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Comp (Prio = 31, Event = TRUE)

POU name Comment
0 ADC ADC
1 Rampning Fläkt_ramp
2 DAC DAC
3 Varvtalsjustera Jämför mellan börvärde och ärvärde och justerar varvtalet därefter.
4 PIC_to_PLC Tar in digitalt värde 0-F genom fyra inportar.

ADC [PRG] Body [FBD] Network#1

Network #1 (1) Label: Title:

EN ENOd
PLS_MX20 Rising edge flank trigger. Functionally equivalent to R_TRIG.puls1

ADC [PRG] Body [FBD] Network#2

Network #2 (1) Label: Title:

ENsn1n2n3

ENOTO_Mpuls1 Enables the DAC/ADC module. bits 0-4 enable/disable ch.1-4.     0/1 -> enable/disable.
16#FE201

EN ENOd
SET_M

Y29

ADC [PRG] Body [FBD] Network#3

Network #3 (1) Label: Title:
AND EN ENOd

RST_MY29 Samma som RESET-dominant RS vippa fast med bara en ingång. Snabbt sätt att nollställa ett värde.X29 Y29

ADC [PRG] Body [FBD] Network#4

Network #4 (1) Label: Title:

AND ENn1n2n3

ENOd
FROM_M n1=modulplats, n2=register i modulen, n3=antal lästa registerX20X2E 2 BORVARDE_A111

ADC [PRG] Body [FBD] Network#5

Network #5 (1) Label: Title:
DIVBORVARDE_A BORVARDE_D Nivåanpassar analoga talet 0-4000 till digitala 4-bitars [0-15]250
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ADC [PRG] Body [FBD] Network#6

Network #6 (1) Label: Title:
DIV _INTINT_TO_BOOLBORVARDE_D lampa4 Outputs to lamps.

8

_IN1_IN2
MOD DIV _INTINT_TO_BOOL lampa38 4

_IN1_IN2
MOD DIV _INTINT_TO_BOOL lampa24 2

Takes a val. [0-15] and converts it to 4-bit binary. Output on pins. _IN1_IN2
MOD DIV _INTINT_TO_BOOL lampa12 1

Network #6 (2) Label: Title:

DAC [PRG] Body [FBD] Network#1

Network #1 (1) Label: Title:

EN ENOd
PLS_MX30 puls2

DAC [PRG] Body [FBD] Network#2

Network #2 (1) Label: Title:

ENsn1n2n3

ENOTO_M
16#FE EN ENOd

SET_M30 Y391puls2

DAC [PRG] Body [FBD] Network#3

Network #3 (1) Label: Title:

AND EN ENOd
RST_MX30Y39 Y39X39
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DAC [PRG] Body [FBD] Network#4

Network #4 (1) Label: Title:

LE AND ENsn1n2n3

ENOTO_MSTYR_TILL_PIC Matar ut analog styrsignal till PIC.4000 STYR_TILL_PIC3
GE 1STYR_TILL_PIC 10

DAC [PRG] Body [FBD] Network#5

Network #5 (1) Label: Title:

TRUE Y31

PIC_to_PLC [PRG] Body [FBD] Network#1

Network #1 (1) Label: Title:

_BOOLBOOL_TO_INT MULPICb0 1

_BOOLBOOL_TO_INT MULPICb1 2 Kan också pröva MOV_M för att direkt överföra bitinformationen till en 16-bitars INT. TRUE->EN, K1X0->s, d->Utvärde.               K1X0 innebär 1*4 bitar i följd med X0 som startadress.
_BOOLBOOL_TO_INTPICb2 MUL ADD ARVARDE_D4 Styrsignal för fläktvarvtal till PIC.
_BOOLBOOL_TO_INT MULPICb3 8
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Network #1 (2) Label: Title:

Kan också pröva MOV_M för att direkt överföra bitinformationen till en 16-bitars INT. TRUE->EN, K1X0->s, d->Utvärde.               K1X0 innebär 1*4 bitar i följd med X0 som startadress.

Rampning [PRG] Body [FBD] Network#1

Network #1 (1) Label: Title:

EN ENOd
RST_M RST_M används eftersom den är positivt flanktriggad och STOPP är momentan.

Cyl1STOPP

EN ENOd
RST_M

Cyl2
STOPP Nollställer Cylinderpositioner och varvtalet.EN ENOd

RST_M
Cyl3

_CLK QR_TRIG
STOPP_trig

EN_IN ENOMOVE_E
0 STYR_TILL_PIC

EN ENOd
RST_M

DRIFT UPPRAMPNINGs beteendet stängs av och DRIFT sätts låg.
EN ENOd

RST_M
UPPRAMPNING
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Rampning [PRG] Body [FBD] Network#2

Network #2 (1) Label: Title:

EN ENOd
SET_M START sätter cylinder 1 HÖG och börjar upprampning av fläktvarvtalet. Varvtalet nollställs eftersom den ska rampa upp från noll. UPPRAMPNING används som villkorlig flaggbit så att upprampningsbeteendet kan 'anropas'.

