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Sécurité

Pour le personnel qualifié uniquement

Ce manuel est destiné a étre utilisé par des électriciens formés et qualifiés qui connaissent bien
les normes de sécurité des matériels automatiques. Tout travail avec le matériel décrit, y com-
pris la conception, I'installation, la configuration, la maintenance, I'entretien et les tests des sys-
temes, ne peut étre effectué que par des électriciens qualifiés et connaissant bien les normes et
réglementations de sécurité en vigueur pour les matériels automatiques.

Utilisation correcte du matériel

Les automates programmables sont prévus uniquement pour les applications explicitement
décrites dans ce manuel. Veuillez vous conformer aux paramétres d’installation et d’utilisation
spécifiés dans ce manuel. Tous les produits sont congus, fabriqués, testés et documentés con-
formément aux réglementations de sécurité. Toute modification du matériel ou du logiciel ou
lignorance des consignes et avertissements de sécurité figurant dans ce manuel ou imprimés
sur le produit peut entrainer des blessures ou endommager le matériel ou d’autres biens. Seuls
les accessoires et les périphériques spécifiquement approuvés par MITSUBISHI ELECTRIC
sont utilisables. Toute autre utilisation ou application est jugée incorrecte.

Réglementations de sécurité applicables

Toutes les réglementations de sécurité et de prévention des accidents concernant votre appli-
cation doivent étre respectées pour la conception, l'installation, la configuration, la mainten-
ance, l'entretien et les tests de ces produits. Les réglementations ci-dessous sont
particulierement importantes. Cette liste n’est pas compléte ; néanmoins, vous étes responsa-
ble de la connaissance et de I'application des réglementations qui vous concernent.

® Normes VDE

- VDE 0100
(Réglementations pour les installations électriques avec des tensions nominales jusqu’a
1000 V)

- VDE 0105
(Fonctionnement des installations électriques)

- VDE 0113
(Circuits électriques comportant des appareils électroniques)

— VDE 0160
(Configuration des circuits et des appareils électriques)

— VDE 0550/0551
(Réglementations sur les transformateurs)

— VDE 0700
(Sécurité des appareils électriques domestiques et utilisés dans des applications simi-
laires)

— VDE 0860
(Réglementations de sécurité pour les appareils électroniques et leurs accessoires ali-
mentés sur le secteur pour l'utilisation domestique et dans des applications similaires)

® Réglementations de prévention des incendies
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® Réglementations de préventions des accidents

— VBG No. 4 (Circuits et matériels électriques)

Avertissements de sécurité de ce manuel

Dans ce manuel, des avertissements spéciaux importants pour I'utilisation correcte et sGrre des
produits sont clairement identifiés comme suit :

DANGER :
Risque de blessure et danger pour la santé. Le non-respect des consignes indiquées
ici peut entrainer des risques de blessures graves.

ATTENTION :
Risque de détérioration matérielle. Le non-respect des consignes indiquées ici peut
entrainer des détériorations du matériel et d’autres biens.
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Sécurité générale et précautions

Les consignes de sécurité ci-dessous constituent des régles générales d'utilisation des auto-
mates programmables avec d’autres matériels. Ces précautions doivent toujours étre respec-
téeslors de la conception, de l'installation et de I'utilisation de tous les systemes de commande.

ATTENTION :
® Respectez toutes les réglementations de sécurité et de prévention des acci-

dents en vigueur pour votre application. L’installation, le cdblage et I’'ouverture
des ensembles, des composants et des modules ne doit avoir lieu que si toutes
les alimentations électriques sont coupées.

® Les ensembles, les composants et les modules doivent toujours étre montés
dans un boitier antichoc équipé d’un capot adapté et d’'un équipement de pro-
tection.

® Les modules raccordés en permanence au secteur doivent étre intégrés aux
installations des batiments avec un coupe-circuit sur toutes les phases et un
fusible adapté.

® Contrélezréguliérement’absence de coupure et la détérioration de I’isolant de
tous les céables et lignes d’alimentation connectés au matériel. Si vous consta-
tez des détériorations, débranchez le matériel et les cables de I’alimentation et
remplacez les éléments défectueux.

® Avant la premiére utilisation du matériel, vérifiez que les caractéristiques de
I’'alimentation correspondent a celles du secteur.

@ Afin qu’une rupture de cdble ou de conducteur au niveau des signaux ne puisse
pas provoquer des états indéfinis, des mesures de protection correspondantes
doivent étre prises.

® Prenez les précautions nécessaires afin de pouvoir remettre correctement en
service un programme interrompu a la suite d’une coupure ou d’une chute de
tension. Veillez également a exclure tout régime dangereux, méme de courte
durée.

® Les modules de protection contre les courants résiduels conformes a la norme
DIN VDE 0641 Parties 1 a 3 ne conviennent pas a la protection contre le contact
indirect pour les installations comportant des systémes de commande de posi-
tionnement. Des dispositifs de protection supplémentaires sont indispensab-
les dans de telles installations.

® Lesdispositifs de COUPURE D’URGENCE conformes a la norme EN 60204/IEC
204 VDE 0113 doivent rester totalement opérationnels en permanence dans
tous les modes de fonctionnement des systémes de commande. La fonction de
réarmement des dispositifs de COUPURE D’'URGENCE doit étre congcue de
facon a interdire tout redémarrage non contrélé ou incertain.

® Vous devez également mettre en place des précautions matérielles et logiciel-
les qui évitent des états incertains des systémes de commande dus a des cou-
pures des lignes de signaux ou des lignes principales.

@ Toutes les spécifications électriques et physiques applicables doivent étre
rigoureusement respectées et maintenues pour tous les modules de
I'installation.
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Présentation et conditions du cours Matériel pédagogique modulaire pour les automates programmables

1

1.1

Présentation et conditions du cours

Ce cours présente la famille d’automates programmables Mitsubishi MELSEC System Q qui uti-
lise le logiciel GX IEC Developer Version 7.

Son contenu a été choisi pour offrir une introduction a la MELSEC System Q avec le systéme de
programmation GX IEC Developer. La deuxieéme partie traite de la configuration et de I'utilisation
du matériel ; la suite traite du systeme de programmation Mitsubishi IEC61131-3 illustré avec
des exemples de travail.

Nous supposons que le stagiaire connait bien la pratique du systéme d’exploitation Micro-
soft Windows®.

Matériel pédagogique modulaire pour les automates
programmables

Il existe de nombreux modeles de matériel pédagogique pour la MELSEC System Q. La plupart
des exercices de ce manuel s’appuient sur l'utilisation des moyens offerts par ces systemes
pédagogiques. Les exemples de ce cours supposent que la configuration suivante est utilisée :

@® 6 commutateurs de simulation d’entrées logiques : X10-X15
® Entrée horloge variable (1 4 100 Hz et 0,1 a2 10 kHz) : X17

® 6 voyants DEL de sorties logiques : Y20-Y25

® 4 canaux d’entrée analogique : module Q64AD avec I'adresse d’en-téte 30H
(]

4 canaux de sortie analogique : Q64DA avec I'adresse d’en-téte 40H

+24V oV 10V OV 10V
Horloge
}_\A\ }_V_\ }_v_\ }_\A\ }_V_\ }_V_\ }_\A\ interne
S S S

SO S1 S2 3 4 5 RUN
< q < <

[ q
}; ’%4 @; }4 ’%4 @4 0atov | oatoVv
ov

\ g \ 4 @ @ \ g @

x10 [ x11 | x12 | x13 | x14 [ x15 | x16 | Xx17 Canal1 | Canal2

Module d’entrée
analogique Q64AD

Module d’entrée numérique QX 80

Module de sortie
analogique Q64DA

voo | v2t | v22 | v23 [ vo4 | vos | Canal 1 |
0atov

Module de sortie numérique QY 80

Yz Yz Yz ¥Yxr Y5 ¥z

oV

Par conséquent, il est possible de régler d’autres simulateurs de formation avec des modifica-
tions adaptées des adresses du code spécimen fourni dans ce document pédagogique.
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Matériel

Présentation générale des automates programmables

2

2.1

2.1.1

2.1.2

2.1.3

Matériel

Présentation générale des automates programmables

Historique & Développement

Bedford Associates, créée par Richard Morley a réalisé le premier automate programmable en
1968. Cet appareil était baptisé Modular Digital Controller (Contréleur numérique modulaire),
d’ou le nom de la société MODICON.

Les automates programmables étaient destinés a remplacer les gros tableaux de commande a
relais électromécaniques. Ces systémes n’offraient aucune souplesse et exigeaient un nou-
veau cablage ou leur remplacement en cas de modification de la séquence de commande.

Le développement des microprocesseurs a partir du milieu des années 70 a permis aux automates
programmables de se charger de taches plus complexes et de fonctions plus sophistiquées grace
a 'augmentation de la vitesse de traitement. Il est maintenant courant que 'automate programma-
ble soit le coeur des fonctions de commande d’un systeme et souvent intégré avec des systemes
SCADA (Supervisory Control And Data Acquisition), des pupitres opérateur (Human Machine Inter-
faces), des systemes expert et des interfaces graphiques (GUI). Les automates programmables
comportent souvent des extensions chargées des commandes, du traitement des données et de
fonctions de gestion.

Spécifications initiales des automates programmables

® Facilité de programmation et de re-programmation dans I'atelier pour modifier sa
séquence d’opérations.

@ Facilité de maintenance et de réparation, de préférence en utilisant des cartes ou des
modules enfichables.

@® Résistance aux conditions environnementales, mécaniques et électriques difficiles ren-
contrées dans les ateliers.

® Moins encombrants que les systéemes équivalents réalisés avec des relais et des compo-
sants discrets a semi-conducteurs.

@ Economiques par rapport aux systémes réalisés avec des relais et des composants
discrets a semi-conducteurs.

Comparaison des automates programmables et des systéemes a relais

Automate

Caractéristique programmable (API) Relais
Prix par fonction Faible Faible - Si le programme de relais équivalent utilise plus de 10 relais
Encombrement Trés compact Encombrant
Vitesse d’exécution Rapide Lent
Immunité au bruit électrique Bonne Excellente
Facilité de

Construction Cablage - Prend beaucoup de temps

programmation

Instructions sophistiquées Oui Non
Modification de la séquence de Trés simple Tres difficile — Nécessite de modifier le cablage
commande
Excellente
Maintenance Les automates pro- Médiocre - Les relais nécessitent une maintenance permanente

grammables tombent
rarement en panne
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Présentation générale des automates programmables Matériel

2.1.4

2.1.5

Programmation Langage Ladder

Les techniciens et les électriciens devaient basculer vers les automates programmables. Le
langage Ladder a été développé a cette fin. |l est basé sur les symboles de relais et de contacts
connus des techniciens dans les schémas électriques des tableaux de commande.

La documentation des premiers automates programmables était inexistante ou trés médiocre :
ne fournissant que de simples adresses ou des commentaires basiques, les gros programmes
étaient difficilement lisibles. Cela s’est nettement amélioré grace aux logiciels de programma-
tiontels que GX Developer sous Windows de Mitsubishi (traité en détails dans ce document).

Encore récemment, il n’existait aucun standard de programmation des automates programm-
ables. L'introduction de lanorme IEC 61131-3 en 1998 constitue une approche plus formelle du
code. Mitsubishi Electric a développé un langage de programmation, GX-IEC Developer qui
permet d’adopter un codage conforme a la norme IEC.

SCADA et MMI

Les interfaces des premiers automates programmables avec 'opérateur étaient treés similaires
aux tableaux de commande a relais avec des boutons poussoirs et des contacteurs pour la
commande et des voyants pour les indications fonctionnelles.

L’introduction de I'ordinateur personnel (PC) dans les années 80 du siecle dernier a permis le
développement des appareils d’entrée/sortie basés sur les ordinateurs. Si un PC avec un logi-
ciel spécial est utilisé, on parle également de SCADA (Supervisory Control And Data Acquisi-
tion), désignant un systéme pour la commande et la saisie des données.

Les pupitres opérateur spéciaux sont nommés MMI (interface homme-machine) car ils forment
l'interface entre le processus a commander et 'opérateur. Aujourd’hui, SCADA et MMI se sont
imposés pour la commande et augmentent en association avec un automate la convivialité.

Mitsubishi propose une large gamme de pupitres opérateur et de produits SCADA adaptés a de
nombreuses interfaces opérateur.

Il est maintenant courant de trouver des pupi-
tres opérateur intégrés a des systémes
d'automates programmables pour offrir une
interface a l'opérateur.
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Matériel

Qu’est-ce qu’un automate programmable

2.2

2.2.1

Qu’est-ce qu’un automate programmable

Ala différence des contrdleurs classiques détés de fonctions déterminées par leur cablage phy-
sique, un programme définit les fonctions des automates programmables (API). Les automates
programmables doivent également étre connectés au monde extérieur par des cébles, mais
leur mémoire de programmation est modifiable a tout moment pour adapter les programmes
aux diverses taches de commande.

Les automates programmables regoivent des données, les traitent et envoient les résultats du
traitement. Ce processus s’effectue en trois étapes :

@® entrée,

@ traitement et

@® sortie.

Entrée
L’opération d’entrée transfére des signaux de commande provenant de contacteurs, de bou-
tons ou de capteurs a I'opération de traitement.

Les signaux de ces composants sont créés au cours du processus de commande et envoyés
aux entrées sous forme d’états logiques. L’opération d’entrée les transfére a I'opération de trai-
tement sous un format préparé.

Opération de traitement (UC)

Au cours du traitement, les signaux regus et prétraités lors de 'opération d’entrée sont traités et
combinés a l'aide d’opérations logiques par un programme enregistré. La mémoire de pro-
gramme pour le traitement est totalement programmable. La séquence de traitement est modifi-
able a tout moment : il suffit de modifier ou de remplacer le programme enregistré.

Sortie

Les résultats du traitement des signaux d’entrée par le programme sont envoyés a I'opération
de sortie qui commande des éléments commutables connectés tels que des contacteurs, des
voyants, des électrovannes etc.

Spécifications pour un systeme d’automate programmable

Ci-aprés sont mentionnés quelques points qui doivent étre pris en compte lors de la configura-
tion d’un automate.

Modules externes, entrées et sorties
® Exigences envers les entrées et sorties
@ Tensiondes signaux:tension continue de 24 V ou tension alternative de 110V/240V ?

@® Avecunetensioncontinue de 24V CC :est-ce que des capteurs a commutation positive ou
négative seront raccordés aux entrées ?

® Typede sortie:transistor (PNP ou NPN), Triac, relais ou contact du relais sans potentiel ?

Tension d’alimentation
@® tension continue de 24 V ou tension alternative de 110 /240 V ?

Modules intelligents

® Nombre de modules intelligents (par ex. modules analogiques, modules de réseau ou
modules d’interface) dans le systeme

@® Est-ce qu’une alimentation en courant externe est nécessaire pour les modules intelli-
gents ?
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2.3

2.3.1

Le MELSEC System Q

Le paragraphe suivant présente un apercu sur la constitution d’'un automate programmable du
MELSEC System Q.

Configuration du systéme

QCPU Modules d’E/S Modules
| o intelligents

El
[

Module |
d’alimentation

Chassis

Carte mémoire (en option)

L’UC et les modules sont montés sur une unité de base principale. Les différents modules peu-
vent communiquer entre eux par la face arriere de 'unité de base. L’alimentation en courant du
systéme complet est réalisée par un module d’alimentation également installé sur I'unité de
base.

Différents modeles d’unité de base principale avec 3 a 12 slots pour les modules d’E/S et les
modules intelligents sont disponibles. Un systeme peut étre agrandi en raccordant des unités
d’extension avec des slots supplémentaires.

Les slots libres sur une unité de base peuvent étre protégés contre la salissure ou les endom-
magements mécaniques par des modules vides. De plus, un module vide permet de réserver
des adresses d’E/S pour un aménagement ultérieur du systeme.

Pour le cablage d’installations complexes ou pour les machines avec une structure modulaire,
les entrées et sorties décentralisées (stations d’E/S) présentent 'avantage d’étre agencées
directement sur place. La longueur des connexions entre les entrées et les sorties ou les élé-
ments commutables peut alors étre maintenue courte. Seul un cable réseau est nécessaire
pour connecter une station d’E/S décentralisées avec le systeme de 'UC de 'API.
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Unité de base principale et unité d’extension

Unité de base principale

1ére unité d’extension

L’unité de base principale et les unités d’extension sont reliées entre elles simplement par un
cable. Ce cable d’extension alimente également I'unité d’extension en courant si celle-ci ne dis-
pose pas d’'un propre module d’alimentation.

Jusqu’a sept unités d’extension avec jusqu’a 64 modules peuvent étre raccordés a une unité de
base principale du MELSEC System Q. La longueur de tous les cables d’extension ne doit pas
dépasser 13,2 m.

La consommation de courant des modules d’entrée et de sortie, des modules intelligents et des
modules périphériques doit étre prise en considération lors de la sélection du module
d’alimentation. Si nécessaire, une unité d’extension avec un module d’alimentation supplémen-
taire doit étre utilisée.

Nombre d’unités d’extension raccordables

@ Sur une unité de base principale avec une QO0CPU ou une Q01CPU, jusqu’a 4 unités
d’extension avec au maximum 24 modules d’E/S peuvent étre raccordés.

® Un API du System Q avec une Q02-, Q02H-, Q06H-, Q12H- ou Q25HCPU peut étre
agrandi avec au maximum 7 unités d’extension et 64 modules d’E/S.
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CRETIE T

Carte mémoire QCPU

¥

Unité de base principale

Cable d’extension

L

P

Batterie

| ETTRe T
HEHENE LW Y

Module d’alimentation, modules d’E/S,
modules intelligents

o - =:'Tt‘_\l
{ijf ) __;',':!’ | ﬁ

Unité d’extension

Module d’alimentation, modules d’E/S,
modules intelligents

2.3.2 Unité de base
Les unités de base principales accueillent un module d’alimentation, un ou plusieurs modules
d’UC et modules d’E/S ou modules intelligents. Des modules d’E/S et des modules intelligents
peuvent étre installés dans les unités d’extension. Les unités de base sont installées directe-
ment, par ex. dans une armoire de distribution ou a I'aide d’adptateurs sur un rail DIN.
Slot pour le module d’alimentation Slot pour 'UC
«
@ I
RN
Slots pour 'UC ou d’autres modules Slots pour les modules d’E/S
ou les modules intelligents
Connexion pour cable d’extension
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Toutes les unités de base disponibles sont mentionnées dans les tableaux suivants.

Unité de base principale
Q33B Q35B Q38B Q38RB Q312B

Caractéristique

Nombre de slots pour les

modules d’alimentation 1 1 1 2 1

Nombre de slots pour les
modules d’E/S ou les 3 5 8 8 12
modules intelligents

* Des modules d’alimentation redondants peuvent étre utilisés dans cette unité de base principale.

Unité d’extension

Caractéristique
Q52B Q55B Q63B Q65B Q68B Q68RB Q612B

Nombre de slots pour les

modules d’alimentation - - 1 1 1 2 1

Nombre de slots pour les
modules d’E/S ou les 2 5 3 5 8 8 12
modules intelligents

* Des modules d’alimentation redondants peuvent étre utilisés dans cette unité d’extension.
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2.3.3 Affectation des adresses d’E/S pour I'unité de base principale

Des adresses doivent étre affectées aux entrées et sorties d’'un API afin de pouvoir les adresser
dans le programme. Les adresses des entrées et sorties des modules d’E/S installés sur 'unité
de base principale ainsi que les adresses d’en-téte des modules intelligents sont affectées auto-
matiquement aux slots. L’affectation peut toutefois étre modifiée par I'utilisateur.

Unité de base principale (Q33B, Q35B, Q38B)

0 1 2 3 4 5 6 7 «——Numéroduslot

c |00(10(20|30|40|50|60|70| «—— Adresse d'E/S (en hexadécimal)
[ N I R e N I
« | Y |oF| 1F| 2F | 3F| 4F | 5F | 6F | 7F
Pour Q33B
(3 slots)
Module 7
dralimentation Pour Q35B (5 slots)

Pour Q38B (8 slots)

Lors de I'affectation des adresses d’E/S, le syteme suppose que des modules avec 16 entrées
ou sorties sont installés sur tous les slots. Les adresses d’E/S augmentent donc avec chaque
slotde la valeur 16 (0 & F en hexadécimal). Si un slot comporte un module avec par exemple 32
entrées ou sorties (comme le slot 5 dans la figure suivante), cela sera également pris en consi-
dération et les adresses des slots suivants seront décalées en conséquence.

Unité de base principale
/ Module d’alimentation
0 1 2 3 4 5 6 7 «—— Numéro du slot

Module avec 32 entrées ou sorties

" 00110 20(30(40 5;0 70| 80| «— Adresse d’E/S (en hexadécimal)
. . . . . |5F | . .
OF | 1F| 2F | 3F | 4F | 6F | 7F | 8F

cTUTo

16 adresses d’E/S seront également affectées a un slot vide. La figure suivante présente une
configuration dans laquelle aucun module d’E/S n’a été installé sur le slot 3.

Unité de base principale
/ Module d’alimentation
0 1 2 383 4 5 6 7 «—— Numérodu slot

L

00|10 |20 |Leer[ 40 | 50 | 60 | 70 | +—— Adresse d’E/S (en hexadécimal)

S R R <o R RN P
OF | 1F| 2F | 3F | 4F | 5F | 6F | 7F

cTUvo
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Le MELSEC System Q

2.3.4

Affectation des adresses d’E/S pour les unités d’extension

Si en plus des slots sur I'unité de base principale, d’autres slots sont nécessaires, des unités
d’extension peuvent étre raccordées. L’affectation des adresses d’E/S est réalisée selon les
regles suivantes :

Les adresses d’E/S des slots de I'unité d’extension seront attribuées en hexadécimal dans
I'ordre croissant.

Ladressage de I'unité de base principale sera poursuivie avec le premier slot de la pre-
miere unité d’extension apres I'unité de base principale.

La figure suivante explique I'adressage :

QB35B (5 slots sont occupés avec

des modules d’E/S)

________ Numéro du
0 1 2 3 4 = slot
@ @ @ Q@ Q@ Les adresses des
_§ % 2 % @ %’ 2159159 entrées et sorties
2T | D |c8|c8|688|2%(24 sont attribuées selon
25| |og|ogloe o890 le nombre d’E/S
§ ElS % g % ko % ko % B % E présentes par slot.
© DO DO |TdN |TO | T
5 o O+~ |OM o o ©
= = = > = /]
Ordre de I'attribution
Xé)o qu X<0 Yqo Y§O des adresses
QB65B (5 slots sont  XOF X1F X3F Y4F Y8F Les slots sont
Cable pour occupés) numérotés dans
connecter les  «— V4 Pordre
chassis l 5 6 7 8 9
I c Em %m Ew 20 § Le nombre
loo| 2120|220 |20 2ol @ d’adresses pour les
[o0] 23|32 |28|28|0d| 5 slots libres est
— S5 |EL|EL|EL|c8 | @ — configuré dans les
o o] SE|0R |0 |28 |28| 2 aramatres systeme
ool - =R =N ER S B para Y
I3y (3D |B2N[TLe| ¢ A de 'automate.
° § § § = 2 (préréglage = 16)
980 BSO DSO YFO 1800
AF CF EF YFF 10F
QB68B (8 slots sont
OCCupés)
} 10 11 12 13 14 15 16 17
S “g » ‘@ n 3 » o o« 3 » 'g » %) n g »
5o S|EQ|EQ (22|20 |20 |g2(g0|gQ
X 2 AR AR AR AR A P AR AR
3 S = |2 < 2 2 2 [0) [0} [0}
o] g5|oL(cl|EL(EL|EL|v2(c (v
ool SE|ILT|28 |26 |28 (2R |25B|2T |25
% T|To(co 3NN |BN|TO|TO |(TYO
> O~ | O+ S ™ IS) [sp) ) ™ o~ |0~ |Oo~
= (= (271212 = [ |=
X110 X120 130 150 170

YRQO Y1A0 Y1BO

) )

X11F X12F 14F Y19F Y1AF Y1BF
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~ , -
2.4 Cable d’extension
Les cables d’extension permettent de relier 'unité de base principale avec les unités
d’extension.
Cable d’extension | QC05B QC06B QC12B QC30B QC50B QC100B
Longueur 0,45 m 0,50 m 1,2m 3,0m 50m 10,0 m
La longueur maximale de tous les cébles de connexion ne doit pas dépasser 13,2 m.
Pour raccorder 'unité d’extension sans module d’alimentation propre (Q52B, Q55B), le cable
QCO05B est recommandé.
T .
2.5 Modules d’alimentation
Le System Q est exploité avec une tension
continue de 5 Volt. Des modules
d’alimentation avec des tensions d’entrée de
24V CCou 1002240V CAsontdisponibles.
l I
I
MITSUBISHI |
Caractéristique Q63P Q61P-A1 Q61P-A2 Q62P Q64P
100 - 120 V CA
Tension d’entrée 24V CC 100-120V CA | 200-220V CA | 100-240V CA
200 — 240 V CA
Puissance absorbée| 45 W 105 VA 105 VA 105 VA 105 VA
Tension de sortie 5V CC 5V CC 5V CC 5V CC,3A 5V CC
Courant de sortie 6 A 6 A 6A 24V CC,06A | 85A
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2.5.1 Choix d’un module d’alimentation approprié

La consommation de courant des modules installés sur I'unité de base ne doit pas dépasser le
courant nominal que le module d’alimentation peut fournir. Si c’est le cas, le nombre de modules
dans l'unité de base doit étre diminué.

Exemple pour le calcul de la consommation de courant :

66666666 .

ﬁ

|molo|w[>|o|m|N|o|als v+ o]

(-}

i \ﬁ‘ﬁ
@ B
@ A
@ o
o
8
w©
Lo

MITSUBISHI

Module Type de module Intensité du courant absorbé
QO06HCPU | Module UC 0,64 A

QX80 Module d’entrée numérique 0,16 A

QX80 Module d’entrée numérique 0,16 A

QY80 Module de sortie numérique | 0,008 A

Q64AD Module d’entrée analogique | 0,63 A

QJ71BR11 Module MELSECNET/H 0,75 A

Consommation totale de courant 2,42 A

La somme des consommations de courant est de 2,42 A et est donc inférieure au courant nomi-
nal de 6A que le module d’alimentation peut délivrer. Aucun probléme n’apparaitra donc lors du
fonctionnement de I'automate.
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2.6 Modules UC
UCs API de base
Les modules d’UC du MELSEC System Q sont disponibles
entant que mono UCs et UCs multiprocesseurs ce qui per-
met d’obtenir une grande diversité de mise en ceuvre. La
puissance de I'automate augmente alors avec I'application
par un simple changement de 'UC (pas pour Q00JCPU).
Alors que les QO0CPU et Q01CPU sont des modules
d’UCs classiques, la Q00JCPU forme une unité insépara-
] ble composée d’'une UC, d’un module d’alimentation et
d’un chéssis et permet ainsi une entrée économique dans
e | la technologie des automates modulaires.
DT Les UCs standard ont été spécialement développées pour
L des applications pour lesquelles une structure du systéme
facile a réaliser et compacte est primordiale.
Les avantages principaux sont :
@® Chaque UC est équipée d’une interface RS232C pour une programmation et une surveil-
lance simples a l'aide d’'un PC ou d’un pupitre opérateur.
® ROMsflashintégrées pourle mode mémoire sans slot de carte mémoire supplémentaire
@ Traitement des entrées et sorties comme image d’exécution
UCs API évoluées
Pour les UCs évoluées, une vitesse de traitement élevée et
une possibilité d’extension sont primordiales. Elles dispo-
sent d’'une multiplicité de fonctions et d’'un environnement
de programmation et de débogage mieux optimisé afin de
garantir une réaction flexible a tous les systémes.
Les deux UCs de process Q12PHCPU et Q25PHCPU dis-
posent de fonctions de régulation étendues avec 2 degrés
I de liberté, PID cascadé et fonction d’auto-réglage. De plus,
52 fonctions différentes d’instruction de process sont dis-
D% ponibles. Le nombre de boucles de régulation PID n’est
Lo pas limité.
D RS-232
|
Les avantages principaux sont :
® Chaque UC H multiprocesseur est équipée d’une interface USB pour une programmation
et une surveillance simples et rapides a I'aide d’'un PC.
@ Traitement des entrées et sorties comme image d’exécution
® Arithmétique a virgule flottante conformément a la norme IEEE 754
@ Adressage et traitement directs des boucles de régulation PID
® Fonctions mathématiques comme par ex. les fonctions trigonométriques, exponentielles
et logarithmiques
@ Echange de module en mode RUN (avec UCs de processus)
® Fonctionnement multiprocesseur avec jusqu’a 4 modules d’'UC possible
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2.6.1 Données techniques
Caractéristique QO00CPU QO01CPU Q02CPU QO02HCPU | QO6HCPU | Q12HCPU | Q25HCPU
Type d’automate Traitement cyclique du programme enregistré
Commande d’E/S Rafraichissement de I'image d’exécution

Langage Ladder IEC (Ladder), liste d’instructions (IL), langage séquentiel (FBD), texte structuré

Langage de programmation | 1o, "(sT) “Jangage Grafcet (SFC)

LD 160 ns 100 ns 79 ns 34 ns
MOV 560 ns 350 ns 237 ns 102 ns
Vitesse de | |ngiructions
traitement | mivtes par ps 2,0 2,7 4,4 10,3
Addition a vir- N
gule flottante 27 ps 18us 0.78 us
Nombre d’instructions (sans
instruction pour les modules | 249 363
intelligents)
Instructions de calcul pour les Possible* Possible

nombres a virgule flottante

Instructions pour le traitement| seulement $MOV est

de chaines de caractéeres possible Possible
Instructions pour la régulation Possible* Possible
PID

Instructions pour les

fonctions spéciales (fonctions Possible* Possible

trigonométriques, calcul de
racine et de logarithme etc.)

Seulement avec une Q00/Q01CPU a partir de la version B (Les 5 premiers chiffres du numéro de série sontdans ce
cas au minimum « 04122 ».)

Caractéristique Q00CPU ‘ Qo01CPU Q02CPU QO02HCPU | QO6HCPU | Q12HCPU | Q25HCPU

Temps de cycle constant 1242000 ms

(lancement du programme & | (paramétrable par pas de | 0,5 a 2000 ms (paramétrable par pas de 0.5ms)

intervalles fixes) 1 ms)

Mémoire de programme

(nombre d’opérations) 8k 14k 28 k 60 k 124 k 252 k
Mémoire de
programme
intégrée 94 kOctets 112 kOctets 240 kOctets | 496 kOctets | 1 Mo
(lecteur 0)

Carte mémoire

RAM (lecteur 1) | — En fonction de la carte mémoire installée (maxi. 1 Mo)

Carte mémoire En fonction de la carte mémoire installée (maxi. 4 Mo avec
Capacité RAM (lecteur 2) Flash-ROM, maxi. 32 Mo avec cartes mémoire ATA)

de RAM intégrée

mémoire (lecteur 3) 128 kOctets 64 kOctets 256 kOctets

ROM intégrée

(lecteur 4) 94 kOctets 112 kOctets 240 kOctets| 496 kOctets | 1 Mo

Zone de

mémoire com-
mune pour 1 kOctets** 8 kOctets
mode multi-
processeur

Total

(E/S
Adresses | décentralisées
d’E/S comprises)

2048 8192

E/S locales 1024 4096

* 64 kOctets pour la version A
** Seulement avec une Q00/Q01CPU a partirde la version B (Les 5 premiers chiffres du numéro de série sont dans ce
cas au minimum «04122 ».)
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Nombre d’opérandes
Opérande (symbole) Q00CPU Q01CPU Q02CPU QO02HCPU | QO6HCPU | Q12HCPU | Q25HCPU
Bit interne (M) 8192 8192
Bit interne sauvegardé (L) 2048 8192
Bit interne de réseau (B) 2048 8192
Temporisation (T) 512 2048
Temporisation rémanente (ST)| 0 0
Compteurs (C) 512 1024
Registre de données (D) 11136 12288
Registre réseau (W) 2048 8192
Bit d’erreur (F) 1024 2048
Bit d'impulsion (V) 1024 2048

Le tableau précédent montre les opérandes prédéfinis. Le nombre d’opérandes peut étre modi-
fié dans les parametres.

Opérande (symbole) QO0CPU | QOICPU | QO2CPU | QO2HCPU | QOGHCPU | Q12HCPU | Q25HCPU
Registre fichier (R) 32768 32768* 65536* 131072*
Bit systeme réseau (SB) 1024 2048

Registre systéme réseau (SW) | 1024 2048

Indicateur d’opération (S) 2048 (S0 a 127 / bloc) 8192

Registre index (Z) 10 16

Pointeur (P) 300 4096

Pointeur d'interruption (1) 128 256

Bit systéme (SM) 1024 2048

Registre systéme (SD) 1024 2048

Entrées de fonction 16 16

Sorties de fonction 16 16

Registres de fonction 5 5

En utilisantla mémoire intégrée. Le nombre de registres fichiers peut étre augmenté a jusqu’a 1.042.432 adresses
pour les UCs de type Q02, Q02H, Q06H, Q12H et Q25H en utilisant une carte mémoire.

Eléments de commande, interfaces et consommation de courant des modules d’'UC

Caractéristique

Q00CPU \ QO01CPU

Q02CPU \ QO2HCPU \ QO6HCPU \ Q12HCPU \ Q25HCPU

Fonctions du commutateur
du mode opératoire

RUN, STOP, RESET

RUN, STOP, RESET, L.CLR (effacement des données sauvegar-
dées)

pour 5V CC

interfaces RS232 RS262 | Rs232,USB

Slot pour carte mémoire — 1 slot

LED pour l'affichage de I'état

de fonctionnement RUN, ERR. MODE, RUN, ERR., USER, BAT., BOOT, POWER
Consommation de courant 025A 027 A 0,60 A 0,64 A
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Modules UC

Eléments de commande des modules d’UC

Touche d’éjection de —]

la carte mémoire

Emplacement pour carte -

meémoire

Port USB (pas pour Q00-,

QO01- et Q02CPU)

Interface RS232

Diodes lumineuses
® LED MODE et RUN

QO6HCPU ]

MODE B —|
RUN Il —1
s

N

| Vert: mode Q

Diodes lumineuses

Commutateur pour les
réglages du systeme

Commutateur du mode
opératoire

Commutateur RESET/L.CLR
(Dans les QO0CPU et Q01CPU,
le commutateur RESET est
intégré dans le commutateur du
mode opératoire.)

I

ON:
OFF :

CLIGNOTE :

LUC est en mode opératoire RUN

LUC est en mode opératoire STOP ou une erreur qui
interrompt le traitement du programme est apparue.

Apres une modification du programme ou des
parameétres, le commutateur du mode opératoire de
'UC a été commuté sur RUN mais 'UC n’est pas
encore en mode opératoire RUN.

L’UC sera de nouveau commutée sur « RUN » apres une modification du programme ou des
parametres qui a été exécutée dans le mode opératoire STOP comme suit :

@ 1.Metter le commutateur RESET/L.CLR sur la position « RESET ».

@ 2. Mettre le commutateur RUN/STOP sur la position « RUN ».

ou si aucun reset ne doit étre exécuté :

@ Mettre le commutateur RUN/STOP de la position « STOP » a la position « RUN ».

@ Remettre ensuite le commutateur RUN/STOP sur « STOP »
® Mettre le commutateur RUN/STOP sur « RUN ».
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® LED ERR.- et USER

® LED BAT- et BOOT

Qo6HCPU

QO6HCPU —
""" ]
IN ]
ERR- D/"" ON : Une erreur qui n'entraine pas une interruption du
: = programme a été détectée lors de l'autodiagnostic.
USER — OFF : Fonctionnement sans erreur de 'UC
_ —/ CLIGNOTE : Une erreur qui entraine une interruption du programme
= a été détectée lors de l'autodiagnostic.
ON: Une erreur a été détectée par l'instruction CHK ou
un bit d’erreur (F) a été activé.
OFF : Fonctionnement sans erreur de 'UC
CLIGNOTE : La zone de sauvegarde sera effacée.

La tension de la batterie tampon de 'UC ou de la carte
mémoire est trop faible.

Les tensions des batteries sont normales.

OFF :

Un programme sera chargé (« lancé »).
Aucune opération de démarrage ne sera exécutée.
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Commutateur du systéme

SW1: Protection du systeme
-+ ON SW OFF: La protection du systeme n’est pas activée.

ON: La protection du systéme est activée.

SW2 et SW3: Zone de mémoire des paramétres

m

SwW2 SW3 | Les parameétres sont enregistrés dans

OFF OFF | mémoire programme (lecteur 0)

ON OFF | carte mémoire RAM (lecteur 1)

OFF ON carte mémoire Flash/ATA (lecteur 2)
ON ON ROM intégrée (lecteur 4)

Aucun parameétre ne peut étre enregistré dans la RAM intégree (lecteur 3).
Tous les commutateurs sont a la livraison du module d’UC sur la position « OFF ».

Commutateur RUN/STOP, commutateur RESET/L.CLR

E——

STOP RUN

STOP: Le programme de I'API ne sera pas traité.
RESET LCLR RUN: Le programme de I'API sera traité.

RESET: Remise a zéro des messages d’erreur et initialisation de I'API
Apres un reset, le commutateur doit étre remis sur la position centrale.

L.CLR: Latch Clear, les données des opérandes qui sont enregistrées dans la zone de
sauvegarde paramétrée seront effacées (désactivées ou mises a 0).
(pas pour QO0CPU et Q01CPU)

Configuration de la mémoire

Module UC
Carte mémoire (RAM) Mémoire programme
lecteur 1 lecteur 0
Carte mémoire (ROM) RAM standard
lecteur 2 lecteur 3
Aucune carte mémoire ne peut étre ROM standard
installée dans les QO0CPU et Q01CPU. lecteur 4
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Modules UC Matériel
Ou puis-je enregistrer quoi ?
QO0CPU et Q01CPU
Mémoire intégrée
Données Mémoire de programme RAM ROM
(lecteur 0) (lecteur 3) (lecteur 4)

Programme [ J @) [
Parametre [ ] @) [
Parametres pour les modules
intelligents i © i
Commentaires des opérandes [} O [ J
Registre fichier @) [ J @)

@ = enregistrement est possible

Mémoire intégrée Cartes mémoire
Données "‘)"ri“;g::rg: RAM ROM RAM Flash ROM ATA ROM
(lecteur 0) (lecteur 3) (lecteur 4) (lecteur 1) (lecteur 2) (lecteur 2)

Programme [ ©) [} [} [ ] [ ]
Paramétre ([ ] o [ ) [ ] [ ®
Paramétres pour les
modules intelligents o © d d b o
Commentaires des
opérandes o © b b b o
Valeurs
dinitialisation o © e b b o
Registre fichier O [} o [ ] [ ] (©]
Opérandes locaux O [ O [} O O
Données TRACE O ©) O [} O O
Historique des
erreurs © © © i © ©
Données qui ont été
enregistrées avec
une instruction © © © © © i
FWRITE

O = enregistrement n’est pas possible

Q02CPU, Q02HCPU, Q06HCPU, Q12HCPU et Q25HCPU :

@ = enregistrement est possible
O = enregistrement n’est pas possible
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Matériel Modules UC

Cartes mémoire

Les données enregistrées peuvent étre protégées
contre un effacementinvolontaire par une protection
d’écriture. Dans la carte mémoire SRAM, une batte-
rie intégrée bufférise lors d’'une panne de secteur les
données enregistrées.

Cartes mémoire disponibles

ol e Nombre
L. . Bt Capacité de la Capacité de la A e
2o lguation SR G el mémoire [octets] mémoire [fichiers] g,ggﬁ;'z’::ns
Q2MEM-1MBS 1011 k 256
SRAM Aucune limitation
Q2MEM-2MBS 2034 k 288
Q2MEM-2MBF 2035 k
Flash ROM 288 100 000
Q2MEM-4MBF 4079 k
Q2MEM-8MBA 7940 k
Q2MEM-16MBA ATA ROM 15932 k 512 1000 000
Q2MEM-32MBA 31854 k

Installation de la batterie tampon dans le module d’UC

La batterie est placée sur le dessous du module UC.
Elle peut lors d’'une panne de secteur, buffériser la
mémoire programme, la RAM intégrée et I'horloge de
'UC pendant plusieurs milliers d’heures (en fonction
du type d’'UC).

(9 ER17330V/3.6V.

Alalivraison d’un module d’'UC, la batterie est montée dans le module mais pour des raisons de
protection contre les courts-circuits et pour éviter un déchargement, la fiche de raccordement
entre la batterie et 'UC est déconnectée. La batterie doit étre raccordée avant la mise en service
de 'UC.

Face avant du module UC

. Face arriére du module UC
Batterie Q6BAT
—

Fiche de raccordement

Cache —

La batterie doit étre changée tous les 10 ans.
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Raccordement de signaux externes Matériel

2.7 Raccordement de sighaux externes
2.7.1 Céablage des entrées et sorties
Les signaux délivrés par des appareils externes aux entrées de I'’API sont convertis pour la pro-
grammation en adresses d’entrée. L’adresse d’une entrée de I'API est définie par le slot de
I'unité de base sur lequel le module d’entrée est installé (voir paragraphe 2.3.3) et par I'entrée
d’'un module a laquelle un signal est raccordé.
Les adresses des sorties commandées par le programme sont également définies par le slot et
le raccordement au module. Pour activer un appareil externe, sa sortie doit étre reliée avec la
sortie correspondante de I'API.
Les entrées et sorties sont adressées en hexadécimal (0,1,2...9, A, B, C, D, E, F). ll en résulte
des groupes de 16 entrées ou sorties.
0 1 2 3 4<+— N° slot
( 1
Module || QCPU
d’alimen-
tation
ay \Chéssis
Adresse ~|(QX) Q) Adresse de sortie
d’entrée ~ ( /
ba1 Na Y10 /\;1\
—0 O— X0 \Z
CSi O X1 Y11 @
CS
—ZO/O— X2 viz_ /0N
EO2 O— X3 \ e Les adresses d’E/S sont comptées en hexa-
décimal et commencent a 0. Les entrées et
EO o— X4 Y13 >/Rt< sorties se partagent les adresses. La différen-
P — PN ciation est réalisée par le code d’opérande («
O O X » pour entrées et « Y » pour sorties). Par
— x5 Yi4 >/(3\|_< exemple, si une entrée X7 est présente dans
LSZ: ® X6 }\/{ un API, une sortie Y7 ne peut pas exister en
méme temps (sauf exception pour certains
LSS':': O X7 Y15 @ modules intelligents).
— e Le nombre maximal d’entrées et sorties
LS4~y X8 Y16 O dépend du type d’'UC.
PB4~ py
—O O—f X9
)
P80 o— | |xa NG
08955 | XB
] XC vig /N
_ xo| |~ \_/ i
el e
I _/
] XF COM2 @
co
Module de sortie
Module d’entrée
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Matériel

Modules numériques d’entrée et de sortie

2.8 Modules nhumériques d’entrée et de sortie

Les modules d’entrée et de sortie relient 'UC d’un API avec le processus a commander. Alors
que des modules d’entrée numérique convertissent les signaux d’appareils externes en une
information ON/OFF pour 'UC, des éléments commutables externes seront activés ou désacti-
vés par des modules de sortie numérique.

Les signaux d’entrée peuvent provenir d’'une multitude de capteurs ou appareils :

Interrupteur a poussoir

Commutateur rotatif a plusieurs positions
Commutateur a clé

Interrupteur de fin de course

Commutateur de niveau

Capteurs de contrble de débit

Barriéres lumineuses ou cellules lumineuses

Détecteur de proximité (inductif ou capacitif), les détecteurs de proximité sont en général
équipés d’une sortie a transistor congue a commutation positive PNP ou négative NPN.

Avec les sighaux de sortie sont commandés par exemple :

Systemes a relais
Voyants lumineux
Electrovannes

Entrées d’appareils externes comme par ex. un variateur de fréquence

Apercu des modules d’E/S numériques

Nombre d’entrées et sorties
Type de module
8 16 32 64

120V CA (@) o O @)

240V CA (] @) O O
Modules d’entrée 24V CC @) [ ) o [}

24 V CC (entrées rapides) [ O O O

5vVCC/12VvcCC @) o [} [

Relais (] [ O O

Relais avec contacts séparés (] @) @) O

Sorties Triac @) [ O O
Modules de sortie SN -

Sorties a transistor ® S ® P

(a commutation négative NPN)

Sorties a transistor

(a commutation positive PNP) © d hd ©
Modules combinés d’entrée/sortie () O o O

([
O

= Un module est disponible
= Aucun module n’est disponible
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Modules numériques d’entrée et de sortie Matériel

2.8.1

NOTE

Modules d’entrée numérique

Des modules d’entrée numérique pour différentes tensions d’entrée sont disponibles :

Nombre d’entrées
8 16 32 64
5-12VCC QX70 QX71 QX72
24V CC QX80 QX81 Qx82

24V CC
(Module d’interruption)

100-120 V CA Qx10
100 -240V CA QXx28

Tension d’entrée

Ql60

Pour les modules d’entrée avec 8 ou 16 entrées, le raccordement des signaux externes est réa-
lisé par des borniers amovibles avec bornes a vis. Les modules avec 32 ou 64 entrées sont rac-
cordés par des connecteurs.

Généralités sur les modules d’entrée numérique

Toutes les entrées sont isolées par des photocoupleurs. L’électronique sensible de 'automate
est ainsi protégée des interférences électromagnétiques provenant d’appareils externes.

Un autre probléme fréquent est le rebond des contacts des commutateurs mécaniques. Afin
que ces perturbations n’aient pas d’effet sur I'API, les signaux d’entrée seront filtrés. Un état de
signal modifié sera détecté seulement si il est présent sur I'entrée pendant une durée déter-
minée. Des signaux parasites de bréve durée ne seront donc pas interprétés par 'API comme
des signaux d’entrée.

Série A : Le temps de filtrage est préréglé pour les modules d’entrée standard sur 10 ms.
System Q : Pour les modules d’entrée standard, le temps de filtrage est préréglé sur 10 ms.
Ce préréglage peut étre modifié pour chaque module installé dans les paramétres dans la
plage de 1 ms a 70 ms. Veuillez tenir compte pour cela des données techniques des
modules.

