MANIOBRAS FUNCIONALESEN MGDMOD
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INTRODUCCION.

El desarrollo de soluciones de automatizacion de sistemas y procesos, demanda de recursos
de programacion que sean agiles y que tengan curvas de aprendizaje cortas. Es por esto que
la utilizacién de autdmatas programabl es con caracteristicas de interconexion versatil, debe
ir acomparada de recursos de software que permitan explotar al maximo la potenciadel

autOmata paralograr los mayores beneficios para €l integrador de solucionesy sus clientes.

El control |6gico con méquinas de estado, es una propuesta que responde a las necesidades
de efectividad en laimplementacion de soluciones tecnoldgicas. Aun asi estas no responden
alos todas las necesidades de automatizacion. En este caso se hace fundamental el uso de
mani obras funcional es para ampliar las posibilidades del autébmata programable.

LASMANIOBRAS DEL MGDMOD.

Las maniobras son |as expresiones escritas en texto estructurado, encargadas de realizar
acciones sobre las salidas de | as tareas de | as aplicaciones de automatizacion. Estas tienen
unaforma de edicion, basada en la pulsacion del boton izquierdo del mouse, sobre €l
término que se desea modificar. Existen maniobras de asignacion simple y compuesta, de

asignacion por comparacion, de gjecucion condicional y ciclica.



LAS MANIOBRAS FUNCIONALES.

L as maniobras funcional es son |a respuesta a las necesidades de extension de caracteristicas
de los automatas programabl es. Las maniobras funcionales permiten realizar calculos
compleos con baja sobrecarga de tiempos y ¢odigo, esto en virtud a que son redlizadas en
el codigo nativo del procesador de los autdmatas programables.

Existen maniobras funcionales de calculo de resultados, de configuracién de entradas, de
configuracién de salidas y de bloques de maniobras. Las maniobras funcionales Se
componen del nombre de la funcion (terminado en la cantidad de argumentos) y los

argumentos encerrados entre paréntesis (variables o constantes).

iNombreFuncion_#(Variable _Salida, Argumento_1, ... , Argumento_N)

L as maniobras funciona es han sido clasificadas, de acuerdo a su funcionalidad, en los

siguientes grupos:

Funciones sobre las entradas. Configuracion y filtrado de variables de las entradas de Amp.
Funciones de conteo y temporizacion. Realizacion de conteos de tiempo y eventos.
Funciones de control. Control y manipul acién de variables continuas.

Funciones sobre las salidas. Configuracion y envio de valores alas salidas del Amp.
Funciones con arreglos de operandos. Manipulacion de arreglos de variables y constantes.
Funciones de interfaz hmi. Manegjo de display LCD 2x16 con teclados matriciales.

Funciones de usuario con blogues de maniobras. Invocacion y paso de pardmetros a
funciones conformadas por blogues de maniobras.

Funciones textuales con codigo de usuario. Invocacion y paso de argumentos a funciones

Codificadas en lenguaje C.



MANIOBRAS FUNCIONALES SOBRE LAS ENTRADAS.

PULSEDETEC_4. Detector de pul sos existentes en una entrada. Detecta que haya pulsos en
laentrada ARG2 para cargar ARG1 con ARG4. Si durante ARG3 ciclos no hay pulsos en
ARG2, se carga ARGL con lanegacion de ARGA.

If (ARG2(i) != ARG2(i + ARG3)) ARG1 = ARGA4.

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Entrada a detectar.
ARG3 = Cantidad de ciclos.
ARG4 = Logicade salida.

ARG2
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Aplicaciones: Se usa para detectar laintegridad de los trenes de pul sos.
Activacion de calentadores, mientras haya flujo de agua.
Operacion de un molino mientras esté entrando materia prima.

Energizado de un motor de lubricacién mientras un gje esté girando.
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En e bloque anterior se detecta que haya pulsosen ENTRA 0, hacia<Local_A_Tarea>,
cuando haya pulsos con un periodo menor a 25/50 de segundo. Mientras |leguen pul sos por
ENTRA _O, seenergiza SALIDA_0. (Se des energiza cuando cesan |0s pul sos)



DETCHANGE_4. Deteccion booleana temporizada de nivel. ARG1=1 st ARG2 >= ARG3 a
cabo de ARG4 ciclosdelaTarea. ARG1=0 st ARG2 < ARG3 a cabo de ARG4 ciclos. La
variable ARGL1 conserva su estado en caso contrario. ARG3 esta en unidades de ADC.

If (Abs(ARG2(i)-ARG2(i - ARG4))>ARG3) ARG1 = ON : OFF.

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Variable a detectar.
ARG3 = Umbral de deteccion.
ARG4 = Cantidad de ciclos.

ARG2
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Aplicaciones: Se utiliza parafiltrar en amplitud y frecuencia, entradas digitales ruidosas.
Temporizacion ON Delay (Retardo al trabajo)
Temporizacion OFF Delay. (Retardo al reposo)
Eliminacion de picos de entrada tras € disparo de cargas inductivas.
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Cuando pasa un segundo con lavariable ENTRA 0 mayor a400, se activalavariable
<Acumulador_A>, traslo cual, la secuenciapasaa Estado 2y seenergizala SALIDA_O.
Tan pronto como se desactive laENTRADA _0, seregresaal Estado de reposo. Esta

secuencia constituye un retardo al trabajo.



CHNGFILTER_4. Filtro de deteccion de cambios en la variable ARG2 hacia ARG1 cuando
el cambio de ARG2 es mayor que ARG3 al cabo de ARG4 ciclosdelaTarea. Lavariable

ARGI1 conserva su valor en caso contrario.

If (Abs(ARG2(i)-ARG2(i - ARG4))>ARG3) ARG1 = ARG2.

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Entrada afiltrar.

ARG3 = Umbral de comparacion.
ARG4 = Cantidad de ciclos.
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Aplicaciones: Se usa parafiltrar cambios en variables con ruidos.
Eliminador de fluctuaciones en la presentacion de una variable en HMI.
Adicién de banda muerta para control ON-OFF por estados.

Filtrado de entradas desde selectores para seleccion de programas.
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Lavariable<Local A Tarea> se cargacon € vaor delaentrada ENTRA 0, cada que esta
ultima sufre cambios mayores a 2 unidades (banda muerta del control), durante 5/ 50 de
segundo ( 0.1 segundos). La secuenciarealiza un control ON-OFF sobrela SALIDA_0
comparando lavariable<Local A _Tarea> con € setpoint 60.



STABFILTER_4. Filtro de estabilizacion de lavariable ARG2 hacia ARG1 cuando € cambio
de ARG2 es menor que ARG3 al cabo de ARG4 ciclosdelaTarea. Lavariable ARG1

conserva su valor en caso contrario.
If (Abs(ARG2(i)-ARG2(i - ARG4))<ARG3) ARG1 = ARG2.

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Entrada afiltrar.
ARG3 = Umbra comparacion.
ARG4 = Cantidad de ciclos.
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Aplicaciones: Se usa para estabilizar variables usadas en TabFind.
Eliminacion de valores transitorios (picos) en las entradas del automata.
Filtrado de entradas desde sel ectores para seleccion de programas.

Retardos de activacion — desactivacion de entradas digitales.
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Lafuncion Stabfilter cargael valor de ENTRA_0, en lavarible <Acumulador_A>, si los
cambios en la primera, son menores a 50 unidades en un transcurso de una décimade
segundo (5/ 50). El valor de lavariable <Acumulador_A>, se utilizaen lafuncion TabFind
paracargar en <Local A_Tarea> €l indice del programaa seleccionar, € cual determinaa
cual estado de la secuencia, pasa el control.



PROMFILTER_3. Filtro de promedio de lavariable ARG2 hacia ARG1 cada ARG3 ciclos
delaTarea. El producto del méximo valor de ARG2y el valor de ARG3 debe ser menor

gue 65536.
ARGL1 = (Suma(ARG2(i=[0, ARG3])) / ARG3.

ARGl = Variable de salida
ARG2 = Entrada afiltrar.
ARG3 = Cantidad de ciclos.
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Aplicaciones: Se usa parafiltrar variables con ruidos de bagjafrecuencia.
Eliminacion de valores transitorios (picos) en las entradas del autémata.
Filtrado de entradas en aplicaciones de control de temperatura.

Filtrado de variables para su presentacion atraves de interfaces HMI.
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Lafuncion “PromFilter” cargalavariable “Promedio” con el resultado de la sumade los
valoresde ENTRA O, divididaentre 16. El cdlculo se hace a una velocidad de 50 veces por
segundo. Luego en la secuencia, se compara el promedio con un set Point para hacer un

control através de lavariable SALIDA_O.



POSFILTER_4. Filtro positivo de entrada anal6gica. Filtralaentrada ARG2 hacialavariable
ARG1], activandola cuando la entrada sea mayor que € umbral superior durante los ciclos
de retardo ARG4. (El umbral estd en unidades de ADC)

If (ARG2 > ARG3) && (Tiempo > ARG4)) ARG1=1.

ARGL1 = Variable resultado.
ARG2 = Variable entrada.
ARG3 = Umbral superior.
ARG4 = Ciclos de retardo.

ARG2{ —— h //\ =

Aplicaciones: Se utiliza parafiltrar en amplitud y en frecuencia entradas digitales ruidosas.
Eliminador de fluctuaciones en la presentacion de una variable en HMI.
Eliminacion de picos positivos en las entradas del automata.

Temporizacion ON Delay (Retardo al trabgjo)
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Lafuncion PosFilter activalavariable <Local A_Tarea> cuando € valor de ENTRA 0 es
mayor gue 400 unidades de ADC durante 200 ms (10/50) 6 més, y la desactiva en caso
contrario de formainmediata. La secuencia realiza una accion de ON — delay sobre la

SALIDA _Oatravésdetransiciones con <Local A Tarea>.



NEGFILTER_4. Filtro negativo de entrada anal6gica. Filtrala entrada ARG2 haciala
variable ARG1, activandola cuando la entrada sea menor que € umbral inferior durante los
ciclos de retardo ARGA4. (El umbral esta en unidades de ADC).

If (ARG2 < ARG3) && (Tiempo > ARG4)) ARG1=1.

ARGL1 = Variable resultado.
ARG2 = Variable entrada.
ARG3 = Umbra inferior.
ARG4 = Ciclos de retardo.
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Aplicaciones: Se utiliza parafiltrar en amplitud y en frecuencia entradas digitales ruidosas.
Evacuacién de materiales en secuencias de control de procesos.
Eliminacion de picos negativos en las entradas del automata.

