Ovningar 19

PLC-programmering UDT, MULTI-INSTANCE och ARRAY
Anpassat for Siemens S7 1215C
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Samtliga fysiska (absoluta) adresser finns angivet pa mandverpanelen.

Dar det kravs ytterligare variabler for att |6sa uppgiften, valj sjalvstandigt dessa och tilldela de

lampliga namn.

UDT - DATABLOCK

1. Skapa ett nytt projekt.

Gor en fram/back-krets for en motor i form av ett paramentrerbart function block (FB) med
namnet VALSBLOCK

T.ex.
%B1
VALSBLOCK"
EN ENO
& — FRAM DRIFT_FRAM —i 2|5 ¢
£ = BACK DRIFT_BACK —
- STOPP

Skapa en PLC Data type (UDT) med namnet UDT_VALS for féljande.

START_FRAM
START_BACK
STOPP

FRAM

BACK

BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

Skapa ett nytt datablock (DB) med namnet DB_VALSAR och deklarera féljande

Name Data type
VALS_NR_1 UDT_VALS
VALS_NR_2 UDT_VALS

Skapa en ny function (FC) med namnet VALSAR och ldgg in ditt paramentrerbara function
block VALSBLOCK i 2 network. Lagg in variablerna fran VALS_NR_1 pa det forsta VALSBLOCK
och VALS_NR_2 pa det andra VALSBLOCK.



MULTI-INSTANCE DB

Genom att anvanda s.k. Multi-instance kan man halla nere antalet datablock och kan
deklarera variablerna (av samma struktur) i ett och samma datablock. Det blir ocksa farre
datablock att hantera an om man tillampar single DB.

Skapa ett nytt projekt.
Skapa ett paramentrerbart funktion block (FB) for en motorstyrning med sjalvhallning enligt
nedan. Dop blocket till MOTORSTYRNING

#START #STOPP #DRIFT

] | ] i }
L I L

Skapa ett function block (FB) som utgdr huvudblock fér en multi-instance.
Do6p blocket till MOTORSTYRNING_HUVUD

Skapa ett anrop till blocket MOTORSTYRNING_HUVUD i OB1.
Dop tillhérande datablock till MOTORGRUPP

Lagg in 4 st motorblock MOTORSTYRNING i MOTORSTYRNING_HUVUD och ge de namnen
M1
M2
M3
M4

Tank pa att valja ratt typ av DB.
Sa har ska det se ut i deklarationsdelen (6verst) i blocket.

MOTORSTYRNING_HUVUD

Name Data type Default value
|~ Input | [=
5 = T
3 <0 v Output
4 a e
5 4@ ™~ InOut
6 [ ]
7 <4 v Static
& Q= » M "MOTORSTYRNING"
S 4= »r M "MOTORSTYRNING®
0O 4ym » M *MOTORSTYRNING™
I e » M "MOTORSTYRNING"
2 @ ~ Temp
a
4 4@ ¥ Constant
15 =

Under varje Static-variabel ska féljande finnas.



7 <@ ¥ _Static

& <@ v M "MOTORSTYRNING®

2 4 = ¥ Input

10 a1 - START Bool fals e
11 <a = STOFP Bool false
12 <@ = ¥ Qutput

13 4 - DRIFT Bool false
14 4] - InOut

15 @ L Static

16 @= » M "MOTORSTYRNING®

17 @@= » M “MOTORSTYRNING®

18 = » M "MOTORSTYRNING™

Uppdatera anropet i OB1.

Oppna datablocket och studera variablerna dér.
Om allt &r ratt ska samtliga variabler till de 4 motorerna finnas med.