Le temps de filtrage réglé influence également le temps de réaction de I'API et doit donc étre pris
en considération lors de la programmation. Avec un temps de filtrage bref, le temps de réaction
de 'API sera réduit mais en méme temps, la sensibilité par rapport aux influences perturbatrices
externes augmente. Les signaux d’entrée doivent dans ce cas étre reliés a l'aide de cables blin-
dés et ces cables doivent étre posés séparés des cables représentant des sources de perturba-
tion potentielles. Si des temps de réaction treés brefs sont nécessaires, des modules spéciaux
comme le module d’interruption QI60 doivent étre utilisés.

Afin que 'API reconnaisse une entrée activée, un courant minimal doit étre présent dans cette
entrée (ou provenir de cette entrée). Ce courant dépend du type de module d’entrée et est dans
la plupart des cas de 3 mA. Si, méme lors d’entrée apparemment activée, ce courant n’est pas
atteint, I'entrée reste désactivée pour 'UC. Le courant d’entrée est limité par la résistance
interne du module d’entrée. Un courant d’entrée trop grand en raison d’une tension d’entrée éle-
vée, endommagera le module d’entrée. Des courants d’entrée de maximum 7 mA sont permis.

L’UC de I'API détecte I'état des entrées au début du traitement cyclique du programme et
I'enregistre. Seuls les états enregistrés seront traités dans le programme. Les états de I'entrée
seront réactualisés seulement avant un nouveau traitement du programme.

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Matériel

Modules numériques d’entrée et de sortie

Entrées a commutation positive PNP et négative NPN

Des modules d’entrée a tension continue pour capteurs a commutation positive ou négative
sontdisponibles dans le MELSEC System Q. Toutefois, sur certains modules comme par ex. le
QX71, des capteurs a commutation positive ou négative peuvent au choix étre raccordés. Dans
les pays anglo-saxons, on parle pour les capteurs a commutation positive de « Source » (source
de courant) et pour les capteurs a commutation négative de « Sink » (source négative de cou-
rant). Ces désignations se rapportent au sens dans lequel le courant circule lorsque I'entrée est
activée.

Raccordement de capteur a commutation positive (« Source »)

Un capteur a commutation positive relie le pble positif d’'une source de tension avec une entrée
de I'API. Le pble négatif de la source de tension forme le potentiel de référence commun de tou-
tes les entrées d’'un groupe. Lorsque le capteur est en marche, un courant circule dans le
module d’entrée d’ou le nom anglais « Source », le capteur fonctionne comme source de
courant.

Module d’entrée

IEntrée
A —
o o X0
E IEntrée i

C/ T

o XF

24V CC

Iy 0V COM
+I -

Raccordement de capteur a commutation négative (« Sink »)

Un capteur a commutation négative relie le pble négatif d'une source de tension avec une
entrée de 'API. Le potentiel de référence commun de toutes les entrées d’un groupe est le pble
positif de la source de tension. Lorsque le capteur est en marche, un courant sort du module
d’entrée, le capteur agit comme une source négative de courant d’ou le nom anglais « Sink».
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Modules numériques d’entrée et de sortie Matériel

24V CC Module d’entree
I} +24V COM
= L
IEntrée
% R X0

lenee
‘—
oo

XF

Détecteur de proximité et capteurs optiques

Les détecteurs de proximité sont des commutateurs sans contact. lls délivrent un signal a
I’APIlorsqu’un objet s’approche du commutateur d’une distance faible. L'objet a détecter ne doit
pas toucher le commutateur. Il en résulte de nombreuses possibilités d’application dans
lautomatisation d’installations. Les détecteurs de proximité peuvent travailler de maniere
inductive ou capacitive.

Les capteurs optiques sous la forme de barrieres ou de cellules lumineuses sont également
trés répandus dans les commandes industrielles. (Les barrieres lumineuses nécessitent un
miroir réflectant le rayon lumineux. Avec les cellules lumineuses, la lumiére émise est réfléchie
par 'objet.)

Les détecteurs de proximité et barrieres ou cellules lumineuses sont équipés d’une électronique
interne qui nécessite dans la plupart des cas une tension d’alimentation de 24 V CC. Les sorties
de ces commutateurs électroniques sont congues en général comme sorties a transistor et
commutent en positif ou en négatif :

@ Sortie a transistor PNP : a commutation positive PNP (source)

@ Sortie a transistor NPN : a commutation négative NPN (sink)
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Modules numériques d’entrée et de sortie

Exemple d’un module d’entrée pour capteur a commutation positive

Caractéristique

Données techniques

Désignation du module QX80
Entrées 16
Isolation par photocoupleur

Tension nominale d’entrée

24 V CC (+20/-15%, ondulation maximum 5%)

Courant d’entrée

env. 4 mA

Entrées commutables simultanément

100 % (Toutes les entrées peuvent étre commutées simultanément.)

Pointe de courant a I'enclenchement

Maxi. 200 mA pour 1 ms (pour 132 V CA)

Tension et courant pour ON

=19V CC/ =3 mA

Tension et courant pour OFF

=11VCC/=1,7mA

Résistance d’entrée

env. 5,6 kQ

Temps de OFF — ON

1, 5, 10, 20, 70 ms (paramétrable, préréglage : 10 ms)*

réponse ON — OFF

1, 5, 10, 20, 70 ms (paramétrable, préréglage : 10 ms)*

Résistance au claquage

560 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d’utilisation 2000 m)

Résistance d’isolement

= 10 MQ (mesure avec controleur d’isolement)

Résistance aux interférences

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,
fréquence de la tension perturbatrice : 25 a 60 Hz)

tension perturbatrice a haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des entrées

1 groupe avec 16 entrées, potentiel de référence : borne de raccordement 18

Affichage de I'état des entrées

Une LED par entrée

Raccordement du cablage

Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le
cable

0,3 & 0,75 mm?2, diamétre du conducteur : 2,8 mm

Consommation de courant interne
(5VCQC)

50 mA (lorsque toutes les entrées sont activées)

*

Les temps de réponse de OFF a ON et de ON a OFF ne peuvent pas étre configurés séparément.

Vue du module Schéma de cablage raz%’:;z:‘int Signal
,_ 1 X00
QX80
01234567 2 X01
89ABCDEF 3 X02
4 X03
'} 1 — Photocoupleur LED 5 X04
| S
> f‘] I}Zi S 6 X05
0
oot A — 7 X06
too4 >
ﬂs: 113 Cablage interne 8 X07
W7 ) 9 X08
tool-
o2 (\|S 10 X09
too2 316 16
o \&[7 11 X0A
5oB 8 4.~ 18 . 12 X0B
o<\ o L i<
oo B2 (A 24V CC Module d’entrée 13 X0C
E
i)\ g 14 X0D
CT;A D 15 XO0E
- E 16 XOF
§4\£DC F
il 17 Non affecté
—
18 COM
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Fonctionnement d’un module d’entrée avec capteur a commutation positive

Siun capteur est raccordé a un module d’entrée comme par ex. un interrupteur & poussoir avec
fonction de fermeture, 'entrée de I'API| sera activée. Les opérations suivantes qui se réferent au
schéma de la page suivante sont alors exécutées :

Lorsque linterrupteur est actionné, le pdle positif de la source de tension 24 Volt externe
est relié avec la borne 1 du module d’entrée.

La borne 1 est reliée par une résistance et la diode lumineuse du photocoupleur avec le
pble négatif de la source de tension externe (borne 18). Ensuite circule un courant a tra-
vers la LED du photocoupleur.

Le courant circulant permetala LED de s’allumer. Le phototransistor du photocoupleur est
alors actionné.

Le photocoupleur permet de séparer la tension d’alimentation externe de la tension
d’alimentation de 'automate. Les interférences qui sont souvent superposées dans les
milieux industriels a ces tensions continues externes, ne seront alors pas transmises a la
tension d’alimentation de I'API. De plus, I'entrée sera moins sensible aux interférences
grace au photocoupleur.

Lorsque le phototransistor du photocoupleur est actionné, un signal est transmis a la logi-
que d’entrée du module. Dans cet exemple, I'électronique enregistre que I'entrée X0 est
activée. La diode lumineuse sur la face avant du module d’entrée est dans ce cas allumée
et signale cet état de signal.
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Modules numériques d’entrée et de sortie

Exemple d’un module d’entrée pour capteur a commutation négative

Caractéristique

Données techniques

Désignation du module QX40
Entrées 16
Isolation par photocoupleur

Tension nominale d’entrée

24 V CC (+20/-15%, ondulation maximum 5%)

Courant d’entrée

env. 4 mA

Entrées commutables simultanément

100 % (Toutes les entrées peuvent étre commutées simultanément.)

Pointe de courant a I'enclenchement

Maxi. 200 mA pour 1 ms (pour 132 V CA)

Tension et courant pour ON

=19V CC/ =3 mA

Tension et courant pour OFF

=11VCC/=1,7mA

Résistance d’entrée

env. 5,6 kQ

Temps de OFF — ON

1, 5, 10, 20, 70 ms (paramétrable, préréglage : 10 ms)*

réponse ON — OFF

1, 5, 10, 20, 70 ms (paramétrable, préréglage : 10 ms)*

Résistance au claquage

560 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d’utilisation 2000 m)

Résistance d’isolement

= 10 MQ (mesure avec controleur d’isolement)

Résistance aux interférences

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,
fréquence de la tension perturbatrice : 25 a 60 Hz)

tension perturbatrice a haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des entrées

1 groupe avec 16 entrées, potentiel de référence : borne de raccordement 17

Affichage de I'état des entrées

Une LED par entrée

Raccordement du cablage

Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le cable

0,3 & 0,75 mm?2, diamétre du conducteur : 2,8 mm

Consommation de courant interne
(5VCQC)

50 mA (lorsque toutes les entrées sont activées)

Poids

0,16 kg

* Les temps de réponse de OFF & ON et de ON a OFF ne peuvent pas étre configurés séparément.

2 A Borne de :
Vue du module Schéma de cablage e Signal
_ 1 X00
QX40
01234567 2 XO1
89ABCDEF 3 X02
4 X03
Phuiuuuupicul HED
roo— 1
1 0 3 — 5 X04
e ﬁ]Es: EES 6 X05
0
oo A — 7 X06
too4 A .
loos g Cablage interne 8 X07
6
N 9 X08
o2 (\g|S 10 X09
too2 =16 16
too-A 7 11 XO0A
0_057(: g k17 Nl 12 XoB
too-C 17 =g s .
b A 24V CC Module d’entrée 13 X0C
E
oo P58 14 X0D
Ui \ID 15 XOE
NC E
F 16 XOF
24VDC
A 17 COM
"
18 Non affecté
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Fonctionnement d’un module d’entrée avec capteur a commutation négative

Lorsque linterrupteur raccordé a la borne 1 du schéma de la page précédente est actionné, le
courant circule comme suit :

@® Du péle positif de la source de tension 24 Volt externe dans la borne pour le potentiel de
référence (borne 17).

@ Atravers la diode lumineuse du photocoupleur et la résistance protectrice vers la borne 1
(borne pour I'entrée X0) du module d’entrée.

@® Lecourantcirculantdansla LED du photocoupleur permet de I'allumer. Le phototransistor
du photocoupleur est alors activé.

@ Lorsque le phototransistor du photocoupleur est actionné, un signal est transmis a la logi-
que d’entrée du module. Dans cet exemple, I'électronique enregistre que 'entrée X0 est
activée. La diode lumineuse sur la face avant du module d’entrée est dans ce cas allumée
et signale cet état de signal.

@ Le courantcircule de la borne X0 au péle négatif de la source de tension externe en pas-
sant par I'interrupteur actionné.

Exemple d’un module d’entrée pour tension alternative

Caractéristique Données techniques

Désignation du module Qx10

Entrées 16

Isolation Par photocoupleur

Tension nominale d’entrée 100 — 120 V CA (+10/-15 %) 50/60 Hz (+3Hz) (distorsion maxi 5 %)
Courant d’entrée env. 8 mA pour 100 V CA, 60 Hz; env. 7 mA pour 100 V CA, 50 Hz

Entrées commutables simultanément | voir le diagramme

Pointe de courant a 'enclenchement | Maxi. 200 mA pour 1 ms (pour 132 V CA)

Tension et courant pour ON =80V CA/=5mA (50 Hz, 60 Hz)

Tension et courant pour OFF =30V CA/=1mA (50 Hz, 60 Hz)

Résistance d’entrée env. 15 kQ pour 60 Hz, env. 18 kQ pour 50 Hz

Temps de OFF — ON =15ms (100 V CA, 50 Hz, 60 Hz)

reponse ON — OFF =20 ms (100 V CA, 50 Hz, 60 Hz)

Résistance au claquage 1780 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d’utilisation 2000 m)
Résistance d’'isolement = 10 MQ (mesure avec contréleur d'isolement)

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 1500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,

Résistance aux interférences fréquence de la tension perturbatrice : 25 & 60 Hz)

tension perturbatrice & haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des entrées 1 groupe avec 16 entrées, potentiel de référence : borne de raccordement 17
Affichage de I'état des entrées Une LED par entrée
Raccordement du cablage Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le cable | 0,3 & 0,75 mmZ2, diamétre du conducteur : 2,8 mm

Consommation de courant interne

5V CO) 50 mA

Poids 0,17 kg
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Vue du module Schéma de cablage ra;%rrr::gint Signal
. 1 X00
Qx10
01234567 2 XO1
89ABCDEF
3 X02
A\
4 X03
. 1 : Photocoupleur D 5 X04
i — j
= N[0 DEJ M ) - e
oo (A — 7 X06
7o 2
NLG 3 Céblage interne 8 X07
ooe {41 9 X08
rool—
loo-8 5 10 X09
oo =16 16
-2 \@[7 11 XO0A
tooB 8
12 X0B
too-C 9 @ 7 0
e e 100~ 120V CA Module d'entrée 13 Xoc
loor 221G 14 X0D
L&\ D 15 XOE
NC
100VDC E 16 XOF
8mA60HZ F
7mA50Hz 17 COM
I_E_l
18 Non affecté
g % Le nombre d’entrées commutables simulta-
kS 188 nément dépend pour le module QX10 de la
2 g0 120 V CA température ambiante.
§ 70
o 60 132 V CA
$ 50
2 40
w 0 10 20 30 40 5055

Température ambiante [°C]

Avec les modules d’entrée pour tensions alternatives, la méme tension (100 - 120V CA) que
celle alimentant 'API doit également étre utilisée pour commuter les entrées. Il est ainsi empé-
ché qu’une tension incorrecte soit raccordée aux entrées.

Manuel pédagogique GX IEC Developer 2-29



Modules numériques d’entrée et de sortie Matériel

2.8.2 Modules de sortie numérique

Les modules de sortie offrent avec différents éléments de commutation, une solution pour toute
tdche de commande :

Nombre de sorties
Type de sortie Tension nominale
8 16 32

Relais 24V DC/240V AC| QY18A QY10
Triac 100 - 240V AC Qy22

5/12V DC QY70 QY71
Transistor 12/24V DC QY80 QY81P

5-24VDC QY68A

Les modules avec 8 ou 16 sorties possedent pour raccorder les signaux de sortie de borniers
amovibles avec bornes avis. Les modules avec 32 sorties sont raccordés par des connecteurs.

Types de sortie

Les modules de sortie numériques sont disponibles avec quatre types de sortie différents.
® Relais

® Triac

® Transistor (& commutation positive PNP)

(]

Transistor (& commutation négative NPN)

Type Avantages Inconvénients
@ Un module peut commuter différentes @ lent (maximum 1 Hz)
tensions. . e S
) . @ Durée de vie limitée (électromécanique)
Relais @ Contacts sans potentiel ) . .
. L @ Risque de contacts de commutation brllés
@ La commutation de courants élevés est . .
possible. @ Bruyant (la commutation est perceptible)
@® Commute seulement une tension alternative
@ Fiable

@ Courant maxi a I'enclenchement 0,6 A par

Triac @ Vitesse de commutation élevée sortie
@ Approprié pour des exigences élevées @ Nécessite un temps de commutation de 10 ms
pour 50 Hz CA
® Tres fiable @ Commutate seulement des tensions continues
i i s dlevé faibles
Transistor @ Vitesse de commutation trés élevée

@ Particulierement approprié pour des
exigences élevées

@ Courant maxi a I'enclenchement 0,1 A par
sortie
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Modules de sortie a relais

Les modules de sortie a relais comportent un relais par sortie dont le contact de commutation
commute la tension sous débit raccordée. Cela permet d’obtenir une séparation entre la ten-
sion interne de 'automate et les charges externes.

Des modules de sortie a relais avec un potentiel de référence commun et des modules avec des
contacts de relais indépendants, sans potentiel, sont disponibles.

Comme pour les autres modules de sortie, la sortie est commandée par le programme de I'API.
Les sorties de ’API sont actualisées a la fin du programme. Cela signifie qu’a cet instant, tous
les états logiques des sorties provenant du programme seront transférés aux sorties physiques.
Une sortie activée sera signalée par une LED allumée. Un contrdle directement sur I'API est
ainsi également possible. Un module de sortie a relais a un temps de réaction d’env. 10 ms.

Exemple d’un module de sortie a relais

Caractéristique Données techniques
Désignation du module QY10

Sorties 16

Isolation Par relais

24 V CC 2 A (charge ohmique) par sortie
240 V CA 2 A (cos¢ = 1) par sortie; maxi. 8 A par groupe

Tension/courant de la sortie

Charge minimale de commutation | 5V CC, 1 mA

Tension de commutation maxi 125V CC /264 V CA
Temps de OFF — ON =10 ms
réponse ON— OFF | <12ms

Mécanique =20 mio. de commutations

=100.000 commutations pour tension/courant nominal de sortie

) . =100.000 commutations pour 200 V CA, 1,5 A; 240V CA 1 A (cos ¢ = 0,7)
Durée de service =300.000 commutations pour 200 V CA, 0,4 A; 240 V CA 0,3 A (cos ¢ =0,7)

des contacts Electrique )
=100.000 commutations pour 200 V CA, 1 A; 240 V CA 0,5 A (cos ¢ = 0,35)
=300.000 commutations pour 200 V CA, 0,3 A; 240 V CA 0,15 A (cos ¢ = 0,35)
=100.000 commutations pour 24V CC 1 A; 100 V CC 0,1 A (L/R = 0,7 ms)
=300.000 commutations pour 24 V CC 0,3 A; 100 V CC 0,03 A (L/R = 0,7 ms)

Fréquence de commutation maxi 3600 commutations/heure

Filtre de ligne —

Fusible —

Résistance au claquage 2830 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d'utilisation 2000 m)

Résistance d’isolement =10 MQ (mesure avec contréleur d’isolement)

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 1500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,

Résistance aux interférences fréquence de la tension perturbatrice : 25 & 60 Hz)

tension perturbatrice a haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des sorties 1 groupe avec 16 sorties, potentiel de référence : borne de raccordement 17
Affichage de I'état des sorties Une LED par sortie
Raccordement du cablage Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le cable | 0,3 & 0,75 mm?, diamétre maxi. des conducteurs : 2,8 mm

Consommation de courant interne

5V CO) 430 mA

Poids 0,22 kg
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“ ~ Borne de :
Vue du module Schéma de cablage P A Signal
—_— 1 Y00
avio
01234567 2 YO1
89ABCDEF A 3 Y02
4 Y03
5 Y04
LED Relais 1
I 6 Y05
R\ b |&e '
1 £ 3 7 Y06
SE
2 ° 8 Y07
N 9 Y08
g 10 Y09
. :
O 6 — 11 YOA
8 12 Y0B
9 17
A Module de sortie o— 13 YoC
B
par ex. 14 YOD
o A (C 230V CA
& D 15 YOE
NC E
24vDC 16 YOF
240VAC F
2A
17 COM
= .
18 Non affecté

Modules de sortie triac

Les modules numériques de sortie triac commutent des tensions alternatives de 100a240V. La
tension de commutation est séparée de la tension d’alimentation de I’API par photocoupleur. Le
temps de réaction des modules de sortie triac est plus bref que celui des modules de sortie a
relais. Tms est nécessaire pour 'activation et 10 ms pour la désactivation.

Un triac peut commuter un courant maximal de 0,6 A. Une installation avec des modules de sor-
tie triac doit étre concue de telle sorte que ce courant maximal de commutation ne soit pas
dépassé.

Méme lorsque la sortie est désactivée, un courant de fuite de maximum 3 mA circule dans le thy-
ristor. Ce faible courant peut suffir a maintenir des voyants lumineux allumés ou un petit relais
collé méme lorsque la sortie est désactivée.

DANGER :

En raison du courant de fuite, un risque de chocs électriques méme lors de sortie a
thyristor désactivée est présent.

Coupez toujours la tension complétement avant de travailler sur une installation
électrique.
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Exemple d’un module de sortie triac

Caractéristique

Données techniques

Désignation du module QY22
Sorties 16
Isolation par photocoupleur

Tension/courant de la sortie

100 — 240 V CA (+20/-15 %), 0,6 A par sortie, 4,8 A par module

Charge minimale de commutation

24V CA, 100 mA; 100 V CA, 25 mA, 240 V CA, 25 mA

Pointe de courant maxi a
'enclenchement

20 A

Courant de fuite lors de sortie
déconnectée

= 3 mA pour 120 V CA, 60 Hz
= 1,5 mA pour 240 V CA, 60 Hz

Chute de tension maximale avec
sortie activée

1,5V

Temps de OFF — ON 0,5 x durée de période + 1 ms maxi
reponse ON — OFF 0,5 x durée de période + 1 ms maxi
Filtre de ligne Elément RC

Fusible —

Résistance au claquage

2830 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d’utilisation 2000 m)

Résistance d’isolement

=10 MQ (mesure avec contrdleur d’isolement)

Résistance aux interférences

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 1500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,
fréquence de la tension perturbatrice : 25 a 60 Hz)

tension perturbatrice a haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des sorties

1 groupe avec 16 sorties, potentiel de référence : borne de raccordement 17

Affichage de I'état des sorties

Une LED par sortie

Raccordement du cablage

Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le cable

0,3 4 0,75 mm2, diamétre maxi. des conducteurs : 2,8 mm

Consommation de courant interne
(5VCQC)

250 mA (toutes les entrées sont activées)

Poids

0,40 kg
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Matériel

5 A Borne de .
Vue du module Schéma de cablage P A Signal
—_— 1 Y00
Qv22 , e
1234567
89ABCDEF
A 3 Y02
4 Y03
e LED — | T 5 Y04
S 6 Y05
0 SRS
3 g 59
1 22 7 Y06
SE
g ] 8 Yo7
76 4 9 Y08
e g 10 Y09
. :
7 11 YOA
R 12 Y0B
9
41A 13 YoC
-~ B Module de sortie 100-240 V CA
C 14 YOD
:COM D 15 YOE
100VAC E 16 YOF
240VAC F
0.6A
17 COM
.
18 Non affecté

Modules de sortie a transistor

La tension de commutation et la tension d’alimentation de I'’API sont également isolées par pho-
tocoupleur avec les modules de sortie a transistor.

Un module de sortie a transistor nécessite seulement 1 ms pour commuter une sortie. Les don-
nées techniques comme par exemple les courants de commutation sont mentionnées dans les
manuels techniques des modules ou les manuels d’installation des modules d’entrée et de

sortie (réf. 141758).

Dans le MELSEC System Q, des modules de sortie a commutation positive ou négative sont

disponibles.
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Exemple d’un module de sortie a commutation positive

Caractéristique

Données techniques

Désignation du module QY80
Sorties 16
Isolation par photocoupleur

Tension nominale de sortie

12424V CC (+20/-15%)

Plage de la tension de la sortie

10,2a28,8V CC

Condition maxi. de commutation

0,5 A par sortie, 4A par groupe

Pointe de courant maxi a
'enclenchement

4 A pour 10 ms

Courant de fuite lors de sortie
déconnectée

=0,1 mA

Chute de tension avec sortie activée

Typique 0,2 V CC pour 0,5 A, maxi. 0,3 V pour 0,5 A

Temps de OFF — ON =1ms

reponse ON — OFF =1 ms (pour conditions de commutation nominales et charge ohmique)
Filtre de ligne Diode Zener

Fusible 6,7 A; non échangeable

Affichage d’un fusible défectueux Par activation d’'une LED et signal a 'UC

Alimentation du | Tension 12 424 V CC (+20/-15%, ondulation 5%)

module Courant 20 mA (pour 24 V DC et lorsque toutes les sorties sont activées)

Résistance au claquage

560 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d’utilisation 2000 m)

Résistance d’isolement

=10 MQ (mesure avec controleur d’isolement)

Résistance aux interférences

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,
fréquence de la tension perturbatrice : 25 a 60 Hz)

tension perturbatrice a haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des sorties

1 groupe avec 16 sorties, potentiel de référence : borne de raccordement 17

Affichage de I'état des sorties

Une LED par sortie

Raccordement du cablage

Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le cable

0,3 & 0,75 mm2, diamétre maxi. des conducteurs : 2,8 mm

Consommation de courant interne
(5VCC)

80 mA

Poids

0,17 kg
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Vue du module Schéma de cablage rai%rrr:’eg‘:m Signal
. 1 Y00
QY80
01234567 2 Y01
BOA e SEh 3 Y02
4 Y03
5 Y04
LED
0 A8 5 1 0 Y05
e b5 [v= - 7 Y06
— 15—
2 ° 8 Yo7
6
*7 4 9 Y08
g N 10 Y09
NS
=N (€l 16 . 11 YOA
8 Sho —H - 12 YOB
9 18
o 3 — 13 Yoc
= RG A =4 12-24VCC
£\ (B 1 14 YOD
C
L\ D 15 YOE
12vDC E 16 YOF
24VDC F
0,5A
: 17 COM
—
18 ov
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Exemple d’un module de sortie a commutation négative

Caractéristique

Données techniques

Désignation du module QY40P
Sorties 16
Isolation par photocoupleur

Tension nominale de sortie

12424V CC (+20/-15%)

Plage de la tension de la sortie

10,22a28,8V CC

Condition maxi. de commutation

0,1 A par sortie, 1,6A par groupe

Pointe de courant maxi a
'enclenchement

0,7 A pour 10 ms

Courant de fuite lors de sortie
déconnectée

=0,1 mA

Chute de tension avec sortie activée

Typique 0,1 V CC pour 0,1 A, maxi. 0,2 V pour 0,1 A

Temps de OFF — ON <1ms

reponse ON — OFF =1 ms (pour conditions de commutation nominales et charge ohmique)
Filtre de ligne Diode de Zener

Fusible —

Affichage d’un fusible défectueux Par activation d’'une LED et signal a 'UC

Alimentation du | Tension 12 424 V CC (+20/-15%, ondulation 5%)

module Courant 10 mA (pour 24 V CC et lorsque toutes les sorties sont activées)

Résistance au claquage

560 V CA valeur effective pour 3 cycles (altitude d’utilisation 2000 m)

Résistance d’isolement

=10 MQ (mesure avec contréleur d’isolement)

Résistance aux interférences

Vérifié avec simulateur de perturbations (valeur maximale de la tension per-
turbatrice : 500 V, durée d’enclenchement de la tension perturbatrice : 1us,
fréquence de la tension perturbatrice : 25 a 60 Hz)

tension perturbatrice a haute fréquence, non périodique (IEC61000-4-4) : 1kV

Groupes des sorties

1 groupe avec 16 sorties, potentiel de référence : borne de raccordement 18

Affichage de I'état des sorties

Une LED par sortie

Raccordement du cablage

Répartiteur avec 18 bornes a vis (M3 x 6)

Section recommandée pour le cable

0,3 & 0,75 mm2, diamétre maxi. des conducteurs : 2,8 mm

Consommation de courant interne
(5VCQC)

65 mA

Poids

0,16 kg
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Vue du module Schéma de cablage racg:%rrréigint Signal
1 Y00
QY40P P Y01
1234567
89ABCDEF
3 Y02
4 Y03
0 P . : vos
' LED »—*j :. !
0 i v‘\\% Se : i ° Yos
1 ! 58 i 7 Y06
! S £ 1
2 N i 8 Y07
. 1
e 2 ! i 9 Y08
! !
g ! ! 10 Y09
9 = - .
7 ! I O TR 11 YOA
9 ; T
A i ! 13 Yoc
B i o8 —j|
e =18 L .- 14 YOD
D 12/24V CC 15 YOE
oo \QE 16 YOF
24VDC F
i 17 12/24 V CC
18 COM
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2.9 Modules intelligents
2.9.1 Modules d’entrée analogique
Des modules analogiques d’entrée sont utilisés pour convertir les sig-
naux analogiques du processus en valeurs numériques et étre ensuite
traités dans I'UC.
Les modules du System Q réunissent une résolution élevée allant
— jusqu’a 0,333 mV ou 1,33 mA avec une durée de conversion extréme-
] ment bréve de seulement 80 us par entrée.
= Le raccordement des signaux d’entrée est réalisé pour tous les modules
— par un bornier amovible avec bornes a vis.
, ) Plage nominale de , L Nombre d’entrées
Type d’entrée Pentrée Plage de I’entrée réglable i -
1a5V
a5V
Tension 10a+10V 0as Q68ADV
0atov
-104+10V
0420 mA
t 4 20 mA ADI
Couran 0a20m 4320 mA Q68
Tension ou courant 1042 +10V
(configurable séparément 0 a+10 ggg]?[)el pour Q6BADV et Q64AD
pour chaque entrée) 0a20mA
2.9.2 Modules de sortie analogique

(OO LT

Les modules analogiques de sortie convertissent les valeurs numér-
iques en un signal analogique de courant ou de tension. Avec une durée
de conversion extrémement breve de seulement 80 ps par sortie, une
résolution allant jusqu’a 0,333 mV ou 0,83 pA est atteinte. Les sorties
protégées contre les courts-circuits sont isolées de 'automate par des
photocoupleurs.

Le raccordement est réalisé pour tous les modules par un bornier amovi-
ble avec bornes a vis.

. Plage nominale de la Plage de la sortie Nombre de sorties
[iEsieiSois sortie réglable
2 4 8

1a5Vv

Tension ou courant > >

-10a+10Vv -10a+10V

(configurable séparément . * N 4 Q62DA | Q64DA

pour chaque sortie) 0a20mA 0a20mA
4220 mA

Tension -10a+10V -10a+10V Q68DAV
0a20mA

Courant 0a20mA 68DAI
4220 mA Q
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2.9.3 Modules de régulation de température avec algorithme PID

Les modules de régulation de température permettent de réguler une température sans sollici-
ter ’'UC de I’API pour les taches de régulation.

Les avantages principaux sont :

® 4 canaux de saisie de température et 4 boucles de régulation PID par
module

® Mesure de température avec des sondes Pt100 (Q64TCRT et
Q64TCRTBW) ou avec des thermocouples (Q64TCTT et
Q64TCTTBW)

@ Détection de rupture de conducteur intégrée pour le chauffage dans les
modules Q64TCRTBW et Q64TCTTBW

® Optimisation de la régulation par auto-calcul

@ Sortie a transistor pour la commande de I'actionneur

2.9.4 Modules de comptage a grande vitesse

Les modules de comptage QD62E, QD62 et QD62D détectent des impulsions dont la fréquence
est trop élevée pour des modules d’entrée normaux.

| e
ﬂ | e
IS
S| @
e
°

Les avantages principaux sont :

Fréquence maximale de comptage jusqu’a 500 kHz

Entrée pour I'encodeur incrémentiel avec détection automatique du
sens positif et négatif

Définition de la valeur a compter et sélection de la fonction par des
entrées numériques

Plage de comptage sur 32 bits avec signe
(-2 147 483 648 a +2 147 483 647)

Utilisable comme compteur ou décompteur, ou compteur annulaire
Tous les modules proposent deux entrées de comptage.

Par canal de comptage sont disponibles 2 sorties numériques qui sont
commutées en fonction de la valeur de comptage.

Tous les modules sont raccordés par une fiche de raccordement a 40 péles.
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2.9.5

2.9.6

Modules de positionnement

En relation avec des moteurs pas a pas ou des servoamplificateurs, les modules de positi-
onnement QD75P1, QD75P2 et QD75P4 peuvent étre utilisés pour le positionnement ou la
commande de la vitesse.

Les avantages principaux sont :

Commande de jusqu’a quatre axes a interpolation linéaire (QD75P4)
ou deux axes a interpolation circulaire (QD75P2 et QD75P4)

Enregistrement de jusqu’a 600 données de position dans la ROM Flash

Impulsions, ym, Pouces ou degrés peuvent étre prédéfinis comme
unité pour le positionnement.

Paramétrage et spécification des données de position avec le pro-
gramme de I’API ou a I'aide du logiciel de programmation GX Configu-
rator QP.

Modules d’interface pour la transmission série

Les modules QJ71C24 et QJ71C24-R2 servent a la communication avec les unités périphéri-
ques. Des interfaces séries standard sont utilisées.

Les avantages principaux sont :

Deux interfaces RS232C (pour QJ71C24-R2) ou une interface
RS422/485 et une interface RS232C (pour QJ71C24)

Vitesses de transmission de jusqu’a 115200 Baud

Possibilité d’accés aux données de I'AP| avec des PCs prioritaires
avec logiciel de visualisation ou de surveillance

Le raccordement d’'une imprimante est possible.

Mémoire intégrée pour I'enregistrement des données de qualité, pro-
duction ou d’alame qui seront transférées selon les besoins

Un protocole libre pour 'échange de données peut étre défini.

La programmation de I’API acvec le module d’interface est possible.
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2.9.7

2.9.8

Modules d’interface programmables de base

Les modules QD51S-R24 et QD51 exécutentindépendamment de 'UC de I’API, un programme
propre qui est enregistré dans '’AD51H-Basic. Des données peuvent ainsi étre échangée avec
les unités périphériques sans solliciter 'UC de I'API.

Les avantages principaux sont :

Ou deux interfaces RS232C (pour QD51), ou une interface
RS422/485 et une interface RS232C (pour QD51S-R24)

Vitesses de transmission de jusqu’a 38400 Baud

Il est possible d’accéder aux opérandes dans 'UC de I'API et aux
mémoires tampon des modules intelligents.

Le mode opératoire de 'UC de I'API peut étre modifié a distance avec
les modules d’interface (commutation RUN/STOP)

Modules ETHERNET

Le MELSEC System Q peut avec les modules QJ71E71 et QD71E71-B2 étre connecté via
ETHERNET avec d’autres appareils comme par ex. un ordinateur. En plus de I'’échange de don-
nées via la communication TCP/IP ou UDP/IP, des données de I'API peuvent également étre
lues ou modifiées via ETHERNET etle mode opératoire et I'état de 'UC peuvent étre surveillés.

Les avantages principaux sont :

Interface 10BASES5, 10BASE2 ou 10BASE-T
Vitesse de transmission de 10 ou 100 Mbit/s
Fonction de serveur FTP possible

Echange de données avec le tampon d’envoi et de réception de taille
fixe

Jusqu’a 16 connexions logiques peuvent étre établies simultanément.
Avec un PC sur lequel le logiciel GX Developer ou GX IEC Developer

estinstallé, le programme de 'automate peut étre modifié via ETHER-
NET.
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2.9.9 Modules MELSECNET

Les modules QJ71BR11 et QJ71LP21 permettent de relier le MELSEC System Q a un
MELSECNET/10 ou MELSECNET/H et permettent ainsi la communication avec les automates
des séries Q, QnA et QnAS.

Les avantages principaux sont :

Deux topologies de réseau différentes peuvent étre utilisées : Bus
coaxial (QJ71BR11) ou double anneau optique (QJ71LP21)

Vitesse de transmission élevée : 10 Mbit/s avec le bus coaxial et au
choix 10 ou 20 Mbit/s avec le double anneau optique

Echange de données avec I'API/PC et les stations d’E/S décentrali-
sées possible

Les données peuvent étre échangées avec une station quelconque
indépendamment du nombre de réseaux présents entre les stations.

Suppression d’une station défectueuse avec le bus coaxial et fonction
de retour de boucle avec le double anneau optique lors de la perturba-
tion d’'une station.

Lors de panne de la station de contrOle, une autre station reprend
automatiquement sa tache.

2.9.10 Module maitre/module local pour fiir CC-Link

Le QJ61BT11 est un systeme CC-Link utilisable comme station maitre ou locale et permet de
commander et de surveiller les entrées et sorties décentralisées.

Les avantages principaux sont :

Le paramétrage de tous les modules se trouvant dans le réseau est
réalisé directement avec le module maitre.

Communication automatique entre les appareils décentralisés et le
module maitre. La durée de balayage pour 2048 E/S est de seulement
3,3 ms.

Vitesses de transmission de jusqu’a 10 Mbit/s

Extension d’un systéeme a maximum 2048 E/S décentralisées par un
module maitre

Un systeme redondant peut étre construit avec un maitre en attente
supplémentaire. La communication sera poursuivie lors de panne de la
station maitre.

Démarrage automatique du CC-Link sans paramétrage

Des programmes d’interruption peuvent étre lancés indépendamment
des conditions dans le réseau.
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Matériel

2.9.11

2.9.12

Module PROFIBUS/DP

Le module maitre PROFIBUS/DP QJ71PB92D et le module esclave PROFIBUS/DP
QJ71PB93D permettent I'échange de données des automates dans le MELSEC System Q
avec d’autres appareils dans un réseau PROFIBUS/DP.

Les avantages principaux sont :

La station maitre peut échanger des données avec jusqu’a 60 sta-
tions esclave.

Par esclave, 244 octets sur I'entrée et 244 octets sur la sortie peuvent
étre traités.

Support des services globaux comme SYNC et FREEZE ainsi que
des fonctions de diagnostic pour certains esclaves.

Léchange de données peut avoir lieu automatiquement et en supplé-
ment par des instructions de bloc.

Module maitre DeviceNet QJ71DN91

Le QJ71DN91 relie un automate du MELSEC System Q avec le DeviceNet. Le DeviceNet est
une solution économique pour la connexion de terminaux « Low-Level » a un réseau.

Les avantages principaux sont :

Les positions de la station maitre et des stations esclave peuvent étre
choisies librement par l'utilisateur.

Vitesses de transmission de 125, 250 ou 500 kBit/s
La longueur maximale du céble est de 500 m.

Méthodes de communication :

Polling
Bit strobe

Modification d’état

Cyclique
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2.9.13 Module serveur Web

Le module serveur Web QJ71WS96 permet de télésurveiller un automate du MELSEC System Q.

Les avantages principaux sont :
@® Acces a 'automate via Internet
@® Paramétrage trés simple

@ Lutilisateur a besoin pour les configurations et pour la télésurveil-
lance de seulement un navigateur 3W.

® Interface RS232 pour le raccordement d’'un modem

@ Différentes connexions au réseau peuvent étre utilisées pour la com-
munication : ADSL, Modem, LAN, etc.

@® Envoi et réception de données par e-mail ou FTP

® Possibilité d’intégrer des pages internet et Java-Applets créés
soi-méme

® Connexion standard via ETHERNET pour I'échange de données
avec d’autres automates ou PCs

@ Acquisition et enregistrement des événements et états de 'UC
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2.10

2.10.1

Principes de base des automates

Logiciel de programmation

Pour pouvoir programmer un automate programmable industriel (API) avec un PC usuel, un
logiciel de programmation spécial est nécessaire. Ce programme doit satisfaire aux exigences
suivantes :

Pour la programmation, des symboles ou abréviations facilement compréhensibles et
reconnaissables sont utilisés comme pour la programmation en langage Ladder ou la pro-
grammation sous la forme d’une liste d’instructions.

Les instructions entrées (syntaxe) et la fonctionnalité du programme doivent pouvoir étre
vérifiées avant de télécharger le programme dans 'automate.

Les programmes des automates doivent pouvoir étre enregistrés a demeure sur le disque
dur du PC ou un autre support de données.

Il doit étre possible de charger les programmes déja existants du disque dur du PC ou d’un
autre support de données.

Les programmes doivent pouvoir étre pourvus de commentaires détaillés.
Le programme doit pouvoir étre imprimé.

Le programme doit pouvoir étre téléchargé dans 'automate par une interface série. Inver-
sement, il doit également étre possible de transférer un programme de 'automate au PC.

Lexécution du programme et les états des opérandes doivent pouvoir étre surveillés en «
temps réel ».

Pendant que I'API exécute le programme, des modifications du programme doivent étre
possibles.

Réglages et parameétres pour le fonctionnement de I’API doivent étre modifiables.

Les états des opérandes de I'API doivent pouvoir étre enregistrés et de nouveau chargés
en cas de besoin.

Les programmes de 'automate doivent pouvoir étre simulés sans que 'automate soit rac-
cordé.

Ce sont seulement quelques-unes des exigences envers un logiciel de programmation !
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2.10.2

Exécution du programme dans I’automate

Un automate travaille selon un programme donné qui est créé en général en dehors de
'automate, transféré dans I'automate et sauvegardé dans la mémoire de programme. |l est
important pour la programmation de savoir comment le programme sera traité par 'automate.

Le programme est composé d’une série d’instructions individuelles qui déterminent le fonction-
nement de 'automate. L’automate exécute les instructions de commande dans I'ordre pro-
grammeé les unes apres les autres (de maniere séquentielle).

L’exécution compléte du programme est répétée en permanence, une exécution cyclique du
programme est donc réalisée. Le temps nécessaire pour une exécution du programme est nom-
mée temps de cycle du programme.

Méthode de I'image d’exécution

Lors du traitement du programme dans I'automate, il n’est pas accédé directement aux entrées
et sorties mais a leur image d’exécution :

Mise en marche
de 'API

Effacer la mémoire
des sorties

Signaux d’entrée -

¢ l ¢ i Interrogation des entrées et

‘ Bornes d’entrée ' mémorisation temporaire des états
des signaux dans 'image
d’exécution des entrées

Programme de 'API

Image d’exécution 1. instruction de commande

des entrées —> 2. instruction de commande
3. instruction de commande

Image d’exécution
des sorties 0 n. instruction de commande

- Transférer 'image d’exécution
‘ Bornes de sortie }4— sur les sorties

Signaux de sortie

Image d’exécution des entrées

Au début d’un cycle de programme, les états des signaux des entrées sont lus et enregistrés
temporairement : Une soi-disante image d’exécution des entrées est établie.
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Exécution du programme

Pendant I'exécution du programme qui suit, 'automate accede aux états des entrées enregi-
strés dans I'image d’exécution. Des modifications des signaux des entrées ne seront donc
détectées que dans le prochain cycle de programme.

Le programme est exécuté du haut vers le bas, dans I'ordre de I'introduction. Les résultats inter-
médiaires peuvent encore étre utilisés dans le méme cycle de programme.

Traitement de programme

X000 X001
> 0 | (Mo
M6 Forrpanon du
- résultat
intermédiaire
M1 M8013
> 4 | (Yoo
M2 Commanc_ie de
la sortie
MO
> 9 1 (Yoot

Traitement du résultat
intermédiaire

Image d’exécution des sorties

Les résultats des fonctions logiques qui concernent les sorties seront enregistrés dans une
mémoire temporaire de la sortie (image d’exécution des sorties). Les résultats intermédiaires
seront transférés aux sorties seulement a la fin de I'exécution du programme. L’image
d’exécution des sorties est conservée dans la mémoire temporaire de la sortie jusqu’au pro-
chain écrasement des données. Le cycle de programme est répété aprés I'affectation de
valeurs aux sorties.

Traitement des signaux dans I’API par rapport aux commandes cablées

Avec une commande cablée, le programme est défini par le type des organes de commande et
leur connexion (céablage). Toutes les opérations de commande sont exécutées simultanément
(en parallele). Toute modification des états des signaux des entrées entraine immédiatement
une modification des états des signaux des sorties.

Avec un API, une modification des états des signaux des entrées peut étre prise en compte pen-
dant I'exécution du programme seulement dans le prochain cycle de programme. Cet inconvé-
nient est largement compensé par des temps de cycle du programme brefs. Le temps de cycle
du programme dépend du nombre et du type d’instructions de commande.
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2.10.3

Opérandes d’un automate

Les opérandes d’un automate sont utilisés dans les instructions de commande, cela signifie que
leurs états des signaux ou leurs valeurs peuvent étre lus ou influencés par le programme de
'API. Un opérande est composé

— d’un code d'opérande et

— d’une adresse d’'opérande.

Exemple de déclaration d’'un opérande (par ex. entrée 0) :

Code de I'opérande Adresse de I'opérande

Exemples de codes d’opérande :

Code des opérandes Type Signification

Borne d’entrée de 'automate

X Entrée (par ex. commutateur)

Borne de sortie de 'automate

Y Sortie (par ex. contacteur-interrupteur ou lampe)
o Mémoire tampon dans I'automate qui peut avoir deux états
M Bit interne (« ON » ou « OFF »)
T Temporisation « Relais temporel » pour la réalisation de fonctions
P en fonction du temps
C Compteur Compteur

Mémoire d’informations dans I'automate dans laquelle par
D Registre de données | ex. des valeurs mesurées ou des résultats de calcul peuvent
étre enregistrés.
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Programmation

Concepts de la norme IEC 61131-3

3

3.1

Programmation

Concepts de la norme IEC 61131-3

IEC 61131-3 est la norme internationale pour les programmes d’automates programmables
(API), définie par 'organisme de normalisation International Electromechanical Commission
(IEC). Elle définit les langages de programmation et les éléments de structuration pour I'écriture
des programmes d’API.

Ce systeme permet de créer des programmes structurés trés modulaires de fagon & améliorer
I'efficacité : les programmes et les routines sont réutilisables, d’ou une diminution des erreurs de
programmation.

Ayant recours aux techniques de programmation structurée, la norme IEC1131-3 facilite la
recherche de problémes du fait qu’il est possible d’examiner séparément les divers éléments
des programmes.

Un avantage important réside dans les procédures de contrble qualité et de gestion des projets.
En particulier, les méthodes de programmation structurée de cette norme facilite la Validation
des processus des automates programmables. En fait, certains secteurs industriels conside-
rent aujourd’hui que cette approche est indispensable pour la programmation structurée. Il
s’agit d’'une pratique courante dans les secteurs pharmaceutique et pétrochimique ou certains
processus sont critiques du point de vue de la sécurité.

Certaines directions de sociétés considérent que la méthode de programmation IEC exige un
travail trop important pour créer le code final. Néanmoins, il est généralement reconnu que les
avantages de I'approche structurée de la norme IEC61131-3 'emportent sur 'approche non
structurée.