Temporizacion OFF Delay (Retardo a reposo)
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Lafuncion NegFilter activalavariable <Loca_A_Tarea> cuando € valor de ENTRA_0 es
mayor gque 400 unidades de ADC y la desactiva cuando ocurre |o contrario durante 200 ms
(10/50) 6 mas. La secuenciarealiza una accion de OFF — delay sobre laSALIDA_0O através

detransiciones con <Local_A_Tarea>.



ASIGFILTERLIN_2. Asignar Filtro de linelizacion a puerto de entrada. Asigna un Filtro de
linelizacion através de la consultade latabla ARG2[Longitud], a puerto de entrada ARG1.

Variable filtrada=Tabla[Entrada/ 32].

ARG = Puerto de entrada.
ARG2 = Tabladefiltrado.
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Aplicaciones: Se utiliza paralinealizar entradas desde sensores no lineales.
Linealizacion de las entradas opto aisladas del autémata programable.
Medicidn y control de temperatura detectada con termistores.

Setpoint de procesos desde potenciémetros logaritmicos.
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Lafuncion Asidfilterlin, lacual puede ser invocada en cualquiera de los estados o bloques
de maniobras del programa, es una declaracion del tipo de entrada, en virtud de lacual, €
RTOS incluye un eslabon de filtrado para dicha entrada. En lainvocacion de lafuncién se
indica que se agrega una tabla de linealizacion para termistores. La variable de entrada
linealizada (Temperatura), se utiliza paraimplementar un control proporcional con salida

hacia una resistencia €l éctrica de cal entamiento.



ASIGCONT_2. Asignar a una Entrada un Contador de pulsos. Realiza un conteo ascendente
en el contador ARG incrementandolo cada que hay flancos ascendentes con una
frecuencia de hasta 3 kHz, en laentrada ARG2.

If (Edge(ARG2)) ARG1 += 1.

ARG = Variable contador.
ARG2 = Entrada de pul sos.

o)+ ()0 o

Aplicaciones: Se utiliza para contar eventos en |os puertos de entrada.
Control de posicion de actuadores con retro alimentacion por pulsos.
Medicidn de vel ocidades mediante sensores con salida por pul sos.

Medicién de flujo con sensores de paleta.
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Lafuncion AsigCont, la cual puede ser invocada en cualquiera de los estados o blogques de
maniobras del programa, es una declaracion del tipo de entrada, en virtud de lacud, €
RTOS realiza conteos de |os pul sos que ingresan por dicha entrada. En lainvocacion dela
funcidn se indica una variable de conteo de pulsos. La variable de conteo (Contador), se
utiliza para calcular la cantidad de pulsos por segundo (Velocidad).



ASIGENCOD_3. Asignar Contador Encoder a dos puertos del automata. Asignar alas

entradas"A" y "B" en cuadratura, lafuncion de contador ascendente descendente.
If (ARG2->ARG3) ARG1++, If (ARG2<-ARG3) ARG1- -.

ARG = Variable de conteo.
ARG2 = Puerto entrada A.
ARG3 = Puerto entrada B.

E/S Digital Conteo Escalamiento Control
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Aplicaciones: Se utiliza pararealizar conteos absolutos con Encoder de cuadratura.

Control de posicién de actuadores con retro alimentacion por encoder.
Interfaces de potencia para sistemas de open CNC.

Ajuste de variables mediante encoder de giro infnito.
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Lafuncion Asigencod, lacual puede ser invocada en cualquiera de los estados o0 bloques de
maniobras del programa, es una declaracién del tipo de entrada, en virtud de lacual, €
RTOS realiza conteos en cuadratura, de |os pulsos que ingresan por dos entradas (Pulso_A,
Pulso_B). Lavariable de conteo de posicion (posicion), se presentaen e display del Hmi y
realiza conteos ascendentes y descendentes, de acuerdo con la sucesion de pulsos por las
dos entradas. La variable Posicién puede ser utilizada pararealizar comparaciones en las

transiciones y controles de posicidn en sistemas mecani cos.



ASIGDEVNET_1. Asignar Dispositivo Serial DevNet a Puerto de entrada. Asignala
funcionalidad de dispositivo serial a puerto de entrada ARGL con posibilidades de

calibracion.
Puerto de entrada opera a través de DevNet.

ARG = Puerto de entrada.

o> o ()2 (] O)

Aplicaciones: Se utiliza con dispositivos tipo DevNet con comunicacion tipo Manchester.
Control de Temperatura con sensores infrarojos (Sensores 12C).
Control de procesos de pasaje continuo y por lotes Sensores SPI).

Medicidn precisa de voltgesy corrientes (Rangos 0 — 12 Vdc, 0-20 mA).
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Lafuncion AsigDevnet, la cual puede ser invocada en cual quiera de |os estados o bloques
de maniobras del programa, es una declaracion del tipo de entrada, en virtud delacual, e
RTOS recibe datos através de la entrada indicada, mediante una comunicacion con
codificacion Manchester, desde un dispositivo inteligente. La variable de entrada
(Temperatura), se utiliza paraimplementar un control proporcional con salida hacia una

resi stencia el éctrica de calentamiento.



MANIOBRAS FUNCIONALES DE CONTEO Y TEMPORIZACION.

SETVAL_4. Asignael valor en ARG2 alavariable ARG1 cuando lavariable ARG3 es
mayor o igua que el valor ARGA4.

If (ARG3 >= ARG4) ARG1 = ARG2

ARG1 = Variable amodificar.
ARG2 = Vaor aasignar.
ARG3 = Variable de entrada.
ARG4 = Vaor comparacion.
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Aplicaciones. Se usaparareiniciar o escribir en unavariable al cumplirse una condicion.
Escritura en variables tipo “Comandos”.
Reiniciar contadores de eventos IncCont y DecCont.

Caélculos de frecuenciay velocidad.
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Lafuncion SetVal reiniciael contador de tiempo de estados con cero, cuando €l valor dela
entrada (Nivel) es mayor que 200. La secuencia genera una alarma durante tres segundos
cada que la entrada Nivel seamenor o igua a 200 durante un periodo mayor o igual a dos
segundos. La secuencia es Util cuando se necesita revisar permanentemente que una

variable no baje de su valor critico. (Nivel de agua, nivel de aceite, presién minima, etc.)



INCCONT_4. Contador que incrementalavariable ARGlen & valor ARG3 al haber flanco
positivo en lavariable ARG2, hasta el valor ARGA4. La variable contador puede ser una
variable de RAM no volatil, parague a des-energizar y energizar de nuevo € autébmata

programable, no se pierda el valor actual del conteo.
If (Edge(ARG2)) && (ARG1<ARG4)) ARGl += ARG3

ARGL1 = Variable contador.

ARG2 = Variable pulsos.

ARG3 = Vaor de incremento (Paso).
ARG4 = Maximo valor de conteo.

ARG1
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Aplicaciones: Se usa para contar eventos incremental mente.
Conteos ascendentes de ciclos de produccién en memoria no-volatil.
Conteos de tiempo utilizando bases de tiempo.
Medicién de frecuencias y velocidades lentas.

Conteos de tiempo sin reinicio durante varios estados.
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Lafuncion IncCont incrementa la variable contador en una unidad, cada que se detecta un
flanco ascendente en la variable de entrada Piezas. Cuando €l valor de Contador es mayor
gue 10000, este se conserva en 10000. En el estado se presenta el valor de conteo en €l
display delainterfaz Hmi. La secuenciaes Util parallevar conteos de pulsos de baja

frecuenciaingresados por |as entradas del autdmata programable.



DECCONT_4. Contador que decrementa lavariable ARG1 en € valor ARG3 a haber flanco
positivo en lavariable ARG2, hasta el valor ARGA4.

If ((Edge(ARG2)) && (ARG1>ARG4)) ARGL1 -= ARG3

ARG = Variable contador.

ARG2 = Variable pulsos.

ARG3 = Vaor de decremento (Paso).
ARG4 = Minimo valor de conteo.

wiEins=20000001

t

Aplicaciones: Se usa para contar eventos decremental mente.
Conteos descendentes de ciclos de produccion en memoria no-vol &til.
Conteos de tiempo faltante utilizando bases de tiempo.
Medicién de frecuencias y velocidades lentas.

Conteos de tiempo sin reinicio durante varios estados.
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Lafuncion DecCont decrementala variable contador en una unidad, cada que se detecta un
flanco ascendente en la variable de entrada Piezas. Cuando € valor de Contador esigual a
cero no sigue decrementando. En la secuencia se lleva un conteo decremental de lavariable
conteo desde 1000 hasta O, a partir del instante en que llegue un flanco ascendente por la

entrada operacion. El conteo es presentado en €l display del Hmi conectado al Ampl.



CONTPRESC_4. Conteo en variable desde valor acumulado en prescaler, comparando el
valor absoluto de lavariable ARG2 con ARG3, si es mayor positivo seincrementala
variable ARG1 en €l valor ARG4, si es menor negativo se decrementalavariable ARG1 en
el valor ARGA4.

If (Abs(ARG2) >= ARG3) ARG1 = ARG1 +/- ARG4

ARG1 = Variable de conteo.

ARG2 = Variable prescaer.

ARG3 = Vaor de comparacion.

ARG4 = Vaor de incremento de conteo.
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Aplicaciones: Se usapara cambiar laresolucién de los conteos.
Control de posicion con encoder de alta resolucion.
Escalamiento de variables frecuencial es.

Eliminacion de conteos por desajuste mecanico y vibracion.
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a..En:nntF'resn:=4 [$Pozicion, $Contader, 10,3
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If [Tiermpo »= 0.2] e Reposo h

>——_—“|l||||||

allcdMeg_1 [$Posicion  [Hi#H0] 1
alledyiz 3 [$Pozicion VISPOS[0)VISKMOD[1])
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Lafuncion ContPresc, incrementa o decrementa la variable Posicion en 3 unidades cada
que la variable Contador incrementa o decrementa en 10 unidades. Lavariable Posicion se
presentaen el display del Hmi con unarelacion 3/ 10 con respecto ala cantidad de pulsos
gue ingresan por las entradas, o que muestra que la funcién no solamente permite dividir la

frecuencia, sino escalar la medicion con fines de control en unidades de ingenieria



GETCONT_3. Asignacion avariable y reseteo de contador, asignando €l valor en ARG2 ala
variable ARG1 y borra ARG2, cuando lavariable ARG3 es mayor gque cero.

