bit 11: Forward run command
bit 12: Reverse run command
bit 13: REM. R/S

bit 14: REM. Freq

Fault — informacja o bledzie falownika. Warto$¢ rozna od zera oznacza btad w dziataniu
falownika. Informacja o bledzie zapisana jest bitowo (format: Decimal lub Hex)

Opis zmiennej informacji o btgdzie na podstawie dokumentacji LG:
bit 0: OCT
bit 1: OVT
bit 2: EXT-A
bit 3: EST (BX)
bit 4: COL
bit 5: GFT (Ground Fault)
bit 6: OHT (Inverter overheat)
bit 7: ETH (Motor overheat)
bit 8: OLT (Overload trip)
bit 9: HW-Diag
bit 10: EXT-B
bit 11: EEP (Parameter Write Error)
bit 12: FAN (Lock & Open Error)
bit 13: PO (Phase Open)
bit 14: IOLT
bit 15: LVT

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizuje funkcj¢ komunikacji z falownikiem LG serii iC5 lub iG5 z domys$lng
predkoscig komunikacji 9600 bps po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawne;j
komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji
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producenta.

13.2. SViP5A (Obstuga falownika LG SV iP5A)

_ 0 Jactiv |

L0 |add f

_ O start U

_ 0 rew rpm

L0 |freq Status

L0 Jacc  Fault

_ 0 |dec ComE | D35 |
L0 |Teom

L0 | Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

start — sygnat startu dla falownika

rev — sygnat do pracy silnika w rewersie

freq — czgstotliwo$¢ zadana dla silnika z zakresu 0 — 60 Hz (format: Fixed)

acc — czas przyspieszania w sekundach od 0 do czestotliwosci maksymalnej (format: Fixed)
dec — czas hamowania w sekundach od czg¢stotliwosci maksymalnej do O (format: Fixed)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedZ Modbus od falownika w sekundach
(zalecane warto$ci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
I — aktualny pomiar pradu falownika w amperach (format: Fixed)
f—aktualna czestotliwos¢ pracy silnika w Hz (format: Fixed)
U — aktualne napigcie wyjsciowe falownika w V (format: Fixed)
rpm — aktualna predko$¢ obrotowa silnika obr./min (format: Fixed)
Status — aktualny stan pracy falownika zapisany bitowo (format: Decimal lub Hex)
Opis zmiennej statusu na podstawie dokumentacji LG:

bit 0: Stop

bit 1: Forward running

bit 2: Reverse running

bit 3: Fault (Trip)
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bit 4: Accelerating

bit 5: Decelerating

bit 6: speed arrival

bit 7: DC Braking

bit 8: Stopping

bit 9: not Used

bit 10: Brake Open

bit 11: Forward run command
bit 12: Reverse run command
bit 13: REM. R/S

bit 14: REM. Freq

Fault — informacja o bledzie falownika. Warto$¢ rozna od zera oznacza btad w dziataniu
falownika. Informacja o bledzie zapisana jest bitowo (format: Decimal lub Hex)

Opis zmiennej informacji o btgdzie na podstawie dokumentacji LG:
bit 0: OCT
bit 1: OVT
bit 2: EXT-A
bit 3: EST (BX)
bit 4: COL
bit 5: GFT (Ground Fault)
bit 6: OHT (Inverter overheat)
bit 7: ETH (Motor overheat)
bit 8: OLT (Overload trip)
bit 9: HW-Diag
bit 10: EXT-B
bit 11: EEP (Parameter Write Error)
bit 12: FAN (Lock & Open Error)
bit 13: PO (Phase Open)
bit 14: IOLT
bit 15: LVT

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizuje funkcje komunikacji z falownikiem LG serii iPSA z domys$lng predkoscia
komunikacji 9600 bps po wewnetrznym protokole LG. W celu zapewnienia poprawnej
komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji
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producenta.