PLCopen

<7 PLCopen est un organisme indépendant créé pour élargir I'utilisation de la norme

IEC61131-3 dans les systemes industriels de commande. Il a défini 3 niveaux de con-

% formité pour la conception et la mise en ceuvre de systemes conformes a la norme
%ff IEC61131-3.

PLCopen a établi :

une procédure d’accréditation

des organismes de test accrédités

des logiciels de test des développements partagés par les membres
une procédure d’homologation définie

des membres proposant des produits homologués.

pour garantir la compatibilité aujourd’hui et a 'avenir.

Homologation PLCopen

39 61131-3

Mitsubishi’s GX-IEC Developer, totalement
compatible avec les listes d’instructions et le
texte structuré PLCopen, est homologué pour
ces normes.
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3.2

3.2.1

Structure logicielle - Définition des termes

Le chapitre suivant fournit les définitions des principaux termes utilisés dans GX IEC Developer :

POU (Program Organisation Unit)

Variables Globales

Variables Locales

Fonctions et modules fonctionnels personnalisés

Groupe de taches

Editeurs de programmes :

— Liste d’instructions

Schéma a contacts
— Boite fonctionnelle

Grafcet

Texte structuré

Liste d’instructions MELSEC

Définition des termes de la norme IEC61131-3

Projets

Un projet contient les programmes, la documentation et les paramétres nécessaires a une appli-
cation.

POU - Program Organisation unit (Unité d’organisation des programmes)

La programmation structurée remplace les anciens ensembles broussailleux d’instructions par
une organisation claire des programmes en modules appelés Unités d’organisation des pro-
grammes (POU) qui constituent la base d’'une nouvelle approche de la programmation des
automates programmables.

Les unités d’organisation des programmes
POU 1 (POU) s'utilisent pour mettre en place toutes

POU 2 les tdches de programmation.

POU 3

POU 4

Program-Modules

POU 5

POU 6

POU 7

POU 8
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Il existe trois types de POU classées d’apres leur fonctionnalité :

® Programmes

® Fonctions

® Modules fonctionnels

Les POU déclarées comme modules fonctionnels peuvent étre considérées comme des
instructions autonomes utilisables ensuite dans tous les modules de vos programmes.

Le programme final est compilé sur la base des POU que vous définissez comme programmes.
La gestion des taches prend en charge cette procédure dans le Groupe de taches. Les POU des
programmes sont regroupées dans des groupes baptisés « Task » (Taches).

Taches

POU-Pool

Programme

Task 1

POU 1
Fonction

Programme
POU 3

Programme
POU 4

Modules
‘onctionnels POU 5,

Programme
POU 6

Programme
POU 7

Fonction

) T
o] o]
E C
© n

]
/’

/,>

14

Programme
POU 1

Programme
POU 3

Programme
POU 4

Task 2

Programme
POU 6

Programme
POU 7

Les POU sont enregistrées dans le groupe
de POU. Les unités d’organisation des pro-
grammes (POU) sont regroupées en taches.

A leur tour, les taches sont regroupées pour former le programme réel de 'automate program-

mable.
Programme principal de 'automate programmable

Task 1 Task 2 Task n
POU 1 POU 6 POU n-1

Instructions Instructions Instructions

Fonctions Fonctions Fonctions
Module Module Module
POU 3 POU 7 POU n

Instructions Instructions Instructions

Fonctions Fonctions Fonctions
Module Module Module
POU 4

Instructions

Fonctions
Module
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La plupart des programmes des AP| se composent de parties de code qui exécutent des taches. lls
peuvent faire partie d’'un programme plus important, ou étre écrits en sous-programmes, avec des
instructions de contrdle des programmes qui sélectionnent la routine en cours (ex. CALL, CJ, etc.)

Séquence typique des événements du
Routine #1 programme d’un automate programmable

Commande séquentielle
manuelle

Etape 0

3 Routine #2
Etape 235 Commande séquentielle
automatique

) Routine #3
Etape 1433 Commande séquentielle
de chauffage

Dans le programme ci-dessus, GX IEC Developer considére chaque routine qui exécute une
tdche donnée comme une unité d’'organisation des programmes (POU).

Il est possible d’écrire chaque POU a I'aide des éditeurs pris en charge : LD, IL, FBD, SFC,
ST (voir ci-dessous). Configuration globale d’un projet illustrant I'intégration des POU a
I’'aide des programmes de mise en forme SFC, FBD, IL, LD et MELSEC IL et ST.

TAS K :énvtz::::;ggs Priorité

@
* ®
| * ’
POU1||POU2||POUS3 |POU4||POUS||POUG|(POUT7||POUS
PRG PRG PRG PRG FB FUN PRG PRG
. SEc FEERE L LD L ST\ IL ST\ IMeLsed | st
§ St9|r)r 1& E LDZ‘)'XO _l VAR LD LD IL F X0
Transition| | - ST %QX10 -| lr!:SSEC)P FBD o THEN Y10
—User ~User} || ouTYte || ELSEYT
e | Variables Variables Variables Variables Variables Variables Variables Variables
g locales locales locales locales locales locales locales locales
@ Variables globales

Groupe de POU

Un projet se compose de nombreuses POU qui remplissent chacune une fonction de com-
mande dédiée et conservées dans un groupe de POU. Chaque POU peut étre rédigée dans
n’importe quel éditeur IEC. Par conséquent, vous pouvez choisir le langage le mieux adapté a
une fonction particuliére de n’importe quel projet. Le compilateur assemble le projet pour créer
un code que I'automate programmable interpréte ; cependant, I'interface utilisateur reste telle
gu’elle est rédigée.
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Ainsi, il est possible d’écrire des routines avec des imbrications complexes imbriquées dans
une POU de schéma a contacts, alors que des éditeurs de modules fonctionnels ou de texte
conviendront peut-étre mieux pour des calculs et des algorithmes complexes. L’utilisateur/con-
cepteur dispose d’un choix qui lui offre une plus grande souplesse.

L’écran GX-Developer ci-dessus illustre un exemple de groupe de POU.

||eroject Object Edit Tools Orine Debug View Extras Window Help

[k rale - nddnsentns apmn
traning ‘alx

P& Proiect [e:\MMPProi\GXIEC_Projstraining]
#-fif Libiary Pool

|8 PLc Pmamet Le groupe de POU contient tous les programmes
T MAIN (Prio= 31, Event = TRUE) du projet (PRG)

% G‘ QOUTFEED [Prio = 31, Event = PRESS_RUN]

= Ghob vars Chaque POU recoit un nom qui identifie sa
e Tunevon T PGl fonction. La structure du projet est donc répartie en

# OF CONVEYOR_2[PRG]

® O DISPENSER [PRG)

= n[g‘ DIVERTER_CONTROL [PRG]
@ O DUTFEED_CONVEYOR [PRG]
€ OVEN_CONTROL [FRG]
PICK_PLACE [FRG]

parties plus petites et plus faciles a gérer.

o Par exemple, si vous rencontrez un probleme
- avec le systeme de commande de la presse, il

ok Bo LD \ suffit d’ouvrir la POU PRESS_CONTROL POU
e el pour trouver tout le code d’automate programma-
" WEIBHT_CALCS [PRG) ble associé a cette fonction. Normalement, vous
devriez effectuer une recherche sur 'ensemble
du programme.

CELA FACILITE LE DEPANNAGE

La création d'un projet sera traitée plus loin.

Praject Caltree | % Usedl_:zl

Feady [© 0350 [seclovetd  @288HI  le\MMPRONGMEC Poftanng
Composition d’une POU

Chaque unité d’organisation des programmes (POU) se compose de :

@® un en-téte et

@® uncorps

Les variables utilisées dans la POU sont déclarées dans I’'en-téte.
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Le corps contient le programme réel de 'automate programmable dans les divers langages.

En-téte Corps
I
| Variables
| locales de la Programme de la
| der POU 1
POU 1
|

N\

. En-téte Corps
Variables /
globales | i
Variables

\ locales de la Programme de la
| POU 2
POU 2

/

Définition des variables — GLOBALES et LOCALES
@® Variables

Avant de créer un programme, vous devez décider des variables nécessaires dans cha-
que module du programme. Chaque POU comporte une liste de variables locales, définies
et déclarées uniquement pour une POU donnée. Les variables globales sont utilisables
par toutes les POU du programme : elles sont déclarées dans une liste séparée.

@® Variables locales

Lorsque des éléments d’'un programme sont déclarés comme variables locales, GX IEC
Developer utilise automatiquement certaines de ses variables systéme comme modules de
stockage d’'une POU donnée. Ces variables sont exclusives pour chaque POU et ne sont
pas disponibles dans une autre routine du projet.

@® Variables globales

Il est possible de considérer les variables globales comme des variables « partagées »; il
s’agit de l'interface avec les périphériques physiques de 'automate programmable. Elles
sont disponibles dans toutes les POU et font référence a aux entrées/sorties physiques
réelles d’'un automate programmable ou aux modules nommeés en interne dans I'automate
programmable. Des variables globales peuvent constituer I'interface entre des pupitres
opérateur et des périphériques SCADA et le programme utilisateur.

IEC61131-3 et variables MELSEC

GXIEC Developer permet de créer des programmes qui utilisent des déclarations symboliques
(étiquettes) ou des adresses absolues Mitsubishi (X0, MO, etc.) affectées aux éléments du
programme.

L’utilisation de déclarations symboliques est conforme a la norme IEC 61131.3.

Sice type de déclaration est utilisé, les noms des étiquettes doivent étre mis en correspondance
avec les adresses réelles de I'automate programmable.
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Variables locales

Pour qu’'une POU donnée accéde a une variable globale, celle-ci doit étre déclarée dans liste de
variables locales(LVL) de I'en-téte de la POU.

Cette liste LVL peut comporter des variables globales et locales.

On peut considérer une variable locale comme un résultat intermédiaire : sile programme effec-
tue un calcul en 5 étapes sur 3 valeurs et produit un résultat, le programmeur crée le I'application
qui génere plusieurs résultats intermédiaires conservés dans des registres de données avantle
résultat final.

Il est probable que ces résultats intermédiaires n’ont aucune autre utilité que de conserver les
données avant la détermination du résultat final qui sera utilisé ailleurs.

Avec GX IEC Developer, vous pouvez déclarer les résultats intermédiaires comme des variables
locales ; dans ce cas, seuls les trois nombres d’origine et le résultat sont déclarés comme varia-
bles globales.

Liste des variables globales

La liste des variables globales (GVL) constitue I'interface de tous les noms, correspondant aux
adresses réelles de 'automate programmable (entrées/sorties, registres de données, etc.)

Cette liste est disponible et lisible par toutes les POU créées dans le projet.

Groupe de taches - Gestionnaire des taches

Si nous considérons maintenant nos routines comme des POU écrites pour chaque fonction et
des noms donnés, nous pouvons créer une tache pour chaque POU.

Chaque tache peut comporter différentes conditions ou événements d’utilisation.

® «Task1»(laTache 1)s’exécute uniquementsil’étiquette nommée « Man_On » estvraie.
® «Task2» (laTache 2)s’exécute uniquementsil’étiquette nommée « Auto_On » estvraie.
® « Task 3 » (la Tache 3) s’exécute en permanence (event = True I'indique)

Dans I'exemple suivant, nous avons défini différentes conditions d’exécution pour 3 taches :

— «Task1» (laTache 1) sera exécutée uniquement lorsque le bit « MANUAL_ON » estactivé (1).
— «Task2 » (laTache 2) sera exécutée uniquementlorsque le bit « AUTO_ON » estactivé (1).
— «Task 3 » (la Tache 3) s’exécute en cycle (en permanence) car Event = TRUE.

Die Bezeichner der Merker missen als Globale Variablen definiert und SPS-Operanden
(Bit-Operanden wie z. B. den Eingdngen X0 und X1) zugewiesen werden.

Task 1 — MANUAL

Event = Man_ON POU - Manual
Commande séquentielle
manuelle

Task 2 — Auto

Event = AUTO_ON POU - Auto _
Commande séquentielle

automatique

Task 3 — MAIN
Event = TRUE POU - Chauffage

Commande séquentielle
de chauffage
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Programmation

REMARQUE

Examinons notre programme de commande d’origine. Nous pouvons utiliser des instructions
de saut conditionnel (CJ) pourisoler les routines 1 ou 2 lorsqu’elles ne sont pas utilisées. La rou-
tine de régulation Chauffage doit toujours s’exécuter.

Etape 0

Etape 235

Etape 1433

Sélection automatique -
CJ sur la routine manuelle

POU - Manual
Commande séquentielle
manuelle

Sélection manuelle -
CJ sur la routine automatique

POU - Auto
Commande séquentielle
automatique

A

Exécute toujours la
routine de chauffage

POU - Chauffage
Commande séquentielle
de chauffage

A

Les instructions de branchement (ex.
CJ) s’utilisent pour ignorer les modules
1 et 2 lorsqu’ils ne sont pas utilisés. La
routine de commande du chauffage doit
toujours étre exécutée.

Si ces routines sont considérées comme
des taches, les routines 1 & 2 sont com-
mandées par des événements (suivant
que le mode auto ou manuel est sélecti-
onné), alors que la routine 3 est toujours
active.

Lorsque GX IEC Developer traduit le pro-
gramme en code machine, il insére des
instructions de branchement dans le
code pour intégrer les conditions
d’exécution configurées.

Lorsque GX IEC Developer compile le projet, il insére automatiquement dans le programme des
instructions de branchement conditionnel correspondant aux taches déclenchées par des évén-

ements.

Plusieurs POU peuvent étre affectées a une tache ; généralement, une tdche ol un événement est
vrai « Event = TRUE » contiendra toutes les POU qui doivent s’exécuter a chaque cycle de
Fautomate programmable. Une POU portant un nom donné ne peut pas étre affectée a plusieurs
taches dans un méme projet.

Toute POU qui n’est pas affectée a des taches, n’est pas envoyée a 'automate programmable
pendant le transfert du programme. N’oubliez pas : cela s’applique au téléchargement par
défaut. Il est possible d’affecter des priorités aux tches, en fonction du temps ou des interrup-

tions.
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Ce Task Pool (gestionnaire des taches) contient toutes les taches affectées dans le projet.

taining - GX [EC Developer

[[eroject cbject Edt Took Orine Debug View Extras Window Hep |

[SE|&E ) hBlo o EHa | Smn e sk S e mo

training Al

= Project [e:\MMPP1o]\GXIEC_Proj\training]

-4 3, . 7 .
T3 Ly Pocd La figure représente un groupe qui
=10 Task_Pool « contient 2 taches.

€O MAIM [Prio = 31, Event = TRUE)
€O DUTFEED (Prio =31, Event = PRESS_RUN)

- La tache MAIN est un événement
=i ORI « Ever_lt,= Trye Task » ; par conséquent, eIIgI
s o COMVEX0R. 2P ‘est traitée, ainsi que toutes ses POU associées
g DIVERTER_CONTROL [PRG] a chaque lecture par 'automate programmable.
=0 OUTFEED_COMVEYOR [PRG]
o o PEX LAt PR La tache OUTFEED est un événement,
o oy e TN, Pl Event = PRESS_RUN, qui est une variable
f :E; lf;gﬁ?c[:ﬁg[mm glObaIe-

Lautomate programmable lit cette tache
uniqguement lorsque la variable PRESS_RUN
est vraie.

La philosophie de cet exemple est de sécuriser
le systéme de sortie de fagon que I'automate
programmable ne lise pas ce code sauf si la
presse fonctionne.

Ready & 0954 [Seclevel 0 [@245MH] |&:\MMPProfGHIEC_Profiraining

Le Task Pool permet de gérer efficacement 'automate programmable en vérifiant que seules
les routines qui doivent étre analysées sont exécutées. Il constitue également un moyen prati-
que d’affecter des routines données a des événements ou a des interruptions prioritaires.

Le programmeur n’a qu’a se préoccuper du contenu du programme : il ne doit pas vérifier que
les instructions de branchement conditionnel et respectent les regles.

Des machines/processus, composées de parties standard, peuvent avoir des POU individuel-
les écrites pour chaque partie. L’ensemble de la machine peut étre composée de nombreuses
POU.

Pour chaque variante de la machine, le fournisseur peut choisir d’affecter au Gestionnaire des
taches uniquement les POU nécessaires a cette machine : seules les POU affectés seront
transférées dans I'automate programmable lors du téléchargement.
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3.2.2

Variables systéme

Vous modifiez ici les plages des modules que GX IEC Developer affecte aux variables systeme.
Vous affichez cette fonction a I'aide de la commande Options du menu Extras :

options x|

- Crozz Reference & I

- C5W-E xpart —Woardrange————— [ Bitrange

- Editing D CR W (O

- General

- Graphic [144 = 1o [12287 = [4096 = 1o [s191 =
- |mport/E wpart

- LO-Guided Mode :
- LD ariable Mame Tirmers Labels P]

- Maritar Indication Standard [T] |2n4a :| o |4IZIE|5 :|
- b onitor Mode Im—ﬁ to Wﬁ

- 5T Editar
- Tooltips Eetentive (5T j j
- Trangition Condition I_ - I_ - IEI = Wi IB'I =l e
(] = =
- Wariable Selection j j
- Zoom Header/Body
[=1- Project Optionz ~Caunters [C]————————————— Dizplay program size
- Code Generation I— 5 I— 5
- Online Change 512 j to J1023 j
- Reset Devices

& Spstern Yariables

 Step Hage (5]

Dizplay uzed ranges

Help | (] Cancel

Plages des variables systéme du projet réel. Disponible uniquement si un projet Q/QnA est ouvert.

Word range (Plage de mots)

D: les modules D sont des variables systeme exprimées sur des mots.

R: les modules R sont des variables systeme exprimées sur des mots.

W: les modules W sont des variables systéme exprimées sur des mots.

From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans les parameétres.

Timers (Temporisations)

Standard (T) — From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans
les parametres.

Fidéle (ST) — From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans
les parametres.

Counter (Compteurs (C))

From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans les paramétres.

Bit range (Plage de bits)
M: les modules M sont des variables systeme exprimées sur des bits.
From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans les parametres.
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® Labels (P) (Etiquettes (P))
From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans le fichier CNF
correspondant.
@ Step flags (Indicateurs d’opérations (S))
From/to: variable dépendant du type d’automate programmable défini dans le fichier TYP corre-
spondant.
® Display program size (Affichage da la taille du programme)
Un récapitulatif de la taille du programme utilisé s’affiche dans une boite de dialogue séparée. Si
le programme n’est pas compilé, « ? » est affiché a la place de la taille. Si des programmes SFC
ou SUB ne sont pas disponibles pour cette UC, la ligne correspondante est estompée.
® Display used ranges (Affichage des plages utilisées)
Pour connaitre I'affectation des modules
aux variables systeme dans GX IEC FEUNA LT I
Developer, zed Svatem "Words; 0of 6744
cliquez sur le bouton Affichage des plages Used System Bits: 0 of 4095
utilisees ;la notification suivante s’affiche : Used SFC Flags: 0 of 8192
Uzed Timers: 0of 1984
zed dcurnlt Timers: Oof0
Uzed Counters: 0of 512
Ized Labels: 0of 2048
Lzed Interrupt Labels: 0 of 256
Cloge
3.2.3 Etiquettes systéme

GXIEC Developer utilise les étiquettes systeme, figurant dans la liste des variables systeme au
3.2.2, pour la gestion interne du projet. GX IEC Developer affecte des étiquettes systeme :

aux étiquettes réseau
aux taches commandées par des événements (non EVENT = TRUE)

aux modules fonctionnels personnalisés (une par module fonctionnel, sauf le code Macro)

aux horloges systeme (utilisées par le Gestionnaire des taches pour des taches
s’exécutant a intervalle régulier et les temporisations locales).
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3.3

3.3.1

Langages de programmation

GX IEC Developer offre pour les langages de programmation suivants différents éditeurs utilis-
ables pour la programmation des corps de vos programmes :

Editeurs de texte

@ Liste d’instructions (IEC et MELSEC)
® Texte structuré

Editeurs graphiques

® Schéma a contacts
@ Boite fonctionnelle
® Grafcet

Al'exception du langage Grafcet, tous les éditeurs répartissent les programmes des automates
programmables en parties baptisées « Réseaux » auxquels vous pouvez affecter des noms (éti-
quettes) de 8 caractéres au maximum suivis du signe deux points (:). Ces réseaux sont numér-
otés séquentiellement et utilisables comme destinations pour les instructions de branchement.

Editeurs de texte

Liste d’instructions (IL)

La zone de travail Liste d’instructions (IL) est un simple éditeur de texte dans laquelle vous
entrez directement les instructions.

Une liste d’instructions est une suite de déclarations ou d’instructions. Chaque instruction doit
contenir un opérateur (fonction) et au moins un opérande. Chaque instruction commence sur
une nouvelle ligne. Vous pouvez également ajouter, en option, des étiquettes, des modifica-
teurs ou des commentaires a chaque instruction.

Chagque instruction de commande doit étre saisie sur une ligne différente. Vous pouvez affecter
une étiquette ou un commentaire a chaque ligne.

Il existe deux types de listes d’instructions :

@ Liste d’instructions IEC
Les listes d’instructions IEC sont saisies et modifiées exactement de la méme maniére
que les listes d’instructions MELSEC. Vous devez cependant respecter les différences de
programmation suivantes :

— Réseaux MELSEC dans une liste d’instructions IEC

Vous pouvez inclure des réseaux MELSEC dans des listes d’instructions IEC pour ac-
céder aux instructions du systeme MELSEC.

— Accumulateur

Laccumulateur est un systeme de gestion des résultats connu dans les langages de
haut niveau. Le résultat de chaque opération est conservé dans I'accumulateur immé-
diatement apres I'exécution de linstruction. Laccumulateur contient toujours le résultat
de 'opération de la derniére instruction exécutée. Vous n’avez pas a programmer des con-
ditions d’entrée (conditions d’exécution) pour les opérations ; I'exécution dépend toujours
du contenu de 'accumulateur.

Pour plus d’informations sur la liste d’instructions IEC, voir le chapitre (16).

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Programmation Langages de programmation

@® Liste d’instructions MELSEC

Les listes d’instructions MELSEC sont saisies et modifiées exactement de la méme
maniere que les lites d’instructions IEC. Cependant, vous pouvez utiliser uniquement le
jeu d’instructions MELSEC ; la programmation IEC standard n’est pas possible.

D o] Exemple de réseau MELSEC
C. P20
LD #1
MELSEC || POLU YO
LD w2
P20 ouT 1
MELSEL

Texte structuré

Le texte structuré est un outil utile. Les programmeurs sur PC I'apprécieront particuliere-
ment. S’ils font attention lors de la programmation et pensent au fonctionnement de
’automate programmable, ils seront satisfaits de cet éditeur.

L’éditeur Texte structuré est totalement compatible avec la norme IEC 61131-3.

|.*E.:_: ample showin b E'::.":_. ctured T = :_:‘_"': TeXte Stl’UCthé
Y00:=X00,

Y01:=X01 AND X02 OR X03;
MO:=(M1 AND (M2 OR M3)) OR X04;

Le chapitre 17 fournit un exemple de programmation en texte structuré.
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3.3.2 Editeurs graphiques

Schéma a contacts

Un schéma a contacts se compose de contacts d’entrée (contacteurs et coupe-circuits), de
bobines de sortie, de modules fonctionnels et de fonctions. Les éléments sont connectés par
des lignes horizontales et verticales pour créer des circuits. Les circuits commencent toujours
sur le jeu de barres (alimentation) a gauche.

Les fonctions et les modules fonctionnels apparaissent sous forme de blocs dans le
schéma. Outre les parameétres normaux des entrées et des sorties, certains blocs compor-
tent également une entrée « EN = ENable » (EN = active) et une sortie « ENO = ENable Out
» (ENO = sortie active) booléennes. L’état de I'entrée correspond a celui de la sortie.

Exemple de schéma a contacts

DEMO_LD [PRE] Body [LD]

1 coo s nputt oo e - TIMER_M =
I | EN EMND -
. - TIMERTC TCol
' - 100— Tvalue
- BET RET -

SET_RST -
' o L EN EMO —~ Co
< - Input?— SET G ——Dutput?
-TIMERTS RET S

© TimerfN— _IM ——DATA
Eingangl - - - : STRA_M : : N1E -
I EN  ENO———| ¥
J J' EM ENO L *

Boite fonctionnelle (FBD)

Toutes les instructions sont mises en place sous forme de blocs reliés entre eux par des élé-
ments de liaison horizontaux et verticaux. Il n’y a pas de barres d’alimentation.

Outre les parametres normaux des entrées et des sorties, certaine blocs comportent également
une entrée « EN = ENable » (EN = active) et une sortie « ENO = ENable Out » (ENO = sortie
active) booléennes. L’état de I'entrée correspond a celui de la sortie.
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Exemple de boite fonctionnelle :

Grafcet

AND

Comeln——
Driwe Oyt —
- Alamm—a S
TIMER_M y
Co e L EM EMNOD
- TirnerTC1 —— TCail :
- TimerTN1 —— TWalue -
AND o
S  — ——Harrier!-
- TimerTS1 & -
RST M :
— EM  ENO -

d ——Comeln-

Le langage Grafcet est un langage graphique. Il peut étre considéré comme un outil de structur-
ation qui offre une représentation claire et compréhensible de I'exécution séquentielle des

processus.

La seule unité d’organisation des programmes en langage Grafcet est le programme.

Le langage Grafcet comporte deux éléments de base : opérations et transitions. Une séquence
se compose d’'un ensemble d’opérations, chacune étant séparée de la suivante par une transi-
tion. Une seule opération d’'une séquence est active a un instant donné. L’opération suivante
n’est pas activée tant que la précédente n’est pas terminée et que la transition n’est pas remplie.

_HTRUE _LFALSE
STEP_1 ‘ STEP_2 ‘
| TRUE | TRUE
7 T
|
FINAL ‘
| TRUE

-

Exemple de Grafcet
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3.4

3.4.1

3.4.2

Types de données

GX IEC Developer prend en charge les types de données suivants.

Types simples

p Dimen- | Modules / automates pro-
Type des données Plage des valeurs o —— grammables concernés
BOOL Booléen Bit 0 (faux), 1 (vrai) 1 Bit X,Y,M, B
INT Entier -32768 a +32767 16 Bit
, Inscription | .5 147.483.648 a . |DWR

DINT Double entier 2 147.483.647 32 Bit
WORD K4mo* 0a65.535 16 Bit

Bits X,Y,M.B
DWORD K8Mo* 0 a4.294.967.295 32 Bit
REAL | yaleurenvirgule |2 piffres 32 Bit

flottante

Chaine de N . . Tous les controleurs de
STRING caracteres 20 caracteres (par défaut) 32 Bit MELSE System Q *

-T#24d0h31m23s64800ms a .

TIME Valeur temporelle T#24d20h31m23s64700ms 32 Bit

*

Les versions antérieures du QO0JCP ne supportent pas ces types de données.

Types complexes

TABLEAUX

Un tableau est un champ ou une matrice de variables d’un type donné.

Par exemple, un tableau ARRAY [0..2] OF INT est un tableau a une dimension de trois éléments
entiers (0,1,2). Si 'adresse de début du tableau est DO, le tableau comprend les variables DO,
D1 et D2.

Identificateur Adresse Modele Longueur

Motor_Volt DO ARRAY [0...2] OF INT

Dans le logiciel, les éléments d’'un programme peuvent utiliser : comme déclarations
Motor_Volts[1] et Motor_Volts[2]; dans cet exemple, il s’agit de D1 et D2.

Les tableaux peuvent comporter 3 dimensions. Exemple : ARRAY [0...2, 0...4] comporte 3 élé-
ments dans la premiére dimension et 5 dans la deuxieme.

Les tableaux constituent un moyen pratique d’indexer les noms des étiquettes : une déclaration
dans la table locale ou globale des variables peut accéder a plusieurs éléments.

Les graphiques ci-dessous illustrent les trois types de tableaux.

Tableau a une dimension

a 1 2 3 x
Identificateur Type
Motor_Speed ARRAY [0..3] OF INT

- = Motor_Speed [3]
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Tableau a deux dimensions

Y

|
d

I

s ] )
| |
o, " ")

ey

3 I
i 1 2 3 X
Identificateur Type
Motor_Volt ARRAY [0..3,0...3] OF INT

. = Motor_Volt [2, 0]

Tableau a trois dimensions

Y

Identificateur Type
Motor_Curr ARRAY [0..3,0...2, 0...2] OF INT

. = Motor_Curr [1, 0, 1]
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Types d’unités de données (DUT)

Vous pouvez créer des types d'unités de données (DUT) personnalisés qui peuvent étre utiles
pour les programmes comportant des parties communes, par exemple pour la commande de
six silos identiques. Vous pouvez donc créer un DUT nommé « Silo », composé de modeles de
différents éléments (ex. INT, BOOL, etc.)

Lorsque vous définissez une liste de variables globales, vous pouvez utiliser des identificateurs
du type Silo. Cela signifie que le groupe prédéfini « Silo » est utilisable avec les éléments définis
en fonction des besoins de commande de chaque silo : cela réduit le temps de conception et
permet de réutiliser le DUT.

Exemple d’utilisation d’'un DUT

L’exemple suivant illustre la création d’'un type de donnée baptisé Silo. La collection des varia-
bles de Silo contient deux variables de type INT et une de type BOOL.

i silo [DUT] - =[olx]
Identifier Type Initial Comment b=
Ojtamperature INT |0
1|valume INT .0
2|Emergency_OFF BOOL . |FALSE
‘ [v[]

Déclaration du type d’unité de données (DUT)

Double-cliquez sur Global_Vars dans I'explorateur de projets et entrez les lignes suivantes
dans le tableau de déclaration des variables globales.

=lolx|

Class Identifier MIT-Addr. | IEC-Addr, Type Initial b=
VAR GLOBAL ¥ |Silo_1 Silo
WAR GLOBAL + |Sila 2

Type Selection i L[

Libraries; Types

|<ALL> 5io |

Manutacturer_Lib

Standard_Lib

{
=

=n

kI 2
~ Type Class
 Simple Types

G DataUnit Types
 Function Blocks

< | »l
0 | Caned | bHep |
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Les variables sont conservées dans la Liste des variables globales. La structure des deux varia-
bles Silo_1 et Silo_2 est identique ; pour faire référence a une variable de chaque DUT, il suffit
d’ajouter comme préfixe & son nom le nom de la variable globale correspondante.

Silo 01
Manitoring |
1 00— IM_Tempsarature LIT_Temparatars | |_ | temperature:
1 R 1 D11 — IN_Vaolume OUIT Valumea, —
| -] - IN_Alarm OUT. EmergancyQFF —
| ariablecs
{ [5in_1
! ETT
1 Marfachesr Lb eI
1 Standad_Lin wohume
1 .-'.F éi:z'-;}er:y OFF
(] 4
Tige
| ARY_DUT -]
Dty Linil Type "E :)'
| IE 1 | i
{ VIAF_GLOBAL 51 5o [lempesahine s 0, wohame 1« 0 a]
1 Emeig=rcy OFF = FALSE]: ;I
™ Minitize dislog it Appk Hew D
| acch | o | g |

Dans cet exemple, un module fonctionnel de type « Monitoring » (Supervision) est programmé
pour affecter la valeur du registre et I'entrée booléenne aux éléments des DUT. Deux instances
(Silo_01 et Silo_02 ) de ces modules fonctionnels sont alors créés pour deux silos.

o D10 IN_Temperature
B 1 D11 —— IN_Volurme

-Bilo_07- .
Monitaring | o
OUT_Temperature ,—'SI|O 1.temperature:
OUT_Yolume ,—-Slln 1.volume
OUT EmErgEﬂByOFF ,—-Slln 1 Emergency OFF

IN_Alarm

D20—— IN_Temperature
SE - 027 —— IN_Wolume

Sl 82
Wlanitaring o
OUT _Temperature l—-SHD _2 temperature
OUT_Volume ,—'SI|D 2volume
ouT Emergenl:yOFF ,—-Slln 2 Emergency OFF -

IN_Alarm

La liste des variables globales (GVL) est étendue pour définir les adresses de tous les éléments
des types d’unités de données (DUT). Le systéme gére les adresses non définies.
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Traning —————— al.d | EXEYO] -[o1x|
m_ Project [d:\MEU Projek! Identifier Type Initial Comment =
? Library_Pool Dfternperature INT |0
Parameter
410 Task_pool 1|volume INT 0
a [‘“ DUT_Pool 2|Emergency_OFF BOOL _|FALSE | |
L sio [
g Global_Yars I»[]
& fag pou_Pool
#-{F Monioring (FE) ——-ﬂg‘l
203 slo_montoring [P Class Identifier MIT-Addr. | IEC-Addr, Type Initial Comment Remark =
[ Header -0/VAR_GLOBAL ~|silo_1 Silo
“het Body [L0] 1|VAR GLOBAL  +|siln_2 Si
‘0
Data unit variable addresses m
Sile_1 (Gila)
Name. [ Tope | MIT-Add: [ IEC-Addr. Al
temperature INT D100 MW 100
volume [INT D101 ZMwD 101
Emergancy OFF BOOL M100 ZMXD.100
4 [»[]
Ld_ | |
proect |92 ok« [v| | W Auomatio fiing T Al Types Export lmport I o0k [ Canecel |
Ready (O 15118 [GWL: 2 Declarations

Pour afficher toutes les définitions (le cas échéant), double-cliquez sur le champ du numéro de
la ligne pour développer les entrées DUT dans la liste des variables globales.

bal Yariable List

Class |dentifizr MIT-Addr. |EC-Addr. Type Initial £
WAR_GLOBAL Silo_1 terperature: D100 temperature: %hvWO 100 Silo
.0 =) tvolume: D101 volume: SaMWO 101

Emergency_OFF: M100 [Emergency_OFF: %Mx0.100

+ 1/VAR_GLOBAL
2VAR_GLOBAL v

Silo_2 ternperature. D200 temperature: %MW 200 Silo

Ml

(| I

Voir au Chapitre 11 un autre exemple d’utilisation d’un type d’unité de données (DUT).
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3.4.3 Temporisations et compteurs MELSEC

Lorsque vous programmez des temporisations/compteurs standard, vous devez respecter la

convention IEC :
La Bobine temporisation/compteur est programmée :
Le Contact temporisation/compteur est programmé :

La Valeur temporisation/compteur est programmeée :

TCn/CCn
TSn/CSn
TNn /CNn

Dans I'exemple suivant, TO devient TCO et TS0. Dans ce cas, les adresses Mitsubishi sont utili-
sées : il est donc essentiel de vérifier I'utilisation de la variable systéme par défaut T/C : (voir

également le paragraphe 3.2.2).

[ timecount [PRG] Body [LD]

TIMER_M

- TCO TCoil .
10— {Tvalue |
TS0 QUTPUT_1 -

Dans I'exemple suivant, le compteur est programmé a I'aide d’identificateurs déclarés dans les

tables des variables locales et globales :

{d} timecount [PRG] Body [LD] H[=] E3
EM EMO - o o
+ 100 — TWalue
TS0 OUTRUT_1
i 1 | N
- Counter-0 -Input- - COUNTER_M
: [ EN ENO —
+ - Counter_0_Contact —— CCaoil
| L - 20— CWValue
+ - Counter_0_Contact - C MULTI_3_M :
. ' EN ENO - - - - -
: : - Multiplier s1 di RESULT_1
W0—s e -
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4 Création d’un projet

Dans ce chapitre, nous allons créer notre premier projet en utilisant d’abord I'éditeur de schémas a
contacts.

Sujets traités

Utilisation de I'Explorateur de projets

Utilisation de la liste des variables globales (GVL) avec des identificateurs
Déclaration de variables dans I'en-téte d’'un programme

Création de programmes avec I'éditeur IEC

Programmation des temporisations/compteurs IEC

Commentaires et documentation

Téléchargement et supervision
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Démarrage de GX IEC Developer Création d’un projet

4.1

Démarrage de GX IEC Developer

Aprés le démarrage de GX-IEC Developer sous Windows, la fenétre ci-dessous s’affiche :

o ' ¢ /% Empty Project - GX TEC Developer IR

E /V Project Object Edit Jools Onfne Debug Wiew Extras Window Help

ot Headsr
o > .8} Eody [FBD]

e —Ppleeady

Empty Project alx
% Project [d:__Mitsubishi\P,
1§l 1ibrary_Pool
=@ Parameter
[ T
¥ Hetwork
[l Module Configuration
1 L(B Task_Pool
(35 pUT_Pool
g Global _vars
=8 POU_Pool
£ ooz PoU[FRG]

i =10l
Class Identifier Type Initial Corrment =l
Fi Sw Trig BOOL _|FaLsE
In_Posn_Trig EOOL FALSE

O[vAR
1|WAR

]

Fl

I MaIN [PRG] Body [LD]

Foot_Switch - In_Paosition_Sensor o PLS_M c
I 1 I EN  ENO - - . .
. d——Ft Sw Ty

2
- In_Pasition_Senser . . . . S PLEM |-
In Posn 1 F EN  ENO
Contral . B . . . . . . . . d ——In_Posn_Trig- - . B S

E Ft_Sw_Trig In_Pozn_Trig Notor
11 I'F 03

dotor

- Motor
|

] | 1]
@ Project E Calltree 4| »

* Dans cette illustration, un projet est déja ouvert pour donner une meilleure idée de 'apparence d’un écran de pro-

2]

gramme. Aprés avoir GX IEC Developer, vous devez normalement ouvrir un projet existant ou en créer un.

Barre de titre de I'application
Cette barre indique le nom du projet ouvert.

Barre de menus

Cette barre permet d’accéder a tous les menus et commandes GX IEC Developer. Lors-
que vous cliquez la souris pour sélectionner une entrée, les options du menu se déroulent.
Les options marquées d’une fleche contiennent des sous-menus qui affichent des options
supplémentaires lorsque vous les cliquez. La sélection des commandes ouvre une boite
de dialogue ou de saisie.

La structure des menus GX IEC Developer est contextuelle et dépend de ce que vous fai-
tes dans le programme. Les commandes en gris clair ne sont pas disponibles.

Barre d’outils

Lesicones de la barre d’outils permettent d’accéder directement aux commandes les plus
utilisées. Cette barre est contextuelle : elle affiche différentes icones en fonction des
actions en cours dans le programme.
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Création d’'un projet Démarrage de GX IEC Developer

O Explorateur de projets

LExplorateur de projets est le centre de commande de GX IEC Developer. Cette fenétre ne
s’affiche pas tant que vous n’ouvrez pas un projet existant ou que vous n’en créez pas un.

O Editeurs
Vous modifiez les unités d’organisation des programmes (POU) dans cette zone. Chaque
POU est composée d’un en-téte et d’'un corps.

— En-téte

Len-téte fait partie d’'une unité d’organisation des programmes (POU). Vous devez
y déclarer les variables a utiliser dans la POU.

— Corps
Le corps fait partie d’'une unité d’organisation des programmes (POU). Il contient le

code et la syntaxe du programme, du module fonctionnel ou de la fonction.

0O Barre d’état
Cette barre affichée au bas de I'écran fournit des informations utiles sur I'état actuel de
votre projet. Vous pouvez I'activer et la désactiver ; vous pouvez également configurer les
options d’affichage adaptées a vos besoins.
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4.2

4.2.1

Application - Programme

Exemple : Indexeur de carrousel

Cetexemple illustre la création d’un programme simple a I'aide des outils GX IEC Developer.

quence opérationnelle

Action momentanée sur la pédale pour indexer le carrousel.

Le carrousel pivote — Le capteur « En position » est désactivé lorsque le carrousel com-
mence a pivoter.

Le capteur « En position » est activé lorsque le carrousel atteint la position d’indexation.

Assemblage du produit

© ® e © 02

Répétition de la procédure (retour a (0).)

Moteur de

commande
Y20

Interrupteur de
proximité

« En position » — I:Ij

X11

Foot Switch

« Index Carousel » —»
X10

Poste
Liste des E/S de I'automate programma- Q<— de montage

ble MELSEC : des produits
X10: Contacteur de pédale

X11: En position

Y20: Moteur de commande

De nombreuses questions doivent étre résolues lors de la conception d’'un programme pour
I'application ci-dessus. |l n’est pas possible d’utiliser un circuit standard Démarrage/Arrét sans
effectuer des modifications a cause des difficultés suivantes :

@ La pédale peut étre actionnée par inadvertance. Lorsqu’elle est actionnée, I'utilisateur
peut oublier de la relacher ce qui provoque la rotation de la table au-dela de sa position
d’indexation.

@® Lorsque le capteur X1 « En position » X1 est activé, il reste activé ce qui empéche la
ré-indexation de la table.
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Le modele doit donc contenir des sécurités pour éviter 'utilisation incorrecte décrite ci-dessus.
Une autre approche serait de suggérer l'utilisation d’une « Logique de transition des impulsions »
au moyen de configurations IEC ou MELSEC « déclenchées ».

La commande la plus adaptée a cette application est I'instruction MELSEC « PLS » (Impulsion
sur front montant). Elle est adoptée ici a la place de l'instruction IEC R_TRIG (Déclenchement
sur front montant) qui conviendrait également.

Le diagramme ci-dessous illustre I'ordre des séquences de commande du carrousel. Le front
montant du contacteur de la pédale déclenche 'activation du moteur (ON), indépendamment de
I'activation du capteur « En position ».

Lorsque la table commence a pivoter, le capteur « En position » est désactivé un peu plus tard.
Le moteur continue a entrainer le convoyeur du carrousel jusqu’a ce que le front montant du
capteur « En position » soit détecté ; le moteur est alors désactivé. Remarquez que la pédale est
toujours enfoncée.

Le moteur peut commencer a tourner uniquement lorsque la pédale est relachée et réactivée
par la suite. Par conséquent, le moteur recommence atourner sur le front montant du contacteur
de la pédale.

Chronogramme de la logique de commande du carrousel :

Contacteur A y
de pédale

Moteur

En position
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Création d’un projet

4.2.2 Création d’un projet

@ Dans le menu Project,
sélectionnez New

(@ Sélectionnez le PLC Type
programmable adapté :

"Ernject Object Edit Tools Online Debug
2l New... Ctrl+N
. (= Open... Crl+0
Close
E Sawve
Save As...
Other k

f:! Change PLC Type

¥ Build Shift-+Alt+B
Rebuild all shift+Alt+C

Transfer

Select PLC Type

2
]
FLC zeries _EIK
B

PLC type Cancel

|aozH) =]

® Donnez un nom au projet dans le champ de saisie. Dans ce cas, utilisez le chemin
« \GX-IEC DATA\CAROUSEL » et cliquez sur Create (voir I'illustration ci-dessous) :

NewPopt |

Project Path:

IC:RMELSEEHGK-IEE DATAVCAROUSEL

_

£all

£ [DM aviPlus]

£ [Eazyzocket]

£ [EESocket]

£ [F<EMET]

£ [F<55C]

£ [Gppw]

£ [G552]

COIGTDZ]

£ [G= Configurator-0P]
£ [G= |EC Developer 6.00]
[ [G¥ [EC Developer 5.11]

KN

Create

_'*I_I
Cancel |
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Assistant

L’Assistant Démarrage de projet s’affiche :

L'Assistant permet de commencer

N Please choose one of the following assistance options for creating rapidement des prOjetS 2 il crée les
BOLT FIEW project. . .
structures de base de projets simples.

" Ladder Diagram  Create a simple project consisting of one task and optionally a Sub
tazk. Each tazk containz one Ladder Diagram POL [Program
Organization Lnit].
= Inclide & Sub task

" MELSECIL Create a zimple project congisting of one tazk and optionally & Sub
task. Each task contains one MELSEC IL [MELSELC Instruction List)
FOU. Only the programming language MELSEC IL is available in the
project.
I~ Include & Sub task

I Project Structure Start the interactive Project Structure Builder dzsistant. vou'll be
quided through several steps, creating tasks and POUs depending on
wour selections.

& Emply Project Dion't uge any assistance to build your project, just create an empty
one containing no tasks or POz,

Help | ’TI Cancel |

Sélectionnez I'option Empty Project (Nouveau projet) et cliquez sur OK pour empécher
I’Assistant de créer des éléments du projet.

Bien s(r, il est possible d’utiliser 'Assistant ; cependant, pour découvrir completement toutes les
fonctions GX IEC Developer, pour des raisons pédagogiques, nous allons créer manuellement un
programme.

L’écran du projet se présente ainsi :

CAROUSEL - GX IEC Developer
[ proect abect Edt Took onlie Debug view Estres window elp
| BSR4 -« f0|#SuChibtbmmmm

Ready [Owsa|

Il s’agit du premier écran du projet. Dans I'Explorateur de projets a gauche, I'utilisateur dou-
ble-cliquez sur une sélection pour accéder rapidement a n’importe quelle partie du projet.
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4.2.3 Création d’une unité d’organisation des programmes (POU)

@ Cliquez sur le bouton New POU (ou cliquez avec le bouton droit sur POU_Pool
(Groupe POU) dans la barre d’outils. Procédez comme suit pour entrer les spécifications
de la New POU (nouvelle POU) :

] Le nom de la POU est MAIN et doit étre spé-
cifié comme Ladder Diagram

Hew POU [Project]

Name: [MaIN (Schéma & contacts) de type
-~ Class k PRG (Programme).
[ Cancel

@ PRG C FUN C FB

Language of the Body:

Function Block Diagram
Instruction List

MELSELC Instruction List
Sequential Function Chart
Structured Text

@ Cliquez sur OK : remarquez I'ajout de la POU dans I'Explorateur de projets :

~1x
E Project lc \MELSECAGXIEC DAT?

-I- ﬂ' | iy Pool
=l Parameler
Bl Module Configuration
- Network
G PLC
<5 Task_Pool
94 DUT_Pool
ﬁ!" Global_Vars
- l&s POU_Pool
@@ MAIN [PRG]

=

Neuer Eintrag

(® Double-cliquez sur I'icbne de programme MAIN ou cliquez sur le symbole dans
POU_Pool (le groupe des POU) pour développerlabranche des répertoires et afficher
les entrées En-téte et Corps :

= l:I-ﬂ P[]U Pnnl
- ﬂ“

- "'F{éé&éf

4iof Body [LD
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4.2.4 Affectation des variables globales

Avant de créer le code du programme, vous devez spécifier et affecter toutes les entrées et sor-
ties pré-affectées, y compris toutes les variables partagées a utiliser dans le projet.