If (ARG3 > 0) ARG1 = ARG2; ARG2=0

ARG1 = Variable amodificar.
ARG2 = Variable de conteo.
ARG3 = Reloj de accion.

Aplicaciones: Se usa para calcular velocidad de un conteo.
Medicion de frecuencia de entradas de conteo.
Control deflujo deliquidosy gases.

Medicién de periodo de entradas de pul sos.

Medicion de lasr.p.m. de los motores el éctricos.

Blogue_Anteriar
Lo ] (. | |

a.!f-‘-.si# Cont 2 &Enntadnr %F‘ulsns]
alletCont_3 [$Yelocidad, Dntadur,$|mpulsn_1_§e§ |

L

If [Tiempo x=0.2)

~

o Reposo b
| | . |

allodeg 1 [$Welocidad [HiH0) ]

alledviz 3 [$velocidad VISPOS[0]WISMOD[1])

h A

Lafuncion GetCont carga lavariable Velocidad con € valor de la variable Contador y
borra esta Ultima, cada segundo. En la secuencia se tiene un bloque de maniobras con la
asignacion de un contador alaentraday lafuncion GetCont para calcular 1a frecuenciade
los pulsos. Lavariable Velocidad se presentaen el display del Hmi, conectado a autémata

programable y puede ser utilizada en secuencias de control de diferente tipo.



TIMERINC_2. Temporizador incremental de estado. Incrementalavariable ARGL1 al haber
flanco en ARG2. Lavariable ARG1 se cargacon € valor cero cuando hay inicio de estado.
Esta funcién permite contar tiempo o eventos a interior de un estado.

If (Edge(ARG2)) ARGL +=1; If (Inicio_estado) ARG1 = 0.

ARG = Variable contador.
ARG2 = Base de tiempo conteo.

Inicio gEﬂamJ
..:—-'-'_'_'—"-/d —_—‘——____
ARG2 ARG2

1

ARG1

Aplicaciones: Se usa para contar tiempo con bases de tiempo en |os estados.
Conteos de tiempo con set-point modificado desde HMI o SCADA.
Contador de eventos a interior de un estado.

Medicion de lapsos de tiempo utilizando cambios de estado.

-,

[F[Tiempa »=0.2] =
>_._\_\_\_\_ L]

\. [FENTRA_070M)

. |F[Contiempo = zat_Tiempo_2)

T Estado_2 i
== Estado_3 0 [T T |

[T e | a.ﬁS.ﬁ.LID.ﬁ. 0=%0M
a.$54aLI04 1 = $0MN alTimerlnc_2 [$Lontempo $lmpulso_1_5eq
a.llimerlhc_ onhiempo Fmpulzo_T_Seg B

-

LS -

[ If [Contiermpa »= set_Tiempo_1]
g

Lafuncion TimerInc es invocada en dos estados de la secuencia para contar segundos en la
variable Contiempo, la cual se compara respectivamente con dos setpoint de tiempo para
gue operen las transiciones entre estados. Esto permite la realizacion de secuencias con

temporizacion programable, desde unainterfaz Hmi o desde un sistema remoto.



TIMERDEC_3. Temporizador decremental de estado. Decremental lavariable ARG1 a
haber flanco en ARG2, desde el valor ARG3 al iniciar € estado, hasta Cero.

If (Edge(ARG2)) ARG1 -=1; If (Inicio_estado) ARG1=ARGS3.

ARG = Variable contador.
ARG2 = Base de tiempo conteo
ARG3 = Vaor inicia de conteo

/—In/h:l'gdg_estadﬂ
=

ARG1} rf”‘_‘ ARGZ | ARG .

ARG3 _ ] '
| | ==l | I
bl | [T | —'rl-—

—

Aplicaciones. Contar tiempo con bases de tiempo en |os estados.
Conteos de tiempo con set-point modificado desde HM1 o SCADA.
Contador decremental de eventos al interior de un estado.

Presentacion de tiempo faltante para salir de un estado.

IF[Tiempo »=0.2] = -,
i | ——— T T

\.:_ If (Start 7 OM]

i L Estado_2 &
- Estado_3 [ [ S |
T I 245AL0A 0= SON____
a$5ALIDA_O=$0M [i!TimerDec 3 [$Contador, FPulzos, $zet W alor
= Tk
alTimerDec_3 [$Contador, $Pulzos $zet_Walor_2]
‘oo,

A | [Contador == 0]

L -

=

[f [Contadar == 0]
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Lafuncion TimerDec esinvocada en dos estados de la secuencia para descontar en la
variable Contador, cantidades de piezas programadas en dos variables de setpoint. Al pulsar
Start, seactivala SALIDA_O, traslo cua se cargalavariable Contador con Set_Vaor_1y
se descuenta hasta cero, para pasar a siguiente estado, en €l cua se activa adicionalmente
laSALIDA_1y serealizaun descuento desde Set_Valor_2 hasta cero, pararegresar a
estado de reposo, en €l cual estén desactivadas las salidas.



TIMERCMP_4. Temporizador incremental con comparacion. Conteo incremetal de ARG1 a
cumplirse que ARG2 se compara con ARG4 mediante ARGS3, en caso contrario y al haber

inicio de estado, ARG1 se cargacon €l vaor.
If (ARG2 ;ARG3? ARG4) ARG1++; else Ini_estado; ARG1=0.

ARGL1 = Variable contador.
ARG2 = Vaor acomparar.
ARG3 = Tipo de comparacion.
ARG4 = Vaor comparacion.

ARG1Y

ARG2 '| hl& 3
L e ARGA

e e e

Aplicaciones: Se usa para contar el tiempo que lleva una variable activada.
Deteccion de variables ruidosas pararealizar cambios de estado.
Retardo al trabajo / reposo de una variable de entrada.

Control on-off con tiempo muerto, de una variable continua.

If(Tiempao »=0.2] .=
L=

-

/-\ If [<LDCE|_.":"._TEITEE> == ZSEGUND[ZI] i. If [<LDCE|_.":"._TEITEE> = ZSEGUND[S]]

\ r-:- Estadu_Z A
[ [ e |

=41k
alTimerCrnp_4 [$<Local_&_Tarea: $5tart,'s".400)
. A

Lafuncion TimerCmp esinvocada en € estado de Reposo paraincrementar 50 veces por
segundo lavariable Local_A_Tarea, mientras la entrada Start sea > 400 y cambiar de
estado luego de 3 segundos en esta condicién (On-Delay). Se realiza un conteo similar
cuando la entrada es < 400 y luego de 2 segundos, regresar a Reposo (Off-Delay).



TIMSTATINIC_4. Reiniciar e Contador de Tiempo de Estado con ARG4 en el momento en
gue laVariable ARG1 esté en & rango entre el valor ARG2 y el valor ARGS.

If(ARG1 ==[ARG2 ... ARG3]) ContTiempo = ARGA4.

ARG1 = Variablearevisar.
ARG2 = Vaor minimo del rango.
ARG3 = Vaor maximo del rango.
ARG4 = Vaor de Reinicio.

ARG1)
ARGI} e . W
g TN —
“t
A Timestat
et == =" —="7] _-

Aplicaciones: Se usaparaaargar e tiempo de los estados de edicidon tipo “xxxAdjs”.
Estadia en un estado, mientras esté activa una variable durante un tiempo.

Estadia en un estado, mientras estén |legando pulsos por una entrada.

[F[Tiempo >=0.2] .= Repozo

[ [ Tonianimi |
allcdkzg 1 [$ Micmoarades 1

" -

A IF[Tiempao = 1:0] \L If [<Pulzadar: ==10]

.:L =
\\ ) Eztado_2? |
[ [ [ |

allocdMseg 1 [$aniable 1: [HHERON ariable 2: [HHE0])
allodViz_ 3 [$Ajuste_var VISPOS[OLVISMOD])

alCodddiz 3 [FAjuste wvar $<Pulzador: 12]
ILE” s atl nic §i§< Meclados 0.1 6.0 )

Lafuncion TimStatinic se utilizaen el Estado_2 parareiniciar € tiempo de estado cada que
pulsen algunatecla (cédigos entre 0 y 16). La secuencia pasa del estado de Reposo al
Estado 2 cuando se pulsalatecla10 (A). En €l Estado 2 se presentay editalaVariable

Ajuste Vary al pasar un minuto sin pulsar ningunatecla se retornaa estado de Reposo, en
el cual se presentaun mensgjefijo.



MANIOBRAS FUNCIONALES DE CONTROL.

VARLIMIT_3. Limitador de variable en un rango de valores. Comparalavariable ARG1, si
es menor gque el valor ARG2 se haceigual aARG2, si es mayor que ARG3 se haceigual a
ARG3.

ARG1=[ARG2... ARG3].

ARG1 = Vaiablealimitar.
ARG2 = Minimo vaor delavariable.
ARG3 = Maximo vaor delavariable.

ARG1

| A

o -
L

L
-

Aplicaciones: Se usa paralimitar el valor de una variable en un rango de valores.
Limitacion de los valores de las acciones de control PID.
Enmarcado de unavariable en € rango de trabajo eliminando val ores espurios.

Eliminacion de zonas no lineal es en sistemas de control .

I Tiempa >=0.2] =2 Fieposo b

[ | [l
a$5aLI0a_0=$5ET

ik [F [Set_Calar <= 30 \ [f [Set_Calor »= 40)
e an [Tiempo = 5] 7/
\r-:- Estado 2 N

|
alvarLimit 4 [$5et Calor, 25,50
ST EY_ 3 [SoALIDA, g0 et_Calor,100]

L -

Cuando €l vaor en laentrada SET_CALOR es menor que 30% durante 5 segundos, la
salida se activa permanentemente y cuando el valor en laentrada SET_CALOR es mayor
que 40%, se enviaun tren de pulsos através de la salida, €l cua tiene anchos entre el 25% y

el 90% (rango limitado por lafuncion Varlimit).



ABSDIF_3. Valor absoluto de ladiferencia entre dos valores. Cargaen lavariable ARGL1 €

valor absoluto de ladiferenciaentre las variables ARG2 y ARG3.
ARG1 = Abs(ARG2 - ARG3)

ARGl = Variablede salida
ARG2 = Variable minuendo.
ARG3 = Variable sustraendo.