13.3. Danfoss FC (Obstuga falownika Danfoss)

0 facty

L0 | addr f

_ 0 |start u
L0 |iPrc Status

_ 0 |acc  Fault

| 0 |dec ComE | DQE
L0 |Tecom

L0 Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatéw poprzez port RS-485
Slave

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

start — sygnalt startu dla falownika

fPrc — zadany procent czestotliwos$ci dla silnika z zakresu 0 — 100% (format: Fixed)

acc — czas przyspieszania w sekundach od 0 do czestotliwosci maksymalnej (format: Fixed)
dec — czas hamowania w sekundach od czg¢stotliwosci maksymalnej do 0 (format: Fixed)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz Modbus od falownika w sekundach
(zalecane wartosci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
I — aktualny pomiar pradu falownika w amperach (format: Fixed)
f—aktualna czestotliwos¢ pracy silnika w Hz (format: Fixed)
U — aktualne napigcie wyjsciowe falownika w V (format: Fixed)
Status — aktualny stan pracy falownika zapisany bitowo (format: Decimal lub Hex)
Opis zmiennej statusu na podstawie dokumentacji Danfoss:
bit 0: Control not ready / Control ready
bit 1: Unit not ready / Unit ready
bit 2: Coasting / Enable
bit 3: No error / Error, trip
bit 4: No error / Error (no trip)
bit 5: Reserved
bit 6: Not trip locked / Trip locked
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bit 7: No warning / Warning

bit 8: Speed != reference / Speed = reference

bit 9: Local operation / Bus control

bit 10: Out of frequency limit / Frequency limit OK
bit 11: Not running / Running

bit 12: No resistor brake fault / Resistor brake fault
bit 13: Voltage OK / Voltage exceeded

bit 14: Torque OK / Torque exceeded

bit 15: No thermal warning / Thermal warning

WEL-PIAST

Fault — informacja o bledzie falownika. Warto$¢ r6zna od zera oznacza blad w dziataniu
falownika. Informacja o bledzie zapisana jest bitowo (format: Decimal lub Hex)

Opis zmiennej informacji o btgdzie na podstawie dokumentacji Danfoss:

bit 0:
bit 1:
bit 2:
bit 3:
bit 4:
bit 5:
bit 6:
bit 7:
bit 8:
bit 9:
bit 10:
bit 11:
bit 12:
bit 13:
bit 14:
bit 15:
bit 16:
bit 17:
bit 18:
bit 19
bit 20
bit 21
bit 22:

Brake check
Pwr.card temp
Earth Fault
Ctrl.word TO
Over Current
Motor th over
Motor ETR over
Inverter overload
DC under volt
DC over volt
Short Circuit
Mains ph. loss
"AMT Not OK"
Live zero error
Internal fault

: U phase loss

: V phase loss

: W phase loss
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bit 23

bit 24:
bit 25:

bit 26
bit 27

bit 28:

: Control Voltage Fault

: Brake resistor shortcircuit

: Brake IGBT shortcircuit

WEL-PIAST

bit 29: Drive initialised
bit 30: -
bit 31: Mech. brake low

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji)
Opis:

Blok realizuje funkcj¢ komunikacji z falownikiem Danfoss (wszystkie modele) z domysing
predkoscig komunikacji 9600 bps po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawne;j
komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji
producenta.

13.4. AFC150 (Obstuga falownika TWERD)

|I activ I
[0 |addr f
|I ghart u
|I Tes rpm
|I freq T
|I acc  Status
|I dex Fault
[0 |aR ComE
|I Tcom

|I Twait

Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

start — sygnat startu dla falownika

rev — sygnat do pracy silnika w rewersie

freq — czgstotliwo$¢ zadana dla silnika z zakresu 0 — 100 Hz (format: Fixed)

acc — czas przyspieszania w sekundach od 0 do czgstotliwosci maksymalnej (format: Fixed)
dec — czas hamowania w sekundach od czestotliwosci maksymalnej do 0 (format: Fixed)

Al R —reset alarméw
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Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz Modbus od falownika w sekundach
(zalecane wartosci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
I — aktualny pomiar pradu falownika w amperach (format: Fixed)
f— aktualna czestotliwo$¢ pracy silnika w Hz (format: Fixed)
U — aktualne napi¢cie wyjsciowe falownika w V (format: Fixed)
rpm — aktualna predkos$¢ silnika
T — aktualna temperatura radiatora falownika w °C (format: Fixed)
Status — aktualny stan pracy falownika zapisany bitowo (format: Decimal lub Hex)
Opis zmiennej statusu na podstawie dokumentacji TWERD:

bit 0: Start info

bit 1: One of HMI is active

bit 2: The device is blocked

bit 3: Ready to restart

bit 4,5,6: Not used

bit 7: CRC error in EEPROM

bit 8,9,10,11,12,13 - Not used

bit 14: Engine work direction (0 - right, 1 - left)

bit 15: 1 - id gear (parameter 1.10)

Fault — informacja o kodzie btedu falownika. Wartos¢ r6zna od zera oznacza blad w dziataniu
falownika. Format Decimal.