Double-cliquez sur Global_Vars pour ouvrir 'éditeur des variables globales. Cette liste porte le
nom de Liste des variables globales (GVL).

2| CARDUSEL - GX IEC Developer - [Global Yariable List] -8 x|
|@ Project Cbject Edt Tools ©nline Debug Wiew Exbras ‘Window Help = 5!5]
[H8k s me|s B ane & 5w wm ||E-2] F i
CAROUSF. ———————— =l | Class | Identifier | MIT-Addr. | IEC-Addr, | Type [ [ Initial =
& Project [d5,_MitsubishitPrajekt ofvAR_GLOBAL | | \ B
e} ‘fm Library_Pool
= @@ parameter
R PLC
oo™ Metwork
.-l Module Configuration
i & Task_Pool
% DuUT_Pool

- ¢* Global_var3
=@ POU_Pool
-8 MAIN [PRE]
Header
*Juob Bady [LD]

I 2 =
@] Project 98 4] 4] | v
Ready | % 10236 (GL: 1 Declarations

Les variables globales constituent le lien aux modules physiques de 'automate programmable.

Comme nous I'avons indiqué précédemment, si les conventions IEC doivent étre appliquées,
des identificateurs symboliques (noms) doivent étre utilisés au lieu d’adresses ponctuelles dans
notre programme. Ces adresses doivent donc étre déclarées dans la liste des variables globa-
les (GVL). Vous devez remplir le champ de l'identificateur en utilisant son adresse dans
I'automate programmable (en notation Mitsubishi ou IEC) et son type (ex. s’il s’agit d’'un module
« bit » ou « word »). Lorsque vous avez terminé, toutes les POU qui seront créées pourront utili-
ser cette liste.

Manuel pédagogique GX IEC Developer 4-9



Application Program Création d’un projet

Déclaration des variables

Comme nous le voyons dans la liste des champs GVL, chaque variable comporte un ensemble
d’éléments :

Classe

Le clavier de classe affecté a la variable une propriété qui définit son utilisation dans le pro-
jet.

Identificateur

Une adresse symbolique (nom) est affectée a chaque variable. Cette adresse symbolique
porte le nom d’identificateur composé d’une chaine de caractéres alphanumériques et de
caracteres de soulignement (_). Il doit toujours commencer par une lettre ou le caractere
de soulignement. Les espaces et les opérateurs mathématiques (ex. +,-,*) sontinterdits.
MIT-Addr

Adresse absolue référencée dans I'automate programmable.

IEC-Addr

Syntaxe de I'adresse IEC.

Type

Type de donnée : BOOL, INT, REAL, WORD, etc.
Initial

Le systeme affecte automatiquement les valeurs initiales que I'utilisateur ne peut pas
modifier.

Commentaire

Vous pouvez ajouter un commentaire sur chaque variable (64 caracteres au maximum).

Si vous n'utilisez pas d’identificateurs symboliques dans le programme mais uniquement des
adresses Mitsubishi, il n’est pas nécessaire de remplir la liste des variables globales (GVL).
Néanmoins, le programme ne sera plus véritablement conforme a la norme IEC61131-3.
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Application Program

REMARQUE

Remplissez le tableau (voir illustration suivante). La variable « Sélection du type » est automati-
quement reconnue et placée par GX IEC Developer lors de la saisie de I'adresse ; vous pouvez
cependant I'entrer manuellement ou la modifier en cliquant sur la fleche de sélection du type
dans le champ Type. Lorsque MIT-Addr. ('adresse Mitsubishi) est entrée, le systéme la con-
vertit et entre son équivalent IEC-Adrr. (IEC).

CARDUSEL - GX IEC Developer - [Global ¥ariable List] _|5 LI
J@ Project Object Edt Tools ©Online Debug View Extras MWindow Help == =]
S H SR R0 FO 8 SEs G5 R oo o E| i
CAROUSEL ————1 4l Class Identiﬂe/ MIT-Addr. | [EC-Addr, Type Initial |
ST Project [dn_MitsubishisProjekt 0['vAR_GLOEAL = |Foot_Switch /' x10 %16 BOOL _|FALSE

il Library_Pool 1/VAR_GLOBAL = [In_Pasition fensar__ [%11 ST BOOL FALSE
=@ Parameter 2/VAR_GLOBAL - [Mator /' 20 %QR32  |BOOL _|FALSE

R e

A" Network
“o EM] Module Configuration
L@ Task_Pool
3§ pUT_Pool
4 Global vars)
=43 POU_Pool
£ 0" MAIN [PRE] — -
ol Header Utilisez ces boutons pour insérer ou
ok Budy [LD] ajouter des entrées a la table de la base
de données.
K o] |
E Project EE iZalltres E La|» '| | Ll;
Ready | 10:27 [GUL: 3 Dedlarations

Recherche des variables inutilisées

La fonction Extra -> Find Unused Variables inutilisées per-
met de supprimer toutes les variables locales et globales
déclarées mais inutilisées dans un projet. Les variables
locales et globales inutilisées sont détectées dans
I'ensemble du projet, a I'exclusion des bibliotheques utilisa-
teur. Eind Unused Yariables

Project Backup. ..

Project Bestaore, ..

[Update Yatiables

ﬁ Export Yariables

Inkelligent Funckion Lty #

Opkions. ..

Vous pouvez rechercher les variables inutilisées uniquement si le projet est créé et n’a pas
été modifié. Sinon, un avertissement s’affiche.
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REMARQUES La liste des variables globales comporte I'élément « Incrémenter les nouvelles déclarations ». Si la
liste GVL contient des entrées, par exemple pour un nombre de vannes, «Valve_1»a«Valve_n»,sila
premiére entrée est Valve_1 et side nouvelles lignes sont déclarées via lesicones de la barre d'outils
ou les touches « Maj+Entrée », les champs d'identificateur et d’adresse sont incrémentés. Cette
fonction est activée par défaut. Si elle n'est pas nécessaire, vous pouvez la désactiver dans le menu
« Extras (Extras\Options\Modification) » décrit plus loin. Vous pouvez sélectionner les POU sélec-
tionnées ou toutes, ainsi que les variables sélectionnées ou toutes. Lorsque vous les appelez, toutes
les variables globales non utilisées sont supprimées. Cette fonction sera examinée par la suite.

Pour toutes les unités centrales de type FX2N, FX3U, Q & AnA(S) ou plus puissantes, les
valeurs |IEC de type REAL (virgule flottante) sont totalement prises en charge.

Lorsque vous avez terminé de saisir les données de la liste GVL, cliquez sur le bouton

=

« Controler »

- CARDUSEL - GX IEC Developer - [Glohal ¥ariable List] =18lx]
|@ Project Object Edit Tools Onlme Debug Wiew Extras MWindow Help ;IEJEI
EHER| s e o] e s e &h D] momo o5& &
CARQLISEL k| Class Identifier MIT-Addr. | IEC-Addr Type o=t
@ Project [d:'__Mitsubishi',Projekte’)_Serie Mar OfvAR GLOBAL = |Font_Switch =10 Salilb BOOL
=-ffill Library_Pool 1|WAR_GLOBAL = |In_Position_Sensor 211 lH17 BOOL
=-@# Parameter 2|WAR_GLOBAL = |Motar Y20 Yollina2 BOOL
LG opLC
-,I“' Metwiark,
ol Module Configuration
O Task_poot =[Ol
%3 DUT Pool Errars/ ! arnings:
{4 eiobal_vars 2 :

[=-'a8 POU_Pool aGInhaIVamahle Listy ;I
EhaE" MATN [FRGE] s

Header
ot Body [LO]

« o

[~ Minimize Dialog after show

show | | s He |
N i =
@ Project |n|?> Cal\tresl BE Used by | | L’lj
Ready [ {8 11:00 [G¥L: 3 Declarations
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Ouverture de ’en-téte de la POU

Dans I'Explorateur de projets, double-cliquez sur En-téte dans la POU MAIN.

-~ 2l |

f Project [C:\MELSECAGXIE
[+ 'm Libtary_Pool
- @ Parameter
& PLC
p"" Network
I Module Configuration
‘® Task_Pool
34 DUT_Pool
‘¢ Global_Vars
= ‘@8 POU_Pool
=9 F MAIN [PRG]
& [Heade] 4O
Jwop Body [LD]

CARCILISEL

L’écran suivant s’affiche :

CAROUSEL - GX IEC Developer - [MAIN [PRG] Header]

Iﬁ Project Object Edit Toole Online Debug Wiew Extras twindow Help ;lﬁl.!l
[z@ &l vl o |Ed @#srneCastb/mmmo
CARQUSEL ———=i al o ‘ Class [ Identifier | Type [ [ nitial | Comment [ &
I8 Project [c\MELSEC\GX IEC OjvAR i I [N | |
- Lﬂ Library_Pool
£ Parameter

oA Netzwerk

Wl Modul-Korfiguration
O Task_pool
%4 puT_Pool

B-03 MAIN [PRG)

Heacer |
o} Body (LD]

b | -
& Proiect jiefE

Ready | ® 07:51 PROGRAM MAIN: 1 Declaration:

I_il;

Fermez cet écran.
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4.2.5 Programmation du corps de la POU

Le programme réel de 'automate programmable est enregistré dans le corps de la POU.

@ Pourouvrir 'éditeur de schémas a contacts, double-cliquez sur Body sous le groupe POU
dans I'Explorateur de projets :

CARCIUSEL

o=

Project [C:\MELSEC"GX IEC

Lﬁ‘ Library_Pool

=-@3 Parameter

H ...... @ SPS
™ Netzwerk

- [l Modul-Konfiguration

¢ Task_Pool

3§ puT_Pool

= ¢ Global_vars

Elﬁ-q: POU_Pool

-2 MAIN [PRG]
g Header
ot RN

La fenétre suivante s’affiche :

EE CAHOUSEL - GX |EC Developesr - IMAIN [PAG ] Budy LD

|k rogact chier Edt Took Erdne Debug Wew Esras Windes Hsp

(BB =il F By | —GFe-ese s 0

= 8@ @ =8 S M eAsDD
CARDUSEL —————— a
r .m“."" AMELEECARRIED

14|z E =T

- B4 Paameter
I Wil o o ion [ i - o e oo oo e e eSS iSEsssiiiisssiiisssssisiiisess
A Helvacek,
A A
D T mek_Paot
44 DUT Poal
L Gilabial Vaew
=0y Pou_Pesl
1= Q" AN [PRIG)
' Haada
i By U]

Ll | i

off
Reacy

© 210 Beaw
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@ Enplagant le pointeur sur le cadre, cliquez et faites glisser vers le bas pour agrandir verti-
calement le réseau :

‘ Faites glisser vers le bas

il

KN —

Utilisation de la sélection des symboles du schéma a contacts

(® Léditeur étant en Mode sélection, sélectionnez le contact Normalement ouvertdans la
barre d’outils :

"xR'ﬂ"a'ﬂ'!'lF d = 4 $F e i p g

@ Déplacezle pointeur surla zone de travail et cliquez pour fixer la position dans la fenétre :
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Sélection de variables dans I’en-téte de la POU

@ Appuyez sur la touche « F2 » du clavier ou cliquez sur le bouton ' ™ de la barre d’outils
pour afficher la fenétre de sélection des variables (écran ci-dessous) :

¥Yariable Selection - |01 %]

Scope Yariables

|F|:u:|t_5 witch

¢Header:
<alobal Y ariables: Foot Switch

b anufacturer_Lib I_Pogition_Senszar
Standard_Lib b ator

Type

|BOOL [

Type Clazs
i Simple Types _VJ

IEC 611313 N i
WiaR_GLOBAL Foot Switch AT %116 BOOL := FALSE: ;I
[ Minimize dialog after &pply Hew On |
| Apply I Cloze Help |

Notez que vous devez sélectionner 'en-téte actif dans la zone de dialogue Scope (Etendue).

@ Cliquez sur Foot_Switch pour afficher cette variable en surbrillance, puis sur le bouton
Apply (Appliquer). Fermez ensuite la boite Variable selection (Sélection des variables).
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Autre méthode de spécification des variables : modification en écran fractionné

Il est possible d’afficher I'écran fractionné du schéma a contacts POU et de I'en-téte : ouvrez
I'en-téte et le schéma et sélectionnez Tile Horizontally.

CAROUSEL - GX IEC Developer - MAIN [PRG] Body [LD] e

” Projekt Objekt  Editieren ‘Werkzeuge Online Debug Ansicht Extras Fenster Hilfe
[s @ 8R[s 2l][oc|[F8 #dtincabnaamna
[EEh=a s #uEl —Fruso e a-40 E F T

CAROUSEL ————i a[ ] | SEEMAIN [PRG] Header

I Projekt [c:\MELSEC\GX IEC [ Klasse Bezeichner Typ [ [ stan | Kommentar [ =]

A
S e AR = | E E—
G SPS
- .,f" Netzwerk
- =[H ModukKonfigur stion v
(D Task-Pool 1] 1+
4 SDT-Pool —-
_Lﬁ . (IMAIN [PRG] Bady [LD _[ax
¥ Glob. variablen i
[ lwg poE-Poal
=01 MAIN [PRG]
Header

ot ody (1]

Foot_Switch

Kl 3 i
) proehs [ Auibou < 0| |4 _*[J

Fertig [ 11:02 [Body

Suite de la modification du projet « Carrousel »

Entrez le contact normalement ouvert « In_Position_Sensor » dans la position indiquée dans
I'écran ci-dessous :

- Foot_Switch - - In_Position_Sensoer -
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Saisie d’'une commande de module fonctionnel dans le schéma a contacts

Avant de continuer, nous recommandons pour la suite de ce cours de désactiver I'option
Automatic input/output variables automatiques. Cette option se trouve dans le menu
Extras/Options/Modification (voir ci-dessous) :

options R
Compiler ﬂ
Crose Reference ~ Declaration editor
- CSVExpart W Auto update
Editing
- General ™ Auto update all wset libraries
g W |ncrement new declarations
[rriport/E wpart
LD-Guided M ode W Copy comment and tupe figlds
LD arable Mame
M anitor Indication
Moritar Mode gl
ST Editor W Declae new identifiers
Tooltips . :
Transition Condition ' Ein overwite
- Variable Selection I™ Automatic input/ output vanables
coom Header/Body
= Project Options ™ Autsmstio ERG wanablee
Code Generation
Online Change
Reset Devices
System Vanables ﬂ
Help ] Cancel

La commande de module fonctionnel MELSEC « PLS_M » est ajoutée au programme comme
fonction de sortie.

@ Cliquez sur le bouton de sélection Fonction / Module fonctionnel TF de la barre d’outils.
Dans Operator type, cliquez sur Functions et tapez « PLS_M » dans le champ Opera-
tors :

- Foot_Zwitch - - In_Position_Sensor - - - - - - PLS M |
o __'|' J_. ST _J ]'_. . . . . . . . _EM TEHNO
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Affectation de variables a une Instruction

@ Cliquez surlavariable de sortie dans la barre d’outils [ Cliquez sur la fonction de sortie
« d’ (destination) de | » opérateur PLS_M pour ouvrir le champ de la variable.

- Foot_Switch - - In_Position_Sensar -

=

PLEM
ENO -~ - .
i

::

(® Entrez le nom de la variable Ft_Sw_Trig dans le champ vide « ? ».

L’invite suivante s’affiche si la variable n’existe pas dans la liste des variables globales « LVL »
(En-téte local) ou dans la liste des variables globales « GVL » :

GX IEC Developer 7.00 1

Wariable doese't exist in the header non in the GYL

x|

@ Cliquez sur Define Local (Locale pour définir) une nouvelle variable locale « LVL ». La
fenétre Variable Selection (Sélection des variables) s’affiche et demande de définir

une nouvelle variable :

=1E(x]
Scope Wanables Clazz
| [vaR |
<[ilobal ¥ ariables> | dentifier
e i Fsn.Tio
LI Address
Type |
{BOOL =l Type
Tuvpe Clazs IBDDL J
ISimpIe Tupes j Iritial
IEC 511313 g 2 [FALSE o
:I Comment
| Bl
[ Minimize dialog after Apply Hew CIFf |
Spply Cloge Help | | Ciefine I
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® Cliquez sur Define (Définir) pour entrer la nouvelle variable dans la liste des variables

locales (En-téte local).

REMARQUE | Pour confirmer I'opération ci-dessus, vérifiez I'en-téte local !!

L’écran suivant s’affiche :

- Foot Switch - - In_Paosition_Sensar -

-~ PLS_M ‘ :
—~ EM  ERNO |—-
,—-Ft S Trlg

Enfin, vous devez terminer le schéma a contacts : procédez comme suit pour connecter les élé-

ments.

® Cliquezle bouton droit de la souris n’importe ou dans
la fenétre de modification et déselectionnez la
fonction Auto Connect (Connexion automatique).

@ Cliquez de méme pour sélectionner le
Interconnect Mode (Mode interconnexion).

Le pointeur se transforme alors en petit crayon.

= [nterconnect Mode Chrl+T
@ Guided Editing Ctr+G
T —
'l" Contact

',ﬂ' Coil

IF orirunjre

1PLS_M

=] Interconnect Mode
2] Guided Editing
"0 Auto Connect

'“' Contact
¥ coil

fF orjrunjFB
1PLS M

Ctrl+G
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Dans le schéma a contacts, cliquez sur a gauche et faites glisser sur le schéma. Relachez
la souris sur I'entrée « EN » de la fonction « PLS_M » (voir ci-dessous) :

- Foot_Switch - - In_| F'usmnn Sensar C - F'I_S i ‘
I T END -
‘C o 4 ,—Ft SwTrlg
Cliguez——Faites glisser Relachez

Le circuit est alors terminé.

Modification du mode du curseur
Avant de continuer avec I'exemple de travalil, il est indispensable de comprendre le fonctionne-
ment du curseur et les divers modes de modification.

Le texte suivant est uniquement utilisé a titre d’illustration :

Dans I'’écran de modification du schéma a contacts, cliquez avec le bouton droit pour afficher
une petite fenétre de sélection (voir ci-dessous). Cliquez sur Auto Connect (Connexion auto-
matique) pour activer/désactiver cette fonction ; cette méthode permet également de basculer
entre le crayon et la fleche au lieu d'utiliser la barre d’outils.

=il Interconnect Mode Ctri+T

) Guided Editing Ctrl+G
'\ Auto Connect

‘ﬂ,l' Contact
_',CD' Coil
$F orjruniFe

1CTU

Précautions d’utilisation de I’éditeur du schéma a contacts

Comme nous le constatons dans I’écran ci-dessous, du fait que Auto Connect relie deux
points, pour une ligne de contacts la ligne essaie de se relier de la maniére suivante. Lors-
que l'option Auto Connect (Connexion automatique) est activée, la seule fagon de relier
ces contacts consiste a les relier par paires :

Le crayon peut alors atteindre tous les contacts, du jeu de barres a la bobine. Dans le
schéma a contacts, la suggestion est d’activer I'option.
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Connexion automatique lorsque vous déposez des éléments dans le corps de la POU ou lors-
que vous reliez des éléments paralléles. Vous devez cependant désactiver cette option lorsque
vous reliez une ligne de contacts (voir écran ci-dessous) ou lorsque vous insérez un contact
dans un réseau existant. of =9

Lors de I'utilisation de fonctions en étoile ou « épinglées » telles que MUL, vous pouvez incré-
menter/décrémenter le nombre de branches des parameétres en utilisant les icones de la barre
d’outils spéciale. Vous y parvenez également en plagant le curseur au bord de la fonction, en
enfongant le bouton de la souris et en faisant glisser :

CAROUSEL - GX IEC Developer - [MAIN [PRG] Body [LD]] 1 L =[8] =]

”"“" Project Object Edit Tools Online Debug Yiew Extras Window Help . = |

[zE SR 428 o« |FIRShmeCabbmamo|[fEL=a+duEl -4Frmmrol
CAROUSEL ————1 a| | o . . . o o

B Project [c:\MELSEC,GX 1EC . . s
/il Library_pPool - - Foot_Switch In_Posttion_Sensor PLS M .
8 Parameter I | F EN ENO

5P d

& . . —F1_Sw_Trig
A Netzwerk . .

1

a

W Modul-Konfiguration
O Task_Pool
35 DUT_Pool
I g Global_vars
= POU_Pool
503 MAIN [PRG]
o Header . -7 . .
4ok [Body [L0] IR £ R SR

| »
&

S
B Froject |92 Caltree | 4| » al _'[J

Ready | o206 [Body
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Création d’un réseau de programmes

@ Pourcréerun réseau sous le réseau actuel, cliquez sur le bouton « insérer aprés » N

Un réseau vide s’affiche :

- Foot_Switch - - In_Position_Senser - - - - - - FLS | C
I I} EN ENO -~ -

: d ——Ft_Sw_Trig

@ Entrez le deuxiéme réseau dans le méme format que celui précédemment décrit avec les
attributs suivants :

- In_Position_Sensar - - - - - - - PLS_M i
I —Jf En  EMNO — o
S d ——ln_Posn_Trig-

® Entrez ensuite le réseau :
Ft_—Sw_ITrig- In_poszn_trig - - - - - - - - - - - Motor

11 I/ F Cx

Motor
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Contrdle du programme

Lorsque vous avez entré les trois réseaux, cliquez sur le bouton Contréler = , Si tout est cor-
rect, le dialogue suivant s’affiche :

Compile/Check Messzages M= E
Errors M arnings:
<MaIN [PREG]: ;l
<MalM [PRG] Header:
0 emors

[ warnings

-
4 | 3

[ Minimize Dialog after show

Shiow | Stop

Help |

Ajout de nouvelles POU — Compteurs et temporisations

En continuant avec I'exemple Carrousel, nous allons maintenant ajouter des routines pour illu-
strer les fonctions de comptage et de temporisation.

— Comptage du nombre d’opérations (compteur du lot de produits)
— Créez une autre POU pour une fonction de comptage du lot.

Tache :

Nous allons ajouter une POU au projet afin de compter le nombre d’activations du moteur : il
s’agit d’'un compteur pour le lot de produits.

Lorsque les produits sont comptés, 'automate programmable clignote a la fréquence de &
seconde jusqu’a ce qu’un bouton soit activé pour réinitialiser le compteur.
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Entrez la routine suivante en utilisant les éditeurs libres :

@ Cliquez sur le bouton pour crée une POU.

- .|x] @ Ouvrez I'entrée créée dans I'Explorateur de

'@ Project [C:AMELSECAGXIEC DATA\CAF
= Library Pool
= M :
84 LU o
.—H Global Var
#-g POU_Po
+ (i
- &2 Paiameter
& PLC
" Network
Bl Module Configuration
- D Task_Pool
{® Controll (Prio = 31, Event = TRUE]
34 DUT_Pool
g Global Vars
-|-'4% POU_Pool
=9 Batch_Count [PRG]
g Header
e
=@ MAIN [PR
“IJ Header
40t Body [LD]

projets pour sélectionner le corps de la nou-
velle POU.

Comme nous I'avons mentionné précédemment, vous pouvez redimensionner le réseau du
schéma a contacts : déplacez le pointeur sur la bordure inférieure de I'en-téte du réseau et fai-
tes-la glisser vers le bas pour I'agrandir verticalement :

Faites glisser vers le bas
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Fonction de comptage

En mode « Sélection » de I'éditeur, entrez I'instruction CTU (Additionner) dans le réseau

du schéma a contacts :

Function Block Selection H = B
Libranes: DOpesators:
<ALy jctu
<Project>
CTD -
Manutacturer Lib CTD E
¥
—I CTU_E
CTUD
Last Becently Used CTUD_E
CTu F_TRIG
F_TRIG_E
B_TRIG -
. | L! e L’_‘
Operator Type M Minimize dislog
Al Types alter apply
(" Funchons
* Funchon Blocks Cloz= |
Humber of Pins: | Help

Déposez le module fonctionnel IEC dans le réseau vide :

- Instance -
: CTU | :
— U (] |~

— RESET C¥
- .

Instances des modules fonctionnels

Les modules fonctionnels peuvent étre appelés uniquement comme des « Instances ». «
L’instanciation », ou la copie d’'un module fonctionnel, a lieu dans I'en-téte de la POU dans
laquelle I'instance doit étre utilisée. Dans cet en-téte, le module fonctionnel est déclaré comme
une variable : un nom est attribué a I'instance. Il est possible de déclarer plusieurs instances
ayant des noms différents et le méme module fonctionnel dans la méme POU. Les instances
sont ensuite appelées dans le corps de la POU et les paramétres « réels » sont passés aux
parametres « Formels ». Chaque instance est utilisable plusieurs fois.

Saisie du module fonctionnel IEC CTU

@ Pourcréerunnom pour cette instance du module fonctionnel CTU, cliquez surle nomde la
variable Instance au-dessus du module fonctionnel CTU. Appuyez ensuite sur F2 pour
afficher le dialogue Sélection des variables. Remplissez la fenétre qui s’affiche (voir page

suivante).
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Variable Selection [Mode NewVar) _ | x]

Libraties Variables Class
|Eatch_[iomtet IVAFI _v_]
<Global Vanables>» +Batch Counter
Manufacturer_Lib
Standard_Lib
LI Addiess
Tvpe I
[cTu -] Type
Type Class jcTu i
|Function Blocks =] Initial
IEC 611313 KN 2] ol
VAR Batch_Counter : CTU: Batch Counter ] Comment
;I IBatch Counter
¥ Minimize Dialog after apply g
Close | Help ] [ Updae r |

-Batch_Counter -
: ST
— L 2 B

~ RESET CV
- PV

@ Cliquez sur Apply, puis sur Update : le nom de la variable change
(voir gauche).

(® Continuez a entrer le programme comme précédemment de facon & obtenir 'écran suivant :

CTU

Lorsque vous entrez les valeurs PV et CV, utilisez respectivement les boutons des variables

WaR= aVaR
9 0
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Ajout d’entrées a la liste des variables globales

Remarque particuliere : « Reset_In » (Global) - est une nouvelle entrée correspondant a
I'adresse booléenne MELSEC X12 ou IEC %IX18. Elle nécessite une nouvelle entrée :

£5E Global Yariable List i -0 x|
! Class l Identifier | MIT-Addr_| IEC-Add Type [ | nitiat | =
0|VAR_GLOBAL ~ |[Foot_Switch Em YlX16 BOOL _ |FALSE
1{WVAR GLOBAL ~|ln Position Sensor K11 %17 BOOL . JFALSE
I - GLoBAL
_ 3|VAR GLOBAL
4
Class = Identifier Type Initial Comment
O[vAR ¥ |Batch_Counter CcTU Batch Counter
1|VAR ¥ |Batch_Complete BOOL ..|FALSE Batch Caornplete
2|VAR v |Batch_Completel BOOL ..|FALSE
3WVAR > |Count_Val INT o

Lorsque vous avez terminé les saisies, cliquez sur le bouton & , puis sur le bouton « Recréer

tout » pour controler et assembler le projet.

Fonction de temporisation

Créez les réseaux de schémas a contacts suivants sous la routine de comptage du lot dans la
POU Batch_Count POU :

COUNT MOTOR ACTIATIONS

-Batch_Counter -

tMotor - - - - - - CTU - - - - Batch_Complete

J| L Q—1 F - -
-Heset_ In - - RESET CV ——Count_“al
J 'Jl' T —Y T

z | INDICATOR FLASH TIMERT
FLASHER I -Timet? - o
TIMER1 Batch_Completer TimerZ_Oot - - - TOM o Timeﬁ. Dt
11 I N Q[
S - Time_Base—— PT  ET ——Timerl_Run -
J - | INDICATOR FLASH TIMERZ
TIMERZ - Tirmerd Qo - - - - - TOM o Timeg?l Dt
Il N Q[
I - Time_Base—— PT  ET ——Timer2_Run -
Timer!_Ouwt - - - - - - | DRIVE INDICATOR - Indicator -
FLASH 1 ) -
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Lorsque vous avez terminé les modifications, la liste des variables globales doit se présenter

ainsi :
Global Variable List - 10| x
Class |dentifier MIT-Addr. | IEC-Addr. Type Initial =]
0|VAR_GLOBAL > |Foot_Switch X10 %16 BOOL JFALSE
1["VAR_GLOBAL ¥ |In_Position_Sensor K11 YolR17 BOOL _|FALSE
2|VAR_GLOBAL * |Reset_In X12 %IX18 BOOL _|FALSE
3IVAR_GLOBAL * |Motar Y20 % QK32 BOOL _|FALSE
4|VAR_GLOBAL * |Indicator ¥21 %033 BOOL _|FALSE =
1] | '

L’en-téte (LVL) du programme « Batch_Count » doit alors se présenter ainsi :

Class [dentifier Type Initial Comment
0'vAR v |Batch_Counter CTu Batch Counter
1WAR ¥ |Batch_Complete BOOL . |FALSE Batch Complete
2WAR ¥ [Count %al INT (1]
3VAR = |Timer1 TaN Time Base Timer1
4|WAR * |Timerl_Cut BOOL ..|FALSE
avAR > |Timer2 Out BOOL . |FALSE
B|VAR * |Timer2 TON Time Base Timer2
7 WAR_CONSTANT v |Time_Base TIME | T#0.8s
8/VAR ¥ |Timar1_Run TIME | TH#0s
VAR > |Timer2_Run TIME I

Lorsque vous avez terminé les saisies, cliquez sur le bouton & , puis sur le bouton « Recréer

tout » pour contrbler et assembler le projet.

Pour la POU, en-téte « Batch_Count »

_,Ejﬂal.-:h_[uunl [PRG] Header B ;JQJ}_I
Class Identifier Type Initial Camment |
0/\VAR ~ |Batch_Counter CTU i, Batch Counter
1| VAR ¥ |Batch_Complete BOOL _ |FALSE Batch Complete
2IVAR = [Count_Yal INT |0
VAR * | Timer1 TON gl Time Base Timerl
4/VAR > | Timer!_Out BOOL _JFALSE
A|\WAR ¥ | Timer2_Out BOOL . JFALSE
BIWVAR > [ Timer2 TOMN Time Base Timer2
7|'WAR_CONSTANT = |Time_Base TIME _|T#) 5s
8\VAR = |Timer! Run TIME . |T#Os
9/'\VAR = | Timer2_Run TIME _|T#0s
4 | »IJ

Pour la POU, en-téte « MAIN »

-|o]x|
Clags Identifier Type Initial Comment =
0/VAR = |In_posn_trig BOOL _|FALSE
1|VAR ¥ |Ft_Sw_Trig BOOL |FALSE
1 [
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4.2.6

Création d’une tache

Pour assembler et exécuter les unités d’organisation des programmes (POU) « MAIN » et
« Batch_Count » dans 'automate programmable, elles doivent étre spécifiées comme des

tadches acceptables dans le Task_Pool.

@ Cliquez pour afficher en surbrillance I'icbne TASK_Pool  arollseL ==
(Tache) dans I'Explorateur de projets. Project [CAMELSECA\GXIE

e-fii} Library_Pool
Eﬁi Parameter

- Elll K odule Configuration
----- L{B Taszk_ Pool 285 O
------ % DUT_Pool
----- L@ Global Vars
=@ PDU_Pool
=@ MalN [PRG)

@ Cliquez ensuite sur le bouton Task_Pool (Tache) de la barre d’outils. Vous pouvez

également cliquer sur I'icone du groupe des taches dans I'Explorateur de projets et sélec-
tionner 'option New Task (Nouvelle tache) dans le menu.

® Entrez le nom de la nouvelletache ("Control1") dans la fenétre d’invite.

Marme: |El:untrcul1 ] I

Cancel

@ Cliquez sur OK :I'Explorateur affiche alors la nouvelle tdche créée nommée « Control1 » :

CARCUSEL e |

Project [C:AMELSECAGXIEC DATAVCAROUSEL]
Lﬁ Library_Pool
=-EA Parameter
@ PLC
- Metwork

- EHl M odule Configuration
EILG Task_Pool

Y« Coriroll [Prio = 31, Event = TRUE]
------ 35 DUT_Pool
----- g Global Vars
=@ POU_Pool

=-F MAIN [PRG]
gl Header Nouvelle tache créée
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Affectation de la POU a la tache

La nouvelle tache « Control1 » doit maintenant faire référence a une POU.

@ Double-cliquez sur l'icéne ("Control1") dans I'Explorateur de projets ; la fenétre « liste des
événements des taches » s’affiche :

152 Controll [Prio = 31, Event = TRUE]

FOL narme Cormment =

-
4| | 3

@ Cliquez au centre des 3 points (ci-dessus). Le dialogue suivant s’affiche :

Program Selection | x|

Libraries: Prograrms:
ru:uiu:t>
karufacturer_Lib
Standard_Lib
< | L3 | N ol
(] Cancel | Help |
L,

(® Sélectionnez « MAIN » et cliquez sur OK pour terminer I'affectation.
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Propriétés des taches

Cliquez sur le bouton droit de la souris sur une tache et sélectionnez « Propriétés » pour afficher
les propriétés de la tache ("Control1"). La fenétre de configuration suivante s’affiche :

Tazk Information E
— Tazk Attributes
= -DK
Event: TRUE k
Carncel

Interval: II:I
Erricrity: |3‘| Comment. . |

Marme; IE:::ntru:uI'I
Size: 187 Bytes
Type: TASE. I= | Tiimer! @ utpot Eart]

Lazt Change: 10407703 11:34:38

Securty Level
{Fgr‘lr‘grgrgrgrgr‘?

v Allow Bead Access For Lower Levels

Attributs des taches

— « Evénement » (Event)
= TRUE (vrai) : toujours exécuter

— «Intervalle » (Interval)
= 0: a la valeur 0 car Evénement est toujours vrai.

— « Priorité » (Priority)
= 31: 31 est la priorité la plus faible ('analyse a lieu en dernier).

Avant de continuer, il est recommandé de sauvegarder le projet : cliquez sur le bouton Enregi-

strer (=

Création d’une tache pour la POU « Batch-Count »

La POU « Batch-Count » doit étre également référencée (appelée) par une tache du « Groupe de
taches ».

@ Pourcréer une tache, cliquez le bouton droit de la souris sur I'icone « Tache » (Task_Pool)
de I'Explorateur de projets et sélectionnez « Nouvelle tache » (New_Task) dans le menu
qui s’affiche. Sinon, procédez comme précédemment : cliquez sur l'icbne « Tache »
(Task_Pool) pour I'afficher en surbrillance, puis cliquez sur I'icbne « Nouvelle tache »

(New_Task) de la barre d’outils.

@ Entrez le nom « Count1 » dans la fenétre d’invite qui s’affiche :

%

Name: |Count1] [1]3

abbrechen
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La nouvelle tache s’affiche dans le groupe des taches sous la tache précédente ("Control1") :

ElL(B ask_l:‘uul

Dy Contrall [Prio = 21, Event = TRUE)

_ ------ €% [Countl [Prio = 31, Event = TRUE]|

® Double-cliquez sur I'icone de la nouvelle tache dans I'Explorateur.

@ Affectez la POU restante a cette tache :

POL narme

Cormment

0 |Eatch Count

Lorsque vous avez terminé, cliquez sur le bouton ©

pour contrdler et assembler le projet.

, puis sur le bouton « Recréer tout »

Enregistrez le projet & 'aide du bouton = . Le projet est maintenant terminé : vous devez donc
le transférer dans I'automate programmable.
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4.2.7

Documentation des programmes

En-téte de réseau

L’affichage en mosaique de I'en-téte du réseau est facultatif : il permet d’identifier le réseau du
programme par un titre de 22 caracteres au maximum. Cette fonction aide a gérer les projets
comportant un grand nombre de réseaux.

(@ Sélectionnez Réseau 1, cliquez sur le bouton En-téte de réseau ou double-cliquez sur
lazone d’en-téte du réseau et entrez les données suivantes dans le champ Titre UNIQUE-
MENT — n’inscrivez rien dans le champ Etiquette qui a une autre fonction :

T e Ry e [x] Entrezuncommentaire dans le champ Titre. Ne sai-

sissez rien maintenant dans le champ Etiquette : ce
champ a une fonction spéciale ; il ne doit pas étre
encore saisi.

Label: ||

Title: IMu:utu:ur Control
] ; I Cancel

@ Cliquez sur OK : I'en-téte du réseau s’affiche & gauche de I'écran :

- Foot_mwitch - - In_Position_Senser - - - - - - PLS M |
I I EN ENO - - - - - -

Le titre peut nécessiter une mise en forme préétablie (remplissage avec des espaces) en
fonction de la résolution de I'écran pour une lecture correcte du fait que le texte revient automati-
quement a la ligne pour s’adapter a I'espace horizontal disponible (22 caractéres maxi).

Commentaires sur le réseau

Les commentaires permettent d’ajouter pratiquement n'importe quelle description textuelle
n’importe ou dans le réseau du schéma. Ceci est indispensable pour décrire le fonctionnement
du programme.

. . . )
@ Pour créer un commentaire, appuyez sur le bouton « Commentaire » = de la barre
d’outils.

N
@ Le pointeur de la souris se transforme en - ; cliqguez a I'endroit ou doit se trouver le
commentaire, tapez le texte voulu et appuyez sur.

L

Motor - Foot_Switch - - In_Position_Sensor - - - - - - FLS M | --------------------
]— JI J -Jl' ER ENO|—' ...................

Control
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Procédez comme suit pour terminer de documenter le programme :

2

PLS._|

In Position Switch Control

In Posn In_Position_Sensar - il | :
Caontrol —Jr EM o] |_. P
- : d ——In_pasn_trig -
Ft_Swe_Trig  In_posn_trig tatar Ll ol
hotaor | i F ¥

b

Latch

Déplacement d’'un commentaire

Le curseur étant en mode « Sélection », il est possible de dépl
schéma a contacts. Pour cela, cliquez et maintenez enfoncé le b
gauche du dialogue du commentaire. Faites glisser le comme
bouton de la souris.

Suppression d’un commentaire

acer les commentaires dans le
outon de la souris dans la partie
ntaire sur I'écran et relachez le

Cliquez surle commentaire pour afficher en surbrillance et appuyez sur latouche | du clavier.

Couper/copier un commentaire

Cliquez sur 'extrémité gauche du commentaire source pour I'afficher en surbrillance. Utilisez la
fonction couper/copier/coller de Windows et cliquez une autre fois a la position de destination du

commentaire dans un autre réseau.
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4.2.8 Contréle et création du code du programme

@ Lorsque le schéma a contacts est terminé et que la tache est spécifiée dans le groupe des

taches, appuyez a nouveau sur le bouton « Contréler » & de la barre d’outils pour
rechercher des erreurs dans le programme ; le dialogue suivant doit s’afficher :

Compile,/Check Messages i = I I:Ilil

Enorzfwfamings:

<Ml [PRG] Body [LDT: ;I
<Ml [FRG]

<MalN [PRG] Header:

0 emorz

[ warnings

. I o

[ Minimize Dialog after show

Show | Stop

Help |

correct, les messages suivants du compilateur s’affichent :

Compile/Check Messages M= E

Emarz e arnings:

<MalM [PRG]- ;I
<MAIM [PRG] Header:

lzed System Devices
Ilzed System wWordz: 0 of 6144
Ilzed System Bits: 1 of 4036
Ilzed SFC Flags: 0 of 8132
I1zed Timerz: 0 of 1384
zed Acurnlt Tirmers: O of 0
I1zed Counters: 0 of 512
Ilzed Labelz: O of 2048
Ilzed Interrupt Labels: 0 of 256

[ emors

<] | o

[ Minimize Dislog after show

Shiow | Stop

® Cliquez sur Close pour quitter cet écran.
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4.2.9 lllustration : mode de saisie guidée

Outre les méthodes de saisie libre, GX-IEC Developer Version a partir de la version 6 comporte
un mode de saisie guidée qui facilite la saisie des programmes. Cette méthode de saisie se
révele utile pour les utilisateurs qui veulent adopter GX-IEC Developer et étaient auparavant
familiarisés avec les logiciels Mitsubishi MEDOC et GX-Developer. Mode de saisie guidée
4H
@ Appuyez sur le bouton iz de la barre d’outils pour passer en mode de saisie guidée. Le
tableau ci-dessous s’affiche dans la zone de modification :

@ Utilisez les boutons ci-dessous pour sélectionner les symboles du schéma. Appuyez sur
le numéro correspondant pour sélectionner le symbole voulu sur le clavier et éviter
d’utiliser la souris :

FHEBY | =0T o

(® Sélectionnez le symbole contact « normalement ouvert » « 1 » ; 'écran affiche :

——————————————————————————————————————————————————————————————————————————————

Appuyez sur la touche « F2 » du clavier ou cliquez sur le bouton ' ™ de la barre d’outils pour
continuer a saisir le programme et afficher la fenétre de sélection des variables (voir plus haut).
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4.3

4.3.1

Téléchargement d’un projet

Connexion aux modules périphériques

Pour pouvoir télécharger un programme dans I'API, 'automate doit étre connecté a la console
de programmation et la tension d’alimentation de 'automate doit étre en marche.

Pour relier un PC possédant le logiciel de programmation GX IEC Developer et un API Mitsub-
ishi, différentes possibilités sont présentes :

Interface de la console de programmation de la série MELSEC FX, A ou QnA

Le cable SC 09 est utilisé pour la connexion avec l'interface de la console de programma-
tion. Un convertisseur RS232/RS422 qui adapte les signaux du PC a ceux de I'API et
inversement, est intégré dans le cable.

Interface de la console de programmation du MELSEC System Q

Pour raccorder un PC a linterface de la console de programmation des automates du
MELSEC System Q, un cable RS232 spécial est utilisé.

Interface USB du MELSEC System Q

La connexion du PC avec I'UC est réalisée avec un cable USB standard. Le raccordement
a l'interface USB est particulierement recommandé en raison de la vitesse de transmis-
sion élevée.

Reliez votre ordinateur avec I’API du Trainings-Rack comme indiqué ici :

g ——

Céble USB

Les durées de transmission des UCs les plus rapides de la série A sont comparées dans le dia-
gramme suivant avec celles de la série QnA et du MELSEC System Q. Notez en particulier les
bréves durées de transmission du System Q en comparaison de la série A.

Durée de la transmission d’opérations de programme de 26k

Q25HCPU (USB)
Q25HPU (RS-232)
Q2ASHCPU

A2USHCPU-$1

0 10 20 30 40 50 60 70 80 9 100
Temps (secondes)
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4.3.2 Configuration du port de communication

Avant de télécharger le projet dans 'UC de I'automate programmable pour la premiére fois,
vous devez configurer les paramétres de communication et de téléchargement.

@ Dansle menu « Enligne » (Online), sélectionnez « Configuration des transferts » (Transfer
Setup), puis Ports :

“ Project Object Edit Tools | Crline Debug  Miew Extras  Window Help

“ﬁ E|§ &| J'L Ports. ..
S roders. .

QIFLWS96 [ Start Moritoring Chrl+Fa

E‘ Skam Menikarinm hAlFLE=

Project...

La fenétre Configuration des connexions représentée page suivante s’affiche.
e = | L J- _

Seria CC IE Cont METIII] CC-Link Ethernet
LsE MET/A10H board board board

o Lo

COM ICUM 1 Transmission speed ITIE 2Kbps |

[ N R B

CCIE Cont  MMET(I] CC-Link. Ethermnet 24 Buz
module MET10[H] module miodule module
maduls d J

FLC mode  [ACFU(Gmade)

Other
station

;li @ % Connection channel list..

Mo specification  Other station[Single netwaork] — Other station Co-eristence network FLC direct coupled setting

Time out (Sec.) I Retry times ID Connection test

= Ilargel spstem

J J J J J PLC type I
C24  CCIE Cont  METIIN CC-Link  Ethemet
MET/A10[H] X . Dretail I
— Multiple CPU zetting——

g g ; g Syztem image...
1 2 3 4

Line Connected [0 ASGTEL.C24)...

C24 CCIE Cont MET[I]  CC-Link  Ethemet
NET/T0H] Target PLC ‘ 0K I
Accessing host station INot ]
Close |

(@ Double-cliquez la « souris » (Serial) sur le x|

bouton«I/F c6té PC — Série » (PCside I/F):le

dialogue suivant s’affiche : " RS-232C o
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(® Sélectionnez « USB » et cliquez sur OK.

@ Cliquez surle bouton « Test de la connexion » (Connection test) pour vérifier le fonctionne-
ment correct des communications :

CCIE Cont NETIII -Li 55C

HET.A0H board
bioard

I |
ELC CCIE Cont  MMETII) CC-Lirk Ethermet C24 Bus
module HET/10[H] module: module module
maduls J J

FLCmode  [ACPU(@made)

;'i ﬁ ﬁ Connection channel list...

Mo specification  Other station[Single netwaork] — Other stationlCD-existence nebwark] PLC direct coupled setting

Time out (Sec.) I Retry times ID S Connection test N

= Ijarget systenm 4
J J J J J PLC type I

C24  CCIE Cont  MET[I] CC-Link  Ethemet

NET/10H i
‘ H) Mulliple CPU setting— o

g g g ; Spetem  image...
T2 3 4 Line Connected [Q/86TEL C24] .

Cz24 CCIE Cont  MET(]  CC-Link  Ethernet
NET/10[H] ‘

Target FLC
INot specified

ak. |
Arceszing host station

Cloze |

Ce message s’affiche lorsque les deux modules communiquent correctement.

MELSOFT series GX Developer E]

-
\:!'r) successfully connected with the QOEHZPU,

® Cliquez sur OK pour fermer le message.

Siun message d’erreur s’affiche, contrélez les connexions et les paramétres de 'automate pro-
grammable.
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Voie des connexions

@ Pour obtenir une représentation visuelle de la voie des connexions, sélectionnez le bouton
« Image systeme » (System Image).

System image

Serial port PLC module connection

ZRU
vl

f

PC zide I/F : LISE

PLL side |/F ; FLC made QCPU-0
etwark,

communication route ;

Co-existence

network route

Multiple PLC: Mo Choice made

Dans la figure, I'interface USB est utilisée pour relier le PC avec I'API.

@ Cliquez sur OK pour quitter I'écran.

REMARQUE Lorsque vous utilisez un port série standard RS232 pour communiquer avec I'automate pro-
grammabile, si un autre module est déja connecté a l'interface COM (n) sélectionnée (ex.
souris série) sélectionnez un autre port série libre.

