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Flusso di lavoro

e Per |la costruzione di un programma e consigliabile
seguire | seguenti passaggi:

— Risoluzione schematica del problema (schema a blocchi)
— Allocazione degli 1/0

— Scelta del PLC e configurazione

— Scrittura dei programmi

— Test

— Produzione della documentazione (fase di rilascio)
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Esempio di programmazione

e Sivuole definire il funzionamento di un sistema di
controllo per saracinesche:

— La saracinesca puo essere aperta, chiusa e arrestata tramite
dei pulsanti

— Quando un sensore rileva che il camion e entrato
completamente nel garage, la saracinesca si chiude

— Prevedere altri due sensori da utilizzare come finecorsa per
la saracinesca '
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Schema a blocchi
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Allocazione I/O e scelta del PLC

e |l sistema necessita di 6 ingressi e 2 uscite
e Utilizziamo un PLC compatto o modulare?

e Potremmo utilizzare il CP1L-L10 poiché ha 10 punti di
|/O divisi in 6 ingressi e 4 uscite

 Tuttavia utilizzeremo un CJ2M poiché consideriamo che
il sistema verra ampliato in futuro

* Per gliingressi scegliamo un collegamento di tipo PNP
mentre per le uscite scegliamo un modello con uscite a
rele



Configurazione del PLC e variabili

e || PLC da utilizzare sara costituito da:
— Alimentatore

— CJ2M-CPU11
— Modulo ingressi digitali (16 punti per modulo)

— Modulo uscite a rele (8 punti per modulo)

e Variabili del progetto:
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Nome | Tipo dati | Indirizzo j Valore | Posizione rack | Utilizzo | Commento

* Pulsante_su BOOL 0.00 Lavoro Pulsante su

* Pulsante_giu BOOL 0.01 Lavoro Pulsante giu

* Stop BOOL 0.02 Lavoro Stop

* Sensore_superiore BOOL 0.03 Lavoro Sensore superiore
* Sensore_inferiore BOOL 0.04 Lavoro Sensore inferiore
* Sensore_macchina BOOL 0.05 Lavoro  Sensore macchina
* Motore_su BOOL 1.00 Lavaro Motore su

* Maotore_qiu BOOL 1.01 Lavoro Motore gl
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Esempio di programmazione

! q [Mome programma : NuovoProgrammat |
Controllo di una saracinesca
[Nome sezione : Main]
000 0.02 0.03 1.01 100
| | % % L O—— otore su
Pulsante su Pulsarte stop Sensore supe...  Motore giu
1 0m 0.02 0.04 1.00 101
5 { | /1 1 11 O Motore gil
Pulsante giu Pulsante stop Sensore inferi... Motore su
oos
] |
LI
Sensore macc...
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Linguaggi di programmazione

e | principali linguaggi di programmazione sono:
— Ladder

— Lista istruzioni (mnemonico)

— Testo strutturato
— Diagrammi SFC
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Ladder

e |l Ladder e un linguaggio di programmazione grafico dove troviamo
contatti, bobine e funzioni

 FE’illinguaggio di programmazione piu utilizzato per la sua
semplicita d’interpretazione ed e supportato da tutti i PLC Omron.

e 0 [Mome programma : NuovoProgrammai]
[Mome sezione © Sezione]

0.00

| | u

' TIM Temporizzatore 100 (temporizzatore) [tipo BCD]
0001 MNumero temporizzatore
#30 Valore impostato

1 TODO1 1.00
2 | |

R




OMRON

Lista istruzioni (mnemonico)

e || linguaggio in lista istruzioni € un linguaggio mnemonico
molto compatto e consente di programmare il PLC con una
vera e propria sequenza di istruzioni

* Esempio:
LD 0.00
OUT 1.00
LD 0.01
TIM 0000 #10
ANDNOT TOO00O0
OuUT 1.01
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Testo strutturato

e |l testo strutturato e un linguaggio di programmazione
simile al Pascal

e E’ particolamente indicato per I'elaborazioni di algoritmi e
calcoli

IF ragdio_max = raggio_min THEM
cost: =4000 O ragdio_max-ragdio_min);
raggio:=INT_TO REAL(Y _invcost+raggio_min;
circonferenza =raggio*2 0*314;

ELSE
ENMO: =falze;
circonferenza: =0.0;

EMD F;



Diagrammi SFC

e E’unlinguaggio di programmazione grafico
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e |'SFC e utilizzato soprattutto per il controllo di sequenze
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Suddivisione dei programmi I
= [ MuavoPLC1[CI2M] Non in linea

----- ®® Tipi di dati
. C mENA N e =3 Simboli
o Ne”e famlglle CPl e CJ: ----- ;ZnnFigture.nzil:fne tabella I/ & modulo
""" mpostazioni
— |l programma puo essere suddiviso in R it
32 Task ciclici (128 nel CJ2) e 256 Task = oemoganmal ()
ad interrupt - et
— | Task ciclici possono essere attivati o P
disattivati dall’interno del programma 3 fraenet
. . EI@ MuovoPrograrmmaz (Ink 027
— All’interno dei task possono essere kB
utilizzate subroutine (1.024 in totale) @ _ & e

----- JF Blocchi Funzione

— Gli Interrupt, siano essi hardware o
software, sono gestiti da Task dedicati

 L'esecuzione dei Task e sequenziale

e La memoria del PLC e comune a tutti
i Task