Pa motsvarande satt aterfinns samtliga variabler fér de 4 motorerna har enligt.
MULTIINSTANCE_1 » PLC_1 [CPU 1215C DUDUDC] » Program blocks » MOTORGRUPP [DB1]

@F @ B, B BE 7 Keepactualvalues [gg Snapshot ™% ™, ' Copysnapshots tostartvalues | (- Load startvalues as actual values P H
£33 MOTORGRUPP
Name Data type Start value Retain Accessiblef.. Writa.. Visiblein ... Setpoint Comment
1 |40 Input
2 -ﬂl Output | :§|
3 4 InOut
4 4] ¥ Static
s af ~ m *MOTORSTYRNING" ) ] 7]
6 <4 = ¥ input
7 la . START Bool false [+ =] ]
g la . STOPP Bool false [+ ] W
S 4 = ¥ Qutput
10 @ = DRIFT Bool v “
11 4 - InOut
12 @ - Static
13lak » v *MOTORSTYRNING® ] ]
14 ap » m *MOTORSTYRNING" ™ v
15 @ » m “MOTORSTYRNING" J) ¥ 3] ] v

UDT | MULTI-INSTANCE
For att effektivisera variabeltilldelning da man arbetar med Multi-instance kan man skapa en
UDT (PLC Data types) och pa sa vis slippa skriva in alla variabelnamn.

Skapa en UDT med namnet UDT_MOTOR for uppgiften ovan enligt.

MULTIINSTANCE_DB » PLC_1 [CPU 1215C DUDUDC] ¢ PLC data typ

bk —
=r =F .“ w ==
— o —

UDT_MOTOR
Name Data type Default value
1 < START Bool false
2 |4 STOPP Bool false

w

<1 DRIFT Bool falze




UDT gar att tillampa i datablock och i TAG-lista men da blir det samma varibeltyp.
Har nedan tillampas den i ett datablock som kan anvandas i ett HMI.

9. Skapa ett nytt datablock med namnet DB_MOTOR_HMI och deklarera 4 st variabler av typen
UDT_MOTOR. Dép de till
MOTOR_1
MOTOR_2
MOTOR_3
MOTOR_4

MULTIINSTANCE_DB » PLC_1 [CPU 1215C DOUDCUDC] » Program

=F 2F B, @ = °7 Keepactuslvalues [gg Snapshot ' &

DB_MOTOR_HMI
Name Data type Start value

40~ _Static

2 = » MOTOR_I *UDT_MOTOR"

3 = » MOTOR_Z "UDT_MOTOR"

4 la= » MOTOR3 *UDT_MOTOR®

5 l@= » MOTOR4 *UDT_MOTOR"

10. Lagg in respektive variabel pa respektive motor i MOTOR_HUVUDBLOCK enligt.

11. Oppna function blocket MOTORSTYRNING_HUVUD och skapa en array under kategorien

v

Network 1:
#MOTOR[1]
%wB2
"MOTORBLOCK"
EN
*DB_MOTOR_
HM"_.MOTOR_1.
START — START
*DB_MOTOR_
HMI".MOTOR_1.
STOPP — STOPP
Network 3:
#MOTOR[3]
%B2
"MOTORBLOCK"
EN
*DB_MOTOR_
HMI".MOTOR_3.

START — sTART

*DB_MOTOR_
HMI".MOTOR_3
STOPP — sTOPP

Network 2:
#MOTOR[2]
%B2
"MOTORBLOCK"
ENO EN ENO
“DE_MOTOR_ *DB_MOTOR_ *DE_MOTOR_
HM".MOTOR_1 HMI*.MOTOR_2 HMI* MOTOR_2
DRIFT —4 DRIFT START — START DRIFT —4 DRIFT
*DB_MOTOR_
HMI*.MOTOR_2
STOPP — sTOPP
Network 4:
#MOTOR[4]
B2
"MOTORBLOCK"
ENO EN ENO
“DB_MOTOR_ *DB_MOTOR_ *DE_MOTOR_
HMI".MOTOR_3. HM" MOTOR_4. HM" MOTOR_4.
DRIFT —iDRIFT START — START DRIFT —i ORIFT
*DB_MOTOR_
HM” MOTOR_4.