Cyl1

EN ENOd
SET_MSTART UPPRAMPNING

_CLK QR_TRIG
START_trig

EN_IN ENOMOVE_E
0 STYR_TILL_PIC

EN ENOd
SET_M

DRIFT

Rampning [PRG] Body [FBD] Network#3

Network #3 (1) Label: Title:

AND EN_IN_IN
ENOADD_ESAMPLE_PULSE Cyl1Fram 25 STYR_TILL_PICUPPRAMPNING STYR_TILL_PIC

Rampar upp varvtalet i takt som bestäms avSAMPLE_PULS biten.  Villkor för upprampning: (1)En puls från tidsbestämmande pulsgenerator, (2)Cylinder1 öppen hela vägen, (3)flaggbiten UPPRAMPNING == hög. 

Här kan storleken på varvtals ökningen bestämmas.

Rampning [PRG] Body [FBD] Network#4

Network #4 (1) Label: Title:
När vi har 'rampat upp' varvtalet, dvs det uppmätta 'ärvärdet' är lika med vår önskad 'börvärde' sätts flaggbiten UPPRAMPNING låg för att stänga av beteendet.

EQ EN ENOd
RST_MARVARDE_DBORVARDE_D UPPRAMPNING

Rampning [PRG] Body [FBD] Network#5

Network #5 (1) Label: Title:

ANDLT DRIFT INPT QET
TON

Timer_1
EN ENOd

RST_MARVARDE_D1 T#1500ms Cyl2
GE Tidsfördröjd cylinderpositionsbestämning. Den öppnande öppnar först, sedan stänger den stängande. EN ENOd

RST_MARVARDE_D0 Cyl3
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Rampning [PRG] Body [FBD] Network#6

Network #6 (1) Label: Title:

ANDLT DRIFT INPT QET
TON

Timer_2
EN ENOd

SET_MARVARDE_D7 T#1500ms Cyl2
GT AND EN ENOd

RST_MARVARDE_D1 Cyl2Fram Cyl3

Network #6 (2) Label: Title:

PRÖVA DETTA NÄTVERK

Rampning [PRG] Body [FBD] Network#7

Network #7 (1) Label: Title:

ANDLT DRIFT INPT QET
TON

Timer_3
EN ENOd

SET_MARVARDE_D12 T#1500ms Cyl3
GT AND EN ENOd

RST_MARVARDE_D6 Cyl3Fram Cyl2

Rampning [PRG] Body [FBD] Network#8

Network #8 (1) Label: Title:

GT AND INPT QET
TON

Timer_4
EN ENOd

SET_MARVARDE_D11 DRIFT T#1500ms Cyl2

EN ENOd
SET_M

Cyl3

Comment of  unit_test [PRG]: 

This POU can be used as a 'sandbox' for testing different functions, variables, initial values, fake inputs etc etc... To disable, simply remove from the TASK POOL.

Varvtalsjustera [PRG] Body [FBD] Network#1

Network #1 (1) Label: Title:
SM412 ger en pulståg i 1Hz. Varje puls räknar upp en räknare.

_CLK QR_TRIG
R_trig_sample

EN_IN_IN
ENOADD_ESM412 1 SAMPLE_PULSE_COUNTERSAMPLE_PULSE_COUNTER
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Varvtalsjustera [PRG] Body [FBD] Network#2

Network #2 (1) Label: Title:

EQ _S_R1 Q1RS
RS_sample

SAMPLE_PULSE_COUNTER SAMPLE_PULSE När SAMPLE_PULS COUNTER räknat upp generaras en SAMPLE_PULS och räknaren nollställs efter att 

1 NOLLST
Talet som sätts i EQ blocket bestämer hur många sekunder mellan varje SAMPLE_PULSE.

EN_IN ENOMOVE_E
0 SAMPLE_PULSE_COUNTER

Varvtalsjustera [PRG] Body [FBD] Network#3

Network #3 (1) Label: Title:
LTSTYR_TILL_PIC1500

v Om den inte håller på att   'rampa upp' LTARVARDE_DBORVARDE_D ANDAND EN_IN_IN
ENOADD_ENE UPPRAMPNINGBORVARDE_D 25 STYR_TILL_PICARVARDE_D DRIFT STYR_TILL_PICSAMPLE_PULSE

^  DRIFT måste vara aktiverad.
AND EN_IN1_IN2

ENOSUB_EGTOm börvärdet == ärvärdet behöver vi inte göra något alls.                  Om vi förutsätter att systemet är i 'DRIFT' läge och att den inte håller på att 'rampa upp', då om börvärdet != ärvärdet och SAMPLE_PULS är hög (varje sekund) så jämförs värdena och avgör om styrsignalen till PIC:en (dvs motor PWMen) ska inkrementera eller dekrementera. Oavsett om vi gör en jämförelse eller inte så ska SAMPLE_PULS mekanismen nollställas med signalen NOLLST.

ARVARDE_D STYR_TILL_PIC STYR_TILL_PICBORVARDE_D 25

GTSTYR_TILL_PIC0

Network #3 (2) Label: Title:

STYR_TILL_PIC

STYR_TILL_PIC

Varvtalsjustera [PRG] Body [FBD] Network#4

Network #4 (1) Label: Title:

SAMPLE_PULSE NOLLST