@ Sélectionnez OK pour fermer « 'lmage » systéme et revenir a I'écran « Configuration » des
connexions. Cliquez ensuite sur OK pour fermer la fenétre Configuration des connexions.
Si vous quittez la fenétre « Configuration » des connexions sans utiliser le bouton Close,
les parametres ne sont pas enregistrés.
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4.3.3

Formater la mémoire de I’API

Avant de télécharger pour la premiére fois des parameétres ou un programme dans un API du
MELSEC System Q ou de la série QnA, la mémoire de I'UC doit étre formatée. Une carte
mémoire doit également étre formatée avant d’étre utilisée pour la premiére fois.

La mémoire d’'une UC du MELSEC System Q est divisée en différentes unités (voir égalementle
paragraphe 2.6.1).

Choisissez dans le menu Online 'onglet Format Drive. La fenétre Format / Defragment est
alors affichée :

Format / Defragment El

T atal capacity Free capacity

it byt in byte

&+ 0 Program memary 114688 95304
£ 1: Memony card B Dirive not ready
2 Memony card ROM Dirive not ready
" 3 Standard RaM 262144 2B0036
" 4 Standard ROM e T

Create zuztem area to zpeed up maonitaring
from ather ztations:

m K steps

Create spstem area to enable bulb Block
Online Change [MEOLC]:

|4 vI k. steps [Current setting on PLC: O K steps.]

Farrmat | Defragrment Claze

® O ...4:unité qui doit étre formatée ou défragmentée

@® Géneére un espace systéme pour accélérer la supervision d’autres systemes (Create sys-
tem area to speed up monitoring from other stations)

Lorsqu’un APl du MELSEC System Q ou de la série QnA est relié au GX IEC Developer et
que par ex. des états des opérandes d’un autre APl du MELSEC System Q ou de la série
QnA sont supervisés, il est nécessaire de créer au minimum un espace systeme de 1k
d’opérations dans les deux automates. Si cet espace systéme n’est pas créé dans 'un des
deux automates, la supervision de I’API distant n’est pas possible.

@® Géneére I'espace systeme pour activer le Multi-Block-Online-Change (MBOC) (Create
system are to enable Multi Block Online Change (MBOC))

Dans les UCs qui supportent la fonction MBOC, 1024 opérations peuvent étre modifiées
dans le mode Online-Change. Ces 1024 opérations ne doivent pas impérativement se
trouver dans un bloc contigu. Plusieurs modifications dans différents blocs plus petits peu-
vent également étre réalisées. Le nombre maximal de blocs a traiter est de 64.Le nombre
de 1024 opérations ne doit pas étre dépassé. (Cela concerne seulement les UCs du MEL-
SEC System Q a 'exception des UCs Q00(J)- et Q01CPU.)
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® Format

Lopération de formatage est lancée avec ce bouton.

® Defragment

Enraison de la structure de la mémoire des UCs du MELSEC System Q et de la série QnA,
les unités peuvent étre fragmentées selon la fréquence de téléchargement de données
dans 'UC. Il esten de méme avec le disque dur d’'un PC. Pour la restitution de la puissance
originale, la mémoire peut étre défragmentée en actionnant le bouton Defragment.

4.3.4 Téléchargement du projet

(@ Lorsque la configuration est terminée, cliquez sur I'icobne Transfer Setup Project (Télé-
charger le projet) =8 de la barre d’outils.

Configuration des transferts

@ Cliquez sur le bouton Configure (Configurer pour configurer) les Transfer Setup Project
(Parametres de transfert) du projet.

Transfer bo PLC x|

The current project will be downloaded ko the PLC uzing the
actual Ports & Project Tranzfer Setup.

Tranzfer Setup Parts: Configure. ..
Tranzfer Setup Project: Configure. ..
] Cancel
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Transfer Setup

— DO MLOAD object

x|

%" PLC-Parameter
" Program
" PLC-Parameter and Program

Doriver IEI: Prograrm memary
[ Init System Addresses

v Download Sutoexses File

[

* Mo Information
) Symbalic

— D HLOAD zource information——————

[irisve; I [: Proaranm mernony

— UPLOAD mode
f* MELSELC IL [always drive 0]

" Source Information

Lo I [: Proaranm mernony

]9

Cancel

® Cliquez sur OK pour confirmer.

@ Cliquez sur Automate - PLC-Parameter and
Program (Paramétre et programme)

@ Pour envoyer le projet a 'automate programmable, cliquez sur OK.

Transfer to PLC E

The cument project vl be downloaded to the PLC using the

actual Ports & Project Transfer Setup.

Transfer Setup Pors: Configure, ., I
Transter S etup Project: Configure. .. |
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4.4

Supervision du projet

La mise au point et 'optimisation d’'un programme ainsi que la recherche des pannes seront
facilitées si 'exécution du programme peut étre supervisée dans I'API. Le GX IEC Developer
propose de nombreuses possibilités pour afficher I'état des programmes et des opérandes.

Dans le mode de supervision, les états des opérandes sont en plus affichés dans le programme.
L’API doit étre en marche (RUN) et étre relié avec la console de programmation et aucune

erreur ne doit étre présente.

Affichez le corps du programme MAIN.

. A . C , . . N
Cliquez sur 'icéne du mode Supervision | c de la barre d’outils et observez le schéma a con-

tacts :

Faot: Swi -

<n_ Posit - - PLS M
— M

Foot Swich Operation Contral

I

2 In_Posit - - -
|_Pas1: ——_|

In Posn
Contral

Motaor R :
Latch . :

REMARQUE

Enfonction des couleurs sélectionnées, les variables supervisées s’affichent dans un cadre

de couleur (par défaut : jaune). Les valeurs d’une variable analogique s’affichent dans les

réseaux supervises.
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4.4.1 Supervision en mode fractionné / multi-fenétres
Pour superviser simultanément des POU du projet, ouvrez les corps des POU et sélectionnez
Mosaique horizontale dans le menu Fenétre.

REMARQUE o | c . ) o
Important:lors du passage en mode Supervision avec , seull’écran actif est supervisé
pour éviter les communications provenant des autres écrans ouverts mais pas nécessaire-
ment actifs (ouverts mais en arriére-plan).

Pour commencer a superviser le contenu d’autres fenétres, cliquez dans cette fenétre et sélecti-
onnez Lancer la supervision dans le « menu En ligne » (Online) :
CAROUSEL - GX IEC Developer - MAIN [PRG] Body [LD] 15 x]
” Project Object Edit Iools Onlne Debug Wiew Extras Window Help
[ EE@R]5 = e =00l ke C & S & | i b o)
CAROUSEL ———————talx] | oL L ] =10l x|
|Project [C:AMELSECAGXIEC DATA\CAI
Bﬁﬂ‘ Library_Pool | COUNT MOTOR ACTIATIONS
Elﬂ‘ ganufacturer_\_\h
--138 DUT_Pool L Batch C L
LﬁﬁJ g:;zf:;:;[s anlr- ::: C_TLJJU’,];Er . Ea{ch_lpqmpl.ele -
Standaid Lib Reset_In RESET GV —Couni_Val=0 - - -
® gmp..i.éng. () S T - 7
oo™ Network
L--El Module Configuration
2% Task_Pool ‘ZND " | INDICATOR FLASH TIMER1
€ Contrall [Ffrio=31,Event=TF\UE] FLA_SHER T "
Gy DOLnCOI::&[P"o=31'E"e”‘=TF‘UE1 TIMER Batcr_Complete TimeirE_IOut o Timerl_Out
o — ‘i | |N Q ‘|~ h - P -
D":i{; gg’ﬁf:;:;" - Time_Bass = T#00 00ms— PT__ET — Timerl_Run=TAL.0Oms - - - -
e P ) [ meeRs RAme TR = e s e _|_|
[ Header
- ..::} Body [LD] [l MAIN [PRG] Body [LD] M=
E--D%i?lNH[::;Z] 1MT1 Faot Swi- - In_Posit - EI\TLS_ET\JO | Foot Swich Operation Cantral
ek S L) Mator B d—Ft SwTs -
Contral . A
EPDSH S EI\TLSEN!LO | .. ) | In Position Switch Contral
d ——In posn=
il I m 5
ﬁ et I—l—l_ul% aires | 55 Uneaty ‘ql | Ft S Tr- -ln Bree - bt _.|_|
Feady | 14713 [Body
REMARQUE Du fait du contréle de flux des communications série, vous devrez attendre quelques secon-
des avant que les informations de supervision circulent entre GX IEC Developer et
I'automate programmable.
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Vous pouvez augmenter la fréquence d’interrogation de GX IEC Developer vers 'automate pro-
grammable : ajustez les parameétres suivants dans le menu «Extras / Options» et sélectionnez
Mode supervision ; modifiez la fréquence d’interrogation :

Options | X
- C5W-E spart ;I
- Editing
Generfal Dizplaped sting length: I-I & ﬂ
- Graphic
- Import/E sport Pol rate: /0 s

- LD-Guided Mode
- LD W aniable Mame

- Monitor Indication —Wiord tppe vanahbles
B tonitor Mode Imecmal
- 5T Editar
- Toollips & Hexadecimal
- Tranzition Condition
-~ Wariable 5election —SFC
= P;;iféngp?;::e”aﬂdy ¥ Enable autczcial
- Code Generation These settings define the position where ITiI = of width
- Camnpiler the active step will be zorolled to [0/
- Online Change 0% iz the upper left corner]. ITﬁ % of height
- Reset Devices
- Syztem Wanables

Help | (1] 4 I Cancel
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4.4.2 Réglage de la visibilité de la supervision
Pour ajuster la visibilité en mode Supervision, sélectionnez Extras — Options — Monitor Indi-
cation ; un message clignotant peut étre activé qui s’affichera ou vous le voulez. L'utilisateur
peut régler la fréquence de clignotement de la banniere MONITORING :
- [Batch_Count [PRG] Body [LD] / MONITORING ]
e Debug Wiew Extras Window Help
=5 D
COUNT MOTOR ACTMATIONS
R -Batch_Eounter - S
Motor - - - - - - T I Eiatc:h_@;nmplete-
| cu Q [ T
-Heset_In - - REZET C% ——Count_%al=0 -
J-Jl' 10— P
2 | INDICATOR FLASH TIMER1
TIMER1 Batch_Complete: TimerZ_Out - - - - TOM | Timerd_Cut
| ] N0 |
- ' = s —Timer! _Run = TAD.00ms
Options T
— Compiler ~
Cioss Reference Indicate monitoring by tilebar of
CSW-Expart ¥ GXIEC Developer main window
E ditirg
Gerneral ¥ window ta be monitared
::;:;E::TE it Blink rate [factor of pall rate]: 10 ﬂ
LD -Guided Mode
LD ariable M ame
Manitor Indication =
Manitar bMode
ST Editor
Toalipz
Tranzition Condition
Wariable Selection
Zoom Header/Body
= Praject Options
Code Generation
Code Generation Of
Fieset Devices o]
< | @
Help | 0k | Cancel
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4.5

Liste de renvois

Pour créer une liste de renvois :

@ Ouvrez le menu Extras / Options et sélectionnez Cross Reference.

@ Cochez les deux options indiquées et re-compilez le projet.

Optinns

- Gened Options

- Proy

Campiler

Lroes Heferenice
sV -Expor

Editirg

Cienerd

Grephic

Impeit /= wpor

LD Guided Mode
LD %arable Name
Mot Indicaton
hcnitor Mode

51 F diben

Touoltps

Tramsitizn Conditon
Yanable Selecton
Zoom Header/Body
et Opbons

Lode Generabion

¥ Generste " SCT filez whie checking a project

W Eutemateally I the * SCT hies o he * S0 bl atier "Habuld &1

¥ Autemsteslly Ink the “SCT files b the *.SC4 file afier 'Build"

Code Generation O ™
»

]

Hep | i3

Cancel

Change PLC Type

Eild

Rebuid al

Trarnsfer
Orline Program Change  Shift+Ctr+D

Browse. ..

Make

Cross Reference

CErl+M
Chrl+0

Shif 0t +6
Shift +Alk+C

A

(® Sélectionnez ensuite Make Cross Reference
dans le menu Project ; la liste est créée.
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H| E_‘) I :

=

[ P

L

I IQ |
o
@ 3

(1]
=
17

3.3 Change PLC Type

[#% Buld
bk Rebuild al

Transfer

Chrl+M
CrH-D

Shift+alE+6
Shifk-+alk+C

Online Program Change  Shift+Ctrl+D
}% Make Gms#

® Cliquez sur le bouton Search (Rechercher) pour afficher la liste compléte.

b HBrowser

| @ Sélectionnez ensuite Créer renvois dans le
menu Project ; |a liste est créée =

[Jueny: Declares / References:
Fiter:
Warisble / Address:  |<ALL> ~| || MName Space:
Search far: * Vapiables and Addresses F‘N-L} _".J
" Addesses | <ALL> -]
Marme Space: |eALL> -~ Show in Editor ‘ Variable | nfo:
: . Name:
L3 e LA == Declaration Blatch_Complete
; i
Sgope [ <ALL> ~|| B E‘Em" ﬁBL
Al ount
0 hits | . Scope:
— | p— Batch_Count VAR
Halch Complete talch Lo M ’
Batch_Counter Batch_Court  C1 ms
Bateh_Courter, CLI cUrknown: -
Bateh_Coumter, CY <Unknowns Edlitor:
Batch_Counter Py cUnknown HD
Bateh_Courter, 0 cUrknowrn Line: 3
Eatch_gni.mtar.HES ET Eﬁr;m> IH
aant_al atch_Count
Foot_Switch ProjeclGVL  BC fckdst
Ft_Sw_Trig MAIN BC& ZM<0.4702
i LiLA 2
Remarks: -

The address search does not support DU Tz, Members of DUT £ of members of DUT amay elements will
nat be found. Alzo addresz blocks used in BMOY, FMOY. FROM. TO. or B=CH will not be found.

Vous pouvez rechercher des variables particulieres a I'aide des zones de requétes. Les détails
de I'entrée en surbrillance s’affichent dans la partie droite de la fenétre.
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Le bouton Show in Editor (Afficher dans I'éditeur) ouvre I'en-téte de I'élément en surbrillance
dans la liste de droite. Exemple :

EEUaleh_Coumd [PREG] Heedio
Class Identifzr T Initial Cammmerit =
2 -
3 VAR_EXTERMNAL =|Ressl_In BO0L FALSE
4 VAR =|Coum_val INT 0
f vl R = | Timier TON H Tirie Ease Tirmer|
VAR = | Timet! Cndd BOOL FALSE
T AR w | Timiar? Ol BOOL FALSE
B VAR_EXTERMNAL = lind cator BOCL FALSE
S VAR * | Times2 TOH Tire Elage Timer2
\0VAR_CONETANT - |Time_Baze TWE T#O 55
11 VAR = |Timer1 Fun Tive _|Twa
12VaR - Time2_Run THE || Tets
< R
ou
d COUNT MOTOR ACTIVATIONS
COUNTER Ealch_Counter :
Motor Batch Complets
| 1 e —————( )
-Resel_In - ——— RESET CY ——Couni_Val
I 10— PV j« - - o
- Objet en surbrillance ‘
Vous pouvez imprimer la liste des renvois.
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. . ’
4.6 Diagnostics de I'automate programmable
Il existe dans GX IEC Developer diverses fonctions de diagnostic. Les fonctions du menu
Debug (Débogage) permettent de rechercher précisément les problemes et d’analyser les
erreurs de votre application.
Detug Yiew Extras Window Help Cliquez sur PLC Diagnostics (Diagnostics de
[ 'automate programmable) pour ouvrir la fenétre
Metwork Diagnostics. .. ci-dessous.
Ethernet Diagnostics. ..
CC-Link Diagnostics. .,
Systemn Monitor, .
anline Module Change: ..
Device Edit,.,
Buffer Memary Batch ...
System Errors Shift+alt+E
User Errors Alt+L
H'W Diagnostics
Scan
Forced Inpuk Qutput ReqgistrationCancellation ...
X
—PLC status
PLC aperation stats - -
FLC operation  AUN switch  ALUIN
—Prezent Error 4 1 Monitor undstop—
Prezent Enar
Stop manitor |
eral commurication e
—Enor log-
Error log |
MNa. ! Error message | “Tear/Month/Day ! Time |
Cloze |
Message d’erreur en texte clair
Les registres des erreurs de 'automate programmable sont évalués en texte clair et en texte
d’aide.
Les erreurs matérielles les plus importantes (ex. « Fusible grillé ») sont affichées et évaluées
dans une fenétre.
Il est possible de déterminer les erreurs d'utilisation enregistrées dans un fichier texte créé auto-
matiquement (USER_ERR.TXT) qui permet de corriger rapidement les erreurs. Les 8 derniéres
erreurs d’utilisation sont enregistrées dans un registre FIFO (premier entré, premier sorti) ; elles
peuvent étre supprimées uniquement lorsqu’elles ne se produisent plus.
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4.7 Documentation du projet

Vous pouvez configurer la documentation du Project (projet) a I'aide de la fonction Print
Options (Options d’impression) du menu Projet :

= e, e
G Cpen.. ChO
Ooca
bl Save
Sava A5 ...
Dther b

3,9 Cheroe PLC Type

gt Buld Shift-+ak+E
bty Rebuild ol Shift Al -
Transter b

Crla Progiem Change  Shifk=+Chil-D

El Drowss, ..
H:.'I Make Crioss Refearence

Primter Setoumn. .
Frini: Frewview, . b -
Brirk...

La boite de dialogue Print Options (Options d’impression) s’affiche alors. Vous pouvez récu-
pérer les précédents profils du projet ou travailler avec le profil par défaut. Sélectionnez Project
Tree (Arborescence du projet) pour tous les éléments ou Selected Items (Eléments sélection-
nés) pour les éléments en surbrillance ; ouvrez Properties (Propriétés) :

Print Options

Object -
(" Project Tree
Mo Salacted loms | Llate ;I
Currert Proble | ¢5CDoc Stardad: bl |

Loaded Prefile [ Dioc Stardards
Defaut Profle  [(5CDoc Stardad

Delete | Frapeties. . |
Set Detaul | Lit... |
; Load |
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Le dossier Document Configuration (Configuration du document) ci-dessous s’affiche. Sélec-
tionnez les onglets de configuration du document. Dans cet exemple, seul le fichier COUN-
TER_FB_CE seraimprimé car'option Selected Items (Eléments sélectionnés) a été choisie :

Document Configuration

Gereid # Project Tree Frame Locos | CoverPage | POUs |

PageMurbes | SFC | LeftFooler Fighl Focter |
Scope | Cross Aelerence |
FOU:
[™ Cover Page ¥ FBD
[ Table ol Conterts W 1L/ MELSEC 1L
[ Pioec! Tioa W LD
[™ Cioss Aslererce ¥ SFC
¥ 5T

[ AiobalVaishle L

Dans I'onglet Cover Page (Page de couverture), vous pouvez affecter des logos et des infor-
mations sur la page de garde et dans Frame Logos (I'onglet Logos) du cadre pour le cadre :

Document Configuration E Document Configuration
Page Mumbers | SFC | LeftFooter | RightFooter | Page Numbers ] SFC | Left Fooker | Right Footer ]
Scope | Cross Reference 1 | Scops | Cross Reference
General / Project Tree | Framelogos  CowverPape | POUs | General 7 Pigject Tree Frame Logos | CoverPage | FOU: |
T —— Header ;
Logo: [Cf\MELSEE\EKlEL—. DEVELOF Browser. .. —
P oIS ol || B e
Cornment : |'TF|A|N|NE DOCUMENT Logo Right |C:\MEL5EE\EK|EC DEVELOPEF  Browser... ‘
Tie : [TRAINING]
Pri. Number:  [MIT-TR1234 Foce:
Fii. Manager : [JOHN VANRYNE
PLC Type:  |[Fx2| Logo Bottone |C:\MELSEC\GX IEC DEVELOPEF  Browser...
Ok %J Cancel | Help 1].8 Cancel Help
L
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Documentation du projet

Vous pouvez affecter des informations détaillées aux pieds de page gauche et droit. Cliquez sur
les boutons des Name (noms) pour renommer les étiquettes des champs du dialogue Left Foo-

ter (pieds de page gauche) :

Document Configuration

Scope | Cross Reference
General / Project Tree ] Frame Logos | Cover Page | POUs
PageNumbers | SFC LeftFooter | Right Footer
o | [ [ s | [Brns
oo | | | Drawn | WY
- | | I Ao, | [CE

Rev|  Change | Data| le Rel [ Fx2n44g

B

Document Configuration

General / Project Tree | Frame Logos | Cower Page ] POL: ]

Seope | Crase Relfersnce |
PageMNumbers | SFC |  LeftFooter Right Footer
[TRAININGI Program Examples |

o o o2

oK Caneel Hep |

oK | Cancel | Help |
L

Les spécifications d’affichage des POU et les spécifications générales du projet se trouvent
dans les onglets POUs et General/Project Tree (POU et Arborescence générale).

Document Configuration

Page Mumbers | SFC | LeftFooter | RightFooter |
Scope ] Cross Reference |
General /Project Tree | FrameLoges | CoverPage  POUs

¥ Header
[” Local Cross Reference

v Body
Netyworks |

[ Netwark Cross Feterences
[ Network Variable Lists
[ Cross ref, / var, list after network

' Multiple objgct on a page
(" Each object on a page
[ Uselocal vanables in Cross Refererce

[~ Show header occurences in Cross Reference

Document Configuration |z|
Page Humbers | SFC | Left Footer | Right Footer |
Scope | Cross Reference

General / Project Tree ] FrameLogos | CoverPage | POUs |

General : ProjectTree
Zoom: ® Achual State
(= Cordeniad " Expanded
" Morrnal
LD and FBD:
[ Not separated
input/output pin

dirgetly connected,

DK E! Carcel Help
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Création d'un projet

Les spécifications d’affichage du SFC (Grafcet) et Cross Reference (de la liste des renvois) se
trouvent dans les onglets Grafcet et Liste des renvois.

Document Configuration

Document Configuration

Scope | Cross Reference |
General / Project Tree | Frame Logos l| Cover Page | POUs |
Page Numbers SFC ] LeftFooter |  Right Footer |

v Main Network

¥ Macios

<]

Action Associations
¥ Transitions ¥ More steps/actions/
; hransitions on one
W Aetions shest

General / Project Tree | Frame Logoz | Cover Page ] FOU=z ]

PageNumbers | SFC | LeftFooter |  RightFooter |
Scope Cross Reference
[~ Call Tree

v Global Variables :

* Used Read/Wiite
* Vaiable
" All addressas
™ Address range L |

¢ Extemal Declarations

N
L

oK Cancel | Hep |

Vous pouvez sauvegarder le profil configuré en nommant simplement le champ Profil actuel,
puis en cliquant sur le bouton Save (Enregistrer). Vous pouvez le rappeler ensuite a tout

moment en utilisant la zone de sélection :

Print Options [g|
Object :

™ Project Tree

% Selected ltems Close
Current Frofile | Training L‘
Loaded Picfilz |
Default Profile |<SCDoc Standard>
Wiatch |

Delste ‘ Froperties. ., ‘

W Current Profile
iz not sawed

Save [%J Load ‘

SelDefaul‘ List \
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5 Exemple de programme

5.1 Jeu Animé

Sujets traités :

@® Synchronisation

® Comptage

® Opérations logiques : Bascules — Sécurités — Utilisation du module interne M.
@ Instructions fonctionnelles : Réinitialisation - Impulsion

Description

Contréleur automatique de questionnaire; Capture et bascule sur le premier joueur a activer le
bouton « Réponse ». Un seul témoin de concurrent est allumé ; toutes les réponses suivantes
des autres participants sont bloquées.

Tache

Créer un schéma a contacts d’automate programmable qui garantit qu’un seul témoin de
concurrent s’allume.

Lorsque I'animateur appuie sur le bouton Démarrer, les concurrents ont 10 secondes pour
proposer une réponse a l'aide de leurs boutons poussoirs de réponse.

Pendant l'attente de la réponse, le temps écoulé (0 a 10 secondes) s’affiche sur le comp-
teur analogique du matériel pédagogique.

Lanimateur peut réinitialiser le systeme a toutmoment a 'aide d’'un bouton indépendant.

Liste des E/S

Entrées

X10 - Bouton réponse Joueur 1
X11 - Bouton réponse Joueur 2
X12 - Bouton réponse Joueur 3
X13 - Bouton réponse Joueur 4
X14 - Démarrage compteur animateur
X15 - Réinitialisation jeu
Sorties

Y20 - Témoin réponse Joueur 1
Y21 - Témoin réponse Joueur 2
Y22 - Témoin réponse Joueur 3
Y23 - Témoin réponse Joueur 4
Y24 - Temps restant

Module intelligent

Us\G1 - Adresse pour la sortie analogique 1 dans la mémoire tampon du

module de sortie analogique
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Exemple de programme

5.1.1 Méthode
@ Créez un projet nommé « Quizmaster ».
@ Entrezles données suivantes dans la Global Variables List (Liste des variables globales) :
Class Identifisr MIT-Addr. | IEC-Addr. Type lnitial
0vAaR_GLOBAL = |Playerl_Response W10 %16 BOOL _JFALSE
1WvAR GLOBAL = |Playei2_Response H11 7 BOOL _FALSE
2WAR_GLOBAL = |Playerd Response W12 al15 BOOL L JFALSE
JWaR_ GLOBAL = |Playerd_Response W13 YWl BOOL _|FALSE
AVAR GLOBAL = |Chairman_Start Timing =14 Wal=l20 BOOL . JFALSE
A WAR_GLOBAL * [Reset_Game x5 21 BOOL _|FALSE
EB|WAR GLOBAL = |Playarl Indicator Y20 Y2 BOOL LIFALSE
T WAR_GLOBAL = [Playerd_Indicator Y21 Hal353 BOOL _FALSE
g vAR_GLOBAL = [Playerd_Indicalor Y22 o234 BOOL _JFALSE
9vAR GLOBAL = |Flayerd Indicator Y23 S35 BOOL L JFALSE
10 WAR_GLOBAL * |Guestion_Timing Y24 oG35 BOOL L |FALSE
11WAR GLOBAL = |Time_Display LdhGE1 SahdW1A 4 | INT o []
12 WAR_GLOBAL T |Time_Up_Indicator | BOOL L|FALSE
(® Créezune POU de Classe PRG (programme) et de langage Ladder Diagram (Schéma a
contacts) ; nommez-la « Game_Control ».
@ Entrez le code suivant dans la POU.
1 T | Quizmaster Programm z
Chairman_Start_Timing - o - Time - Start: :
I ()
Guestion Timing Latch Contral s e
Time_-Start- Player! Indicator Player2 Indicator Playet3 Indicator Playerd Indicator Seconds- Counter - Question_Timing:
I I/ 171 I i 17| )
Question_Timing
I
3 Drive the 1 Second clock generator while game timing Timer!
Guestion Tlmmg Time_| F‘ulse TON | - :
/ Tlme F‘ulse : -
: J- I . - Time_Base— PT ET — T ET ’_.TB Gen - -
4 Count seconds while timing Counterl - -
- Time_Pulse CTU o
J ,—Seconds_CDunter :
Co ‘Count_Reset— HEEET Cw' Count_VaI-
Lo 10— PV R
5 Display "TIME UP" at end of Cluestion timing
Seconds-_Cluumer : - Time_Llp: Indicator -
d a o
B Detect "Reset Game" hutton pressed S
. Féeget_-Game . e . PLE M
J JI EM  ENO - - o
L d ﬁcﬂum_reset .
= Drive the Analog Output 1 far displaying the time S
J JI EM  ENO L - - - . ..
S o MUL | 5 d —Time_Display
Count_Yal— PR
- 400—
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Exemple de programme Jeu Animé
L’en-téte final de la POU « Game_Control » doit étre le suivant :
Class | Identifier Type Initial Comment
o[vAR ¥ [Time_Start BOOL _|FALSE
1|VAR T |Time_Fulse BOOL ..|FALSE
2IVAR ~ |TE_Gen TIME _|T#0s
3VAR_CONSTANT = |Tirne_Base TIME L |T# s
4|VAR * |Count_FReset BOOL _|FALSE
5|VAR ~ |Seconds_Counter BOOL ..|FALSE
BIVAR ~ |Count_“al IMT .o
7|VAR ~ | Timer TOM
B VAR ¥ |Counterl cTu -
9vVAR T |Config_Analog BOOL | [FALSE
(® Créez une POU de Classe PRG (programme) et de Type Ladder ; nommez-la
« Player_Logic »
(® Entrez le code Ladder suivant dans cette nouvelle POU :
| Player 1 Interlock Logic o
Playerl_Response Question_Timing Player2 indicator Player3_Indicator Playerd_Indicator - Reset:Game Playerl_Indicator
' 1 i1 I | Il I 1 Ly
Playerl dndicator -
!
'2 | Player Z Interlack Lagic - S
Player2_Response Question_Timing  Playerl_indicator Player3 Indicator Playerd_Indicator - Reset-Game Player2 indicator
' I | i1 I | Il I 1 Ly
Player2_indicator -
!
B | Player 3 Interlock Logic e
Player3_Response Question_Timing Playerl_Indicator Player2 Indicator Playerd_Indicator - Reset -Game Player3_Indicator
| } /| 7k 7 17 (i Tt
Player3_indicator -
I
I | Player 4 Interlack Logic S
Playerd_Response Question_Timing Playerl Indicator PlayerZ Indicator Player3_Indicator - Reset Game Playerd Indicator
' (N i1 i1 I} i1 I
Playerd_indicator -
I
L’en-téte final de la POU « Player_Logic » doit étre le suivant :
Class Identifier Type Initial Comment
0%AR -
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@ Créez une tache dans le groupe de taches « QUIZ ». Liez les POU « Player_Logic » et «
Game_Control » respectivement a la nouvelle tache comme ci-dessous :

T Project [di\ _Mitsubishi\Projekte\Q_Serie Mc
= :m Library_Pool
- E@# Parameter
G PLC
ot Metwark,
[0 Module Canfiguration

=@ Task_Pool POU name : Comment

{8 Quiz {Prio = 31, Event = TRUE,
G Qe (Pin =31, By L _ Game Control

34 DUT_Pool : o
L Global_vars Player_Logic
= ‘g POU_Pool
=& 8" Game_Coritrol [PRG]
gt Header
I 4o} Bady [LD]
=" player_Loge [PRE]
gt Header

Yok By 1]

=]
:

-
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Initialisation du module de sortie analogique

Ensuite, les configurations pour le module de sortie analogique Q64DA doivent étre réali-
sées. Double-cliquez pour cela dans la fenétre sur Parameter et ensuite sur le
sous-répertoire PLC. Cliquez alors sur I'onglet I/O assignment. Aprés avoir cliqué sur
Switch setting, entrez les valeurs indiquées ci-dessous.

oot parameter—

PLC name |PLC system |FLE file | FLCRAS | Deviee | Program | Boatfle |SFC {70 Zssigrment ||

— A0 Agsignment[*]
Slot Type Miadel name Points | Stabey| = |
0 _|PLC PLC = = Switch setting
1 |o{o-g bt e :
M0 Input - fpoints _~ | oodi0 | Detaled setting
3 202 Outpust bt Bpoirts =] 0020
4 0-3 Imtedli. - Gpoints = 0020
5 |4[0-4] Intedli. - I6poirts 0040 Switch setting for 1,700 and inteligent function miodule
- -
I = = hd Inputtome:  [ETEHSNN =]
Assgning the I/0 sddiess is nol necessary a3 the CPL doss it automatically
Leaving thiz settng blark will not cause an eror bo cocur. - F,LC§ i MTM Tiodel Sit T K] T i
Base settingl*]
=1 [ Base 1 000
Base madsl name | Power model namea | Extersion cable | Slots A |2 (151 Input
=
0 e [hdind,
zin 5 = = DI 505 (el g o000 I
ExtBazel - A[0-4] kel 1444] oo0]  oooo]
-
Bie - & Shat Ds\‘ault;
Est Based ¥
o = _{ 12SlotDefau
e R o vien Irnport Mulligle CPU Parameter | [ Read FLe-Aata |

Aukmwﬁsdgs)’(‘r"awig'lmsr‘ll Muliple CPLU setings|  Defauk | Check | En:l‘/ | cance |

® Ajoutez les réseaux suivants a la POU « Game_Control » pour commencer la sortie analo-
gique a la voie 1 qui est connectée au compteur.

g - Config Analog - | Starting the analogue Output
L
g Setting of "Operating condition setting reguest”
| . . .. e
JJ o el -EN':; EH[NENO— . . .. . | %0 Module Ready
EEE— O s d—usmeg . . . . Y49 Operating condition setling request
o e UayGD: DfA conversion enable/disable
S 0 BETM
————— EN  ENO [~ - -
. d——49
10 Resetting of "Operating condition setting request”
""AND|"'RST_M}_‘
© Y49 — EM  ERND
- Al — N d —Y49 -
Enable Output to channel 1
o MNP 0 [ val: Enable Output to Channel
VAF . - AND | . SET_EM | | #4F:  ErorFlag
© Y4 — - :I!—Conﬁg_Analug Co-
12
End:
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Exemple de programme

5.1.2

5.1.3

Quizmaster - Principe de fonctionnement

0)
®
®
@
®
©®
@

Entrez, testez et enregistrez le projet « Quizmaster » avec ses annotations.
Téléchargez le projet dans 'automate programmable MELSEC System Q.

Supervisez le fonctionnement des entrées pour vérifier que le projet fonctionne correcte-
ment.

Activez momentanément I'entrée X14 pour commencer le chronométrage de la réponse
du concurrent.

Attendez la réponse de X10, X11, X12 ou X13 et basculez le témoin du concurrent corre-
spondant. Bloquez toutes les autres entrées.

Pendant I'attente de la réponse, activez le chronomeétre pendant 10 secondes et affichez
le temps écoulé.

Alafin de cette période, bloquez toute action sur les entrées de tous les participants, arré-
tez I'affichage du temps et allumez le témoin « Terminé ».

Attendez que I'animateur active I'entrée « Réinitialisation » X15 de fagon a effacer tous les
indicateurs d’état du jeu et les sorties pour commencer une nouvelle partie.

Description du programme Quizmaster

POU « Game_Control »

Réseau 1

Lorsque le bouton de démarrage du compteur de I'animateur est enfoncé, la variable
locale « Time_Start » subit une impulsion via l'instruction PLS_M.

Réseau 2

Question_Timing bascule pourvu qu’aucun indicateur de joueur ne soit activé et que le
compteur des secondes ne fonctionne pas.

Réseau 3

Le contact Question_Timing active le compteur sur une base de 1 seconde. La sortie
« Time_Pulse » crée des impulsions toutes les secondes.

Réseau 4

Les impulsions de I'indicateur Time_Pulse sont comptées a I'aide d’'un compteur addition-
neur « Count UP » qui compte 10 secondes.

Réseau 5

Lorsque I'indicateur Seconds_Counter est actif, 'indicateur Time_Up_Indicator est activé
et allume la lampe.

Réseau 6

Lorsque I'entrée « Reset_Game » est activée, une impulsion est créée pour réinitialiser le
compteur de secondes dans le réseau 4 ci-dessous.

Réseau 7

Lentrée TRUE (vrai) est « toujours active » ; par conséquent, la valeur Count_Val multi-
pliée par le décalage de 400 chiffres/Volt est envoyée en permanence comme valeur «
Time_Display » au module de sortie analogique.
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POU "Player_Logic"
® Réseaux1a4

Cesroutines contrblent les verrouillages des joueurs. Par exemple, sile joueur 1 estle pre-
mier a appuyer sur son bouton de réponse, le témoin s’allume et bloque toutes les répon-
ses suivantes des autres joueurs.

Chaque routine de commande des joueurs bloque les réponses suivantes des autres jou-
eurs.

Les joueurs peuvent uniquement proposer une réponse lorsque lindicateur « Ques-
tion_Timing » est actif.
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Fonctions et modules fonctionnels Fonctions

6

6.1

6.1.1

Fonctions et modules fonctionnels

Le tableau ci-dessous compare les fonctions et les modules fonctionnels :

Centigrade =

Ltem Module fonctionnel Fonction
Eg;eglstrement des variables inter- Stockage Pas de stockage
Instanciation Indispensable Pas indispensable
Aucune sortie
Sorties Une sortie Une sortie
Plusieurs sorties
Exécution répétée avec des valeurs | Ne fournit pas toujours la méme Fournit toujours la méme
d’entrée a titre d’exemple valeur de sortie valeur de sortie

Les fonctions ne font pas partie du jeu d’instructions.

Les fonctions sont des sous-programmes qui peuvent étre appelés plusieurs fois dans le
programme comme une instruction de programme.

Les fonctions se trouvent dans les bibliotheques standard et celles du fabricant. Par exem-
ple, TIMER_M est une fonction, de méme que MOV_M, PLUS_M, etc.du jeu d’instructions
Mitsubishi de la bibliotheque du fabricant.

Vous pouvez facilement créer des fonctions personnalisées a partir de parties de
programmes testées.

Cela signifie que vous pouvez créer des fonctions par exemple pour des calculs de régula-
tion et que vous pouvez les conserver dans des bibliotheques pour les réutiliser avec des
déclarations de variables différentes. Vous les utiliserez de la méme fagon qu’une instruc-
tion MOV par exemple, mais avec 'avantage d’étre personnalisées.

La plupart des programmes de commande comportent des opérations mathématiques, par
exemple pour la mise en forme de signaux analogiques, pour I'affichage de modules techni-
ques, etc. Ces opérations sont frequemment réutilisées dans la structure du programme.

L’utilisation de fonctions personnalisées diminue considérablement le temps d’écriture des pro-
grammes.

Exemple : Création d’une fonction

Objectif :
Créer une fonction qui convertit des degrés Fahrenheit en degrés Centigrade.

La formule est la suivante :

(Fahrenheit -32) x5
9

La fonction sera baptisée « Centigrade » et la variable d’entrée « Fahrenheit ».
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Procédure

@ Sélectionnez une POU et nommez-la Centigrade.

New POU (Project]

@ Cliquez cette fois sur l'option ("FUN") au lieu de
("PRG"). Sélectionnez I'éditeur Boite fonctionnelle

Mame: |CENTIGRADE

Clags
™ PRG @ FUN © FB

Language of the Body:

Funchon Block Diagr
Imstiuction List
Ladder Diagram
Stuctured Text

Result type of FURN:

[INT -

oK (FBD). Le « type du résultat de FUN » (Result Type
of FUN) reste ("INT" entier).

Cancel

« Centigrade » est alors affiché dans I'arborescence des POU :

- & poU_Pool

- {}" CENTIGRADE [FUN: INT]

g Header
60} Body [FED]

@ Double-cliquez sur I'icone du corps FBD pour ouvrir le réseau du corps :

o
I Project [C:\MELSEC,GX IEC Developer |
+'{ffl Library_pPool
- @@ parameter
G PLC
,r" Network
[0 Module Canfiguration
I Task_Pool
3§ DUT_Pool
'ir. Global_Wars
- W pou_pool
- " CENTIGRADE [FUM: TNT]
o Header

i) [Body [FE0]]

5} project Object Edit Tools Online Debug View Extras Window Help

=H Ek B o @A dcEsECHBD EoE| L T B w
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Fonctions

Sélection de la fonction :

(@ Sélectionnez I'icéne du module fonctionnel a:F dans la barre d’outils et sélectionnez

("SUB") dans la liste des opérateurs:

Libranes: Dperators:
[suB
GE A
GT
LE
< | > LT
Last Recently Used: :g"
OR
< | > <OR e
< »
Operator Type W Minimize dislog
" Al Tupes alter apply
i« Operators ok
" Funchons
(" Function Blocks Close
Number of Fins: | Help

@ En utilisant Apply (Appliquer) ou en double-cliquant sur 'objet sélectionné, placez-le sur

I’écran :

s |

® Recommencez cette opération de fagon a afficher :
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Déclaration des variables

Il existe différentes méthodes de déclaration des variables. La procédure suivante illustre la
déclaration de variables a partir du corps du FBD :

(@ Cliquez sur le bouton droit de la souris dans I'espace de travail pour placer les variables
d’entrée et de sortie. Dans le menu contextuel ci-dessous, sélectionnez et placez les éti-
quettes des variables d’entrée et de sortie sur le FBD (voir ci-dessous) :

= Interconnect Mode |
S Auko Connect

Wik

i Qutput Varisble

BF opfFunEs
L@ony
AEMUL-2
FPELE
[ L]
Vous pouvez également cliquer sur le bouton de la barre d’outils.
(@ Tapez simplement la variable ("Fahrenheit') dans el . . . . . . . . .
champ des variables pour la déclarer : o SUR
Fahranhait —— —
B

Comme cette variable n’est pas encore déclarée dans I'en-téte (LVL), un dialogue demande de
choisir entre variable locale ou variable globale ; cliquez sur Locale.

GX IEC Developer 6.10

“ariable dossn't exist in the header nor in the GYL

i Define global .. Define Jocal...M Cancel |

Dptions...

® Cliquez sur Define Local (Définir Local).
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@ Remplissez les propriétés de la variable : Class (Classe) : VAR_INPUT, Type : INT, (voir
ci-dessous) :

Variable Selection {Mode NewYar)

Scope Wariahlzs Clazz

<ALl CEMTIGRADE WVaR_INFUT hd

<Global Variables> CENTIGRADE I dentifier

t anufacturer_Lib ;

Standard_Lib [Fahrenhei

< | > Address

Type |

AMY_NUM - Type

Type Clasz ||NT \ D

Sirnple Types - Initial

IEC 511313 4 J 3 | [

‘ Comment

¥ Minimize Dialog after apply I
Apply | | NewOfl |
Cloze Help Define h |

REMARQUES La Class (Classe) VAR_INPUT est indispensable car cette variable permet d’entrer des
valeurs dans la fonction lorsqu’elle est reliée a un programme. Cela crée un point d’entrée
placé a gauche du symbole de la fonction.

Remarquez également que la variable CENTIGRADE est affichée automatiquement car le
nom de la variable de sortie doit étre identique au nom de la fonction.

(® Cliquez sur Define (Définir) : la variable est placée dans 'en-téte de la fonction « CENTI-
GRADE ». Ouvrez 'en-téte pour vérifier.

Déclaration des constantes

@ Tapez simplement « 32 » dans le champ de la variable pour déclarer cette constante :

@ Procédez comme suit pour terminer le circuit de la fonction CENTIGRADE :

SUEI"""MUL"""DIV|'

Fahrenheit—— —— ——— CENTIGRADE -
. J— B - N = D

Conseil : lorsque vous entrez la variable CENTIGRADE, il n’est pas
nécessaire de la taper ; il suffit de la cliquer avec le bouton droit de la . D | L
souris dans le champ des variables (ou d’appuyer sur F2). :
Dans lafenétre Variable Selection (Sélection des variables), double- | - 9—ﬂ :
cliquez sur CENTIGRADE ou sélectionnez CENTIGRADE et cliquez :‘Clic avec le bouton droit\ :
sur Apply (Appliquer).
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Variable Selection
Scope Yariables
<BLL> CENTIGRADE
<flobal V ariables> W
tanufacturer_Lib Fakrenkeit
Standard_Lib
L Jf | >
Type
| &MY _NUIM |
Type Clazs
|Simple Types ﬂ
IEC 51131-3 S5l k2
lv Minimize Dialog after apply
Apply | ‘ Mew On ‘
Cloze Help
CENTIGRADE est automatiquement placé dans la liste des variables de I'en-téte car il s’agit du
nom de la fonction. Il doit donc étre spécifié comme argument de sortie.
Sivous le souhaitez, vérifiez I'en-téte de la fonction « CENTIGRADE » qui doit étre le suivant :
Class Identifiar Type Initial Carnrnent
0fvAR_INPUT ~ |[Fahrenheit | |t |Jo |
REMARQUE Vous pouvez également entrer la variable « Fahrenheit » directement dans I'en-téte (ci-des-

sus) et la sélectionner (F2 ou clic droit dans le champ de la variable) au point d’entrée dans

le corps.
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Fonctions et modules fonctionnels Fonctions

Contrdle de I'intégrité du réseau

@ Contrélez le réseau ; il ne doit y avoir aucune erreur et aucun avertissement !

Temperature - GX IEC Developer - [CENTIGRADE [FUN: INT] Body [FBD]]

8 project Object Edit Tools Onlne Debug Wiew Extras Window Help
=l &k B N MR ] C R e BRI T TFww s i oD
2l ’

& Project [C:\MELSECYGX IEC Developer |
- /fiff Library_pool

SUB MUL o |
-~ @3 Parameter Fahrenheit — CENTIGRADE
@ PLC 32— 55— 9—
% Network
Bl Module Corfiguration | L koo
'-(}) Task_Pool
g4 DUT_Pool Compile/Check Messages
i Lﬁf; E:;l?a;;‘:rs Emnors/w/ amings:
= * N <CEMTIGRADE [FUIM: INT] Body [FED]>
i ;EJNT;S‘;R;?E [FUR: IT] <CENTIGRADE [FLIN: INT]>
<CENTIGRADE [FUM: INT] Header>
o 0 s
Cliquez pour
vérifier le
programme

< i |

el

[ Minimize Dislog after show

Show ‘ Help

@ Fermez toutes les fenétres et les dialogue ouverts.

Création d’'une POU

@ Créez une POU nommée Process de classe PRG avec le langage Function Block Dia-
gram (Boite fonctionnelle FBD) :

New POU (Project) Ed
I arne: |F'mcess

Clazz

Cancel
“ PRG ¢ FUN  FB

Language of the Body:

Function Block Diagram
Instruction List

Ladder Diagram
MELSEL Instruction List
Sequential Function Chart
Stuchured Text

| | e

(@ Ouvrez (double clic) le corps de la POU Process dans le = 072" process [PREG)
groupe de POU du projet. g Header

ﬂ:@} Body [FED]
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Fonctions et modules fonctionnels

Placement d’une fonction personnalisée

@ Cliquez a nouveau sur l'icéne de module fonctionnel EZF mais sélectionnez cette fois
Functions (Fonctions) et la Bibliotheque Project (projet). La nouvelle fonction « CENTI-
GRADE » est maintenant affichée dans la liste des opérateurs :

Function Block Selection

Libraries: / Operators:
|CENTIGRADE

t arufacturer_Lib
Standard_Lib

< | >
Operator Type I tinimize dialog
Al Types after apply
" Operatars tply
* Functions k
" Function Blocks Cloze

MHumber of Pins: ’_ Help

@ Sélectionnez CENTIGRADE et cliquez sur Apply (Appliquer).