ARG1

i\.m 2 SN

ARG2
RS2 ARG3 N\ .
vl E P S~

Aplicaciones: Se usa para determinar si dos variables son similares.
Transiciones por similitud de valor en sistemas altamente ruidosos.
Tratamiento de variables de corriente aterna

Célculo de la salida hacia sistemas de control con actuadores suplementarios.

Blogue_Anterior
[ 1 s | ]
a.lCtFrop 4 i

If Tiempo 3= 0.2] =
[Inicia| >———— P& |HTDDS|D|

_ctl, e, |
a.$Calentadaor = #Cern
\.:_ IF [Acecion,_ctl »= 100]
I ocion ctl>=100) (o IFibocion_otd <100 1 ¢ ouccion ot < 100] T

25 o Estado_2 0 o Estada_3 r
[T T [ T T |

]
alluitway_3 [F'entladar $adula_chl 100) alQuitwav_3 [$Calentador $todulo_ctrd, 100)

-

El control proporcional entregalasaida ACCION_CTRL, lacual variaentre 0y 200. La
funcion AbsDif entrega, en lavariable MODULO_CTRL, € vaor absoluto de lavariable
ACCION_CTRL. Lasecuenciade control, envia un tren de ondas, con ancho de pulso
MODULO_CTRL, alasaidaVENTILADOR, cuando laACCION_CTRL es menor que
100y alasalidaCALENTADOR, cuando laACCION_CTRL es mayor aigua a 100,

haciendo que e control opere en cuatro cuadrantes.



CTRONOFF_4. Control ON-OFF. ARG1se activasi ARG3 es menor que ARG2 - ARG4/2.
ARG se desactivasi ARG3 es mayor que ARG2 + ARG4/2.

if(ARG3<(ARG2-ARG4)) ARG1=1

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Variable Set point.
ARG3 = Entrada medicion.
ARG4 = Banda muerta.

ARG1

ARG3 ARG2

ARGS

t

Aplicaciones: Se utiliza para controlar variables continuas mediante actuadores digitales.
Control On-Off de temperatura con entrada continuay salida digital.
Control de nivel de liquidos con sensor continuo y valvulas On-Off.

Control de presion con sensor de 4-20 mA y salidatipo On —Off.

[F[Tiempo >=10.2] ~=
[Inieia) >—————— |Heipu|m|

|
a $Calentadar = $RESET

- N IFR tral 7 ON
A |F[Fun_contral 7 OFF) X_ [Fun_contra ]

:

| ChOIN0F_4 [$Calentador $5etpoint Stedician 1]

{uln Estado_ o

Lafuncién CtrlOnOff activalasalida CALENTADOR cuando laMEDICION es menor
que SETPOINT - 1y desactivalasaida CALENTADOR cuando laMEDICION es mayor
que SETPOINT + 1. Lo anterior mientras esté activada laentrada RUN_CONTROL, en
caso contrario, lasalida CALENTADOR se desactiva



CTRPROP_4. Control proporcional. ARGL recibe € producto de la ganancia ARG4/32
multiplicada por € Error (ARG2 - ARG3) < 4000.

ARG1=(ARG4/32) * (ARG2 - ARG3).

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Variable Set point.
ARG3 = Entrada medicion.
ARG4 = Vaor Ganancia* 32.

ARG2

ARG3

Aplicaciones: Se utiliza para controlar variables continuas mediante salidas continuas.
Aplicaasalidas QuitPwm, QuitWav, QuitPhase, QuitServo, QuitStep, QuitBldc.
Control proporcional de temperatura con entrada y salida continuas.

Control proporcional de nivel con sensor 4-20 mA y salida tipo “QuitXxx”

I [Tiempa »=0.2]
Inicio] -

ot

= Reposo
. [ I
a$Resistencia=0__

- \. IF (Operacién ? ON)

/s If [Dperacion 7 OFF)

(um Estada_¢ 7
a.!EtrF'n:uE 4!‘5&01:&311 Chrl $setEDint 1,$T$dma 32]
alLutwWay_. ezistencla, saccion_ L,

L, J

Lafuncion CtrlProp entrega, en lavariable ACCION_CTRL, € resultado de un control
proporcional con setpoint en lavariable SETPOINT, medicion en TEMPERATURA y
gananciaigua a32/32. LaACCION_CTRL seenviaalasalidaRESISTENCIA, como €l
ancho de pulso de un tren de ondas con periodo de 500/ 1250 de segundo. EI control

proporcional debe estar sintonizado para un rango de salida entre 0 y 500.



CTRINTDER_5. Complemento I.D. a CtrProp, parareaizar Control PID. ARG recibe la
suma de las acciones proporcional, integral y derivativa, calculadas a partir del Error en
CtrProp. Utiliza el vector ARG2[0] para cal culos internos.

ARG1=PID(Proporciona, ARG3/256, ARG4/16 : ARGS).

ARG = Variable de sdida

ARG2 = Vector[0] de control.
ARG3 = Constante Integral * 256.
ARG4 = Constante derivativa* 16.
ARGS5 = Ciclos tiempo derivativo.

Aplicaciones: Se utilizaluego de CtrProp para hacer control PID de variable continua.
Aplicaasalidas QuitPwm, QuitWav, QuitPhase, QuitServo, QuitStep, QuitBldc.
Control PID de temperatura con sensor continuo y salida tipo “QuitXxx.

Control PID de nivel con sensor 4-20 mA y salida tipo “QuitXxx.

IF[Tiempo >=10.2]

g ——— [ ieRee

| I ]
a.$Servobdotor = $RESE

- TN R trol 7 OM
A IF [Run_contral 7 OFF) \.g. [Frpsentie i

= Elstelldu_E |

l alCtProp_4 [$Acocion_ctil 5 etpoint, $kd edicion, 32]
ICtIntDer 5 [fAccion il $Yectar Pid[0

Las funciones CtrIProp y CtrlintDer entregan el resultado de una funcion PID con ganancia
proporcional de 32/ 32, constante integral de 128 / 256 (cada ciclo de latarea) y constante
derivativade 16 / 16 (cada 5 ciclos de latarea), en lavariable ACCION_CTRL, lacual
establece la posicion de una servo-vavula con rango de operacion entre 0 y 1000,
conectada en la salida SERVOMOTOR.



SETSAVE_3. Guardar variables Ram en Flash tipo “Ajsute”, lacual se conectaalas tareas
como entrada. Guardar |a cantidad ARG3 de Variables ARG2 en Ajuste ARGL1 dl iniciar €

estado gue contiene la maniobra.
If(Inicio_Estado) ARG1[ARG3] = ARG2[ARG3].

ARGL1 = Ajuste de destino.
ARG2 = Variables aguardar.
ARG3 = Cantidad variables grabar.

ARG1

ARG2 [ARG]]

Ajustes
{Flash>

Aplicaciones: Se usa para guardar datos en lamemoria Flash tipo “AJS”
Ajustar variables no-volétiles en tiempo de g ecucion de |l as secuencias.
Aplicaciones con aprendizaje de setpoints de posicion.

Aplicaciones de control con ciclos de auto sintonizacion (auto-tuning).

Repoza
[T Tl

a.$Mator = $RESET
a $Indicador = #Cero \ [F[Start * EDGE]
. a.$Contador = #Cero |

IF(Tiempo »=0.2] =
[Inicio | ———— =

A~ |f [Indicadaor »= 4] f (Indicadar < 4]
o Estado_2 i ‘o Estado 3 o

a.lSetSave 3 [$5etpoint$lndicador] $Contador 1 a.$:M|:|t|:|r =$0M
$ allncCont_4 [$Contador, $Pulzos,1,10000]

- LS -

If [Detector ¥ EDGE]

La secuenciarealiza un aprendizaje de posiciones en un sistema de ubicaciones pre-
programadas. Al activarse laentrada START se energizael MOTOR de avance, tras lo cud
empiezan a contarse PUL SOS con lafuncion IncCont, en lavariable CONTADOR. Cada
que se activalaentrada DETECTOR, Se guarda |la ubicacion correspondiente en el vector
de Flash SETPOINT, en la posicion apuntada por INDICADOR (hasta 4 posiciones).



MANIOBRAS FUNCIONALES SOBRE LAS SALIDAS.

GENPUL SE_3. Generacion de tren de pulsos de internos. ARG1 = Conteo_Interno cuando
éste es menor que ARG2, ARG1 = 0 en caso contrario. El conteo_interno se incrementa

hasta ARG3 y luego sereiniciaen 0.

If (Cont++ >= ARG3) Cont = 0; If (Cont < ARG2) ARG1 = Cont.

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Ancho de pulso.
ARG3 = Periodo de pul sos.

ARG]
| ARG? |

| ARG} t

Aplicaciones. Se usa para generar pulsos internos configurables.
Indicadores de alarmas con modulacién particular y/o progresiva.
Creacion de modulaciones para salidas tipo “QuitXxx”.

Creacion de bases de tiempo gjustadas desde entradas continuas.

IF[Tiempo »=02] ~= -,
~ ||:th:":|$||:I [
i Freset 7EDGE] | I (Falla==2] 15 (Reset 7EDGE) | [Fala==1]
Y T
o Estado_2 k = Elstanl:ln_E 5

R
alGenPulse_3 [$alama 2,10 a.lGenPulse_3 [$alama,5.10) I
L - L J

Lasecuencia utilizalafuncion GenPulse paraenviar alasaida ALARMA, un tren de

pulsos con periodo de 10 ciclos de latareay ancho de pulso de 5 ciclos de latarea cuando
ocurre unafalla con cédigo 1. El ancho de pulso es de 2 ciclos de latarea cuando ocurre

unafallacon cédigo 2. Lafuncién puede generar |os pulsos hacia variables internas.



QUITWAV_3. Generador de Tren de Ondas hacia una salida. Genera un tren de Ondas hacia
lasalida ARGL1 con ancho de pulso ARG2 y periodo ARG3/1250. La frecuencia base es de
1250 Hz. El ancho de pulso se variaentre 0 y ARG3. Esta funcion solo puede ser utilizada

con las salidas del automata programable, como primer argumento.
Promedio salida=ancho de pulso / periodo de onda.

ARG1 = Puerto de sdida.
ARG2 = Ancho de pulso.
ARG3 = Vaor Periodo * 1250.

| ARG2 |

m} ARG1

| ARG | t
Aplicaciones: Se utiliza para enviar variables continuas a través de actuadores digitales.
Control proporcional / PID de temperatura con salida hacia resistencias.
Control en lazo abierto de variables altamente inerciales.

Indicacion de diferentes tipos de alarmas con modulacion variable.