Opis warto$ci zmiennej informacji o bledzie na podstawie dokumentacji TWERD:
1 - Heatsink temperature to high (higher then 85 degree)
3 - DC voltage to high
4 - DC voltage to low
5 - Shortcut on output
6 - Output current to high
7 - Engine thermal overload
13 - Heatsink temperature to low (lower then -10 degree)
21 - External fault
27 - Serial Modbus timeout

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji)

Opis:
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Blok realizuje funkcj¢ komunikacji z falownikiem TWERD model AFC150 z domys$lng
predkoscig komunikacji 9600 bps po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawne;j
komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji
producenta.

13.5. AFC150 Config (Konfiguracja falownika TWERD)

addr  ComE| DOOD
conf
Fl
RPh

ma_f

Argumenty:

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

conf — zbocze narastajace wywotuje zapisanie konfiguracji na falowniku

P — znamionowa moc silnika w W (format: Fixed)

RPM — znamionowa predkos¢ obrotowa silnika (format: Fixed)

I — znamionowy prad silnika (format: Fixed)

U — znamionowe napigcie silnika (format: Fixed)

f— znamionowa czgstotliwos¢ pradu silnika (format: Fixed)

max_f— maksymalna dopuszczalna czestotliwos¢ pradu silnika (format: Fixed)
Zwracane wartosci:

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (blad komunikacji) i proces konfiguracji zostaje przerwany.

Opis:

Blok przeprowadza konfiguracj¢ falownika TWERD model AFC150. Konfiguracja odbywa
si¢ poprzez komunikacje z falownikiem z domys$lng predkoscia 9600 bps po protokole
Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawnej komunikacji konieczna jest zmiana pewnych
nastaw falownika opisanych w dokumentacji producenta.
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13.6. HVinverter (Obstuga falownika HFinverter)

dec  ComE| DOES
&R

Tcom

Twuait

A HRRRC A

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

start — sygnat startu dla falownika

rev — sygnat do pracy silnika w rewersie

freq — czgstotliwos¢ zadana dla silnika z zakresu 0 — 100 Hz (format: Fixed)

acc — czas przyspieszania w sekundach od 0 do czestotliwosci maksymalnej (format: Fixed)
dec — czas hamowania w sekundach od czg¢stotliwos$ci maksymalnej do 0 (format: Fixed)
Al R —reset alarméw

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz Modbus od falownika w sekundach
(zalecane wartosci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane warto$ci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
I — aktualny pomiar pradu falownika w amperach (format: Fixed)
f— aktualna czestotliwos¢ pracy silnika w Hz (format: Fixed)
U — aktualne napigcie wyjsciowe falownika w V (format: Fixed)
rpm — aktualna predkos¢ silnika
T — aktualna temperatura radiatora falownika w °C (format: Fixed)
Status — aktualny stan pracy falownika (format: Decimal lub Hex)
Opis zmiennej statusu na podstawie dokumentacji HFinverter:
0x00 - idle mode
0x01 - forward work
0x02 - reverse work

0x04 - current overload (OC error)
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= 0x05-DCvoltage overload (OE error)

0x06 - wrong supply voltage parameters (PF1 error)

0x07 - FC overload (OL1 error)

0x08 - voltage to low (LU error)

0x09 - overheating (OH error)

0x0A - engine overload (OLI error)

0x0B - distortion (ERR error)

0x0C - LL

0x0D - external error ESP

0xOE - ERR1

0xO0F - ERR2

0x10 - ERR3

Ox11 - ERR4

0x12 - OC1

0x13 - PFO

0x14 - analog signal error (Aerr)

0x15 - EP3

0x16 - load to low

0x17 - PP

0x18 - pressure out of limit (nP)

0x19 - wrong PID parameters (ERRS)

Ox1A - wrong user (UERO)

0x1B - macro conflict at switching (UER2)

0x1C - ground error (GF)

0x1D - PG card error (PG)