REMARQUE En fonction de vos préférences, vous pouvez minimiser la fenétre Function Block selec-
tion (Sélection du module fonctionnel) aprés avoir cliqué sur Apply (Appliquer) en cochant
la zone de sélection (ci-dessus).

L’écran suivant s’affiche :
Affectation des variables globales
Lorsque la fonction est placée dans le nouveau réseau, affectez-lui des variables.
(@ Affectez des noms des variables de la liste des variables globales :
eIk
Class |dentifier MIT-Addr. | IEC-Addr Type Initial =]
0|VAR_GLOBAL ~|Deg F 0o %MWO.0_|INT o
1[vAR_GLOBAL *|peg_C D1 %MWO.1 [INT o
«| | LlJ
6-8 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Fonctions et modules fonctionnels Fonctions

Le corps de la POU « Process » doit se présenter ainsi :

' CENTIGRADE R
Deg F —— Fahrenheit ——Deg C -

(@ Créez une tache (Task "Main") dans le @? Praject [C:\MELSEC,GX IEC Developer
Task_Pool. + LW Library_Pool
@@ Parameter
S PLC
-,I"' hetwark,
Z80 Module Configuration
- L{F} Task_Pool
%" [Main (Prio = 31, Event = TRUE)|

(® Liez la POU Process « taches » (Task) :

FOLU narme Cormrment

0 Process [D]

Compilation du programme

Sélectionnez Rebuild All (Recréer tout) la barre d’outils pour compiler le projet :

ENEE

Cliquez ici pour compiler o
le programme - - - CENTIGRADE - -~ - -
- Deg F-—— Fahrenhet ——Deg C -
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Fonctions Fonctions et modules fonctionnels

Apres la compilation, I'écran suivant doit s’afficher :

Compile/Check Messages

ErroreS arnings:

|Jzed System Bits: 0 of 4056 ~
|eed SFC Flags: O of 8192 B
Uzed Timers: 0 of 15984

Jzed Acumlt Timers: 0 of 0

ged Counters: 0 of 512

Uzed Labels: 1 of 2048

|Jzed Interrupt Labels: 0 of 256

Uszed Program steps:
b airnurn; 28672
Main 26
Tatal 26

0 errors

< | | >

[ Minimize Dialog after show

Showe | | Closeél Help |

S’il y a des erreurs, cliquez sur les détails de I'erreur et corrigez le(s) probléme(s).

Supervision du programme

(@ Transférez le projet dans I'automate programmable et supervisez ce réseau a I'aide du
bouton Supervision (& de la barre d’outils :

CENTIGRADE
Dey_F = 0—— Fahrenheit — Deg C=-17 -

(@ En utilisant la fonction d’introduction des entrées a I'écran, entrez des nombres dans la
variable « Deg_F ». Procédez comme suit :
Double-cliquez sur la variable d’entrée et entrez une valeur dans le dialogue Modify
variable value (Modifier la valeur de la variable) :

Double-cliquez
R U CENTIGRADE ‘ R
Dey_F = 0-—— Fahrenheit ——Deg_C=-17"
Modify variable value E|
‘Variahlz: |Deg_F
Tupe: INT I Heradecimal Cemzel
Current Walue: 0
Mew W alue: 98 w

Pour référence, 100 deg F = 37 deg C (précisément 37.7 deg C).
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Funktionen und Funktionsbausteine

Funktionen

6.1.2

Traitement des nombres réels (en virgule flottante)

Lafonction CENTIGRADE ne traite que des entiers sur 16 bits (+32767 a -32768) : il s’agit du
systéme numérique par défaut lors de la création de fonctions. L’exemple suivant modifie la
fonction « CENTIGRADE », pour traiter des valeurs « REAL » en virgule flottante*.

* Uniquement sur les processeurs qui prennent en charge cette fonction.

Copie d’une fonction

Faites une copie de la fonction « CENTIGRADE » et renommez-la « CENTIGRADE1 ». Procé-

dez comme suit :

@ Cliquezle bouton droit sur I'icone CENTIGRADE du groupe de POU du projet et sélection-

nez Copy (Copier).

= E_ll_g POU_Pool
SR CETIGRADE [ELLL
& Headsr [&] open

o0} Body [FBI 3 check
—-8r3 Process [PRG]

gt Headsr | ¥ cut

Paste
¥ Delete

JFG0) Body [FEI Copy-——

@ Cliquez le bouton droit sur I'icone du POU_Pool (groupe de POU) du projet et sélection-

nez Paste (Coller).

S vou el

- F of Mew POU.L..
B8 Check
f

ST
¥ By Copy
#

& Paste

Le systéeme colle automatiquement une copie de « CENTIGRADE » et la renomme « CENTI-

GRADE1 » :

= 43 POE-Pool
E:[I- CEMTIGRADE [FUN: INT]

F Header

@l. Body [FED]
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Funktionen

Funktionen und Funktionsbausteine

Modification du type de résultat d’une fonction

@ Cliquez le bouton droit sur la nouvelle fonction « CENTIGRADE1 », puis cliquez sur Pro-
perties (Propriétés).

RNl CElTIGRADE L [FUN: Il o
--WE Process [PRE] 2 open
g Headsr @ Check
JFBD} Body [FED]
T3
Copy
Paste

*

Delete

=

Eind...
Replace, ..

Import,..

Export...

Prink

Prink Presiew

bl ER

Renarne, ..

Corarment. .,

1E Expand

) Extended Information
Cliquez pour

. . Sarting Criteria, ..
sélectionner

\ Settings 4
Properties...
|

@ Dans la fenétre Function Information (Informations sur la fonction), définissez le Result
type (type du résultat) comme REAL.

Function Information g|

Mame: [CENTIGRADET oK

Size: 45 Bytes / Cancel
Result Type: |F|EAL ﬂ

[ Use with EN/END

Type: FUM hd
Language: |Functi0n Block Diagram ﬂ

Lazt Change:  12/07/2005 1.2:23:39

Security Level
U 1 O e I I O o =

[ Allow Read Access for lower Lewvels

Le type affiché doit alors étre « REAL » dans 'Explorateur de projets :

=" CEMTIGRADEL [FUM: REAL]

o [Header] R

GOl Body [FED]

® Modifiez 'en-téte de CENTIGRADE1 de fagon que le type de la variable « Fahrenheit » soit
« REAL »:

Class Identifier Type Initial Comment
0'AR_INPUT v |Fahrenneit | |REAL [0
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Funktionen und Funktionsbausteine

Funktionen

Modification de constantes avec le type « REAL »

@ Ouvrezle corps de CENTIGRADE1 et modifiez les constantes avec le type « Virgule flot-
tante » (32.0) et le nom de la variable de sortie :

Remarque : n’oubliez pas de changer CENTIGRADE en CENTIGRADE!1.

Fahrenheit ——

Vol

SUB

S0

o

AL

S 90—

Dl

‘l—ACENTIGRADH :

REMARQUE

@ Fermez les éditeurs et enregistrez toutes les modifications.

Placement de la fonction numérique de type réel « CENTIGRADE1 » dans la POU « Pro-

cess » en cours

(@ Dans I'éditeur de la liste des variables globales, créez 2 variables :

£E Global variable List -|O] x|
Class Identifier MIT-Addr | IEC-Addr Type Initial =
0'VAR_GLOBAL ¥ |Deg_F Do YMWO.0  |INT 0
1|VAR GLOBAL = |Deg C D1 %MWO.1  |INT 40
2|\VAR_GLOBAL > |Deg_F_Real D2 %MD02 |REAL 0.0
3|VAR_GLOBAL ¥ [Deg_c| Real D4 %MD0.4  |REAL |00
| ] d

@ Ouvrez le corps de la POU « Process » et placez-y la fonction CENTIGRADE1 :

Function Block Selection

Libraries:

Operators:

<ALL>

M anufacturer_Lib
Standard_Lib
<0 >

Laszt Recently Used:

CEMTIGRADE

=0
RN

S0

[ |

&

Operator Type
Al Types

(" Operators

+ Funchions

" Function Blocks

MHurber of Ping:

\CENTIGRADET

CEMTIGRADE

i

v Minimize dialog
after apply

Cloze

Help

REMARQUE

Les nombres réels (REAL) utilisent 2 registres consécutifs (32 bits) et sont conservés sous
un format portable IEE spécial, d’ou I'allocation dans la liste GVL ci-dessus.
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® Terminez la POU « Process » qui doit se présenter ainsi :

1
CENTIGRADE S
Deg F—— Fahrenheit ey -
s CENTIGRADET S
Deg F_Real—— Fahrenheit ——Deyg C Real -

@ Enregistrez le projet, fermez tous les dialogues ouverts et recompilez le projet.

(® Transférez le projet dans 'automate programmable et supervisez ce réseau a I'aide du
bouton Supervision & de la barre d’outils :

C CEMTIGRADE o
Deg F 0~ Fahrenheit —leag C=-17"
2 .
- Deg_F_ReaI EI EI— Fahrenheit ——Deg C Real=-17.77778

Modifiez la valeur de la variable « Deg_F_Real » et observez le résultat affiché. Remarquez la
précision sur 7 chiffres en virgule flottante.
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Funktionen und Funktionsbausteine

Création d’'un module fonctionnel

6.2 Création d’un module fonctionnel

Objectif :

Créer un module fonctionnel qui remplit la fonction de démarrage étoile/triangle. Déclarez les

variables suivantes :

— Bouton poussoir de démarrage : START
STOP
OVERLOAD
TIMEBASE
TIME COIL
STAR_COIL
DELTA_COIL

— Bouton poussoir d’arrét
— Contact de surcharge :
— Temps de commutation

— Registre de temps :

— Sortie du contacteur étoile :
— Sortie du contacteur triangle :
Nom du module fonctionnel STAR_DELTA.

Procédure :

@ Créez dans GX-IEC Developer un projet nommé ("Motor Control") sans POU.

@ Créez une POU nommée « STAR_DELTA »

Mew POU (Project)

de Class (classe) (Module fonctionnel FB) avec | ... [sTar DELTH
un langage du corps de type Ladder Diagram Class h
4 > Cancel
(Schéma a contacts). o ai
Language of the Body:
Function Block Diagram
Instuction List
Structured Text
STAR_DELTA est alors affiché dans I'arborescence des POU.
® Cliquez une fois pour ouvrir les branches En-téte et Corps.
@ Double-cliquez pour ouvrir 'en-téte.
Déclaration des variables locales
@ Procédez comme suit pour déclarer les variables :
Class Identifier Type Initial Cornrment
0[VAR_INPUT ~|sTART BOOL .|FALSE
1 WAR_INFUT » |STOF BOOL . |FALSE
2 WAR_IMPUT ~ |OWERLOAD BOOL . |FALSE
3 WAR_INPUT - |TIME_SET INT 0
4 WAR_DUTPUT = |[DELTA_COIL BOOL . |FALSE
5 VAR_DUTPUT ~ [STAR_COIL BOOL .|FALSE
B WAR_OUTPUT > |TIME_COUNT INT .10
@ Veérifiez, enregistrez et fermez la fenétre En-téte.
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® Ouvrez le corps et créez les réseaux ladder (voir ci-dessous) :

CBTART - - - - STOP - OVERLOAD - DELTAGOL - - - - STAR.COL -
| Il I’ I [ ¥

LS

- BTAR-COI. -
{

- grAR_COIL - - - 5M412 - - DELTA_COIL - - - NCP_M ‘ '
I || I EN ENO-
L d TIME_CoIL -

Ce o TE@ e e DELTAGOIL
- TIME_COIL— GF -

CBTOR - - - - oo DELTA COLL -
Il - Ry

. OVERLOAD
I
e R S MOV M ‘

EW2 - BN BN
| | c - . 0—18 d —TME_COIL -
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Création d’un module fonctionnel

@ Contrélez le corps ; il ne doit y avoir aucune erreur et aucun avertissement !

- START - - - STOP - OVERLOAD DELTA GOL - - - STAR.COl. -
I 11 17| 171 )
- ETAR- COIL
I |
- STAR-COIL - - SM#1Z - - DELTA COL - - - | [NCP_M | :
I | | 1 EN ENO - - -
. . . . . . . . . . . . . . i il .
B Compile/Check Messages
-------- ErroreMadamings:
3 <STAR_DELTA [FB] Body [LD)-
Co 0 ermore
SRR  =C _
- TIME_COIL—
- TIMEBASE —
4 - sTap
I |
- EVERLDAD -
I
oo £ | | >
| SWO2 - - -
o I Minimize Dialog after show )
Show | Cloze | """"
Création d’une POU du programme « Motor Control »
(@ Fermez toutes les fenétres et les dialogues ouverts.
(@ Créez une POU MOTOR _CONTROL de classe |- 'H-qlg POU_Pool
« PRG » et de langage FBD « Boite fonctionnelle » - Q% MOTOR_CONTROL [PRG]
(Function Block Diagram) pour le corps. g Header
3FGOl [Body [FED]
—--IF STAR_DELTA [FE]
o Header
Lo Eody [LD]
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Funktionen und Funktionsbausteine

Création d’une liste de variables globales (GVL).

Ouvrez la GVL et entrez les informations suivantes sur les entrées/sorties :

Affectation de noms d’instances

=0/
Class [dentifier MIT-Addr. | IEC-Addr Type [mitial | =
0|VAR_GLOBAL * |START1 el %D BOOL _|FALSE
1|VAR GLOBAL > |STOP1 b | %I BOOL . |FALSE
2|VAR_GLOBAL > [OVERLOAD1 "2 Tl BOOL FALSE
3|VAR_GLOBAL ¥ |STAR_COIL Y10 % K16 BOOL _|FALSE
4VAR GLOBAL > |DELTA COIL1 Y11 %17 BOOL . |FALSE
5\VAR GLOBAL = |TIME_COIL1 00 SMWO.0  [INT 0
B|'VAR_GLOBAL ¥ |START2 3 %3 BOOL _|FALSE
7|VAR GLOBAL »|STOP2 x4 %lXd BOOL . |FALSE
g|VAR GLOBAL = |OVERLOADZ HS %5 BOOL |FALSE
9|'vAR GLOBAL * |STAR_COIL2 Y12 %QK18 BOOL _|FALSE
10]VAR_GLOBAL * |DELTA_COIL2 ¥13 %0x19 BOOL _|FALSE
11|VAR_GLOBAL ~|TIME_COIL2 01 %MWO.1 [INT .0

@ Ouvrez le corps de MOTOR_CONTROL et créez deux réseaux. Placez une instance du
module fonctionnel STAR_DELTA dans chaque réseau (voir figure suivante) :

1 .
R e STAR_DELTA, | :
Function Block Selection (=] §| ~ EN ENO B
o - — 1 — START DELTA, ColL
Libraries: Operatars: _ =TOPR STAR COIL r
Ll |STAR_DELTA — OYERLOAD TIME_COIL ||:
Manufacturer_Lib - TIMEBASE )
Standard_Lib oo T
an >
T Last Fecently Used:
STAR_DELTA | :
= 3 ~ EN END l—-
&) ¥ — START DELTA COLL |-~
Operator Type v Minimize dislog — STOF STAR_COIL l—'
Al Types after apply — OWERLOAD TIME_COIL r
- i
" Functions
{* Function Blocks Claze
Mumber of Ping: ’_ Help
I

(@ Dans les noms d’'instances au-dessus de
chaque instance du module fonctionnel,
tapez MCC1 et MCC2 pour affecter des
noms aux deux instances du module foncti-
onnel STAR_DELTA. A l'invite du systéme,

GX IEC Developer 6.10

Wariable doezn't exist in the header nor in the GYL

Define local... %J

Cancel |

cliquez Define Local (Définir locale).

Optionz. .
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Funktionen und Funktionsbausteine Création d’'un module fonctionnel

(® Créez des entrées pour les noms des instances dans I'en-téte de MCC1 et MCC2 :

- mcer}
STAR_DELTA

- EN EMOD

— START DELTA_COIL ||:
~ STOP STAR_COIL -
— OVERLOAD TIME_COIL

~ TIMEBASE r

Yariable Selection (Mode MewVYar)

5 Scope W ariables Clagse 7
<ALL> MCC2 ViR -l
<Global ¥ ariables: +MCC1 I dentifier
b anufacturer_Lib
Standard_Lib |MEE2
2| | > Addrezs

Type |

\STAR_DELTE  «| Tupe

Type Class STAR_DELTA [

|Func:tiun Blocks ﬂ Initial .

ECE1131:2 | el 3 | P

"'\-".-’-'-.H MCCZ: STAR_DELTA; Coarnrnent

v Minimize Dialag after apply I
Apply ‘ | New Off |

Une instance est la copie d’'un module fonctionnel de cette POU. Dans cet exemple, tapez sim-
plement MCC1 et MCC2. Lorsque vous les avez saisies, les instances s’affichent dans la fenétre
de sélection des variables sous +MCC1 et +MCC2 avec le type : STAR_DELTA.

Les instances doivent étre déclarées dans I'en-téte de la POU. Comme nous I'avons vu précé-
demment, les noms des instances sont ajoutés de la méme maniére qu’une autre variable du
corps de la POU.
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Création d’un module fonctionnel

Functions and Function Blocks

REMARQUES

Affectation de variables a un module fonctionnel

Terminez maintenantla POU en affectant des variables a vos modules fonctionnels (voir ci-des-

sous) :
MCGT - -
SRR STAR_DELTA |
- TRUE—— EN ENO .-
START! —— START DELTA_COIL Ir—-DELTA_COIU
.. -STOP1—— STOP STAR_COIL —STAR_COILT
OVERLOADT —— OVERLOAD TIME_COIL ——TIME_COILT -
- . 10— TIMEBASE
2

- TRUE— EM
STARTZ —— START
(STOP2—— STOR

OWERLOADZ — OWERLOAD
© o 15— TIMEBASE

CWCE2

STAR_DELTA |
ENO - S
DELTA COIL (—DELTA_COIL? -
STAR COIL —STAR COIL2-

TIME_COIL I—TIME_COILE :

conforme aux conventions IEC.

tions IEC.

Vous pouvez utiliser des adresses Mitsubishi ou des déclarations symboliques. Cependant,
si vous utilisez des adresses directes Mitsubishi ("MELSEC"), le programme ne sera plus

La désignation de la variable ("TRUE") (vrai) comme ci-dessus affecte automatiquement un
contact normalement ouvert (Série Q SM400), ce qui est plus net et conforme aux conven-

Vous pouvez utiliser le module fonctionnel ("STAR_DELTA") de nombreuses fois dans le projet
et vous devez utiliser des noms d’instances différents.

Création d’une tache :

(@ Créez une tache ("MAIN") dans le « groupe de taches » (Task_Pool) :

Project [C:Documents and Settings',J
+ W Library_Pool
- @@ Parameter
S PLC
.,I"’ Metwiork,
Zlll rModule Configuration
- L{T-} Task_Pool
¢ MAIN (Prio = 31, Event = TRUE)

3, 2urpodl s Nouvell
0na_vars tache

-4 poOU_Pool
- Br% MOTOR_COMTROL [FRG]
g Header
JFGOl Body [FED]
—1-JF STAR_DELTA [FE]

o Header

Ao Eody [LD]
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Functions and Function Blocks

Création d’'un module fonctionnel

REMARQUE

@ Double-cliquez sur la tiche et liez la POU MOTOR_CONTROL a la tache ("MAIN") :

FOU narme

Comrment

0{MOTOR_CONTROL

.

(® Enregistrez le programme ; fermez toutes les fenétres et tous les dialogues.

Recherche des variables inutilisées

Project Backup, ..

Project Reskore. .,

[ ate: ari ales

Eind Unused Yariables _

ﬁ Export \Yariables

Intelligent Funckion Lkilicy ®

Cptions ...

La fonction Extras — Find unused Variables (Recherche
des variables) nutiliséespermet de supprimer toutes les
variables locales et globales déclarées mais inutilisées

dans un projet.

Les variables locales et globales inutilisées sont détectées
dans I'ensemble du projet, a I'exclusion des bibliothéques

utilisateur.

Vous pouvez rechercher les variables inutilisées uniquement si le projet est créé et n’a pas
été modifié. Sinon, un avertissement s’affiche.

Chaque variable inutilisée est [ERTTE L L ar x|

affichée dans le conteneur de
sa déclaration : la liste des
variables globales pour les
variables globales ou la POU
correspondante pour les varia-
bles locales. Seuls ces conte-
neurs sont répertoriés lorsqu’il
existe des variables inutilisées.
Par exemple, s’il n’y a pas de
variable globale, I'emplace-
ment de la liste des variables
globales n’est pas concerné.
Les conteneurs apparaissent
en texte gras au niveau supér-
ieur des éléments contenus.

The following variables are never accessed in the project, Unused vaniables declared in
user ibranes are nok hsted vou can delete urwanted vanables by selechng them and

pressing the Delete Varables button

Urused vanables:

=¥ Global Yariable List

¥ Data_Clock

¥ Data_Store

[ Data_Lookup

[~ Data_Paointer
=¥ Data_Lookupl

[# START

[# STOP

r

™ Show egtended information

Celeat All

Celect Name

Delete '\ ariahles |

Cloze
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Functions and Function Blocks

REMARQUE

Celaréduit considérablement la taille du code source, ce qui est
particulierement important si I'option d’envoi de tout le code
Symbolic (Symbolique (source)) 'automate programmable est
sélectionnée pour le téléchargement :

Utilisez le bouton « Recréer tout » L—_.
gramme :

Compile/Check Messages

Errorz/wd arnings:

Used Spstem Bits: 16 of 4036
Jzed SFC Flags: 0 of 8132
Uzed Timers: 0 of 1984

Uzed Acumlt Timers: 0 of 0
Uzed Counters: 0 of 512

Used Labels: 2 of 2043

| zed Intermupt Labels: 0 of 256

>

Uzed Pragram steps:
M awirnurn: 28672
Man: 113
Total: 119

0 ermors

|8
1=

< |

[ Minimize Dialog after show

| Close :(l

Show | Help |

Ouvrez la POU MOTOR_CONTROL et supervisez le programme
onnement correct.

DOwMLOAD object

" PLC-Parameter

" Program

(% PLC-Parameter and Program

Drive: |D: Prograrm mermany
[ Init Spstem Addreszes

v Download Autoewec File

DOWMLOAD gource information

" Mo InformaV
(+ Symbolic

[~

Drive: | {0 Program mernary

UPLOAD mode

1G]

de la barre d’outils pour compiler normalement le pro-

pour vérifier son foncti-

WG
o STAR_DELTA
- TRUE— EN
STARTT —— START
-+ STOP1—— STOP
OWVERLOAD! —— O%ERLOAD

"
DELTA COIL I—-DELTA COIL
STAR COIL

TIME_COIL l—‘TIME_COIU =10 -

l—-STAR colLt

10— TIMEBASE

OWVERLOADZ —— O%ERLOAD

- MCC2 -
S STAR_DELTA |
- TRUE—— EN ENO - SRR
STARTZ—— START DELTA COIL (—DELTA COIL2 -
-STOP2—— STOP STAR COIL ——STAR COILZ

TIME_COIL I—TIME_COILQ =10 -

15— TIMEBASE
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Functions and Function Blocks

Options d’exécution des modules fonctionnels

6.3 Options d’exécution des modules fonctionnels

Il est possible d’exécuter les modules fonctionnels de différentes maniéres :

@® Exécution macrocode
® Exécution MC — MCR

® Utilisation avec EN/ENO

Vous sélectionnez le mode d’exécution dans la boite de dialogue Function Information (Infor-
mations sur la fonction) :

Function Information

I arne:

Size:

Type:

Language:

Lazt Change:

Security Level
o1 20 30 40 R g« 7

|STAR_DELTA

36 Butes
v Use Macrocode
v UszeMC/MCR

v Usze with EN/END

FE A

(]9

Cancel

Comment....

i

| Ladder Diagram

1740742005 15:18:12

[ Allow Read Access for lower Levels

~ | Exécution

FB (module
fonctionnel)

Options

Configuration de I’option d’exécution :

@ Sélectionnez le module fonctionnel dans I'Explorateur de projets.

@ Cliquez le bouton droit de la souris pour afficher la boite de dialogue Informations sur la
fonction et sélectionnez Properties (Propriétés).

(® Cochezlacase.Vous pouvez activer 'option MC-MCR uniquement lorsque les deux autres

options sont sélectionnées.

Cela ne modifie par l'instanciation et la programmation des instances dans les divers langages
de programmation.
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6.3.1 Exécution macrocode
@® Exécution standard : le module fonctionnel est appelé via une étiquette systéme.
@® Exécution macrocode : Le module fonctionnel est développé en interne.
L'avantage d'un module functionelle avec code macro
Avec code macro Sans code macro (exécution standard)
Aucune étiquette systéme interne n’est nécessaire | Chaque instance utilise des étiquettes systeme internes (poin-
pour exécuter une instance de module fonctionnel. | teurs).
Conséquence : le nombre de modules fonctionnels | Conséquence : comme le nombre d’étiquettes systéme est
que vous pouvez utiliser n'est limité que par la limité (FX : 128, A : 256, Q : 1 024), vous ne pouvez pas uti-
mémoire de 'automate programmable du fait que liser plus d’un certain nombre théorique limité de modules
les modules fonctionnels sont indépendants des fonctionnels. En pratique, ce nombre est méme inférieur car
étiquettes systeme. des étiquettes systéme sont également nécessaires pour
d’autres processus internes.
Exécution orientée utilisateur du Implémentation d’un module fonctionnel conformément a la
module fonctionnel. norme |IEC 61131-3.
Pas de limitation sur la gestion des horloges et des | Limitations sur la gestion des horloges et des bobines dans
bobines dans le module fonctionnel. le module fonctionnel (sous-programmes).
6.3.2 nable / EnableOutput (EN/ENO)
@® Lentrée EN rend I'entrée conditionnelle (active/inactive).
® ENO indique I'état de la ligne EN.
® Vous devez utiliser uniquement les instructions avec ou sans EN dans un réseau ; ne
mélangez pas les deux types.
® La chaine EN/ENO doit comporter toutes ses conditions préalables au début :
Ex. Boite
fonctionnelle :
VaR __|
EH EHO EH EHO EH EHO
Soit
Soit ] I
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Options d’exécution des modules fonctionnels

Définitions des fonctions

Tous les modules ayant le suffixe « _E » comportentdes lignes EN/ENO ;sinon, ellesn’en
ont pas.

Tous les modules ayant le suffixe « _M » sont des instructions du fabricant. Dans ce cas, il
s’agit du jeu d’instructions Mitsubishi correspondant.

Vous devez faire attention, en particulier lorsque vous utilisez I’éditeur de boites fonction-
nelles, a respecter les régles de programmation Mitsubishi. Lorsque vous créez des cir-
cuits, comme dans I'exemple précédent, il est tentant d’enchainer de nombreuses instruc-
tions pour réaliser le calcul voulu par exemple. Néanmoins, si l'instruction Mitsubishi
choisie devait normalement a la fin de 'opération, pourquoi devient-elle soudain un élé-
ment d’une série, simplement parce que vous utilisez une boite fonctionnelle ?

Choisissez I'instruction correcte qui provient peut-étre du jeu d’instructions IEC.

N’oubliez pas non plus qu’une multiplication Mitsubishi sur 16 bits crée un résultat sur 32
bits. Si vous utilisez des variables, le type du résultat doit le refléter : par exemple, les opé-
randes peuvent étre de type INT, et le résultat de type DINT.

Exercice (utilisation de portes)

Modifiez le module fonctionnel STAR_DELTA pour créer une fonction d’entrée/sotie
EN/ENO. Commandez I’entrée EN (active) avec le contact externe MELSEC X07 :

MCCH .

R STAR DELTA \ :

-7 —— EN EMO |~ N
START! —— START DELTA COIL ’—-DE LTA COILT -
CSTOPT —— STOP STAR_COIL STAR_COILT-

OWERLOAD] —— OWERLOAD TIME_COUMT TIME_COILT -
10 —— TIMEBA.SE ’_‘ o
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Fonctions avancées de supervision Supervision de la saisie des données

7 Fonctions avancées de supervision

Les images suivantes sont utilisées a titre d’exemple uniquement ; utilisez le projet
STAR_DELTA et ses modules correspondants pour les procédures suivantes.

7.1 Supervision de la saisie des données

Si différentes données de différentes parties du programme doivent étre supervisées en méme
temps, vous pouvez utiliser le Entry-Data-Monitor (EDM).

@ En mode Supervision, sélectionnez Entry Data Monitor Transfer Setup ’
(Supervision de la saisie des données) dans le menu Online
(En ligne) : [# stop Manitaring Al+Fa
P4 Monitor Header Shift+Ak-+Fa
B Ertry Data Monitor  Shift+ChreFs
Modify varisble value Chrl+F2
&% Online-Change Mode
(= Monitoring Mode Shift+ESC
Start f Stop PLC Alt+5
+ PLC Skatus
PLC Kewword 4
PLC Clear 4
Le tableau suivant s’affiche :
Pos | Address [(MIT) Natne Values [dec)
1| |
Z
3
4
=
=]
-
=]
9
10
11
12
13
14
15
1l
17 Eg]
15
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Supervision de la saisie des données Fonctions avancées de supervision

7.1.1

@ Cliquez dans I'adresse Mitsubishi de la colonne de gauche et tapez le module voulu ; un
identificateur s’affiche automatiquement avec la valeur actuelle. Vous pouvez modifier la
largeur des colonnes.

Dans I'en-téte du tableau, déplacez le curseur sur la bordure gauche de la colonne que
vous voulez modifier. Appuyez ensuite sur le bouton gauche de la souris et déplacez la
bordure a gauche ou a droite. Relachez la souris a la position voulue.

Pos |Address (MIT) | Name \Value (dec)
1 |po TIME COIL1 0

2 D1 TIME_COILZ 0

3 |x10 START1 0

4 11 STOP1 a

5 |x12 OVERLOAD1 0

6 X3 STARTZ 0

7 |x14 STOPZ 0

g |Zis CVERLOADZ 0

Personnalisation de la supervision de la saisie des données

@ Cliquez le bouton droit de la souris pour afficher la fenétre suivante. Sélectionnez
Setup (Configurer).

Fo= | Lddre== [MIT) Ieane= Value (dec)
L o0 TIME COILI Inserk Chijecks. .. F2
] D1 TIHE_COIL2 Next Object F3
3 Z10 ITART1
q 11 STOP1 Insert Forced Inputs
5 |¥1z2 OVERLOADL InsErt Seb INputs
g %13 STARTZ Insert et Oukbpuks
7 %14 =STORZ Clear Device File
B8 %15 OVERLOADZ Insert Row Ins
=] Delete Del
10 Delete Al
Lo Read From PLC
= Wit ko PLC...
13
14 Read from File..,
15 Wite ko File,. .
18 aekup. .. |
17 Always an tap
18
19 ‘
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Fonctions avancées de supervision

Supervision de la saisie des données

La fenétre Setup (Configurer) permet de
personnaliser la supervision de la saisie
des données ; cliquez le bouton droit de la
souris pour afficher la fenétre de configu-
ration. Dans cette procédure, des colon-
nes sont ajoutées au tableau de supervi-
sion de la saisie des données pour
Adresse IEC et Supervision valeur hexa.

(@ Mettez en surbrillance ou cliquez le
bouton droit de la souris sur le champ
Name (Nom) et sélectionnez Insert
Row (Insérer une ligne).

Une autre fenétre s’affiche et indique les

Setup

Pos Field

-

L [ES

Cloze

1 |address (MIT)

Natne
Value [(dec)

2
&
4
5
&
-
=]
]

Cancel

Read Setup...

Wwiite Setup...

Pazzword...

i

Security on

[ Don't search variables in GYL

[ Monitar anly visible objects in window

LA

Setup
Pos Field - Close
1 Address [(MIT)
Cancel
z  |Wame !
Figld List,.. Fz
3 Walue (dec)
1q Insert Row Ins GRS
= Delete Row el
E Delete Al & Setup...
-
FPazsword...
=}
3 - Security on |
| Don't search variables in GYL
[ Monitar only vizible objects in window

options pour cette ligne ; sélectionnez [as El
Valeur (hex), Valeur (bin). Recommencez 5
pour Adresse (IEC) et Type. e PAEICl — |$|
1 Address [(MIT) T
Cancel
2 h | Q
3 Name
2 |Value (dec) Read Setup...
= Wite Setup...
&
7 Pazsword...
g
3 - Security on ‘
[ Don't search vanables in GYL
[ Monitar anly visible abjects in window
Manuel pédagogique GX IEC Developer 7-3
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® Double-cliquez sur le champ vide ou
appuyez sur la touche F2 et sélection-

nez Adress (Adresse) (IEC) dans la e :
liste. . siind Field List ad
T Cancel
: [ re—
3 Mamf Address [MIT] =
4 -Ual Eaanr;rgent ad Setup...
4 Status i
. ] T e Setup...
i Y alue [bin) -
| Walue [oct]
g Yalue [dec) P e
Walie Thevl il
z] ECurity on
0K | Cancel I ‘—J
I~ Dan't
I Monitar only visible objects in windaow

@ Cliquez sur OK : I'élément est ajouté a la _ x|

présentation de la supervision de la sai-

sie des données. Ajoutez Value (hex) |:.- Field B | Close |
(Valeur (hex)) au champ Pos 5 du tab- 1 |Address (MIT) —
leau. 2 |rddress (IEC) Cancel |
3 |Name
4 |Value |:der_':| ﬂead Setup... |
5 [Value (hex) Wiie Setup
y W |
! FPassword .. |
=
2 , Secunty an |

[T Don't search vanablss in GYL
[T Monitar only wisible obigcts in window

¥ List global variables used i POL

® Cliquez pourfermerla boite de configuration et observez la disposition de la supervision :

Pos | Address (MIT) Address (IEC) | Neme \Value (dec) Value (hex)
1 D0 $MID. 0 TINE_COILI 0

2 |n1 5D, 1 TINE_COILZ 0 0

3 ¥10 5 IX16 STARTL 0 0

LT 5 TX17 STOP1 0 0

5 %1z 5 TX18 OVERLOAD1 0 0

6 x13 5 TX19 STARTZ 0 0

7 x14 4 IX20 STOPZ 0 0

8 X5 5 IX21 OVERLOADZ 0 0

De cette fagon, vous pouvez utiliser le tableau de supervision de la saisie des données pour affi-
cher plusieurs données dans un seul tableau.

Ajustez la largeur des colonnes et le zoom dans le menu « Affichage » (View) pour afficher
l'image compléte. La taille de I'écran dépend beaucoup de la résolution de I'écran configurée
sur 'ordinateur.
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Fonctions avancées de supervision Supervision de la saisie des données

Vous pouvez alors saisir les valeurs de n’importe quel objet affiché ; par exemple, vous pouvez
modifier la valeur de D100 en saisissant un nombre dans le champ correspondant.

Vous pouvez également entrer des valeurs pour les objets affichés dans la liste de supervision
de la saisie des données (EDM). Par exemple, vous pouvez sélectionner le champ correspon-
dant a la valeur d’un registre et entrer une nouvelle valeur pour le modifier.

REMARQUE Le programme contréle I'état et les valeurs des automates programmables. Lécriture dans
des périphériques dans la liste de saisie des données (EDM) les modifie brievement : par la
suite, ils sont rapidement réinitialisés dans I'état ou avec la valeur affectée par le
programme.

Dans cet exemple, le programme modifie en permanence le contenu des registres DO et D1.

Parameétres de configuration

® Ne pas rechercher de variables dans la liste des variables globales (GVL).

Lorsque vous entrez une adresse Mitsubishi telle que MO dans la liste de Entry Data
Monitor (EDM) (saisie des données), le systéme recherche automatiquement dans la
liste des variables globales un identificateur de ce module. Cela peut prendre du temps
pour les gros projets. Utilisez 'option Don’t Search Variables in GVL (Ne pas rechercher
de variables dans la liste des variables globales (GVL)) pour désactiver cette recherche.

8 —_—

9

Secunty on |

|-

¥ Don't search variables in GYL

™ Moritor anly visible objects in window

I Lt glabal vanables used in PO

® Surveiller uniquement les objets visibles dans Ila fenétre
Par défaut, tous les éléments de la liste de saisie des données sont surveillés, méme
s’ils ne sont pas affichés. Activez I'option Monitor only Visible Objects in Window
(Surveiller uniquement les objets visibles dans la fenétre) pour accélérer le temps de
réponse.

Secunty an

I™ Don't search vaniables in GYL

¥ Monitor only visible objects in window

¥ Lizt global variables used in POU
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Fonctions avancées de supervision

7.1.2

Basculement des valeurs des variables booléennes

Vous pouvez modifier I'état des opérandes binaires (type BOOL) directement dans la liste de
saisie des données pour tester et déboguer des programmes. Par exemple, si vous avez besoin
du signal d’entrée d’un interrupteur du systeme contrélé pour démarrer un processus, vous pou-
vez configurer I'entrée correspondant a l'interrupteur dans la liste de saisie des données de

facon a vérifier ce que fait le programme pendant 'exécution.

Si 'entrée physique dans l'automate programmable n’est pas active, vous pouvez inverser
'image d’entrée dans 'unité centrale : double-cliquez sur le champ de la valeur de cette adresse

booléenne :

Pos | Address (MIT) |Address (IEC) | Name Value (dec) |Value (hex)
1 |po 2 MW0.0 TIME_COIL1 10 i
z |pd £ MU0, 1 TIME COIL2 u] 0
3 |x10 % IX16 START1 1 1
4 %11 £ IX17 STOPL u] 0
5 %1z £ IY16 OVERLOLDL u] 0
& %13 £ T¥18 STARTZ ] 0
7 |x14 % TX20 STOPZ 3] 0
B (%15 §IXz1 COVERLOADZ 1
2 Double-cliquez pour basculer
10 les entrées/sorties
11
1z
13
14
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Fonctions avancées de supervision Supervision des en-tétes

7.2 Supervision des en-tétes
Une autre possibilité, en mode Supervision et avec Transfer Setup r
le corps de la POU en surbrillance, est la fonction Super-
viser I'en-téte ou En-téte du menu Online (En ligne). [+ Start Meritaring Chi+Fa
Cette fonction est également disponible Stop Manitaring BIt+FR
ns la barre d’outils. o . .
dans la barre d'outils @ Monitor Header Shift+AIL+HFE

@ Entry Daka Monitor  Shift+CkrlH-Fa
Madify Yariable Yalus ChFH-F2

Znline-Changs Mode
Mamikaring Mode Shife+ESIC

(o)

Start In Cycle Manitar, .
St In Cyele Monikor

Change Instance:,

Skart [ Skop PLC alk+5
PLE Redundancy Maode
|7 PLC Status

PLE Kewword -
Set PLC Time
=4 Simulatar,
PLC Clear r

Farrnat, Lirive

File Infa

Close communications

Tous les éléments des identificateurs de I'en-téte de la POU en surbrillance sont alors affichés
et supervisés :

Pos | Address (MIT) | Address (IEC) | Neme Value (dec)|Value (hex)
1 ~MOTOR_CONTROL

z  |Xi0 4 IX16 START1 1 1
3 ¥11 5TXLT STOP1 0 0
3 |x1z 5 1X18 OVERLOAD1 0 0
5 |v21 4QX33 DELTA COIL1 1 1
& vz0 L Q32 STAR COTL1 0 0
7 |po $HI0.0 TIME COIL1 10 i
8 X3 5 1X10 STARTZ 0 0
o ¥i4 4 TX20 STOPZ 0 0
10 |X15 §I%a1 OVERLOADZ 1 1
11 123 5QX35 DELTA_COILZ 0 0
12 D1 MU0 . 1 TIME COIL2 0 0
13 vz 50%34 STAR COILZ 0 0
14 +HCC1

15 +HCCZ

16

Les variables booléennes de la supervision de la saisie des données sont affichées en sur-
brillance pendant la supervision.
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7.3 Notions de base sur la supervision

Vous pouvez superviser simultanément plusieurs fenétres : ouvrez-les d’abord, puis sélection-
nez « Mosaique » dans le menu Fenétre. Il estimportant de comprendre que lorsque vous pas-

1C

sez pour la premiere fois en mode Supervision, seule la fenétre visible est supervisée.

Vous pouvez superviser d’autres fenétres en les acti- Transfer Setup 2
vant d’abord et en cliquant sur Start Monitoring (Lan-
cer la supervision) (Ctrl+F8) dans le menu Online (En [ [ttt (ar

ligne) : St MEmtaring Al 48
Mamitar Header ShiFEA-Al S
Entry Data Monitor  Shift-+Cerl+Fa
Madify Yariable Yalue (g ]

IR T

online-Change Mode
Monitoring Mode Shift-+ESiC
Skart In Cycle Monitar, ..

o1

Stap In Cyels Manitar

Chanme Instance. .,

FLE Redundancy Mads
Start [ Stop FLC Alt+3

|7 PLE Status

PLC Kewword F
Set PLC Tirme

5% Simulator

PLC Clear -
Format Driwe

File Infg

Close communications

REMARQUE Cette méthode d'initialisation de la supervision empéche de superviser simultanément tou-
tes les fenétres méme si elles sont ouvertes mais pas visibles. Cela surchargerait les com-
munications entre 'automate programmable et I'ordinateur et augmenterait les temps de
réponse de I'écran GX IEC Developer, en particulier pour les automates FX et A.
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Fonctions avancées de supervision Notions de base sur la supervision

Supervision simultanée de I’en-téte et du corps

Exemple de supervision simultanée de I'en-téte et du corps d’'une POU :

| STAR_COIL1
TINE COIL1

STOP2

2
TIME_COIL2
STAR_COIL2
+MCC1
| +MCCZ
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7.4 Affichage d’un groupe de bits

Vous pouvez adresser plusieurs opérandes binaires consécutifs avec une seule instruction :
combinez I'adresse du premier opérande binaire avec un nombre K représentant le nombre
d’opérandes. Ce nombre représente 4 opérandes : K1 = 4 opérandes, K2 = 8 opérandes, K3 =
12 opérandes, etc.

Par exemple, K2MO spécifie les 8 opérandes binaires M0 a M7. Vous pouvez utiliser le fac-
teur K de K1 (4 opérandes) a K8 (32 opérandes).

Vous pouvez également superviser en utilisant la notation Mitsubishi Kn (officiellement —
« Transfer Form ») pour les objets booléens. Par exemple, K1X0 supervise X0 a X3 (voir
I'exemple suivant) :

Pos | Address (MIT) Address (IEC) | Name Value (dec) |Value (hex)
1 D0 $ WO 0 TIME COIL1 10 i
2 i MU0, 1 TIME COILZ 0 0
3 |wno S TH1E STARTL 1 1
3 X11 5 TX17 STOP1 0 0
5 |x1z % TX18 OVERLOAD1 0 0
& (%13 5 1%10 START2 0 0
7 ¥14 % 1¥20 STOPZ 0 0
8 | Xi5 5121 OVERLOADZ 1 1
9
1 [k1x10 [91019.1.168  k1x1O 1 1
11
12
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Modification des valeurs des variables dans le corps de la POU

7.5

Modification des valeurs des variables dans le

corps de la POU

En mode Supervision, vous pouvez modifier la valeur d’'une variable dans le corps de la POU.
Vous pouvez inverser une valeur booléenne ou écrire une valeur entiere, réelle, etc. Pour cela,
double-cliquez sur I'étiquette de la variable (ex. ENABLE). Le dialogue ci-dessous s’affiche ; cli-
quez sur OK pour inverser la valeur. Si le code de 'automate programmable écrit dans cette
variable, il remplacera cette valeur.

Vous pouvez désactiver ce dialogue de fagon a utiliser simplement la souris.

Pour des variables entiéres/réelles, procédez de méme : double-cliquez sur le nom de la varia-
ble en mode Supervision. Vous pouvez entrer directement une valeur décimale ou hexadéci-

male.

De méme, si le code de 'automate programmable écrit dans cette variable, il remplacera cette

valeur.

SMCGT - i, ]
o STAR DELTA |
- TRUE —— EN END
START1 —— START
-STOP1—— STOP
OVERLOADT —— OVERLDAD
S 10— TIMEBASE |

DELTA COIL %—-DELTA COILT
STAR COIL ——3TAR COILT-

TIME_COIL !—TIME_COIU =10 -

Yarisble: STARTT [Forced) ak.

Fress OK. if you want to toggle the boolean device. Cancel

Help

dui

[ D rt ghaw this warming during further manitaring

[ A L P IR T N L

15— TIMEBASE

LI | S ) | i'_'lll\'ll__\_rUII_{_ =u

%

REMARQUE

Ces deux opérations fonctionnent également sur des adresses directes MELSEC (pour
d’autres illustrations, voir le paragraphe précédent : « Fonctions »).

Manuel pédagogique GX IEC Developer



Supervision des instances des modules fonctionnels

Fonctions avancées de supervision

7.6

Supervision des instances des modules fonctionnels

Vous pouvez superviser indépendamment les instances des modules fonctionnels.

@ Pour superviser une instance d’'un module fonctionnel de la POU STAR_DELTA dans le
projeten cours, ouvrez le corps de la POU et cliquez sur le bouton mode Supervision & .

Le dialogue suivant s’affiche :

FB Instance Selection

MOTOR _COMTROL.MCCT
MOTOR_COWTRAOLMCCZ

(@ Sélectionnez I'instance du module fonctionnel MOTOR_CONTROL.MCCH1 et observez la

page supervisée :

START - BTOP - GVERLOAD DELTA_GOIL - - - STAR.COL - - - - - - - -
(. il l=] =] )
STAR_CO”_ ................................
]
2 .........................................
STAR- COIL Sh412 - DELTA GOIL - IMCP_h | ------------
J JI J JI Jle ER ENOr ...........
....................... d TWE COlL=0- - - -
3 .........................................
--------- E@ |- - - - - CDELTAGOL - - - oo -
- -TIME_COIL=0-—— E
CTIMEBASE = 10—— |-
4 ..... STOP ................... DELT{'}\CO|L .........
] G
O\‘#ERLOAD ..........................
e T WOY 1 | -----------
.................. EN ENOr . . . . . . . . . .