Heposo
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= $Fiesistencia - $RESE

: J\_ If [Dperacidn 7 OM]
ﬂperacidn 7 OFF]

If (Tiempo »= 0.2] e
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alluitway_3 [$Resiztencia, $5et_Calor 500] I
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Lafuncion QuitWav enviaalasalida RESISTENCIA, un tren de ondas (pulsos) con

periodo de 500 / 1250 de segundo y un ancho de pulso establecido en la entrada
SET _CALOR (en 1/ 1250 de segundo). Lafuncién de salida del tren de ondas opera
mientras la entrada OPERACION esta activada, en caso contrario, la salida RESISTENCIA

esta desactivada. Lafuncién envialaorden a RTOS para que envie los pulsos ala salida.



QUITPWM_3. GeneraPWM hacia un puerto modulado. Genera PWM en € puerto ARG1
con ancho de pulso ARG2 y periodo ARG3/(1.25 MHZz). El ancho de pulso se varia entre O
y ARG3. S € puerto no es detipo Pwm, la salida opera en modo Tren de Ondas con

frecuencia base de 1250 Hz.
Promedio salida=ancho de pulso / periodo.

ARGL1 = Puerto de salida.
ARG2 = Ancho de pulso.
ARG3 = Divisor desde 1.25 MHz.

ARG3 ¢

Aplicaciones: Se utiliza para actuar sobre variables continuas.
Enviar consignas de velocidad hacia variadores de velocidad de motores.
Control de iluminacion con luces LED conectadas directamente al autdmata.

Control de velocidad de motores de corriente directa utilizando DC-SSR.

[F[Tiermpo »= 0.2] =

s

a.$Lampara = 3RESET

@aw 2 OFF) \:. IF (Habilitador 7 OM

. Estado 3 o

== —
alluitPyrm_3 [$Lampara, $5 et_iluminacion, 500]
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L a secuencia realiza una dimerizacion de alta frecuencia sobre unalampara de corriente
directa. Lafuncién QuitPwm genera un tren de pul sos de alta frecuencia, utilizando los
modul os de pwm del hardware del autdmata programable. El periodo de los pulsos es de
500 / 2500000 de segundo y € ancho de pulso esigual a valor delavariable
SET_ILUMINACION / 2500000 de segundo.



QUITSTEP_3. Generacion de pulsos hacia motor de paso. Genera Pulsos para Motor de Paso
através del puerto ARG1 a una frecuencia de 6250/ARG3. La funcién se debe usar con

modo "i" 0 "f". S seutilizaen modo "a" e movimiento del motor es continuo.

Frecuencia de pulsos=6250 Hz/Divisor.

ARG = Puerto de salida.
ARG2 = Cantidad de pul sos.
ARG3 = Divisor desde 6250 Hz.

n= ARG2

ARG3

Aplicaciones: Se utiliza con driver que reciba pulsos y direccion (TB6600, A4988).
Control de posicion de motores de paso a paso, mediante recorridos programados.
Ajuste de velocidad de motores de paso a paso (de aproximacion y de trabgj o).

Interfaz de control numérico con gecucion de comandos béasicos GO1 y G02.

[F[Tiempo »= 0.2] -~
ke S Repozo

e
a.$Pulzos_maotar = $RE

) \_ If (Start ? EDGE)
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=R IIECCIOn =
L A L -
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La secuenciarealiza un recorrido deiday vuelta utilizando un motor de paso a paso
controlado através de un driver conectado a dos salidas del automata programable
PULSOS MOTOR y DIRECCION. Al activarse laentrada START, e motor avanza un
recorrido de 1200 pulsos con unafrecuencia de 1250 / 10 Hz. Luego regresa un recorrido

de 800 pulsos con lamismafrecuencia.



QUITSERVO_3. Envio de ordenes hacia servomotor con pulsos de 1-2 ms. Genera pul sos
para Servomotor através dd puerto ARG1 con l6gica en ARG3, anchos de pulso entre 1y

2 msy un periodo de 20 ms. 1ms = angulo cero y 2ms = angulo maximo.

Décimas de porcentaje de posicion 0=1 ms, 1000=2 ms.

ARG1 = Puerto de sdida.
ARG2 = Décima de porcentaje posicion.
ARG3 = Polaridad de la salida.

%= ARG2

ARG3=0

Aplicaciones: Se utiliza con servomotores de posicién por ancho de pul so.
Control continuo de aperturay cierre de valvulas motorizadas.
Control continuo de aperturay cierre de compuertas de sistemas de ventilacion.

Control de posicion de compuertas de salida en tolvas de almacenamiento.

If [Tiempo >=0.2] e Bepoto =,
T e
af5ervoMotor = $RESE

e = -
L if (Run_contral ? OFF) 1 IF [Run_control ¥ OM] ]

-

(am Estado_3
]

alChiFrop_4 [$accion_ctil 35etipoint $Medicion, 3.2)
(5 UG ervo, 3 Eavmmr.ﬁcmon_cfrgm

LN

El control de flujo con un actuador tipo moto-valvula, opera mientras la entrada
RUN_CONTROL esta activada. El resultado de lafuncién de control proporcional
ACCION_CTRL sirve de indicador de apertura de lava vulaen un rango entre 0 y 1000
(vAvulacerrada - vévulaabierta). Lafuncion QuitServo envialos parametros al RTOS del

Ampl para que controle la posicion angular del servomotor.



QUITBLDC_3. Envio de 6rdenes hacia motor BLDC con pulsos de 1-2 ms. Genera pul sos
paramotor BLDC através del puerto ARGL con l6gicaen ARG3, anchos de pulso entre 1y

2 msy un periodo de 20 ms. (1ms = velocidad cero y 2ms = vel ocidad méxima)
Décimas de porcentaje de velocidad 0=1 ms, 1000=2 ms.

ARG = Puerto de sdida.
ARG2 = Décimas de porcentaje vel ocidad.
ARG3 = Polaridad de la salida.

%= ARG2

~ ARG3=0

Aplicaciones: Se utiliza con motores brushless con driver por ancho de pulso.
Control de aplicacion de calor y frio mediante ventiladores.
Control de velocidad y sentido de giro del husillo de méquinas herramientas.
Sistemas de secado de materiales con curvas de velocidad de inyeccion de aire.

If [Tiempao >=0.2] =
[rigio] ——— [P0
a.$Bruzhless = $RESET

a.$velocidad = HCero _
h ’ IF [Start ? EDGE]
A NF[Tiempo »= 8]
o

i
‘o Estado_2 7 . Estado_3
[ [ e | T e |
alCuitBldc_3 [$Brushless $velocidad,1] IDutBId: 3 [EBruzhless fyYelocidad
a.fvelocidad +=

L ~ -

LN
K If [elocidad == 800]
{l!I—‘"

Lasecuenciareaiza el arranque en rampa, de un motor brushless mediante la utilizacion de
lafuncién QuitBldc. Al activarse la entrada START, se envian pulsos a driver del motor
brushless através de la salida BRUSHLESS, con un ancho de pulso, € cual crece en 2.0%
cada ciclo de latarea, hastallegar a 80.0% de lavelocidad, en la cual se conserva durante

otros 5 segundos antes de parar el motor brushless.



QUITPHASE_2. Envio de modulacién haciarelevos dimerizables. Genera pulsos pararelevo

dimerizable através del puerto ARG1 con décimas de porcentgje de aperturaen ARG2.
Angulo de apertura = 0 deg para 100.0% y 170 deg para 0.1%.

ARG = Puerto de sdida.
ARG2 = Décimas de Porcentgje de apertura.

Aplicaciones: Se utiliza con relevos D-SSR pararealizar control por angulo de fase.
Dimerizacion de voltgjes alternos mediante el control por angulo de fase.
Control de velocidad de motores universales por angulo de fase.

Control de calentamiento mediante el uso de |lamparas de bagjainerciatérmica

[F[Tiempo >=0.2) ~=

-.I I IHEI!I:":ITI:I ]
a.$Lampra = $RESET
] ’ If (Habiltador ? ONJ
A |F[Habiltador ? OFF]
um Estado_3 b
[ | [ |

alCtProp 4 [$Accion Chl $5etpoint $Temperatura,32)

alldutFhase armpra, acoion_Lir

L A

La secuenciarealiza un control de temperatura que utiliza como actuador una l&mpara de
rapido calentamiento. Mientras esté activadala entrada HABILITADOR serealizaun
control proporcional de lavariable TEMPERATURA con respecto aun SETPOINT con
gananciade 32/ 32 y salida hacialavariable ACCION_CTRL, lacual corresponde aun
valor entre el 0.0% y €l 100.0% de la potencia que entrega el relevo dimerizable conectado
en lasalida LAMPARA del autémata programable.



QUITDEVNET_2. Envio de valores continuos hacia dispositivos de salida mediante
codificacion Manchester. Genera pul sos con codificacion Manchester de 12 bits con
checksum de 4 bits hacia autdmatas programables y manejadores de actuadores especiales.

No disponible para Ampl-E ni Ampl-H.

Vaor enviado = 0 para 0% y 1000 para 100%.
ARG = Puerto de salida.
ARG2 = Vdor aenviar.

Valor= ARG? ARG1

O L

7T 1 0 01 0. 011 1

Aplicaciones: Se utiliza con dispositivos externos para enviar variables por las salidas.
Envio de consigna a dispositivos con actuadores tipo “Inverter”.
Salida de sefides 4 — 20 mA desde el autémata programable.
Salidas de impedancia variable (potenciometro digital).

Reposo &

[F[Tiempa »=0.2] =
i | —— T —
a.$5ahdad20 = $RESET

i \_ If [Habilitadar 7 OM)
A, IF(Habilitador ? OFF)

il _\>/

o Estado_3

al i j prel 32]
alluitDevMet 2 135 aldad 20 faccion_Lir

La secuenciarealiza un control de nivel en un tanque, utilizando como actuador una valvula

proporcional controlada através de una sefial de 4 — 20 miliamperios. Mientras esté
activadalaentradaHABILITADOR se realiza un control proporcional delavariable
NIVEL con respecto aun SETPOINT con gananciade 32/ 32 y sdlida hacialavariable
ACCION_CTRL, lacua corresponde aun vaor entre el 0.0% y e 100.0% de la corriente
de salida del dispositivo inteligente conectado ala salida del automata programable



MANIOBRAS FUNCIONALES CON ARREGLOS DE OPERANDOS.