ERSATTA VARIABLER MED ARRAY

Detta forutsatter att samtliga variabler i blocket som ska kéras med Multi-instance ar av

samma typ t.ex. BOOL

STOFF — stoPP

STATIC med namnet MOTOR av kategorien MOTORSTYRNING enligt.



7 <@ ¥ Static

3 a *MOTORSTYRNING”

s a

10 @ = » * MOTORS TYRNI

11 m * MOTORS TYRMING"

12 |40/= » MOTOR | Array[1..4] of "MOTORSTYRNING"
Ge array’n positionerna 1..4

Nu kan M1 — M4 raderas.

Sa ska det se ut efterat.

7 <@ ¥ Static

& <41= > MOTOR Array[1..4] of “MOTORSTYRNING"
9 41 = » MOTOR[1] *MOTORS TYRNING"

10 4@ = » MOTOR[2] " MOTORS TYRNING"

11 €@ = » MOTOR[3] " MOTORS TYRNING"

124 = »

MOTOR[4] "MOTORSTYRNING"

. Uppdatera anropet i OB1 och 6ppna datablocket och studera nu variablerna.

. Byt ut anropen pa varje motor (1-4) mot motsvarande array (ovanfor resp. block) enligt.
Tillampa “drag & drop” fran deklarationsdelen ovan.

7 <@ ¥ Static

8§ 4@ = ¥ MOTOR Array[1..4] of "MOTORSTYRNING®
S a = » MOTOR[1] “MOTORSTYRNING®
10 4 = » MOTOR[2] “MOTORSTYRNING®
11 <@ = » MOTOR[3] *MOTORSTYRNING"
12 <@ = » MOTOR[4] "MOTORSTYRNING®
¥  Network 1 ¥  Network 2:
'MOIDENING' 'MONING'
ENO EN ENO
falce — START DRIFT—talze false — START DRIFT =421z
false == STOPP false == STOPP

"MOTORSTYRNING® "MOTORSTYRNING®

ENO ENO ——
fale = START DRIFT = falze false = START DRIFT —ifalze

Lagg in de nya variablerna fran arrayn pa blockens in- resp- ut-gangar.



MULTIINSTANCE_1 » PLC_1[CPU 1215C DUDCUDC] » Program blocks » MOTO

=F =F B, B = °7 Keepactualvalues g Snapshot ™% ™, cCopysnapshotst
MOTORGRUPP
Name Data type Start value Retain
1 4 Input
2 4 Output } E]
3 <@ InOut
4 <gfv Static
5 | ¥ MOTOR Array[1..4] of “MOTORS...
6 a = ) MOTOR[1] “MOTORSTYRNING®
7 al = » wmomorpa *MOTORSTYRNING"
8 <@ = » MOTOR[3] "MOTORSTYRNING®
S @ = p MOTOR[4] “MOTORSTYRNING®

MULTIINSTANCE_1 » PLC_1 [CPU 1215C DUDCUDC] » Program blocks » MOTO

=F =F By, @ EE ° Keepactualvalues (g Snapshot ™) ¥, copysnapshots t

MOTORGRUPP
Name Data type Start value Retain

1 a Input
2 -ﬂl Output | =
3 4@ InOut
4 4 v _Static
s qff v MOTOR Array[1..4] of "MOTORS..)
6 4@ = ¥ MOTOR[1] “MOTORSTYRNING™
7 @ s ¥ Input
8 @ L START Bool false
2 @ = STOPP Bool false
10 41 = ¥ Qutput
11 4@ L] DRIFT Bool false
12 41 = InOut
13 4@ - Static
14 4@ = » MOTOR[Z] “MOTORSTYRNING™
15 @] = » MOTOR[3] *MOTORSTYRNING®
16 @\ _*» » MOTOR[4] "MOTORSTYRNING® )

Nu ar alla variabler samlade i samma datablock och i en array for hela motorgruppen.
Man behover alltsa endast titta i ett datablock for att se dessa till skillnad om man tillampat
single datablock (ett for varje motor).