..... Sha40z - - - - - O d TWME_COIL=0-
F— T T [3

Vous pouvez ainsi superviser indépendamment chaque instance d’'un module fonctionnel.
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8 Forcer les entrées et les sorties

Cette fonction GX IEC Developer permet de forcer les registres des entrées et des sorties physi-
ques a partir du programme. Bien que vous deviez faire trés attention lorsque vous utilisez cette
fonction en réalité, elle est particulierement utile car elle permet de modifier I'état physique des
modules d’entrée et de sortie.

@ Pour activer cette fonction et sélectionner PLC Diagnostics. ..
Forced input output registration/can-
cellation (I'Inscription/annulation
entrée/sortie forcée), sélectionnez-la Ethernet Diagrostics...
dans le menu Debug (Débogage) : CC-Link Diagnastics. ..

Metwork Diagnostics. ..

Syskem Monitar...
omline Mod ule Change. ..

Device Edit...
Buffier Memory Batch ...

Syskem Errars ShiFt-+Al+E
Lser Errors A+
HW Diagnostics

acan

Eorced Inpuk Cubpuk Registration) Cancelation | ..

® La fenétre suivante s’affiche :

Forced input output registrationycancella L il
Device Set forced OM | Canicel it |
— |

Set forced OFF
Nao. | Dewice ON/OFF |No.| Dewviee ON/OFF
i 17
2 18
3 149
4 20
5 AL
& 22
T 23
B 24
9 25
10 Zh
11 27
12 22
13 29
14 30
15 3l
16 22
Export forced device fist | Impart forced device list |
Update status | Clear all | Llose |
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@ Entrez X10 et X11 dans la boite de dialogue Module et cliquez sur le bouton Set Forced
ON (Activation forcée) pour les deux variables :

Motor Control ——— al x|
. PR W ———
LlI; Forced input output registration/canceliat x|
=& ;
I Device Setforced ON | Carcelil |
j‘-
| Set forced OFF
=R
- |No.| Device | ON/OFF |No.| Dewice | ON/OFF
% %10 on n
3 Lﬁgg 2){11 OFF i:
=
4 0
| 5 21
E & 22
i) 23
g 24
9| 25
10| 26
253 27
B b 23
13| 29
14 30
15 3l
16 Je
Export forced device list | |mport forced device hist |
Lpdate skatus | Clear all | Close |

ETMOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBD]
T ...,

. : MCC1
s STAR_DELTA
. = x1T7 EN i T S S
START! — START DELTA COLL —DELTA COILY
STOP1 — STOR STAR 0Ol —STAR COILY
OVERLOAD| — OVERLOAD TIME_COUNT —TIME_COIL1 =10 - - -
: . 10— TIMEBASE 5 i e
. MCCE . . . . s . . L s s s a4 e ow s
: STAR_DELTA
TRUE— EN ENO -
START2— I START DELTA COIL —DELTA COIL2 - - - -
- .STOP2— STOP STAR 0OIL |—STAR COL2- - - - -
OVERLOAD2 — OVERLOAD TIME_COUNT —TIME_COI2=0 - - -
: 15— TIMEBASE : Ce e

® Pour commuter I'état de X10 ou X11,

double-cliquez dans le champ corre-

spondant ON/OFF.

Forced input output registration;/cancellation X
Device Set forced ON | Cancel it |
| j‘

Sel forced OFF |
No. | Device ON/0FF |Mo. | Dewice ON/OFF
1(X10 OFF 17
2(x11 on 18
3 1z
< 20
5 21
6 e
R 23
8 24
) 25
10 a6
11 27
12 28
13 29
14 an
15 31
16 32
Expoit forced device hist | Import forced device list |
Lipdate status I Clear &l | LClosze |

@ Utilisez cette méthode pour forcer I'activation de Y0, Y1 et Y2 et notez I'effet sur les modu-

les.

~
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(B Lécran suivant s’affiche :

Pour supprimer un opérande de la liste
des entrées /sorties forcées, double-cli-
quez sur 'entrée dans la liste ou entrez
'opérande dans le champ Opérande.
(Vous n’avez pas besoin de taper le nom
complet de 'opérande : il suffit de cliquer
sur l'icbne D a c6té du champ de saisie et
de sélectionner 'opérande dans la liste).
Cliquez ensuite sur Cancel it (Annuler).

©® Confirmez I'annulation en répondant [FFES IR ST x|

ainsi :

Forced input output registration,/cancellation x|
Conce SetforcedON | Canceli
va2 -

Set foeced OFF
No. | Dewice ON/OFF [Mo. [ Dewvice IE/0FF
110 oM 17
2(x11 oM 12
V20 oM 19
4lvz1 i) 20
S|rzz oM Z1
L] Z2
7 23
8 24
9 25
10 26
11 27
12 28
13 29
14 20
15 31
16 32

[ S |

Impedt forced device list I

Update status |

Clear &l

Ein:el

Device Set forced ON | Cancelt |
— |
Set forced OFF
Mo. | Dewvice ON/O0FF |Mo. | Dewice 0N /OFF
1X10 {u]2) 17
2l 51 18
3lY20 oM 19
4(721 (] 20
-] 2l
] 22
7 23
g 24
-] 25
10 6
11 27
12 28
13 29
14 30
15 31
1l& s
Export forced device list | Impart forced device st |

pdate status |

Clear all

Elcmel
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REMARQUE Sidans I'UC, I'état d’'une entrée ou d’une sortie a été forcé, la diode MODE de I'UC clignote
avec une fréquence de 2 Hz.

Pour effacer toutes les activations for- )
cées dans l'unité centrale, cliquez sur le
bouton Clear all (Effacer tout) Device Set foreed ON [ Cancel & |
—
Set forced OEF
HNo.| Dewice OM/O0FF (Mo.| Dewice OM/0FF
1|10 o 17
2lx11 on 18
3|v20 o 149
4lv21 on 20
5 Zl
5 22
7 23
g 24
g 25
10 26
11 27
12 28
13 24
14 30
15 31
14 3z
Export forced devacs list | Irnpeant forced device bst |
Updstestatus | Clearal *\ fose |

® Lavertissement suivant s’affiche avant de supprimer toutes les entrées. Cliquez sur Oui
pour confirmer.

GX IEC Developer 7.00 x|

'f! E Are you sure to cancel all the register stabus?

REMARQUE Vous pouvez supprimer des activations forcées : cliquez sur le bouton Cancel (Annuler)

pour I'entrée concernée.
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9 Modification module

La fonction Device Edit (Modification module) est semblable a Ensemble D,W,R dans MEL-
SEC MEDOC et a Device Memory (Mémoire du module) dans GX Developer.

(@ Sélectionnez Device Edit (Modification module) dans le menu Debug (Débogage).

Motor Control - GX IEC Developer

" Project Object Edit Tools Online |Debug Wiew Extras Window Help
|& B @R & @[ B Dsoosti..

twork. Diagnostics. ..
Mator Control P hie . .
- Ethernet Diagnostics.. .
|'r Pmm( [t:-,MElEE-l.‘.:I: IEC DA CC-Link Diagnostics. .
- Library _Poo
i = Sk
=@ Parameter ystem fonkor
@ pLC Orilire Module Change,..
& Sowv | evieEdt.. |
[l Module Corfigurakion
5-4D Task_Pool Buffer Memary Batch (..
anl- gTM:IN I(Pn'-: =31, Event = System Errors ShFLLAIE
00!
Lf’ Global_Vars Lser Ervors Alt+)
-l POU_Pool HW Diagriostics
=] u[g MOTOR_CONTROL [PRE] Scan
g Header
L8} Body [FED] Forced Input Output Registration/Cancellation . ..
=-{F sTAR_DELTA[FE]
o Header
Ao} Body [LD]

@ Affichez en surbrillance la cellule dans le coin supérieur gauche. Cliquez sur le bouton
droit de la souris et sélectionnez Insert Devices (Insérer modules) :

. Device Edit il

+0 | +1 | +2 | +3 I +4 | +5 | +02
1
Cut CErl+
Copy Chrl+C
Paste Chrl+y
Paste Text, ..

Insert Devices

Delete Devices  Del

Find Device... Chrl4+G
Find Value, .. Chrl+F
Replace Yalue... CtrHH

Display Mode, .. Cerl-M

=
4| | b

| DisplayMode; BIN OCT DEC HEX ASC \

ReadfiomFLC. | WitetaPLE., | HeagtomFie| | Wi toFie. o |
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(® Sélectionnez un type de module dans le m il

champ de sélection Module. Si vous vou-

lez sélectionner tous les modules de ce = peyice: |D -] ~ Display Mode —
type, cliquez simplement sur OK. Il est " BIM
plus cependant probable que vous vou- 0ET
liez entrer une plage : cliquez sur le
champ des adresses et cliquez sur OK. v DEC
Al " HEX

&+ Addess [0 to IEEI " ASCI

o | Cancel |

Vous pouvez configurer comme vous le souhaitez la table des modules et I'enregistrer sous un
fichier ou I'écrire dans 'automate programmable. Vous pouvez également télécharger les infor-
mations a partir de 'automate programmable et les afficher comme ci-dessous.

x

+0 +1 | #2 [ +3 | 34 | #5 | wg [=
0o 0 0 0 0 ] 0 0
010 0 0 0 0 0 0 0
020 0 0 0 0 0 0 0
030 0 ] 0 0 0 a 0
040 0 0 0 0 ] I 0
0s0 0 0 0 0 ] 0 0
DE0 0 0 0 0

=
1 | 5

| DisplayMode: BIN OCT DEC HEX ASC |

Read fiomPLC.. | WitetoPLC.. | Resdfiomfile. |  WiietoFie.. | Close |

Le bouton droit de la souris permet d’effectuer diverses fonctions de modification : rechercher,
copier/coller, etc.
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@ Cliquez sur la zone de gauche pour afficher une ligne en surbrillance. Par exemple, pour
« DO ». Sélectionnez Display Mode (Mode d’affichage).

« Device Edit

Co 23 45 H 56 12 =] 24
010 &7 123 876 2 g a0 0
D20 0 0 0 0 0 0 0
030 0 0 0 0 0 0 0
D40 ] 0 0 0 0 a 0
DA0 0 0 0 0 0 0 0
DEO 0 0 0 0 I CI % R

Copy Ctri+C
Paste Ctrl+¥
Paske Text...

Insert Devices.,, Ctri+l
Delete Devices. Del

Find Device... G+
Find Yalue. .. Ctri+F
Replace Value,,, Ctri+H

ul I
DisplayMode: BIN OCT DEC HEX ASC ]

Bead from PLL. . | ‘Wite ta PLC_. | Read fiom File. . | Wiite ta File. I Close I

Cette fenétre permet de modifier le mode d’affichage - essayez « HEX ».

X
+0 [ #1 [ w2 [ +3 [ +4 [ +5 [ +& [4
oo 23 45 34 56 12 56 24
D10 &7 123 876 2 8 0 0
D20 0 0 0 0 0 0 0
D30 0 0 0 0 0 0 i
D40 ] ] 0 0 n a - I'I
D50 D 0 0 Display Mode |
DB0 0 ] 0 0  Display Mode—— [~ Begister
" BIN &+ 16-hit
§ . 0ET " 32-hit
" DEC
" AsCll

J | i

| DisplayMode: BIN OCT DEC HEX ASC |

ReadfionPLC., | WiewPLC.. | Reaghonfie. |  WitctoFie., | Cose |

La ligne sélectionnée affiche alors les valeurs en notation hexadécimale ; les autres valeurs ne
changent pas. En fait, le format d’affichage de chaque cellule peut étre différent ; cette fonction
est trés souple.

Manuel pédagogique GX IEC Developer 9-3



Modification module

2% MITSUBISHI ELECTRIC



Mode en ligne

Mode Modification en ligne

10

10.1

Mode en lignhe

Le mode de supervision décrit au paragraphe 4.4 et au Chapitre 7 peut s'utiliser pour surveiller
I'état d’'un opérande et I'exécution du programme. GX IEC Developer offre également 2 métho-
des de modification des programmes dans 'automate programmable pendant la supervision si
vous en avez besoin. Ces méthodes dont décrites plus loin dans ce chapitre.

Deux méthodes permettent les modifications en ligne : via le menu En ligne ou a l'aide d’'une
icbne de la barre d’outils. Utilisez la commande Enregistrer sous du menu « Projet » (Project)
pour créer une copie du projet en cours. Renommez la copie sous « MOTOR_CONTROL_
Mod ». Les opérations suivantes s’appliqueront a ce programme modifié.

Recréez le projet et téléchargez-le dans 'automate programmable.

Mode Modification en ligne

@ Ouvrezle corps de laPOU « MOTOR_CONTROL » et sélectionnez Online change mode
(Mode Modification en ligne) :

FEY project  Qbject Edit Tools Online Debug Wiew Extras  Window Help

= L &R © = & C & R B fFwew e § e
FELP D R
Project [C:\Documents and Settings®3| | | - - - oo B 1 £
<-fifl Library Pool [ o STAR_DELTA | S
5@ parameter [0 | G TRUE — EM EMO - - -
G PLC STARTT —— START DELTA_COIL ,—'DELTA_COIU ------
-A* Hetwark e . . CETOP1 —— STOP STAR_COIL ,—'STAR_COIU- ------
#l Module Configuration Mode Modification en ligne pyERLOADI — OVERLOAD TIME COIL —TIME COILT -+« - - - -
= Le Task_Pool . T . 10— TIMEBASE ’_‘ ...........
e MAIM (Prio = 31, Event = TRUE) e
%E DUT_Pool L

g Global_¥ars

—-@E pou_Pool |
SOWE MOTOR_CONTROL[PRG] || | COUMCED - - -
@ Header |l o STAR_DELTA | Lo
#o0) Body [FBO] || - TRUE —— EMN EMO - - - - o ..
- fF STAR_DELTA[FE] [ [F e STARTZ —— START DELTA_COIL ,—-DELTA_COILZ ------
g Header L STOP2 —— STOR STAR_COIL ,—'STAR_COILZ- ------
ok Body [LD] - OWERLOADZ —— OWVERLOAD TIME_COIL TME_COIL2- - - - - - -
...... 15 TIMEBASE ’—
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Mode en ligne

@ Procédez comme suit pour ajouter un réseau :

Motor Control - GX IEC Developer - [MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBD]]

FE project  Object Edit Tools Onlne Debug  Wiew Extras  Window  Help

= H &R 58 2

K7

[p | TF we =we <3 2 & & 2

2 [

Project [C:Documents and Settings®,J
+ Lm Library_Pool

MGG - .
SRR STAR_DELTA |
- TRUE— EN ENO

& Headsr
ek Body [LD]

- @@ Parameter I—'
Gt PLC START! —— START DELTA_COIL DELTA_COILT -
- Metwark -+ -STOP1—— STOP STAR_COIL ,—STAR_COIL1- :
{8l Module Configuration OWERLOADT —— OWERLOAD TIME_COIL TIME_COILT -
=-'{l Task_Pool - 10— TIMEBASE ’— I
0 MAIN (Prio = 31, Event = TRUE) Cliquez sur Vérifier e e
35 pUT_Pool le programme
g [Global_vars]
--las poU_Pool 2 o
—-WE MOTOR_CONTROL [PRG] WICG2 - -
o' Header S STAR_DELTA |
B0} Body [FED] - TRUE—— EM ENO|—n e
---{F STAR_DELTA [FE] STARTZ —— START DELTA_COIL ,—'DELTA_COIL2 :
S5TOP2—— STOF STAR_COIL :

OWERLOADZ —— OWERLOAD

STAR_COILZ
TIME_COIL '_‘

’—TIME_COILE :

15— TIMEBASE

- Counter -
o oTU
- DELTA_COILT —— €U Q
- Wh—— RESET CW
e

(® Ensuite, avec la souris, cliquez a coté de ce réseau ou sur le bouton de contréle : les modi-
fications sont compilées et automatiquement envoyées a 'automate programmable apres
une invite qui demande si voulez poursuivre ou annuler I'action :

Compile/Check Messages

Emors M armings:

0 errars

Diuring online change the behavior of your program could be changed.

Caontinue?

Yes Mo Detail:

I Don't show this warning during this session of G |EC Developer
Armare.

|

&

[ Minimize Dialog after show

show | oo | Ciose | e |

REMARQUE

Les modifications en ligne sont autorisées uniquement sile code estidentique dans le projet

résident et dans I'automate programmable.
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Mode Modification en ligne

@ Passez en mode Supervision et observez le fonctionnement du bloc modifié :

Motor Control - GX IEC Developer - [MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBDT]

EEY project  Object Edit Tools Orline Debug  Wiew Extras Window Help

I = 3 ¢

B3

a2 [

Project [C\Documents and Settings',]
+ Lm Library_Pool
= Parameter
g PLC
- Mebwork
Bl rModule Configuration
= L('_L) Task_Pool
€ MAIN (Prio = 31, Event = TRUE)
&4 DUT_Pool

- MCCT -

Coe STAR_DELTA | :

- TRUE— EN ENO - -
START! —— START DELTA COIL —ODELTA COIL1
-STOP1— STOP STAR COIL —STAR COLT

OWERLOADT — OWERLOAD

TIME_COIL TIME_COILT =0
10— TIMEBASE .

g Global Vars]
=i pOU_Pool 2
= 9@ MOTOR_CONTROL [PREG]
o Header
B0} Eody [FED]
= JF STAR_DELTA [FE]

i Header

Jeok By [LO]

- MCG2 -

C STAR_DELTA | :

- TRUE— EN ENO - S
STARTZ— START DELTA COIL —DELTA COIL -
-STOP2— STOP STAR COIL —STAR COIL2

OWERLOADZ — OWERLOAD
- 18— TIMEBASE

TIME_COIL I—TIME_COILE =0

- Counter? - -
CTuU o
Q W16 -

D3=0-

- DELTA cOILT—— €U
Wi RESET CV
5 — PV
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Mode en ligne

10.2

Modification en ligne d’un programme

Lorsqu’il est nécessaire d’ajouter ou de supprimer des réseaux complets, utilisez la fonction
Online Program change (Modification en ligne d’'un programme). Cette méthode est préfér-
able pour apporter en ligne des modifications au programme. Exemple : Si vous devez suppri-
mer le réseau de comptage récemment ajouté, procédez comme suit. (N'oubliez pas que les
programmes de 'automate programmable et GX IEC Developer doivent étre identiques avant

de poursuivre).

@ Affichez en surbrillance le réseau 3 du corps de la POU « MOTOR_CONTROL » et
appuyez sur la touche Supprimer du clavier.

OVERLOADT —— OVERLOAD
- 10— TIMEBASE

-MCC1 -

I STAR_DELTA ‘
- TRUE— EN ENO
START! — START

-STOP1 —— STOP STAR_COIL

DELT!—\_COILr DELTA_COILT -

STAR_GOILT

TIME_COIL ’—‘TIME_COIU :

- MCC2 -

R STAR_DELTA ‘
. TRUE— EN ENO
STARTZ — START

. . .STOP2—— STOP
OVERLOAD2 — OVERLOAD
- 15 TIMEBASE

DELTA_COIL |_‘ DELTA_COILZ -
STAR_COIL STAR_COIL2:
TIME_COIL ’—ATIN'IE_COILE :

- DELTA COILY —— CU a ’—-YQE :

Cliquez pour afficher en sur-
| brillance et appuyez sur la
|touche Suppr. du clavier.

- Counterl -
- W1B——|RESET CV
B PV

(@ Sélectionnez la commande Online Program change (Modification en
ligne d’un programme) dans le menu Project (Projet). GX IEC Devel-
oper compile et inscrit automatiquement la modification en ligne.

Wi Chrlm

=] Me

= Cpen.., Chrl+0
Close

& save
Save As..
Other 3

43 change PLC Type

[ Buid Shift-+Al+E
Rebuild &l Shift+al+C

Transfer 4

Online Program Change

@ Browse...

)% Make Cross Reference

Printer Setup...
Print Cptions...
Print Prewview, ..

Print...

#  Change Security Level...
I] Change Passwaords. ..

1 Makor Contral

2 Programs

3 CAMELSECY. . \Motor Control
4 CAMELSECY...\Star_Delka

Quiit; Alb+F4

Le systéme demande alors si vous voulez continuer ou abandonner I'opération en cours.
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Modification en ligne d’'un programme

® Cliquezsur Yes (Oui) et attendez que la synchronisation du téléchargement se termine :

Contirue?

e Mo

During online change the behavior of wour program could be changed.

Dretailz

anymare,

I Daon't show this warning during this session of G |EC Developer

@ Confirmezle fonctionnement correct : passez en mode Supervision dans la POU active.

Motor Control - GX |1EC Developer - [MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FEBD]]

Y Project  Object Edit Tools ©Online Debug View Extras Window Help

B | SR = ]

2]

2 [

Project [C:Documents and Settings’,J
+ Lm Library_Pool
] Parameter
G PLC
- Hebwork
Bl Module CorFiguration
=% Task_Pool
€ MATM (Prio = 31, Event = TRUE)
&4 DUT_Pool

- MCGT - -
R STAR_DELTA |
- TRUE—— EN ENO
START! —— START
- . STOPT—— STOP
OVERLOAD! —— OVERLOAD
- 10— TIMEBASE

STAR COIL ,—STAR CoILT-

DELTA COIL r DELTA COILT -

TIME_COIL ’—‘TIME_COIL'I =0

by [Global_vars]

-3 pOU_Pool
=8 MOTGR_CONTROL [PRG]
o Header
380} Eody [FED]
S--IF STAR_DELTA [FE]

# Header

Aok Body [LE]

- MCC2 - -
Coe STAR_DELTA |
- TRUE— EN ENO
START2— START
. . .STOP2— STOP
OVERLOADZ — OVERLOAD
o 15— TIMEBASE

STAR COIL ,—STAR conz

DELTA COIL - DELTA COILZ -

TIME_COIL ’—TIME_COIQ =0
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11

Types d’unités de données
(Data Unit Types — DUT)

L’exemple ci-dessous illustre le fonctionnement des Types d’unités de données (DUT) .

L’exemple précédent « Motor Control » est utilisé pour illustrer la création et I'utilisation des
DUT.

Vous pouvez créer des DUT personnalisés qui peuvent étre utiles pour les programmes
comportant des parties communes, par exemple pour la commande de plusieurs départs
moteur « Etoile/Triangle ». Vous pouvez donc créer un DUT nommé « SD », composé de
modeles de différents éléments (ex. INT, BOOL, etc.)

Lorsque vous définissez une liste de variables globales, vous pouvez utiliser des identificateurs
du type SD. Cela signifie que le groupe prédéfini « SD » est utilisable avec les éléments définis
en fonction des besoins de chague commande de moteur : cela réduit le temps de conception et
permet de réutiliser le DUT avec des blocs de fonctions.

S’ilexiste un élément appelé START dans le type « SD », il est réutilisable pour chaque instance
de commande de moteur « Etoile/Triangle » lorsqu’il est déclaré dans le GVL ;
STAR_DELTA1.START, STAR_DELTA2.START etc.

Pour une déclaration, il est donc possible d’utiliser plusieurs formes dérivées. Une utilisation
particuliére de cette procédure concerne l'interface des Groupes d’étiquettes dans les syste-
mes SCADA. Les cycles de communication peuvent alors étre plus rapides grace a I'utilisation
de transactions de données séquentielles plus courtes a la place de plusieurs requétes de don-
nées fragmentées en provenance et a destination de 'automate programmabile.
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11.1 Exemple d’utilisation d’un DUT

L’exemple suivant illustre I'utilisation d’'un DUT.
@ Créez un projet appelé « Motor Control DUT » :
Créez une POU de programme appelée MOTOR_CONTROL

@

(® Créezune tache dans le groupe de taches MAIN et effectuez la liaison avec le programme
MOTOR_CONTROL.

@

Créez un module fonctionnel appelé « STAR_DELTA » et entrez a nouveau le code sui-
vant. Vous pouvez également « copier/coller » le module fonctionnel original, « Cors et
en-téte », a partir du projet « Motor Control ». Procédez comme suit :

Corps : STAR_DELTA

- START - - - - ETOP - - QVERLOAD - DELTA COIL - - - - STAR-COL - - - - - -
I I/ 1 I/ 1 1/ ()
STAR-COIL - | - - - o e
J J—
7
- BTAR.COIL - - - SM412 - - DELTA_COIL - - - INCP_M | ------------
I I I EN ENO- -
........................ d TIME_COIL
1
.......... EQ T - P - P - DELT&CO'L
- TIME_COIL —— 15, |
CTIMEBASE —— |- -
4 ..........................................
ETOR - - - - DELTA COIL
It (R
OVERLOAD .......................
J JI .......................
............ MOV_M|""""""
oMao2 - - EM  ENO l_ ...........
I 0—s d —TIME_COIL
En-téte : STAR_DELTA
Class Identifier Type Initial Comment
o[vaAR_INPUT - ||START BOOL .. |FALSE
1WAR_INPUT - |STOFP BOOL _|FALSE
2WAR_INPUT - |OWERLOAD BOOL .. |FALSE
3 WAR_INPUT - |TIMEBASE INT [0
4WAR_OUTPUT ~ |DELTA_COIL BOOL .. |FALSE
8 WAR_DUTPUT - |STAR_COIL BOOL _|FALSE
g WAR_OUTPUT - |TIME_COIL INT |0

L’en-téte contient les définitions (Masque) les types de données qui seront utilisées lors de la
création du DUT « SD ».
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(B Pourcréer un DUT, cliquez le bouton droit de la sou-

ol x|
ris dans la fenétre de navigation « Groupe DUT »

Project [C:Documents and Settings®,1

) o
t ‘g :':::;:’E—t'::"' (DUT Pool) ou sur Ficone DUT ™ de la barre
-,I"' Mtk
_ Bl Module Configuration
- 4T Task_Pool
¢ MAIN (Frio = 31, Event = TRUE)

%WG.U[M
--[as pouU g8 Check
= u[g"

Copy

New Data Unit (Project) EI ® l'invite, entrez SD comme nom du nouveau DUT.

ame: |SD

.|x|| LenouveauDUT s’affiche alors sous « Groupe DUT »
(DUT_Pool) dans le projet.

Project [C:\Documents and Settings',]
+ Lﬁ Library_Pool
- @@ Parameter

G PLC

.,I'"" Metwark,

@l Module Configuration
—- ¢ Task_pool
¢ MAIN (Prio = 31, Event = TRUE)
--[3% DUT_Pool
83 E-———
L*" Global_Yars
- gz pou_pool
=8 MOTOR_CONTROL [PRG]
g Header
afe0} Body [FED]
< F STAR_DELTA [FE]

g Header

Lo} Body [LD]

@ Cliquez sur icone pour ouvrir le DUT. Lécran ci-dessous s’affiche :

Identifier Type Initial Comment
ol |

Entrez les données suivantes dans le DUT « SD ».

Identifier Type Initial Comrment

0 DELTA, BOOL . |FALSE
1/0_L BOOL . |FALSE
2 STAR BOOL . |FALSE
3 START BOOL . |FALSE
4 STOF EOOL . |FALSE
= INT |0

g T INT |0
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Exemple d’utilisation d’'un DUT Types d’unités de données (Data Unit Types — DUT)

@ Fermez le DUT et enregistrez le programme.

Ouvrez le GVL et créez 2 entrées STAR_DELTA1 et STAR_DELTA2.

@ Cliquez sur les |_| pour spécifier le Type comme « Types » (Type) d’unités de données
« SD » pour les 2 entrées :

Class |dentifier MIT-Addr, | IEC-Addr, Type Initial
WAR GLOBAL STAR DELTAT =]
- 1|WAR GLOBAL STAR DELTA2 =]

4

o

4

Type Selection __)ﬁ
Libraries:

Twpes:
s |
<Project>
Manifachurer_Lib

Standard_Lib-

KX o

~ Tupe Class

© Simple Types
& Data Lnit Types

€ Function Blocks 1| I ﬂ
OC | Corcel |  Hep |

@ Cliquez ensuite sur la cellule MIT-Addr. de STAR_DELTA1 pour entrer les données varia-
bles de I'entrée sélectionnée dans le DUT :

Class | Identifiar MIT-Addr. | IEC-Addr, Type : Initial
-0|VAR GLOBAL ~|STAR_DELTAT ¥ sD 5
-1|VAR GLOBAL ~|STAR_DELTAZ sD .
| Cliquez pour sélectionner |
Résultat :

Data unit variable addresses _E[

STAR_DELTAT [SD)

Name | Type MIT Addr ECAdd: =

DELTA BOOL
0L B00L
STAR B00L
START BOOL
STOP BOOL
18 INT

TV INT

B
4| | »

¥ Automatic flling W A4l Types Export Impert | Ok | Cancel |
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Types d’unités de données (Data Unit Types — DUT)

Remplissage automatique, Variables

11.2 Remplissage automatique, Variables

(@ Désélectionnez Tous All types (les types) du fait que cette option est interdite lorsque des

types de variables mixtes sont utilisés.

@ Entrez Y20 & 'emplacement MIT-Addr. de la variable : « DELTA »:

Data unit wariable addresses

STAR_DELTAT [SD)

MName Type | MIT -&ddr. | IEC-addr. F
DELTA BOOL 20 #Ox32
oL BOOL e #gX33
S5TAR BOOL a2 £0x34
START BOOL Y23 20435
STOP BOOL Y24 %0X38
B INT
1k INT
1| |L|J
W Automalic filing Al Types Export Impart oK Cancel

Le systéme essaie de Auto Fill (remplir automatiquement) en séquence les variables de type
BOOL. Bien que cela soit généralement recommandé, dans ce cas le résultat est partiel.

(® Par conséquent, tapez X10 et X11 pour les variables « START et STOP » :

Data unit variable addresses

STAR_DELTAT(SD)

£l

Name Type [ MIT Addr | EC-Addr -
DELTA BOOL Y20 Aled2
(N BOOL T2l #X33
STAR BOOL Y22 Z0x34
START EOOL K10 A g |
STOP BOOL IXH IZIK'I?
TB NT
TV INT

=
1 | »
¥ automatic filing ™ &l Types Export Iport DK Cancel
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@ Enfin, entrez les deux variables entiéres restantes TB et TV en utilisant les adresses MEL-
SEC DO et D1 avec la fonction Auto Fill (remplir automatiquement) :

Data unit variable addresses Ej

STAR_DELTAT [5D)

Mame | Type | MIT-Addr | |EC-Addr. -
DELTA BOOL Y20 %QX32
0L BOOL Y21 %0X33
STAR BOOL Y22 %OX34
START BOOL X10 %IX16
STOP BOOL X1 %17
B INT [oo oo
TV INT D1 ZMW T

¢ [ ]

W Automatic filing ™ All Types Evpart Impart ok, Cancel

® Cliquez sur OK pour enregistrer la configuration en cours.

(® Recommencez cet ensemble d’opérations pour « STAR_DELTA2 » en saisissant
I'adresse séquentielle suivante pour chaque variable « TYPE » :

Dat a unit variable addresses B _lﬂ

STaR_DELTAT (5D

Name | Type | MIT-Add. | IEC-Add. -]
DELTA BOOL Y20 20432
oL BOOL Yv21 %033
STAR BOOL Y22 %034
START BOOL #10 a6
STOF BOOL A1 a7
TB INT Dz EMwW0.2
v INT 03 Lo 3

l:l
q| | »

W Automatic filing ™ Al Tupes Expart Import ak Cancel

@ Examinez le GVL qui doit apparaitre ainsi :

Class Identifier MIT-Addr. | IEC-Addr. Type Initial
+0VAR_GLOBAL ¥ |STAR_DELTA1 DELTA: DELTA: sD
+1WAR_GLOBAL > |STAR_DELTAZ DELTA: DELTA: 3D
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Remplissage automatique, Variables

Ouvrez la POU du programme MOTOR_CONTROL et placez 2 instances du module fonction-
nel personnalisé STAR_DELTA (ci-dessous) :

- - MCET -

- -7 —— TIMEBASE

7.

STAR_DELTA ‘
- TRUE — EN ENO -~ -
.. .7 START DELTA,_COIL
. .7 STOP STARCOIL

7.
oo+ 7—— OVERLOAD TIME_COIL F?- C o

- MCCZ2 -

- - P—— OVERLOAD TIME_COIL’— SR

- ?7—— TIMEBASE

?
9

STAR_DELTA -
- TRUE —EN ENO - -

- -7~ START DELTACOL 2 - -

. -7 STOP STARCOL - 7- -

?

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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Biffdtation de variables DUT a des modules fonctionnels Types d’unités de données (Data Unit Types —

11.3

Affectation de variables DUT a des modules
fonctionnels

Pour affecter des variables a des modules fonctionnels ...

@ ...cliquez le bouton droit de la souris sur une variable (ou F2). La fenétre de sélection sui-
vante s’affiche :

Motor Control - GX IEC Developer - [MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FED]]
”’-"ﬂ Project Object Edit Tools Online Debug WView Extras Window Help

2SR aR [°8 & |[[c = | B w0 > 05

et Cortrl — | x] i

f& Project [ Scope Youchies R STAR_DELTA .5 i ¢

i Library [STAR_DELTA1 + TRUE— EN - ENO -~ - - - -
+STAR,_DELTAT : ﬁ]— START DELTA_COIL &?
SR - TP ST0P STAR_COIL —?

FERLERRME .. . 7—|OVERLOAD  TIME GOUNT ’—

N . ?— TIMEBA.SE. :

Manufacturer_Lib
Stamdard_Lib

O ma D=
=34 puT_py |ANY_DLIT v| .
o s MCC2
e Type Class
¢ Global_ [DaatntTypes =] ' STAR_DELTA e
=g pou_py 15225 PP . s | TRUE—EN ENO .
og o IECENIA KT I— 2 o START DELTACOIL—7 - - -
e-{F 5T¢ [VAR_GLOBAL STAR_DELTAT AT -|| ' ' ?—SIOF STAR_COIL 7r ©
ol | 20532 %033 %0X34 ZIX1 6 %117 ZMW0. 2 %XMW0.3: 5D < ? — OVERLOAD TIME_COUNT ?
4o} . ?— TIMEBASE .
V¥ Minirnize disiog atter Apply Mew On | :

Apply Close | Help |
T

@ Affectez Etendue & (Scope) Header (En-téte), Type Class (Classe du type) a Data Unit
Types (Types d’'unités de données (DUT)) et Type ANY_DUT (Type a ANY_DUT).

@ Double-cliquez sur +STAR_DELTAT ; la liste développée des variables DUT s’affiche :

Variable Selection _ (O] x|

Scope Yariables

cALL> [STAR_DELTA
<Headerr

[alobal V anables

Manufacturer_Lib DELTA
Standard_Lib i

‘STAR
d | 2 | stanr
Tooe 5TOP

T8
[any_ouT T ey

Toatiin +STAR_DELTA2

|Data Unit Types ""l
IEC 611313 KN — A

YAR_GLOBAL STAR_DELTAT AT ﬂ
#2233 20M34 21040 6,200 7 MW, 2 ZMW0.3: 5D ﬂ

¥ Minimize dislog after Apply New On I
troy | Cose | Heo |
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foymedheldés de données (Data Unit Types — DUT) Affectation de variables DUT a des modules

@ Sélectionnez et affectez les variables aux deux modules fonctionnels STAR_DELTA de la
POU du programme MOTOR_CONTROL (ci-dessous) :

Motor Control - GX |EC Developer - [MOTOR_CONTROL [PRG] Body [FBD]]

4 Project Ohject Edit Tools Online Debug  Wiew Extras window Help

2l &k Boo o g i s CeaHhE

=

60} Body [FED]
=¥ STAR_DELTA [FE]
o Header

Ao Eody [LO]

1

Project [(:Documents and Settings» 3| | - MCGT - -
5 Lfr‘ Library Pool b STAR DELTA |- -« -

- BTA

R_DELTAZ START—— START

- ETAR_DELTAZ STOP—— STOP
STAR_DELTA2.O_L—— OWERLOAD

STAR_DELTAZ TE—— TIMEBASE

--@ parameter || - TRUE—— ER la} ;_. .....
G PLC - - STAR_DELTA1. START—— START DELTA_COIL ’—'STAR_DELTALDELTA :
A Network - STAR_DELTA1STOP —— STOP STAR_COIL ’—'STAR_DELTALSTAR :
Bl Module Corfiguration | || e STAR_DELTA1.Q_L—— CWERLOAD TIME_COIL STAR_DELTAL T - -
-G Task Pool | STAR_DELTALTE —— TIMEBASE ’_‘ S
e MAIM(Prio =31, Evert = TRUE) | | |+« o
= %E DUT Pool |l
83 s
3 Ciobol Vars

=& POU_Pool MCC2
= u[g* MOTOR_COMTROL[PRG] | [ o STAR_DELTA ‘ o
o Header | - TRUE—— ERM ERO — - -

DELTA_COIL r"—‘STAI-'\'_DELTAQ DELTA -
STAR_COIL ’—-STAR_DELTAZSTAR :
TIME_COIL ’—BTAR_DELTAZT\/- Co

Compile/Check Messages

Errars M arnings:

IJzed System Btz 20 of 4096 -
|Jzed SFC Flags: O of 8192 B
IJged Tirners: 0 of 1934

Jsed dcumlt Timers: 0 of 0

Jged Counters: O of 512

|Jsed Labels: 3 of 2048

|Jzed Interrupt Labels: 0 of 256

Uzed Program steps:
b amimurn: 61440

Maim: 137 3
Total 137 b
0 ermors
< | | 3 B

I Minimize Dialog after show

Show |

| Cloze { ! Help |

Téléchargez et supervisez le projet. Avant d’activer les modules fonctionnels, il est nécessaire
d’écrire des valeurs dans les entrées TIMEBASE : STAR_DELTA1.TB et STAR_DELTA2.TB.
Pour cela, utilisez la technique de modification en ligne des variables décrite au chapitre
précédent.

Simulez le fonctionnement des deux modules fonctionnels (voir page suivante) pour confirmer
que tout fonctionne comme prévu :
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Types d’unités de données (Data Unit Types —

e - TRUE
- STAR DELTA1.START

STAR DELTAT.STOP
- 3TAR DELTAT.O L

STAR_DELTAT.TE =10

“MWCCT -
STAR_DELTA
= ENOD
START DELTA COIL
STOP STAR COIL
OVERLOAD TIME_COIL
TIMEBASE

STAR DELTAT.DELTA -

STAR DELTA1STAR

STAR_DELTALTY =0 -

S - TRUE
- STAR DELTA2. START

STAR DELTAZ. 5TOP
- BTAR DELTAZO L

-3TAR_DELTAZ.TE =20

-MWCC2 -
STAR_DELTA
ENC

START DELTA COIL
STOP STAR COIL
OWERLOAD TIME_COIL

TIMEBASE

STAR DELTAZ.DELTA. -

STAR DELTA2.STAR

STAR_DELTAZ TV =0 -

11-10
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Tableaux Vue d’ensemble

12 Tableaux

12.1 Vue d’ensemble

Un tableau est un champ ou une matrice de variables d’un type donné.

Par exemple, un tableau ARRAY [0..2] OF INT est un tableau a une dimension de trois éléments
entiers (0,1,2). Si 'adresse de début du tableau est DO, le tableau comprend les variables DO,
D1 et D2.

Dans le logiciel, les éléments d’un programme peuvent utiliser comme déclarations
Motor_Volts[1] et Motor_Volts[2] ; dans cet exemple, il s’agit de D1 et D2.

Les tableaux peuvent comporter 3 dimensions. Exemple : ARRAY [0...2, 0...4] comporte 3 élé-
ments dans la premiére dimension et 5 dans la deuxieme.

Les tableaux constituent un moyen pratique d’'indexer les noms des étiquettes : une déclaration
dans la table locale ou globale des variables peut accéder a plusieurs éléments.
Les graphiques ci-dessous illustrent les trois types de tableaux.

Tableau a une dimension

Identificateur
Motor_Speed

Type
ARRAY [0..3] OF INT

- = Motor_Speed [3]
Tableau a deux dimensions

Y

|
d

| ] )
| |
A -
TN G WEEEERN

Identificateur
Motor_Volt

Type
ARRAY [0..3,0...3] OF INT

. = Motor_Volt [2, 0]

Manuel pédagogique GX IEC Developer

121



Vue d’ensemble

Tableaux

Three Dimensional Array

Y

g

ufgj
]

i R N -

Identificateur Type
Motor_Curr ARRAY [0..3,0...2, 0..2] OF INT

. = Motor_Curr [1, 0, 1]

12-2
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Exemple : Tableau a une dimension

12.2

Exemple : Tableau a une dimension

L’exemple suivant illustre un tableau a une dimension. La longueur de ce tableau est égale a 10
mots; il utilise les adresses globales MELSEC D100 a D109. Cet exemple n'utilise que des opé-
rateurs, des fonctions et des modules fonctionnels « Standard IEC ».

@ Créez un projet et définissez une nouvelle POU de Classe « Program » en utilisant un
corps de langage FBD et nommé « Data_Lookup1 ».

@ Créez une tache dans le groupe de taches « Main » et effectuez la liaison avec la POU du
programme « Data_Lookup1 ».

¥

.,l'!' Metbwor
g PLC
- L{B Task_Pool

98 DUT_Pool

- &= pou_pool

g [Global_vars]

/

=93 Data_Lookupl [PRG]

g Header

{FED} Body [FED]

k.

E@ Project [C:WMELSEC',GX IEC Devel

+ Lﬂ" Library_Pool

-|-@8 Parameter
Zl Module Configuration

/

T3 Main (Prio = 31, Event = TRL

® Ouvrez la liste Variables globales et créez les entrées suivantes :

Class [dentifier MIT-Addr. | IEC-Addr. Type Initial
0/vAR_GLOBAL = |Data_Clock ¥ %150 BOOL . |FALSE
1|vAR_GLOBAL ~ |Data_Store D100 YohyyD 100 |ARRAY [0..8] OF INT | J[10[@)]
2\VAR_GLOBAL = |Data_Lookup D10 WhW0.10 [INT |0
3IWAR_GLOBAL = |Data_Fointer o1 YMWIT |INT .2

Le type de variable « Array » est entré comme suit :
X || Array Element Type
Libraries: Types Libraries: Types
BOOL
BOOL DIMT
DIMT DhwDRD
DwiORD
IMT REAL
REAL STRING[32]
& [ 5| |STRING[32] || #| |TIME
o — |TIME == ~ |WORD
Type Clazs WwORD i~ Tupe Clazz
& Simple Types * Simple Types
" Data Unit Types (" Data Unit Types
" Function Blacks
] > C 1] v
Ok, Cancel Help J Ok, | Cancel Help
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Tableaux

REMARQUER

Remarquez que, lorsque I'entrée de tableau est affichée en premier, celui-ci est dimensionné
avec la valeur par défaut ARRAY [0..3] OF INT. Il est nécessaire de le redimensionner avec
[0..9] valeurs entiéres (INT) pour cet exemple (voir ci-dessous) :

1/WAR_GLOBAL

jData_Stnre

|pido

|6 OO ARRAT [0.9] OF INT  [L.] 10

@ OuvrezlaPOU duprogramme « Data_Lookup1 » et entrez la boite fonctionnelle suivante :

zingle Dimension Array Demonstration Prograrm.

| On each Rising Edge of Data_Clock Input, Increment Data_Painter.

~Trigger -
R_TRIG

- Data_Clock —— _CLK

Q

A E |

EN _ENOr C
‘Data_Pointer—— M Data_Pointer-

eI

| Move the Data_Store Array data at the Data_Pointer index to Data_Lookup

MOVE |- - -

- Data_Store[Data_Paointer]—— _IM ——Data_Lookup-

| When Data_Puointer == 10 then reset Data_Pointer to 0.

-Data_Pointer——
. ap—

MOVE_E | Coe
EN ENO - - - -

0 _IN (——Data_Fuainter-

| Emarque : attribuez au module fonctionnel « R_Trig » le nom d’instance « Trigger ».

(® Vérifiez que I'en-téte se présente ainsi :

Class

|dantifier

Type

Initial Comment

0VAR

4

Trigger

R TRIG

(® Enregistrez le programme et utilisez Recréer tout pour compiler le code :

@ Transférez le programme dans I'automate programmable.

Supervisez le corps de la POU (voir page suivante).

12-4
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Exemple : Tableau a une dimension

Single Dimension Array Demonstration Program.

~Trigger -

| On each Rising Edge of Data_Clock Input, Increment Data_Painter,

10—

c - - - RTRIG ADD_E | :
- [Data Clockl— _CLK o En  ENO B S
o - Data_Pointer=0— _IN Data_Painter=10
. © 0 [ Wowe the Data_Store Array data at the Data_Pointer index to Data_Lonkuop
S MovE
- Data_Store[Data_Pointer]—— _IN ——Data_Lookup=0 -
: ~ 0 [ When Data_Painter == 10 then reset Data_Painter to 0.
S GE MOVE_E |.. o
- Data_Pointer=0—— En ENO koo
: 0 1IN (——Data_Pointer=10

Avant que le programme fonctionne comme prévu, il est nécessaire d’entrer des données dans
les adresses physiques MELSEC occupées par les variables du tableau. Vous y parvenez de

deux fagons :

@ Utilisez la fonction Device Edit (Modification module) du menu Debug (Débogage) (voir
description précédente) et Insert Devices (Insérer modules) dans la plage de D100 a
D109. Entrez 10 valeurs entiéres aléatoires comprises entre -32768 et +32767 et inscri-

vez-les dans I'automat programmable.

@ Sélectionnez la fonction Entry Data Monitor (Supervision de la saisie des données) dans

le menu En ligne menu.