BLOKMOV_3. Copiar blogue de variables de memoria con direccion ARG2 hacia bloque de

variables con direccion ARG1 con cantidad de datos ARG3.

ARG1[ARG3] = ARG2[ARG3].

ARGL = Direccion de destino.
ARG2 = Direccion de origen.
ARG3 = Cantidad de variables.

ARG2[ ARG3] ARG1[ ARG3]

Org O Dst_0
Org 1 Dst 1
Org 2 * Dst 2
Org 3 Dst 3 |
Org 4 Dst 4
Org 5. Dst_5 |

Aplicaciones: Se debe usar a inicio o a final de los estados para mover bloques de datos.

Carga de recetas en programadores de curvas de variables.
Transmision de mensgjes de contenido fijo através de los buses de comunicacion.

Cargade arreglos de datos para € guste mediante funciones de HMI.

I {Timpo 3= 02) e
£ = e
/ 1 (5tat 7 EDGE)
.. s
A IF[Stat 7 OFF) )\
+ . ﬁ
= Estado_3 N Estado_2

alBlokMav_3 [$Paiam{BCerol $selpoad_1[$indicador].4]

alQuitServo_3[35 elr'.'u_'l EPacam[0] P aram{1]]

al0uitServa 3 [85erva_ 2 $Param|2] $Param{3]|
L
-

L.
\\_\M f (Condicién 2 ON)
(o

Cada que se activala entrada START se cargan |os parametros de salida (porcentgje de
aperturay l6gica de salida).a dos servomotores (SERVO_1y SERVO _2). Lafuncion
BlokMov carga cuatro parametros apuntados por lavariable de entrada INDICADOR,

desde € vector SETPOINT hacia e vector PARAM.



BLOKCMPR_4. Comparacion de dos blogues de datos. ARG se activa cuando el contenido
del bloque de datos ARGZ2[ ] con longitud ARG3 esigua a bloque de datos ARGA][ |,
ARG se desactiva en caso contrario.
ARG1=(ARG2[ARG3] == ARG4[ARG3])?
ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Vector[0] de datos.
ARG3 = Longitud de datos.
ARG4 = Vector[0] compara.

ARG2[ ARG3] ARG4[ ARG3]

Org O Cpr_O

Org 1 Cpr_1

Org 2 —_— Cpr_2

Org 3 ! 5- Cpr_3

O 4 Cpr_4
ARG1

Org 5 Cpr 5

Aplicaciones: Se utiliza para comparar un arreglo de datos con otro.
Validacion de claves de acceso en sistemas con seguridad.
Reconocimiento de comandos remotos para cambio de modo.
Validacion de identidad con lectores de tarjetas RFID (Modbus).

| [Revisar 7 EDGE]

-

If Tiempo 3= 0.2) o Feposo k /
_ 0 o Estado 4
[Inicio | r————— | I

a.lBlokCrmpr_4 [$<bcumulador_d $Rematol0],4,5Clawe

A [ Tiempo »= 2] ﬁ[mcumuladnr_m T0FF) \ If [<Acurmulador_A> 7 OM)

= Estadn 3 o Estado_2 o
| | S | [ [ i |
allodMzg_1 [$ Clave enonea ] alledMsg 1(% Bienvenida ]

En un sistema de acceso por clave, cada que llega desde € dispositivo REMOTO una
cadena de datos de validacion, esta se compara, mediante la funcién BlokCmpr, con una
CLAVE previamente guardada en memoriaflash. En caso de ser validala clave, se presenta

el mensgje “Bienvenido” y en caso contrario e mensgje “Clave erronea’.



BLOKREVS 5. Revision de blogue de datos en otro. ARGL recibe la posicion en lacual €
bloque de datos ARGZ2[ ] con longitud ARG3 coincide con parte del blogue de datos
ARGA][ ] con longitud ARGS5. Retornalalongitud ARGS en caso contrario.

ARG1(ARG4[ARGS5] Contiene ARG2[ARG3])?

ARG1 = Variable de salida.
ARG2 = Vector[ ] de datos.
ARG3 = Longitud de datos.
ARG4 = Vector[ | compara.
ARGS5 = Longitud compara.

ARG2[ ARG3] ARG4A[ ArGS]

Cpr_O

Org O
Org 1 [ =*1 Cpr_1
Org 2 1 5 Cpr 2
Org 3 ﬁRG l Cpr_3
Org 4
Org S

Aplicaciones: Se utiliza para detectar sub arreglos contenidos en arreglos de datos.
Seleccién de comandos remotos por comparaci ones parciales.
Deteccion del inicio de una sub trama de datos de comunicacion.

Procesamiento de comandos AT presentes en médem Wifi y Gprs.

If [comandof0] »x 0

P |

If [Tiempo »=0.2] = EEroin - = Fors
-. - >_\_\_\_\_\_ ul = EYIZI0N
L | | TR (e
2 BlokRievs_5 ($indica,Scomandol1],6.3Frefiol0]2 )]
LS L
. l( L
= Activacion '\<+ﬁ lindica == U] 5:- If [indica > 0]

[ " e |
a$<hcumulador_A% = findica + 2 —/—//

a.$5alda = $comandal$<Acurmuladar_Az]__

%

En un sistema de control con érdenes remotas, que llegan al vector COMANDO con
longitud 8, a llegar una cadena de datos (detectado cuando COMANDO[Q] > cero), con un
encabezado igual al contenido del vector PREFIJO con longitud 2 (“V="), asignado ala
variable INDICA por lafuncion BlokRevs, se carga el vaor del dato de la cadena
COMANDO apuntado por INDICA + 2 en lavariable de salida del control



TABFIND_3. Buscar indicador de entrada en tabla. Buscar y cargar en ARG1 €l indice del

item de latabla ARG3[Longitud] que contiene un dato similar a ARG2.

If (ARG2 >= ARG3[Indice]) ARG1=Indice

ARGL1 = Indice obtenido.
ARG2 = Variable entrada.
ARG3 = Tabla busgueda.

ARG3[ n]
g O
g 1

ARG 2

Oorg 3
OrgE 49
Org 5

|
ore 2 P > ARGI1

Aplicaciones: Se utiliza para discretizar entradas continuas no lineales.
Interpretacidn de selectores con resistencias en entradas anal 6gi cas.
Lectura de varios pulsadores por una entrada y procesamiento con FixKeyb.

Transformaciones no lineales de curvas de variabl es.

Bloque_Anterior

a.!?;ghE er 4
(a7 abFind 3 ($indicadar $eAcuruladar A> $tabla 1

Ihicio

-

(o Reposa
It [Tiempa »=0.2) [ 1 i)
If [Activar 7 AN
i IF [&ctivar ? OFF) }. [Activar 7 ON)
LN | Y
w Comparacion -

a!QuitBldz_3 [$Brushlesz, $5 etpoint$indicador] 1]

Un sistema de control con multiples velocidades, seleccionadas mediante un SELECTOR

conectado ala entrada (estabilizada para cambios menores a 10 unidades durante 5 ciclos
delatared), utilizalafuncion TabFind para buscar en €l vector TABLA 1 lavariable

estabilizada y entregar su posicion en lavariable INDICADOR, la cual apuntaal dato del

vector SETPOINT usado como consigna de velocidad en la salida BRUSHLESS.



FINDNEXT_3. Buscar indicador siguiente en tabla. Buscar con avance positivo y cargar en
ARGL1 € indice del item de latabla ARG3[Longitud] que contiene un dato similar a ARG2.

If (ARG2 = ARG3[Indice ++]) ARG1= indice.

ARG1 = indice obtenido.
ARG2 = Variable entrada.
ARG3 = Tabla busgueda.

ARG3[ n]

ore 0 | ARG2

Org 1 | Crmpr

Org 2 I ——

=1 l{} ARG1
Org 4

Org S

Aplicaciones: Se utiliza para hacer busquedas con avance positivo.
Buscar pisos en € track ascendente de ascensores.
Buscar la posicion por exceso de un objeto en un almacenamiento.

Busqueda de minimo / maximo valor contenido en un arreglo.

/...:- I [Subir 7 EDGE]
IF[Tiempo »=0.2] == Feposo AT Subienda )

Inicia | ———— | =
[ricio] T — T —

aﬁSaIe sul:lir=;§EIN
[alFindNext 3 [$indica,$Miso_actual $Lista_pisos

A L,

-

o Beleneen -1-” [Piso_actual == Lista_pizos(indica])

| [ [——
a.$Rampa_subir = $0N /

L n

En el control de un ascensor, al recibir laorden SUBIR, se energizalasalida SALE_SUBIR
y se utilizalafuncion FindNext para entregar en lavariable INDICA, la posicion del dato
del vector LISTA_PISOS inmediatamente mayor alavariable PISO_ACTUAL. Cuando
esta Ultimavariable esigual al piso siguiente (PISO_ACTUAL=LISTA_PISOS[INDICA]),

el ascensor entra en régimen de frenado.



FINDPREV_3. Buscar indicador previo en tabla. Buscar con avance negativo y cargar en
ARGL1 € indice del item de latabla ARG3[Longitud] que contiene un dato similar a ARG2.

if(ARG2 = ARG3[Indice --]) ARG1=indice.

ARG1 = indice obtenido.
ARG2 = Variable entrada.
ARG3 = Tabla busgueda.

ARG3[ n]

g O

COrg 1 ﬁ

ziﬁ s > ARG1
x -{:rn r

ore 2| '5pcs

Org S

Aplicaciones: Se utiliza para hacer busquedas con avance negativo.
Buscar pisos en € track descendente de ascensores.
Buscar la posicion por defecto de un objeto en un almacenamiento.

Busgueda de minimo / maximo valor contenido en un arreglo.

[f [Bajar * EDGE)
[f[Tiempo »=0.2] ~= Fa 7" - = -,
— = pos0 u Bajando
. [ [ (e—— |
g =30M
alFindPrev_3 [$indica $Pizo_actual $lista pisos
LS - L% ~
o TEEaa . .1. If [Fizn_actual == Lista_piznz(indica))

-i | [l
a.$Rampa_bajar = $0M ’//

-

En e control de un ascensor, al recibir laorden BAJAR, se energizalasaida

SALE BAJARY seutilizalafuncion FindPrev para entregar en lavariable INDICA, la
posicion del dato del vector LISTA _PISOS inmediatamente menor alavariable
PISO_ACTUAL. Cuando esta Ultimavariable esigual a piso que sigue descendentemente
(PISO_ACTUAL=LISTA_PISOS[INDICA]), € ascensor entra en régimen de frenado.