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizuje funkcje komunikacji z falownikiem HFinverter E-1000 / E-2000 Micro Drive z
domyslng predkoscig komunikacji 9600 bps po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia
poprawnej komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w
dokumentacji producenta.
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13.7. HFinverter Config (Konfiguracja falownika HFinverter)
addr  ComE[DOQ10

cohf

Autotuning
FI
RPH
I
]
f

AREREH:H

Argumenty:

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

conf — zbocze narastajace wywotuje zapisanie konfiguracji na falowniku
Autotuning — 0 — brak, 1 — dynamiczny, 2 - statyczny

P — znamionowa moc silnika w W (format: Fixed)

RPM — znamionowa predkos¢ obrotowa silnika (format: Fixed)

I — znamionowy prad silnika (format: Fixed)

U — znamionowe napigcie silnika (format: Fixed)

f— znamionowa czgstotliwos¢ pradu silnika (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

ComE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji) i proces konfiguracji zostaje przerwany.

Opis:

Blok przeprowadza konfiguracj¢ falownika HFinverter E-1000 / E-2000 Micro Drive.
Konfiguracja odbywa si¢ poprzez komunikacje z falownikiem z domys$lng predkoscia 9600
bps po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawnej komunikacji konieczna jest
zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji producenta.

13.8. Omron MX2 (Obstuga falownika Omron MX2)

OMBOM_M-
actiy [

addr f
hart 1

rew Fault
freq  ComE @
acc
dec

Tcom

Sl

Twait
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Argumenty:

activ — aktywacja dziatania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave

addr — adres Modbus falownika (format: Decimal lub Hex)

start — sygnat startu dla falownika

rev — sygnat do pracy silnika w rewersie

freq — czgstotliwo$¢ zadana dla silnika (format: Fixed)

acc — czas przyspieszania w sekundach od 0 do czestotliwosci maksymalnej (format: Fixed)
dec — czas hamowania w sekundach od czg¢stotliwosci maksymalnej do O (format: Fixed)

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz Modbus od falownika w sekundach
(zalecane wartosci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

I — aktualny pomiar pradu falownika w amperach (format: Fixed)
f— aktualna czgstotliwos¢ pracy silnika w Hz (format: Fixed)

U — aktualne napigcie wyjsciowe falownika w V (format: Fixed)

Fault — informacja o kodzie btedu falownika. Wartos$¢ rozna od zera oznacza blad w dziataniu
falownika. Format Decimal.

Opis warto$ci zmiennej informacji o bledzie na podstawie dokumentacji Omron:
0: No trip

: Over-current event while at constant speed

: Over-current event during deceleration

: Over-current event during acceleration

: Over-current event during other conditions

: Overload protection

: Braking resistor overload protection

: Overvoltage protection

: EEPROM error

O© 00 I O U B~ W N =

: Undervoltage protection

10: Current detection error

11: CPU error

12: External trip

13: USP error

14: Ground-fault protection

15: Input overvoltage protection
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21: Inverter thermal trip
22: CPU error

25: Main circuit error

30: Driver error

35: Thermistor error

36: Braking error

37: Safe Stop

38: Low-speed overload protection

40: Operator connection

41: Modbus communication error

43: Easy sequence error (invalid instruction)
44: Easy sequence error (invalid nesting count)
45: Easy sequence execution error 1

50-59: Easy sequence user trip 0 to 9

60-69: Option error 0 to 9

80: Encoder disconnection

81: Excessive speed

83: Position control range trip

ComkE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (blad komunikacji)
Opis:

Blok realizuje funkcj¢ komunikacji z falownikiem Omron MX2 z domyslna predkoscia
komunikacji 9600 bps po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawnej
komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji
producenta.

13.9. EBMPAPST (Obstuga wentylatora EBMPAPST)

|I activ I
[0 |addr U
|I gteer Temp
|I enBeset rpm
|I Tcom  Stat
|I Twait *warmn

CormE E

Argumenty:

activ — aktywacja dzialania bloku. Powoduje wysytanie komunikatow poprzez port RS-485
Slave
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addr — adres Modbus wentylatora (format: Decimal lub Hex)
steer — sygnat sterujacy dla wentylatora w zakresie 0-100% (format: Fixed)
errReset — reset bledow

Tcom — czas zwloki w oczekiwaniu na odpowiedz Modbus od wentylatora w sekundach
(zalecane wartosci w zakresie 0,1 — 0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomigdzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:

I — aktualny pomiar pradu wentylatora w amperach (format: Fixed)
U — aktualne napigcie wyjsciowe wentylatora w V (format: Fixed)
Temp — aktualna temperatura modutu wentylatora (format: Fixed)
rpm — aktualna predkos$¢ silnika wentylatora (format: Fixed)

Stat — aktualny stan pracy wentylatora (format: Decimal lub Hex)

Opis zmiennej statusu na podstawie dokumentacji EBMPAPST:
bit 0: Phase failure (3-phase devices) or mains undervoltage (1-phase devices)
bit 1: - Not used
bit 2: Power mod overheated
bit 3: Communication error between master controller and slave controller
bit 4: Fan bad (general error)
bit 5: Motor overheated
bit 6: Hall sensor error
bit 7: Locked motor
bit 8-11: - Not used
bit 12: DC-link undervoltage
bit 13-15: - Not used

Warrn — btedy wentylatora (format: Decimal lub Hex)

Opis zmiennej na podstawie dokumentacji EBMPAPST:
bit 0: Current limitation engaged
bit 1: Line impedance too high (DC-link voltage unstable)
bit 2: Power limitation engaged
bit 3: Output stage temperature high
bit 4: Motor temperature high
bit 5: Electronics interior temperature high
bit 6: DC-link voltage low

bit 7: Break mode: set if exterior drive is applied in opposite direction wih high
speed for prolonged period
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bit 8: - Not used

bit 9: Actual speed is less than limit speed for runing monitor
bit 10: Cable break at set value analogue input

bit 11: Heating enable

bit 12: DC-link voltage high

bit 13: - Not used

bit 14: Supply voltage high

bit 15: Sheding function active

ComkE — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE =
1 (btad komunikacji)

Opis:

Blok realizuje funkcj¢ komunikacji z wentylatorem EBMPAPST z domyslnymi nastawami
komunikacji 19200E1 po protokole Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawnej
komunikacji konieczna jest zmiana pewnych nastaw falownika opisanych w dokumentacji
producenta.

13.10. EBMPAPST Config (Konfiguracja wentylatora EBMPAPST)

|I addr prog @l
|I c:onf Em @l
|I zet_addr

Argumenty:

addr — adres Modbus wentylatora (format: Decimal lub Hex)

conf — zbocze narastajace wywotuje zapisanie konfiguracji do wentylatora
set_addr — nowy adres wentylatora (format: Decimal)

Zwracane wartosci:

prog — stan 1 oznacza ze trwa zapis konfiguracji do wentylatora

Err —jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to ComE = 1
(btad komunikacji) 1 proces konfiguracji zostaje przerwany.

Opis:

Blok dokonuje zmiany adresu Modbus RTU wentylatora EBMPAPST. Konfiguracja odbywa
si¢ poprzez komunikacje z falownikiem z domy$lnymi nastawami 19200E1 po protokole
Modbus RTU. W celu zapewnienia poprawnej komunikacji konieczna jest zmiana pewnych
nastaw falownika opisanych w dokumentacji producenta.
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13.11. PT1000 Module (Obstuga modutu PT1000)
PT1000_MO

0 lactv  PTI
C 00 |addr  PTZ
0 |Tcom PT3
0 |Twait  PT4
PTS
Error @l

Argumenty:
activ — aktywacja dziatania bloku komunikacyjnego
addr — adres Modbus modutu PT1000 (format: Decimal lub Hex). Przesunigcie o 16 (0x10)

Tcom — czas zwtoki w oczekiwaniu na odpowiedz w sekundach (zalecane warto$ci w zakresie
0,1 —0,5 sekundy) (format: Fixed)

Twait — odstep czasu w sekundach pomiedzy kolejng serig komunikatow (zalecane wartosci
w zakresie 1 — 5 sekund) (format: Fixed)

Zwracane wartosci:
PTI-5 — pomiary temperatur z poszczegdlnych czujnikow modutu PT1000

error — jezeli brak odpowiedzi na trzy kolejne komunikaty wystane do falownika to error =1
(btad komunikac;ji)

Opis:

Blok realizujacy funkcje komunikacji z modutem pomiarowym PT1000 firmy EL-Piast.
Adresacja Modbus modutu PT1000 zaczyna si¢ od wartosci 16 (0x10). Nastawa adresu na
zworkach modutu na 0 oznacza faktyczny adres 16 (0x10) ktéry nalezy wpisac na wejscie
addr.
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