QUESPAC_3. Espacio disponible en cola. ARG recibe la cantidad de variables disponibles
en lacolaARG2[ ] con longitud ARG3. Lacola ARG2[ ] esun buffer circular.

ARG1 = Len( ARG2[ ARG3]).

ARG1 = indice devuelto.
ARG2 = Vector[ ] de datos.
ARG3 = Longitud de lacola.

ARG2 [ ARG3]
e 1Dy
e 1
e 2

Aplicaciones: Se utiliza con las funciones que encolan datos para su posterior extraccion.
Ubicar el espacio disponible en un parqueadero.
Determinar |a cantidad de paradas que debera realizar un ascensor.
Determinar |a cantidad de items que faltan por atender en un sistema.

It [Tiempo >=02] ~= Ae X
o -= poOEo
al0ueSpac_3 [findica,$lista_wal:[0].5)
'-. o
A If [Entra_wal == 0] If (Entra_val > 0)
+ an [indica < 3)
o Encolar o)

1 1 e e |
1.10uePush_3 [$Lista_wvals[0].$Entra_wal 8]

L A

La funcion QueSpac entrega en lavariable INDICA, laposicion siguiente allenar en lacola
LISTA VALS. En caso de haber espacio en lacola (INDICA < 8) y llegar un dato de
entrada (ENTRA_VAL > 0), seencolael dato ENTRA_VAL en e vector LISTA_VALS,
con longitud 8. La secuenciaregresa al estado Reposo (en € cual revisa el espacio

disponible en la cola) cuando lavariable ENTRA_VAL esigua acero de nuevo.



QUEPUSH_3. Encolamiento de valor en vector de datos. Encolad valor ARG2 en lacola
ARG]][ ] con longitud ARG3, en caso de no haber espacio disponible no se encola el valor.

LacolaARG2[ ] esun buffer circular.
ARG][indice cola<= ARG3] = ARG2.

ARGL1 = Vector[ ] de datos.
ARG2 = Variable aencolar.
ARG3 = Longitud de lacola.

ARG1[ ARG3 ]

ey Dy

T e =~=::.‘.=l ARG2
Oue >

O E
|
I

Aplicaciones: Se utiliza para encolar datos para su posterior extraccion.
Agregar items alalista de llamados de un ascensor.
Encolar llamados de servicio en un dispositivo de mantenimiento.

Encolar eventos ocurridos en un sistema para su posterior transmision.

F[Tiempo »=0.2] = -,
ricio| “m |HE|pDS|D| [
~ If [Condician 7 OM] [f [Inaresar ? EDGE]
‘uln Encolar ")/
B e |

alDuePush 3 [$Lista_vals[0].SErtra, val,

L -

Lafuncion QuePush guardaen lacolaLISTA_VALS con longitud de 8 datos, €l valor dela
variable ENTRA_VAL, en é momento en que la variable de entrada INGRESAR pasa de
desactivada a activada. La secuencia regresa inmediatamente a estado de Reposo

(“Condicion ? ON” indicatransicion incondicional).



QUEPULL _3. Desencola valor desde vector de datos. Desencola un valor delacolaARGZ]| |
con longitud ARG3, hacialavariable ARGL1. En caso de no haber datos para desencolar,
retorna el Ultimo dato desencolado. Lacola ARG2[ ] es un buffer circular.

ARG1 = ARGZ[indice cola<= ARG3].

ARG1 = Vaor devuelto.
ARG2 = Vector[ ] de datos.
ARG3 = Longitud de lacola.

ARG2 [ ARG3 ]

CEage= O I
Que 1 I

e 2 .ﬁ“

o Im" G1
|

]

Aplicaciones: Se utiliza para desencolar datos previamente almacenados.

Atender € siguiente [lamado en un sistema de turnos de operaciones.
Ejecutar la siguiente rutina de servicio en un sistema de mantenimiento.

Presentar la siguiente alarma sucedida en un sistema de vigilancia.

IF Tiempa == 0.2] = -,
a.$5aldas{$indica] = $5ET
I % If (Siquiente 7 EDGE)
o~ If [Condicidn ¥ OM]
Lo Des_encolar E:

T 7
a.$5aldaz[$indical = $RESET
a.lliueHu indica, flista vals{l],

L, -

Lasecuencia activala salidadel autdbmata programable (mediante el vector indirecto
SALIDAS), apuntada por lavariable INDICA, lacua es entregada por la funcion QuePull
al ser extraidadelacolaLISTA_VALS con longitud de 8 datos, en el momento en el cual
hay un flanco de activacion de laentrada SIGUIENTE.



STKPUSH_3. Apilamiento de valor en vector de datos. Apilael valor ARG2 en lapila
ARG]][ ] con longitud ARG3, en caso de no haber espacio disponible no se apilael valor.
LapilaARGZ2[ ] esun buffer lineal.

ARG][indice pila<= ARG3] = ARG2.
ARGL1 = Vector[ ] de datos.

ARG2 = Variable a apilar.
ARG3 = Longitud de la pila.

ARGI1 ARG3 ]

Stk O

— I—C:n ARG2
Sithk 2 i

-

Aplicaciones: Se utiliza para apilar datos para su posterior extraccion

Agregar items alalista de llamados de un ascensor.
Apilar posiciones en e avance de un sistemadeiday vuelta

Almacenar eventos ocurridos en un sistema para su posterior transmision.

If Tiempo >=0.2) = .
Iricio] > — IHelpcw:Q =
e, } | “
A It [Evento == HCero) I‘! f [Evento > #Cero)
L Y
e Apilar 3

i i.Eth'ush=3 [$Lista=Event[EI].$E vento,B

LY -

Lafuncion StkPush guardaen lapilaLISTA_EVENT con longitud de 8 datos, el valor de
lavariable de entrada EVENTO, en el momento en que dicha variable es mayor que cero
(lafuncion opera solamente a iniciar €l estado). La secuenciaregresa al estado de Reposo,
en el momento en el cual laentrada EVENTO pasa de nuevo a valor cero.



STKPULL_2. Des apilavalor desde vector de datos. Des apilaun valor delapilaARGZ] ]
hacialavariable ARGL. En caso de no haber datos para des apilar, retorna e Ultimo dato
des apilado. LapilaARGZ2[ ] esun buffer lineal.

ARG1 = ARGZ[indice pild].

ARG1 = Vaor devuelto.
ARG2 = Vector[ ] de datos.

ARG2 [ ARG3 ]
stk o > ARG1
Sth_ 1

Stk 2

ar

Aplicaciones: Se utiliza para des apilar datos previamente almacenados.
Regresar alas posiciones apiladas previamente por un sistemadeiday vuelta
Presentar alarmas ocurridas desde |a mas reciente hastala més |gjana.

Deshacer operaciones en orden invertido a su ocurrencia.

IF[Tiempo >=0.2] =
o] »——— L

. }_ If [Erwiar ? EDGE]

s | [Condicidn ¢ OM) \J?/

‘un Des_apilar
I

IStPull 2[$5alida enwvio $Lista Ewvent[d
a. 3<Ltr_Lom_Intr: =

L

B

La secuencia envia un dato por el businterno del autbmata programable (cargando la
variable del RTOS Ctrl_Com_Intr con el valor 1). El dato aenviar es cargado por la
funcion StkPull en la variable tipo monitor SALIDA_ENVIO, desde lapila
LISTA_EVENT, en el momento en el cual hay un flanco de activacion de la entrada
ENVIAR. Lasecuenciaregresainmediatamente a estado Reposo.



MANIOBRAS FUNCIONALES DE INTERFAZ HMI.

LCDMSG_1. Visuaizar mensgjes en LCD. Esta funcién presenta el mensaje ARG1 en un
display LCD 2x16. Lafuncion enviaa RTOS del automata programable el formato
mediante el cual se presentan mensgjesy variables. Los formatos de presentacion tienen la
siguiente estructura: "Mensgje (##0) mensaje (##0)"\.

ARGL1 = Formato de presentacion en el display.

HM LD F w16

A B= WiiLa Poileiiod
Dt Cw (23 B =
Gy W - ) e,

k=
N

=
=1
ol -

L]
LR

SR

Aplicaciones: Se usa para presentar variables conjuntamente con lafuncion LedVis.

Presentar mensagjes de saludo en sistemas con display LCD 2 x 16.
Presentar |as variables de un proceso, en tiempo real.

Interfaz para el guste de datos de |as aplicaciones, en campo.

IF[Tiempo »=0.2] ==
:)—_——_‘-I [ Fliep::nscu

allcdMszg 1 [$ Microgrades ]

LS -

\ If (Tiginp >= 2]

o [f [Tiempo = 2]

ll\ Y
uln Saludo 3
.

allcdMsg 1 (% Bienvenidos ]

L, A

La secuencia presenta dos mensgjes (através del display LCD 2 x 16) aintervalos de
tiempo determinados. El mensaje “Microgrades” es presentado durante 2 segundosy €l

mensgje “Bienvenidos” es presentado durante otros 2 segundos.



LCDVIS 3. Presentar variable en visualizador (###0) del display LCD 2 x 16 con orden
ARG2 en Modo ARG3. Visualizador[ARG2] = & ARGL. Las variables se presentan en
tiempo real y pueden tener formato decimal, hexadecimal, entero o tipo byte. Cada formato
de mensgje puede contener hasta 8 visualizadores de presentacion de variables, los cuales
pueden presentar valores con justificacion o sin ella, caracteres especialesen ASCIl y

signos de puntuacion.

ARG = Variable a presentar.
ARG2 = NUmero del visualizador.
ARG3 = Modo visudizacion.

Uariahle |

Uariable 2
Temperatura F.EE“

[arH!ETEi'-alllllllilllll

“uSet Polnt Fﬁﬁ;ﬂﬂumm

Aplicaciones: Se usa para presentar variables conjuntamente con lafuncién LcdMsg.
Presentar las variables de un proceso, en formatos decimal y hexadecimal.
Interfaz para el gjuste de datos de las aplicaciones, en campo.

Presentacion de tiempos y conteos de |os procesos controlados.
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Lasecuenciadeinterfaz HMI LCD 2 x 16, inicia presentando €l mensgje de saludo
“Microgrades” durante 2 segundos, luego de lo cual, se presentan las variables
TEMPERATURA y SETPOINT en formato de entero decimal, utilizando lafuncion
LcdVis paraindicar d RTOS como ha de ser visualizada cada variable.



INCADJS 4. Ajuste incremental de variable ARG1 en valor ARG2 hastael valor ARG3 d

pulsar latecla con cddigo ARG4.

If(Teclado == ARG4 And ARG1 < ARG3) ARG1 += ARG2.

ARG1 = Variable agustar.

ARG2 = Vaor deincremento (Paso).
ARG3 = Maximo valor de lavariable.
ARG4 = Codigo teclaincrementar.

Aplicaciones. Se usa para editar datos conjuntamente con decAdjsy AdjSave.
Ajuste ascendente de setpoints de control en aplicaciones.
Recorrido ascendente por menus de variables.
Ajuste fino y grueso de variables temporales durante la marcha de un sistema.
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Lasecuenciavisualizalas variables TEMPERATURA Y SETPOINT en e estado Presenta.
Al ser detectado el pulsador del Hmi Lcd 2 x 16 con codigo 1, repetidamente, se pasa de un
estado al otro. En el estado Ajuste var, sevisualizay gustalavariable SETPOINT en
formaincremental, mediante lafuncién IncAdjs, de 1 en 1 hasta 200 cada que se detecte €l
pulsador del Hmi Lcd 2 x 16 con codigo 4.



DECADJS 4. Ajuste decremental de variable ARG1 en el valor ARG2 hasta el valor ARG3

a pulsar latecla con codigo ARGA.
If(Teclado == ARG4 And ARG1 > ARG3) ARGL1 -= ARG2.

ARG1 = Variable agustar.

ARG2 = Vaor de decremento (Paso).
ARG3 = Minimo valor de lavariable.
ARG4 = Cdbdigo tecla decrementar.
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Aplicaciones: Se usa para editar datos conjuntamente con IncAdjsy AdjSave.
Ajuste descendente de setpoints de control en aplicaciones.
Recorrido descendente por menus de variables.
Ajuste fino y grueso de variables temporales durante la marcha de un sistema.
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Lasecuenciavisualizalas variables TEMPERATURA Y SETPOINT en e estado Presenta.
Al ser detectado el pulsador del Hmi Lcd 2 x 16 con codigo 1, repetidamente, se pasa de un
estado al otro. En el estado Ajuste var, sevisuadizay gjustalavariable SETPOINT en
forma decremental, mediante lafuncién DecAdjs, de 1 en 1 hasta 0 cada que se detecte €
pulsador del Hmi Led 2 x 16 con codigo 7.




CODADJS_3. Ajuste por codificacion de variable ARGL1 con € valor en ARG2 (Al pulsar
unateclao a cambiar valor de ARG2). Cuando lateclaesigual a ARG3 se carga0 en

ARGL1.
If(ARG2 < 10) ARG1 = ARG1 * 10 + ARG2.

ARGL1 = Variable a gustar.
ARG2 = Variable de teclado.
ARG3 = Cddigo tecla borrar.
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Aplicaciones: Se usa para editar datos conjuntamente con IncAdjs, DecAdjsy AdjSave.
Ajuste numeérico de setpoints de control en aplicaciones.
Seleccion de items en menus de variables.
Entrada de claves de validacién en un sistema de produccion.
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Lasecuenciavisualizalas variables TEMPERATURA Y SETPOINT en e estado Presenta.
Al ser detectado €l pulsador del Hmi Lcd 2 x 16 con codigo 1, repetidamente, se pasa de un
estado al otro. En el estado Ajuste var, sevisuadizay gustalavariable SETPOINT
digitando el valor deseado, mediante lafuncion CodAd;s, en la cua se especificaque al ser
detectado el pulsador del Hmi Led 2 x 16 con codigo 12, se borra el valor digitado.



ADJSAVE_3. Guardar variable Ram en Flash Ajsute. Guardar Variable ARG1 en Ajuste

ARG2 a pulsar Tecla con codigo ARG3\n\nSe usa para guardar datos editados con IncAdjs
y DecAdjs.

If(Edge(Teclado) == ARG3) ARG2 = ARGL.

ARG1 = Variable aguardar.
ARG2 = Ajuste de destino.
ARG3 = Cdodigo tecla grabar.

Aplicaciones: Guardar variables en menus de gjuste con HMI LCD 2 x 16.
Ajuste de setpoints de control en aplicaciones con mend.
Menu de gjuste de tiempos para programadores de secuencias.

Menus de calibracién de las entradas de un automata programabl e.

Y
= Fresenta
[ [ e |
allcdizg 1 [($Temperatura [BE0)Set Point  [H80])
allocdviz_3 [3Temperatura WISPOS[OLWISKMOD]]

alledvis_3 [$5et_flashVISPOS1VISMOD[1]) \
A I [<Pulsadar: == 10] IF [<Pulsadar>

‘\r-:j [ ) |Ai|mt|e_ﬁ[ : /
1

-

.35et_wval = $5et_flash

allcdmMzg 1 [$hjuste Set Point  [HH0])

alledyiz_3 [$5et_wal MISPOS[OLMISMOD[T])
| I 2

alddiSave 3 [$Set_wal $5et_flazh,1
e

Lasecuenciavisualizalas variables TEMPERATURA Y SET_FLASH en €l estado
Presenta. Al ser detectado el pulsador del Hmi Lecd 2 x 16 con codigo 1, repetidamente, se
pasa de un estado al otro. En €l estado Ajuste var, sevisudizay gustalavariable

SET FLASH, lacua se cargatemporalmente en lavariable SET_VAL. Lafuncién
AdjSave dmacena el valor gustado en SET_VAL, hacialavariable SET_FLASH, a ser
detectado el pulsador del Hmi Led 2 x 16, con codigo 13.



FIXKEYB_4. Asignael valor ARG4 a teclado cuando lavariable ARGL1 esté en € rango
[ARG2 - ARG3]. Permite larevision de entradas anal 6gicas como pulsadores de HMI, para
realizar € guste de variables conjuntamente con IncAdjs, DecAdjsy AdjSave.

If((ARG1 >= ARG2) && (ARG1 =< ARG3)) Teclado = ARGA4.

ARG = Variable a detectar.

ARG2 = Vaor de comparacion bajo.
ARG3 = Vaor de comparacion alto.
ARG4 = Cbdigo teclaa asignar.
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Aplicaciones: Se usa pararevisar |las entradas como pulsadores del HMI.
Ajuste ascendente-descendente de setpoints de control en aplicaciones.
Recorrido ascendente-descendente por menus de variables.

Ajuste fino y grueso de variables temporal es durante la marcha de un sistema.
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L as maniobras ubicadas en el Blogue Anterior, estabilizan laentrada TECLA_ADC en una
banda de 10 unidades durante 4 ciclos de latarea. El resultado de |a estabilizacién se pasaa
través del registro <Acumulador>, alafuncién que busca el indicador, el cual estransferido
al RTOS mediante lafuncion FixKeyb, cada que el indicador tieneun valor entre 1y 4,

para que sea utilizado por las secuencias de gjuste de variable con Hmi Lcd 2 x 16.



FUNCIONES DE USUARIO CON BLOQUES DE MANIOBRAS.

Son |[lamados a blogues de maniobras creados al interior de las tareas. Los blogues de
maniobras se agregan a cada tarea desde el menu desplegable que aparece a hacer click
derecho sobre el fondo de latarea. Las maniobras de estos bloques utilizan las variables de
latarea, las constantes y tablas (globales) y los argumentos pasados en lainvocacion dela

funcion, desde los estados y otros blogques de maniobras.

L as funciones de usuario con blogues de maniobras se componen del nombre de la funcion
(ManFunc_5) y los argumentos encerrados entre paréntesis (variables o constantes). Los

argumentos no utilizados se pasan como “void”.

MANFUNC_5. Funcion en Blogue de maniobras. Invocacion a funcion compuesta por varias
maniobras, hasta con cuatro argumentos pasados por referencia. Lafuncién puede retornar

valores en los acumuladores locales.
Bloque_Maniobras ARG1(ARG2, ARG3, ARG4, ARGS5).

ARG1 = Nombre de lafuncion.
ARG2 ... ARG5S = Primer argumento ... Cuarto argumento (opcionales).
Aplicaciones: Se usa con grupos de maniobras, repetidos en estados.
Ahorrar espacio en lamemoria de programa cuando hay funciones repetidas.
Disponer de bloques de programa parametrizabl es para mayor versatilidad.
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La secuencia energiza durante 2 segundos la SALIDA_0O s lavariable ENTRA_0O es mayor
que cero. Asi mismo, energiza durante 3 segundos laSALIDA 1 si lavariable ENTRA_1
es mayor que cero. La secuencia utiliza en cada estado, la funcién ManFunc parainvocar €
bloque de maniobras “Incrementos”, € cual realizala comparacién y activacion através de
las variables ARGUM_2 y ARGUM _3 respectivamente.



FUNCIONES TEXTUALES DE USUARIO

Son |[lamados a funciones creadas por €l programador en lenguaje C. Para crear €l codigo
de estas funciones se debe revisar el manual de compilador SDCC parala adaptacion SO08
de Motorola (Freescale, Nxp). Al digitar “v.” aparece la lista de variables y argumentos
utilizables en las funciones textuales. Al digitar “f.” aparece la lista de funciones
invocables. Las funciones textual es se componen del nombre de lafuncion (userfunc_5) y
los argumentos encerrados entre paréntesis (variables o constantes). No se recomienda

invocar funciones de laslibrerias estéandar del SDCC (provocan fallosen el RTOS).

USERFUNC_5. Funcién de Usuario en lengugje textual . Invocacion afuncion escritaen
lenguaje textual, hasta con cuatro argumentos pasados por referencia. La funcion puede

retornar valores en los acumuladores local es.
Funcion Textual ARGL(ARG2, ARG3, ARG4, ARGS).

ARG1 = Nombre de lafuncion.

ARG2 ... ARG5S = Primer argumento ... Cuarto argumento (opcionales).

Aplicaciones: Se usa pararealizar operaciones que no estén contenidas en Mgdmod.
Funciones de calculo de CRC y algoritmos similares.

Llamado a funciones internas del sistema operativo del autébmata programable.
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Lasecuenciainiciaen el estado Reposo y al detectar la activacion de la entrada START,
pasad Estado 2, en e cud utilizalafuncién UserFunc parainvocar larutina“Senoidal”,
lacual entrega en lavariable <Acumulador> los valores de una sucesion sinusoidal, los
cual es serén modulados por el RTOS travésdela SALIDA 1, en lamodalidad PWM.