— Cliquez le bouton droit de la souris sur les en-tétes des colonnes Adresse ou Nom et
sélectionnez Insert Objects (Insérez objets) dans le menu (ci-dessous) :

_Pos Address MITI
|

* Mext Obiject F3

Insert Forced Inpuks

Insert Set Oukputs
Clear Device File

Insert Row Ins
Delete Dl
Delete Al

Setup...
Alvaays on bop

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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— Dans la fenétre qui apparait, sélecti-
onnez la variable « Data_Store » et
cliquez sur Add (AjOUter) : Object Group: Objects:

Object List X

Glabal Wariable List J[VECSECTS
POU Poaal

Tazk Pool Data_Clock
Data_Lookup
[ata_ Pointer

Include objects Data Stare
from user branes

Data Type:

.
<DUTs» 3
FBa»
ARRAY
BOOL
DIMT
Chw/ORD
IMT
REAL

STRIMNG
TIME = | I

| »

add Add Al Close

— Dufait que la variable « Data_Store » est un tableau, le systéme affiche I'entrée précé-
dée du signe « + ». Vous pouvez cliquer sur le nom de la variable pour afficher les dé-
tails du tableau (voir ci-dessous) :

Fos  Address (MIT) | IMerne Walue (dec)
. . =y R
Y (o] 0
L [1] o
S [z] 0
T [3] o
B [4] 0
A [5] o
......... B [5] 0
R [71 o
10 D10s [&] 0
| 11 [p10s (2] o

— Cliquez sur le préfixe “-“ pour masquer les détails du tableau.

— Pendantla supervision des valeurs de la variable, entrez 10 valeurs entieres aléatoires
comprises entre -32768 et +32767 (voir ci-dessous) :

SR ; -Data Store
i [0] 1234
R [1] 4321
e [z] 7654
S [3] 4236
R [4] 17
i [5] 32766
e [6] s912
pES I [7] 43
10 ?DlﬂEi [5] 186
e = 0s_
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® Revenez a la supervision du corps de la POU « Data_Lookup1 » et observez le déroule-
ment du programme. Notez comment les valeurs de la variable de sortie « Data_Lookup »
sont modifiées lorsque le pointeur augmente :

Single Dimension Array Demonstration Pragram

| On each Rizing Edge of Data Input, Incremant Data_Painter

Trigget -

- Data Clock—— _CLK &) EN  ENO " S
. : - Data_Pointer=6—_IN Data_Pointer=86 -
2 | Move the Data_Store Array data at the Data_Pointer index to Data_Lookup
- Data_Store[Data_Painter] — _IN ——Data_Lockup=8912 -
g | When Data_Painter =10 then reset Data_Painter
o GE o MOVE E ‘
- Data_PFointer =5—— EN ENOD r oo
c s O— _IN—,—nData pg.mgr_g .

eme

Le programme est congu pour réinitialiser le pointeur au 10
rir le tableau avec un incrément croissant (Index 0 a 9).

élément : il continue donc a parcou-
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Utilisation des bibliotheques Bibliothéques personnalisées

13

13.1

13.1.1

Utilisation des bibliotheques

Bibliotheques personnalisées

Tous les modules fonctionnels et les fonctions créés jusqu’a présent résident dans le projet en
cours et sont disponibles uniquement dans ce projet.

Vous pouvez créer des bibliotheques personnalisées qui contiennent des POU, des fonctions,
des modules fonctionnels, etc. personnalisés. Ces bibliotheques sont disponibles globalement ;
d’autres projets peuvent les utiliser.

Par conséquent, les techniciens qui travaillent sur des projets indépendants peuvent accéder a
des bibliotheques communes de parties standard des circuits.

Comme nous I'avons vu, lorsque des fonctions sont appelées dans les programmes, la Bibli-
othéque standard contient des fonctions IEC. La bibliothéque du fabricant contient des
fonctions Mitsubishi (repérées par *_M) — M signifie « manufacturer » et non Mitsubishi.

Toutes les bibliothéques personnalisées figurent dans cette liste.

Exemple — Création d’une bibliotheque

Affectez le module fonctionnel STAR_DELTA a une nouvelle bibliothéque.

@ Cliquez le bouton droit de la souris sur Library Pool (Groupe de bibliothéques) dans
I'Explorateur de projets ; dans le menu qui s’affiche, sélectionnez Bibliothéque utilisateur
et Install/Create User Library (Installer/créer une bibliothéque).

Programs - GX IEC Developer

Project Object Edit Tools Online Debug  Yiew

= = £
=) =

Project [C: Documents and Settings®,]

+ P o

+ Param @ Check,
+ L{T—) Task_1
%E DUT_P ﬁf InstallfCreate User Library
g Global,
+-as pou_p @4 End..
Replace...

ﬁ Irnpoart. .,

& print

E{ Prink Presigw

1E Expand

Extended Information
Sorting Criteria, .,

Settings 4

Propertigs. ..
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@ Cliquez sur Browser Lib (Parcourir la bibliothéque) et entrez le File name (nom de
fichier) « MCC_Programs » dans la fenétre ci-dessous. Vous pouvez modifier le chemin
d’accés au répertoire sivous le souhaitez. Dans ce cas, nous suggérons d’utiliser le che-
min par défaut : « C:\MELSEC\GX IEC DEVELOPER 7.00\Userlib ».

Programs - GX IEC Developer

” Project Ohject Edit Tools ©Online Debug  Wiew Extras  Window Help

BEHER =22 o o Fa

Programs

Install/Create User Library

iml Project [C:\Docy

EW Library Poo Library Path; I Ll
ffilll #anufact

[l standard ’W‘ ﬂl

ird Parameter Azgzociated nformation Browse LRL |

L("_-) Task_Pool

&5 pUT_Pool Library Mame: | Browse Lib. .. |
‘g Global_vars

¥ pou_Pool Help Path: | Browse Help... |
=-@2 MOTOR

~ g Hea wl

Select Library Path

Look in: | () Userlib

] A15ADDA.SLL Sur les bibliotheques utilisateur
Fe_EMNGL.SUL ayant I'extension *.sul

Fi_ERW.5LL

Il
File namme: IMCI:_Programs * Open I
Files of type: IsoftEDNTHDL Idzer Librany [ zul) LI Cancel |

® Cliquez ensuite sur Open (Ouvrir) :

Programs Al x

Project [C:,Documents and Settings’ 3
EW Library_Pool
G- fiifl ManoFacturer_Lio
@ MCC_Programs [Installed]
ffilll Standard_Lib
[+ /@8 Parameter
I:I---Le Task_Pool
35 DUT_Pool
g Global_vars
EIEQE POU_Pool
=183 MOTOR_CONTROL [FRE]

g Header

La nouvelle bibliotheque « MCC_Programs » figure alors dans le groupe de bibliotheques du
projet.
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Bibliotheques personnalisées

13.1.2 Ouverture de la bibliotheque

@ Cliquez le bouton droit de la souris sur I'icbne « MCC_Programs » pour ouvrir la bibliothé-

que, puis cliquez sur Open (Ouvrir) dans le menu :

=

Project [C:'Documents and Settings', 3
- Lm Library_Pool
+ il ManuFacturer_Lib
o
+ (i standard i Check
+ Parameter :
+ L{B Task_Pool Deinskall
33 DUT_Pool | [} Moy
[g* Global_¥art ) open
*{ Cique |
i % POU_Pool ﬁ Delete iq
- W2 MOTOR
'J He-$
B0 Bod ]
1k 2rie o P ENS
g Hes Replace. ..
duop Eod

Update Library

Imnpark. ..

Ezport. ..

Prink

Prink Presiew

M =R

Rename...

Comment. ..

IE Expand

Extended Information
Sorting Criteria...

Settings 4

Properties. ..

La bibliotheque est alors ouverte ; vous pouvez y accéder et la modifier :

lx

Project [C:"Documents and Settings )
- [m Library_Pool
+- (il ManuFacturer_Lib
MCC_Programs [Open]
(il standard_Lib
@ Parameter
L{B Task_Pool
35 DUT_Pool
L'*} Global_¥Yars
33 pOU_Pool
=% MOTOR_COMTROL [PRG]
& Headsr
“FG0} Body [FED]
IF STAR_DELTA [FE]

o Header

Ao} Body [LD]

+

+
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13.1.3 Déplacement d’un module fonctionnel d’une POU dans une bibliothe-
que ouverte

Nous allons maintenant déplacer le module fonctionnel STAR_DELTA dans la bibliotheque
« MCC_Programs ».

(@ Cliquez le bouton droit de la souris sur l'icone RS
STAR_DELTA dans 'Explorateur de projets, puis cli- Project [Cr\Documents and Settings\J

quez sur Cut (Couper) : = 'fi Library_pool
- ffil] Manufacturer_Lib
+-[d] MCC_Programs [Open]
(i} Standard_Lib

+ Parameter

+ L{!-) Task_Pool
@4 DUT_Pool
L-*’ Global_Yars

--lg2 pou_Pool
=8 MOTOR_COMTROL [FRG]

gt Header

JFe0} Body [FED]

= {F EifE
g Heac Bl open
Jiok Body £8 Check

¥ cut
Copy
Paske

[ Cliquez

Delete

x
¢4

Find...
Replace...

Irnpotk...

Expoark...

Prink

Print Prewiew

i M BB R

Rename...

Cormrment...

}E Collapse

Extended Information
Sorting Criteria. ..

Settings 4

Properties. .,

Le dialogue suivant s’affiche :

GX [EC Developer 7.00 x|

J ! E The selected objects wil be deleted,

@ Sélectionnez Oui.
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Bibliotheques personnalisées

® Cliquez le bouton droit de la souris sur I'icdne Bibliothéque utilisateur et sélectionnez

Paste (Coller) dans le menu :

P
Project [C:Documents and Settings'
- Lﬁ‘ Library_Pool
+ il Marufacturer_Lib Clic aved
-1-f] MCC_Programs [Open] e bouton
&4 pUT_Pool droit
L'*} Global_¥ar

Fal] Pdew PO
+ - (i Standard_Lib- e
Check

+ @@ Parameter
+ L{B Task_Pool
35 puUT_Pool
L*} Global_Yars
- Iz poU_Pool
=J-ard" MOTOR_CO
g Header
“FED} Body [FE ik End...

Replace...

Copy

ﬁ Import,..
H Expart...

& Print

@. Print Preview

Sorking Criteria, ..
Settings

Propertigs. ..

Extended Information

@ Cliquez surle signe « + » de la nouvelle entrée du groupe de bibliothéques de la POU pour

développer le module fonctionnel « STAR_DELTA » :

| x

- Lm Library_Pool
+- il ManuFacturer_Lib
- I,‘_r2| MCC_Pragrams [Changed]
35 DUT_Pool

S

+ [l Standard_Lib
+ Parameter
+ L@ Task_Pool
35 DUT_Pool
L Global_Yars
- 4% pOU_Pool
=g MOTOR _CONTROL [PRE]

g Header

FE0} Body [FEO]

Project [C:\Documents and Settings',

Le module fonctionnel « STAR_DELTA » se trouve maintenant dans la bibliotheque « MCC_Pro-

grams »; il a disparu du groupe de POU du projet.

Vous pouvez ajouter ainsi n’importe quel POU, fonction, module fonctionnel, programme ou

type d’unité de données a la bibliotheque.

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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(® Lorsque vous avez terminé de modifier cette
bibliotheque, cliquez sur Update Library (Met-
tre & jour la bibliothéque) pour la mettre a jour et

la fermer.

Le message suivant s’affiche :

Bzl Project [CDocuments and Settings,J
= Lm Library_Pool
- ({illl ManuFackurer Lib
- " & Check
.3 DUT_Poc
Lﬁf; Global_¥ Deinstall
= POU_P
- o [;ﬂ Modify

+- I sTaR
+-(iff] standard_Lib Close
+ @ Parameter ﬁ Save
+ L@ Task_Pool ﬁ Delete
3% DUT_Pool -
L'*-' Global_Vars Change Password...
--[a% pou_pool & Update Library

=@ MOTOR_CONT .
g Header dh Eind..

Cliquez
F00) Bady [FBC Replace., — O

Impork,..
Expork,..

Prink

Prink Previes

oMo BB R

Rename...

Comment. ..

‘}E Collapse

Extended Infarmation
Sarking Criteria,..

Settings 4

Yes Mo |

1 E The selected libraries will be updated. all open editors will be closed,
L

2l

Project [C:Documents and Settings,J
= Lﬁ" Library_Pool
+- il Manufacturer_Lib
- MCC_Programs [Install=d]
33 DUT_Pool
gt Global_¥ars
=g POU_Pool
- B sTar_DELTA [FE]
+-[fiff standard_Lib
+-[@ Parameter
+ L@ Task_Pool
35 puT_Pool
Ll*" Global_¥ars
--o% poU_Pool
=@ MOTOR_CONTROL [PRE]

@ Headsr

:FE0} Body [FED]

® Cliquez sur Yes (Oui) ; la bibliothéque est mise a jour, enregistrée et fermée.

La bibliotheque est maintenant enregistrée a I'emplacement par défaut « C:\MEL-
SEC\GX IEC DEVELOPER 7.00\Userlib » défini lors de sa création.
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13.2 Remarques particulieres a propos des
bibliotheques

REMARQUE : Si la bibliotheque est créée dans un sous-répertoire sous le projet
(ex. EAMMProj\GXIEC_Proj\Seminar.sul), ses éléments peuvent également exister dans le groupe
de POU du projet du fait que le compilateur crée une erreur « En double dans la liste » ; ils doivent donc
étre supprimés du groupe de POU du projet.

Cela NE S’APPLIQUE PAS si, comme cela est probable, la bibliotheque est créée a partir d'un
chemin en dehors du projet (ex. répertoire racine).

Project [e:\MMPPro\GXIEC_Proj\se
=-ff Library_Pool
- [l Manufacturer L
#- [ Stendaid Lib
=-(@ traning [Changed]
34 DUT_Pool
#" Global Vars
= ‘o [POU_Pool|
= {F 5TAR_DELTA[FB]
g Header -

® Task_Pool

IF Centigrade [FUN: INT]
chis [PRG]

FED [PRG]

& ag L [PAG)

o
Ry L T

g

g

488

&2

8
§
3

93 sfc [PRG]
o siiel [PRG]

&

{F STAR_DELTA[FE] -
& Header
Jeob Body [LD]
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13.3

13.3.1

Importation de bibliotheques dans des projets

Lorsque vous avez créé des bibliothéques utilisateur, vous pouvez importer ces routines pour
les utiliser dans d’autres applications. Mitsubishi Electric a créé de nombreuses bibliotheques
de routines courantes. Exemple : interfaces aux modules intelligents tels que des modules
fonctionnels A/N et N/A contenant tout le code qui facilite I'interface avec ces modules et bien
d’autres. Ces modules fonctionnels sont gratuits sur de nombreux sites web Mitsubishi ; cer-
tains se trouvent sur le disque principal GX IEC Developer.

Les deux exemples suivants décrivent les méthodes d'importation de bibliothéques dans des

applications :

Import a user library

La bibliotheque « MCC_Programs » précédemment enregistrée seraimportée dans le projet en
cours ; le module fonctionnel qui est contenu sera réutilisé.

@ Créez un projet sans POU nommé « Importation bibliothéque ».

+| 0
- B para £8 Check
am

GRF
5 Task @h Find...
3§ puT| Replace...

Lg" Glab,
g pnu_ﬁ Impart...

&b Print

E{ Print Preview

& Expand

Tr!' P @ Install{Create User Library

<2 3 Cliquez avec le bouton droit sur le Library Pool
B Project [C:\MELSEC'GX IEC Developer |

(Groupe de bibliotheques), et cliquez ensuite dans
le menu sur Install/Create User Library (Instal-
ler/créer une bibliotheque utilisateur).

® Entrez les informations suivantes a l'invite :

Install/Create User Li brary

Library Path: |

Azzociated Information

Ok

Cancel

Browse LRL. ..

Library Marme: |

Browse Lib...

Pk

Help Path: J

Select Library Path

Laoak in: |_} Userlib j EF -

=) a158008.50L

= P _EmL 5L

[ P e S0
MIZC_Programs,sul

File: nanne: |MCI:_Prngrams.su|
Files of type: | softCONTROL User Library (" sul) | Cancel
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@ Cliquez ensuite sur OK pour accepter

InstalliCreate Uzer Library

les saisies.
Libray Patl  [CAMELSECAGH IEC Developer 7,000 Ok J
Cancal |
#grocizbad Infommation Brawse LRLI |
Libe ary BMame: |I‘r'||:I:_Fn:-:r-1rrl$ |
Help Pathc | Browese Help... |
Wiew Help |
REMARQUE Le chemin de I'aide est utilisé pour les fichiers d’aide que vous pouvez créer pour décrire le

fonctionnement des routines de la bibliotheque. Vous pouvez créer ces fichiers dans
MS-Word, par exemple au format HTML, et les enregistrer manuellement avec I'extension
*.CHM. Vous pouvez lier ces fichiers a la bibliothéque : cliquez sur « Parcourir 'aide » de la
méme maniére que la sélection du Nom de la bibliothéque ci-dessus.

La bibliotheque importée est alors installée dans I'application et utilisable comme suit dans le
projet :

l=

E‘ Project [C:\MELSEC"GX, IEC Developer £
- Lm Library_Pool
+ - [fif Marwfacturer_Lib
+ @ |MCC_Pr0grams [Installed]|
+-[fiff standard_Lib
= Parameter
Bl Module Configuration
.,I" etk
G PLC
LG Task_Pool
35 DUT_Pool
Lﬁ* Global_¥ars
& poU_Pool

Vous pouvez rappeler les éléments enregistrés dans les bibliothéques et les sélectionner dans
un projet (voir les illustrations ci-dessous) :

@ Créezune unité d’organisation des programmes (POU) de type FBD et nommée « Test »

=l =
E Project [C:4MELSEC',GX IEC Developer |
- Lm Library_Pool
- il Manufacturer_Lib
+ @ MCC_Programs [Installed]
+- il standard_Lib
--@d Parameter
Bl Module Configuration
- Mebwark
G PLC
T Task_Pool
35 DUT_Pool
gt Global_vars [ POU créée

--ly2 pOU_Pool
= ard" Test [F‘RG]/
& Header
B0}
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@ Ouvrez la nouvelle POU et sélectionnez le module fonctionnel :

e

[ Project [C:\MELSECYGX IEC Devela
- Lﬂ" Library_Pool

+- (] standard_Lib
- Parameter
EAl Module Configuration

M anufacturer Lib

o Metwork
G PLC
%0 Task_Pool
35 DUT_Pool
L*} Global_Yars B2l 5
--[§2 poU_Pool = =
- g Test [PRE] Operatar Type
S| e
" Operatars
" Functions

* Function Blocks

MHurber of Ping

¥ ﬂ‘ Manufacturer_Lib Libraries: Operators:
+ @ MCC_Programs [Installed] oLl s |STAF|_DELTA
<Project: 1

S Jfm | >

[v Minimize dialog
after apply

Cloze
Help

Comme nous le constatons, la nouvelle bibliotheque est affichée dans le domaine. Vous pouvez

la sélectionner ainsi :

Library Import - GX IEC Developer - [Test [PRG] Body [FBD]]

EEY Project Ohbject Edit Tools Online Debug  Yiew Extras Window  Help

ZH &k ¥ B

v o B9 E PHEHB CHE R

+
B

=

@* Project [C:\MELSEC',GX IEC Developer |
- Lm Library_Pool
+- [l ManuFacturer_Lib
+ @ MCC_Programs [Installed]
+- [l standard_Lib
= Parameter
Bl Module Configuration
- Network
G PLC
L@ Task_Pool

Instance:

I
Tlhy

35 DUT_Pool
(@ Global_vars
- ¥z pOU_Pool

= Q8" Test [PRE]
& Header
i
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13.3.2

REMARQUE

Exemple : importation d’un module fonctionnel de la bibliotheque Mitsubishi

Les illustrations suivantes indiquent les procédures d'importation d’'un module fonctionnel Mit-
subishi pou rune entrée analogique qui utilise un module Série Q Q64AD.

| Cet exemple fonctionne uniquement pour un automate programmable MELSEC System Q.

Pour que 'exemple suivant fonctionne correctement, il est nécessaire d’installer la bibliotheque
analogique Mitsubishi Série Q dans le projet.

La bibliotheque de modules fonctionnels analogiques « AnalogQ » se trouve sur le site web Mitsub-
ishi; vous pouvez également l'installer directement a partir du disque GX IEC Developer dans la
zone de sélection des modules fonctionnels du programme d’installation. Il est maintenant pos-
sible d’accéder a la bibliotheque du répertoire « Userlib ».

@ Créez un projet sans POU nommé « Analogue_Demo ».

@ Créez une unité d’organisation des programmes (POU) (type: FBD, classe : PRG) et nom-
mez-la « Analogue_Input ».

® Cliquez le bouton droit de la souris sur 'icdne Library Pool (Groupe de bibliothéques) et
sélectionnez Parcourir la bibliotheque. Sélectionnez le fichier de bibliothéque AnalogQ.sul
et cliquez sur Open (Ouvrir).

Analogue Input - GX |IEC Developer

” Project  Object Edit Tools Online Debug  Wiew Extras  Window Help

sE SR 4 =R || i8S

Analogue Input L x|

HECshs anos

& Project [C:\MELSECY,GX IEC

Lm Library_Pool

@@ Parameter

Install/Create User Library

------ @l Module Configuratiory  Library Path: I Ll
b .,l"" Mekwork, Cancel |
...... G PLC
..... ey Task_pool Azzociated Information Brawse LALI |
------ 38 DUT_Pool
..... L*’-' Global_Yars Library Mame: I Brrowse Lib... |
= [#g PoU_pool
= @ Analogue_Input [Prq | HelPath | Ml
- Head
W Header Yiew Help |

Select Library Path |E |
Lok in: Iﬁ Ilzerlib j i EF -

A15ADDA, 5L

Analogd, sul
F_EMGL.SUL
Fx_ERW.SLL
MCC_Programs. sul

File: narme; I.-'-‘malu:.gllsul Open

Files of type: Isu:uftEEINTFEEIL |Jzer Libram [* zul) LI Cancel |
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@ Cliquez sur OK dans l'invite Install/Create User Library (Installer/créer une bibliothé-

que utilisateur) :

Azsociated Infomation

Libraiy Mame: |Ansloql

Bz LELL..

i

Help Path |D WHELSECHES [EC Develapen

B ronms

g

“Wew Help

!

Notez la présence de la nouvelle bibliothéque « AnalogQ » dans I’'Explorateur de projets.

|

@ Project [C:%MELSEC",GX IEC Developer |
- Lm Library_Pool
- Analogy [Installed]
3§ DUT_Pool
L** Global_Yars
-y
- IF QezaD_DGH [FE]
IF" qezoa[FB]
IF" Qe4aD [FE]
IF QedaD_GHIFE]
IF" qe4pa[Fe]
IF edrD_TD_TOV [FE]
IF" qesaD [FB]
- IF Qea0a [FB]
(il Manufacturer_Lib

+
+
i
+
s
+

+ - ffifil standard_Lib

(® Créezunetache dans le groupe de taches : « MAIN » etliezla POU « Analogue_Input ».

® Placez le module fonctionnel Q64AD dans la POU (voir ci-dessous) :

Analogue Input - GX IEC Developer - [Analogue_Input [PRG] Body [ FBD]]

4 Project  Object Edit Tools Online Debug Wiew Extras Window Help

[} = E:F Viks AUk

Libraries: l Operatorz:
0640

Marufacturer_Lib
=0 k]

Lazt Recently Uzed:

Bl >

Operator Type v Minimize dialog
Al Types after apply

" Dperators

" Functiohs

{* Function Blacks

Murnber of Ping: Help
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Le module fonctionnel s’affiche ainsi :

@ Définissez toutes les variables :

- TRUE
- 16
-2%0000
2111
28111
- 200
- 300
- 500
1000

EN

‘Instanz -
QE4AD
HeadAddress
DisableChannel
SampleOrdverage
TimeOriumber
ChlAvgTimeMNumber
Ch2AvgTimeNumber

Ch3AveTimellumber
ChdAvyTimeNumber

- Analogue!

CR4AD
EN
HeadAddress
DisableChannel
SampleQriverage
Time OrMumber
ChlAvgTimeMumber
Ch22wgTimeMumber
ChitvgTimeMumber
ChdAwgTimeMumber

END
ErrorHeq
Ch1ADYalue
Ch2ADValue
ChaADvalue
ChdADValue

EMC
ErrorRey
ChiADWalue
Ch2AaDValue
Ch3ADWalue
ChdADWalue

Compilez et téléchargez le programme dans I'automate programmable.

od
D1
02
03
D4

(® Supervisez et testez le fonctionnement correct. Observez le comportement des sorties
analogiques dd aux « paramétres d’échantillonnage ».

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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13.3.3 Aide sur le module fonctionnel de la bibliothéque :

Si le fichier d’aide de la bibliothéque a été importé, pour une explication compléte avec des
exemples de tous les modules fonctionnels analogiques Série Q, cliquez pour afficher en sur-
brillance le module fonctionnel et appuyez sur la touche « F1 ».

L’écran d’aide HTML suivant s’affiche :

E? HTML Help
e =2 &

—

Hide  Back Forward  Frint

~
LContents ]Indek ] gaarch] m
2] Overview Program example:
& 0 Introduction
1+ 0 Function Blacks : : * " " "
[+ @ Program evamples This example is programmed with use of the Function Block "Q84AD" from the "AnalogQ.

QE4A0
Df4AD |
TRUE - EM ENO
1680 HeadAddress ErmorReg ——INT Emorfeg
2H1000 ——  Disable Channel ChiADWalue ——INT_Channali
ZH0011 —— Sample Orfverage ChzAdvalue | JNT_Channel2
240001 —— TimeOrMumber Ch3ADNalue !:-INT_Chanr\eIS
1000 ChiAwgTime Mumber Cheamvalue | ANT_Channeld
500~ Ch2AwgTime Humber
-~ Ch3AwgTime Humber

~ ChéAwgTimeHumber |

For Digabla Channel:

For Sample Orfiwerage;
‘ 0 = enable the channel

0 =» sample mode

1'=5 average mode

the first sign after “double cross”ist highest bit, here Channel 4
the |ast zign iz the lowest bit, here Channall

1 =* digabla the channel
the first sign after “double cross” is the highest bit, here Channel 4
| the last gign is the lowast bit, here Channel1

For Time OrHumber;

0 =» averaging number of time

1 =3 averaging time

the first sign after “double cross” ist highest bit, here Channel 4
| the last gign is the lowast bit, here Channel1

Faor ChxfwgTimeMumber:
averaging time =: Z to § 000 mseconds
averaging number of time =3 4to 62 500 samples.

In thig case:

523

|

Les fichiers d’aide couvrent tous les aspects de la configuration des modules matériels analogi-
ques Série Q utilisés.
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14

14.1

14.1.1

Sécurité

Mot de passe

Vous pouvez protéger par un mot de passe tout le programme, ou certaines parties, contre les
modifications ; vous pouvez également empécher d’autres utilisateurs d’afficher les circuits.
Cela est particulierement utile pour les modules fonctionnels personnalisés. De plus, le mot de
passe de 'automate programmable (mot clé) est également disponible.

Configuration du mot de passe

= Open... Chrl+Q Vous pouvez entrer des mots de passe et les niveaux de
Close sécurité dans ces fenétres via le menu Projcet (Projet).
n Save
Save As
Okher 4

d Change PLEC Type

Build Shift+alt+5
§ Rebuild all Shift4+&l-+C
Transfer 4
online Program Change  Shift+Ckrl+D

@ Bromse, ..
X Make Cross Reference

Prinkter Setup...
Print Options...
Prink Prewiew...

Prink...

=

hange Security Lewvel, .

Change P

1 Motor Control
2 CAMELSEC), . \Analogue Inpuk
3 CA\MELSECY, . \Library Import

4 Programs

Pour illustrer le fonctionnement des mots de passe,
sélectionnez le Niveau de sécurité 7 et entrez un nou-
veau mot de passe pour ce niveau (dans ce cas, appuyez
sur 7). Saisissez a New Password (nouveau le mot de
passe) et cliquez sur Change (Modifie). Oid Password: |

Change Passwords g|

Security Level
Qe 1 20 30 40 5 giv 7

Mew Passward: |*

Re-enter Password: |"

Change S Cuit
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14.1.2 Modification du niveau de sécurité

A Change PLC Type

{ Build Shift+alt+6
§ Rebuild al Shift+alk-+C

Transfer L4

Onling Program Change  Shift+Ckr+D

@ Browse. ..
}%, Make Cross Reference

Printer Setup. ..
Print Options...
Print Prewview, .,

Print. ..

Chang Ey
|] Change Passwords,

1 Makor Contral
2 CAMELSECDS.. Manalogue Input
3 CAMELSEC.. \Library Impart

4 Programs

Quit #l+F4

@ Entrez le mot de passe du Security Level 7
(Niveau 7) ; s'il est accepté, la session de I'utilisateur
aura lieu a ce niveau de sécurité.

Change Security Level

Security Level

3 hew., Hrl+ M (@ Sélectionnez Change Security Level (Modifier le
@ open... Chl0 niveau de sécurité) dans le menu Project (Projet) :
(=

o 1 2 3 4 5 gi* 7

Passward: |1

Cancel

x|

3

Lorsque la session est ouverte, vous pouvez modifier les attributs de sécurité de nombreux
éléments. Par exemple, une des options de sécurité les plus courantes consiste a modifier
'acces aux POU (ex. fonctions et modules fonctionnels).
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14.1.3

Modification du mot de passe d’accés aux POU

Pour protéger le contenu ou I'acces aux POU, vous devez définir les attributs de sécurité en tra-
vaillant dans une session ouverte au niveau de sécurité actuel. Procédez comme suit :

Configuration du niveau de sécurité

@ Ouvrez le projet « Motor Control » et 'en-téte du module fonctionnel « STAR_DELTA » :

alx

Project [C:\Documents and Settings’,]
+ Lﬁ‘ Library_Pool
--E@#@ Parameter
G PLC
- Hetwork
Z8 Module Configuration
- % Task_Pool
{3 MAIN {Prio = 31, Event = TRUE)
--[34 DUT_Pool
83 =0
L Global_vars
--fws pou_Pool
= B[% MOTOR_COMTROL [FRE]
& Header

“FE0} Body [FED]

+{F
E open

/ & check

Clic avec

&
le bouton
. ER
droit Copy

Delete

Find...
Replace...

x
#h

Import...

Exzpart...

Print

Print Prewiew

LIl &R

Rename. ..

Cliquez sur Comment. ..

Sélectionner.
B

Expand

Extended Information

Sorting Criteria. ..

Sektings 4
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@ Configurez le niveau de Security Level 7 (sécurité 7) et cliquez sur Allow Read Access
for lower Levels (Autoriser 'accés a des niveaux inférieurs). Les utilisateurs a un niveau
inférieur pourront accéder uniqguement en lecture a I'en-téte et au corps du module foncti-

onnel :

Function Information

Lazt Change:  27/04/2005 14:55:33

Security Level
20 20 40 RIT Bie 7

v Allow Read Access for lower Levels

Marne: |STAR_DELTA
Size: 36 Bytes
I Use Macrocode
—
v Use with EN/END
Tupe: FB -
Language: |Ladder Diagrarm j

E
-
] (B

Cancel

Commert...

I

Sélectionner

® Modifiez le niveau de sécurité au niveau « 0 » et accédez a I'en-téte et au corps du module
fonctionnel « STAR_DELTA ». Laccés en lecture sera autorisé pour la supervision, mais
toute modification du code estimpossible.

@

Ouvrez a nouveau une session au niveau 7 et modifiez les attributs de sécurité du module
fonctionnel « STAR_DELTA » de fagon a INTERDIRE I'accés en lecture des niveaux infér-

ieurs.

Modifiez le niveau de sécurité au niveau « 0 » et essayez d’accéder au corps du module
fonctionnel « STAR_DELTA ».Len-téte et le corps de la POU sont grisés ; 'accés a la POU

est totalement interdit :

US|

Project [C:\Documents and Settings’,J
+ Lm Library_Pool
-- @ Parameter

G PLC

-,-l‘!' Metwork

Bl Module Configuration
- ¢T Task_Pool

¢ MAIN (Prio = 31, Event = TRUE)
-5 pUT_Pool

aa
Qo so

L@t Global_¥ars
-2 poU_Pool
Z-W@ MOTOR_CONTROL [FRG)

@ Header

0} Body [FED]

-k STAR_DELTA[FE Remarque :
' Heade W~ GreyedOut : accés

Juot Eody [L0]) interdit !

Vous pouvez configurer les attributs d’accés a n’importe quel objet ou dossier dans
I'Explorateur de projets ci-dessus, ce qui permet une plus grande souplesse de configuration de
la sécurité du programme.
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Qu’est-ce qu'un Grafcet ?

15

15.1

Grafcet - SFC

Qu’est-ce qu’un Grafcet ?

INITIAL

Léditeur de « Grafcet » est un processus guidé.

Représentation par organigramme

D’apres le Grafcet francais (IEC 848)

Grafcet est un langage structuré qui divise le processus en opérations et transitions.

Les opérations « masquent » les actions (pas les POU) et/ou les opérandes
d’inversion directe des bits.

Les transitions contiennent toujours une liaison/réseau qui active l'instruction de
progression (nom de la transition).

(Il est également possible d’utiliser une adresse discrete au lieu d’'un nom).

Il est possible de créer des actions dans chaque éditeur, a 'exception du Grafcet.
Il est possible de créer des transitions dans chaque éditeur, a I'exception du Grafcet.

Le code Grafcet se trouve dans la zone micro-ordinateur de 'automate programmable :
affectez donc de la mémoire dans les parameétres de 'automate programmable (Série A
uniquement).
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15.2 Eléments Grafcet
15.2.1 Transitions Grafcet
Transition
Prét X0 Prét
ol ( »r
\\

@ Les transitions représentent un lien qui commence la progression.
@® Vous pouvez les créer dans tous les éditeurs IEC.

® Sauf en Grafcet.
{

(Il est également possible d’utiliser directement un bit au lieu du nom READY).

15.2.2 Opération initiale
Les programmes Grafcet commencent par une opération initiale qui indique le début d’'une
séquence :
Initial Etape

|::| Transition

15.2.3 Opération finale

Toutes les séquences se terminent par une opération finale :
Fin - Etape

Etape

] Transition

Fin - Etape
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Grafcet - SFC

Eléments Grafcet

| Initial

[ 1]

Initialisation/Fin - Etape

Etape

Transition
L’étape de fin passe
automatiquement

i a I’étape d’initialisation.
Etape
Transition
Fin - Etape

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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15.3 Exemples de configuration Grafcet

Branche paralléle

Remplir Etape

Transition 1 - Ligne double

Plein Régulation

|
E'j Transition 2

| Selektive Verzweigung

Remplir | Etape

/ Ligne simple

Transition |:::|
Plein Vide

Transition

Saut Grafcet

| -

Remplir Etape

1
Transition | [ |
I—~ Mesure

Plein

L Transition

Mesure

Entrer

Livraison

| _vrason |
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Actions Grafcet

15.4

Actions Grafcet

Chagque opération comporte des actions associées. Une action est simplement un programme,
comme une POU. A chaque action est associée une logique écriteen IEC LD, IL, FBD ou ST :

seminar - GX IEC Developer - sfc [PRG] Body [SFC]

|| eroject obiect Edt Took Onine Debug uiew Extras Window Heb
[aaRsmels - HoSeEm e SESlc i m|== - 0 apEs oasn] g
|

Project [e:\MMPProj\GXIEC_Proj\se
7§ Library_Pool

seminar

B2 sic [PRG] Body [SFC]

Initial ‘
@ PLC_Parameter
=-{® Task_Pool T i
@ MAIN (Fric = 31, Event = TRUE) I-XA i
#1134 DUT_Peol - y
'@ Global Vars
=g POU_Peol
-IF ADDMUL [FUM: INT] |
@8 APPS [FRG) | _ IxB
@4} Centigrade [FUN: INT] L[
=03 FED [PRG]
@ IL[PAG)
@@ INT_SETUR [FRG]
#-9F  Ladder [PRG]
=@ sfc [PAG)
o Header
s oy 57T
£ 43 Action_Pool
T 4uob Action 1 [LD]
-0 silol [PRG]
m-fF STAR_DELTA[FB]
@0 STARTER_3 [PRG)
@@ TFBD [PRG)
@ Timecount [PRG)

« Action Association 5T

P Action_1

=] E3

KT

Vous créez de nouvelles actions en cliquant sur le bouton ACT de la barre d’outils. Sélectionnez
I'éditeur comme pour les POU :

seminar - GX IEC Developer

| eroject gbiect Edt Tooks Orie Debup Wiew Exras Window Help
@8R e #0 SEECLED @amn
1

Project [e:\MMPPro\GXIEC_Proj\se
- i Library_Pool

seminar

@@ PLC_Parameter
= '@ Task_Paol
@ MAIN [Frio = 31 Event = TRUE)
w34 DUT_Peol
'@ Global Vars
=-‘a3 POU_Pool
@ b ADOMUL [FUN: INT)
B 9@ APPS [FRG]
&} Cenligrade [FUN: INT]
# 98 FED [PRG)
= IL[PAG]
- @F INT_SETUP [PRG]
@3 Ladder [PRG]
=9F e [PRG]

Cliquez sur le bouton ACT.

New Action

o EIETELS)

=3 Action_Pool
ok Action_1 [LD]

@0 siol [PRG]
@-fF STAR_DELTA[FB]
[ 0F STARTER_3[FRG]
g TFED [PRE]
9@ Timecount [PRG)

Instiuction List

Ladder Diagram
MELSEC Instiuction List
Stiuctured Text

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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Grafcet - SFC

Les actions peuvent étre des programmes avec leurs propres droits. L’Action_1 peut étre une
routine compléte de sécurité composée de nombreux réseaux.

seminal - GX IEC Developer - sic [PRG] Action Action_1 [LD]

| Broject | gbject Edt Tocks Onine Debug yiew Extras Window Help

E@8R[ 8 - - B0 SH MO &L

= 2l= 1h

Project [e:\MMPP1oj\GXIEC_Proj\se 1
&'l Library_Pool 3
@ PLC_Parameter |

SEMnar =

IPRG] Action Action_1 [LD]

WEH'E‘EE':i A TF s D A

Y20 -

)

'® Task_Pool
@ MAIN [Prio = 31. Event = TAUE)
33 DUT_Pool

- log

o

B85 EE

i-f-@

F

HH

&g APPS [PRG]

1 92 FBD [PRG]
1 OF |L[PAG]

1O siol [PRG)
7 {F STAR_DELTA [FB]

Global_Vars
POU_Pool
I+ ADDMUL [FUN:INT]

{F Centigrade [FUN: INT]

g (NT_SETUP [PRG]
Q2 Ladder [PRG]
o sic [PAG]
w Header
sty Body [SFC]
= '} Action_Poal
o} A

o STARTER 3 [PRG)
g TFED [PRG]
AT Timecount [PRG]

1S+

l:hl

Chaque transition peut étre un module (ex. adresse Mitsubishi XA), ou le nom d’un identifica-
teur, ou plus complexe comme un programme de réseau écrit en IEC, IL, LD ou FBD :

semnar - GX |IEC Developer - [sfec [PRG] Body [SFC]]
| project object Edt Iools Onine pebup Wiew Extras window Help

JRETE)

&

) =)

[ s S e b EE e e aw| ]

(B8R & are o w
—_———— x|
Project [e:\MMPP1o\GXIEC_Proj\se

sefminar

IR

‘ Initial ‘

m- il Library_Pool
@ PLC_Parameter
=@ Task_Peal
@ MAIN (Prio = 31, Event = TRUE)
#1134 DUT_Pool
'@’ Global_Vars

-i-la3 POU_Pool

=-{F ADDMUL [FUN:IMNT]
Q@ APPS [PRG|
-} Centigrade [FUN: INT]

CECRRTRT

B-®

a2 FED [FRG]
9 IL[PRG]

o INT_SETUP [FRG]
OF Ladder [PRG]
oF sfc [PRG]

& Header

sk [od BFJ
[= W3 Action_Pool
o} Action_1 [LD]

ag" sils1 [PRG]

{F STAR_DELTA[FB]
g STARTER_3[PAG)
@@ TFED [PRG]

=@ Timecourt [PRG]

=

*

&

4] |
Project

el
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15.5 Transitions complexes

Pour programmer une transition complexe, entrez le nom d’une transition et appuyez sur la tou-
che Entrée. Sélectionnez I'éditeur comme pour les actions :

seminar - GX IEC Developer - [sic [PRG] Body [SFCI]

| project object Edt Tools Onine Debug View Extras Window Help
ZR|ER[(E BR » - | F SBBEHEE D ED
samine ———— ||
& Project [e:\MMPProi\GXIEC_Proj\se ‘
) Library_Pool
@@ PLC_Parameter
= Task_Pool
© MAIN [Prio = 31 Evert = TRUE)
w42 DUT_Pool ‘
'f‘ Global Vars
- a3 POU_Pool L
& I+ ADDMUL [FUN: INT] LT
a3 AFFS [FRG]
4T Centarade [FUN: INT] ‘ STEF2
;08 FED [FRG)

oF 1L pre e e— sy
Q" |NT_SETUP [PRG] =t £

Q2 Ladder [PRG] : - Mame: [END 0K |
g sfe PRG] Language: |
o Header = : Cancel
sty : f ] Function Block Diagram
(= /{3 Action_Pool I END
ek Action 1 [L0] e MELSEC Instruction List
ag’ silel [PRG] Structured Text
{F STAR_DELTA[FE]
aig STAATER_3[PRG]
=0 TFED [PRG]
- ﬂ“'Tlmecoum[F'HGt

e = e

-
Initial ‘ T

"

H-E-B-FE

&l

Instruction List

&

F-E

Ll | =l
Fraject Calkree Eundlzﬂ 4

b

La transition peut étre une expression complexe mais elle est composée uniquement d’'un
réseau :

seminar - GX IEC Developer - sic [PRG] Body [SFC] Transition END [LD]

||project bject Edt Took Orine pebup Vew Extras window Help
el Vel | Fd | cEdeCadt|oaEm
e — "}
Project [e:\MMPPro\GXIEC_Prof\se i 1
w-fi§ Library_Pool i
@ PLC_Parameter i
= Task_Pool i | ) . .
@ MAIN (Prio =31, Event= TRUE) | | | e
&84 DUT_Pool |
'@ Global Vars -
=] 'i; POU_Pool <] | o
w-dF ADDMUL [FUN: INT]
G AFFS [PRG] 12 sic [PRG] Body [SFC]
-+ Centigrade [FUMN: MT] —|;
a2 FED [PRG) Initial :
g IL[PRG) - !
& INT_SETUP [PRG]
Ladder [PRG]
= OF s PAG]
& Header

sl Bos 5FC]

(= 43 Action_Pool

R S e = N

| sfc [PHbI Body [SFC] Transition END [LD]

& -E-E -

-r‘i:i%

=

Juop Action_1 [LD]
-0 silsl [PRG)
-k STAR_DELTA[FB]
@A STARTER_3 [PAG]
- TFBD [PRG] ———
50 Timecourt [PRG] Lo e

< ] =

Project Calkree Used 4|
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Grafcet - SFC

15.6

Programme Grafcet en mode Supervision

En mode Supervision, I'étape actuelle d’'un programme Grafcet en cours d’exécution est en sur-
brillance. Cela est utile pour le débogage car il est plus facile de voir ou la séquence du pro-

gramme s’est arrétée par exemple.

seminar - GX |[EC Developer - sic [PRG] Body [SFC]

_]Ernjoct Object Edit Tools Online Debug Wiew Extras Window Help

[Saen s mr- | f0 S Him| 6 & B & m e o | |=-

Mo E= :‘:':|r.1.1¢|'.?’_‘

=g

*

E

!
I
"
[#]

%

)

B

-

«

-3 DUT_Paol
g Global_Vars

1@ STARTER_3 [PRG]

seminar < ol x|
& Project [e:\MMPP1o{\GXIEC_Proj\se
& 'ﬂ' Library_Poaol
F PLC_FParameter
=@ Task_Pool

& [MAIN [Prio = 31, Event = TRUE]|

POU_Pool
IF ADDMUL [FUN: INT]
02 APPS [PRG)
I+ Centigrade [FLN: INT)
@@ FED [PRG]
Q@ IL[PRG]
ag INT_SETUP [PRG]
QF Ladder [PRG]
Q2 sfc [PRG]

o Header
gy Body [SFC]
(- Action_Pool

ok Action_1 [LD]

@& silol [PRG)
{F STAR_DELTA[FE]

o TFED [PRG]
Qg Timecount [FRG)

| =

) Project |9 Caliree | %3 usedy |

|

T T e (-~
Initial ‘ =
A,
STEP1
............. XB
STEPZ
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Liste d’instructions IEC Exemple de liste d’instructions IEC (IL)

16 Liste d’instructions IEC

Léditeur de la « Liste d’instructions » est un éditeur en texte libre.

Les adresses des lignes ne sont pas publiées.

Il est possible d’appeler des fonctions et des modules fonctionnels.

Il est possible d’inclure des réseaux MELSEC en plus des réseaux IEC.

Il est possible d’'inclure des commentaires entre astérisques (* *)

Sous Windows, il est possible d’écrire un programme (ex. dans Microsoft® Word)
et de le copier dans GX IEC Developer via le Presse-papiers.

16.1 Exemple de liste d’instructions IEC (IL)
LD X4 (* Interrogation X4 ¥)
ANDN M5 (* ANDN M5 *)
ST Y20 (* Affectation de OUT a Y20 ¥)
LD TEST (* Charger TEST dans accu ¥)
BCD_TO_INT (* Convertir accu *)
ST RESULT (* Ecrire accu dans RESULT ¥)
16.1.1 Einige nutzliche Tipps

L’'exécutionde: «+ DO D1 D2 » dans la liste d’instructions IL, devient :

LD DO
ADD D1
ST D2

L’'exécutionde: «+ D0 D1 D2»et«+D2 K50 D3» devient:

LD DO
ADD D1,D2,50
ST D3

L’utilisation d’une fonction « _E » simplifie encore. L’'exécutionde:« + D0 D1 D2 » et«+ D2
K50 D3 » a partir d’'une entrée conditionnelle X0 devient :

LD X0
ADD_E DO0,D1,D2,50,D3

parce que la fonction ADD_E comporte une fonction Enable Output (ENO).
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Mélange de listes d’instructions IEC et Melsec dans des POU Liste d’instructions IEC

16.2

Mélange de listes d’instructions IEC et Melsec dans
des POU

Il est possible d’incorporer des réseaux de listes d’instructions IEC et Melsec dans la méme
POU. Vous y parvenez en affichant en surbrillance le réseau actif, en sélectionnant dans le
menu Edition New Network (Nouveau réseau), puis Melsec avant dans la liste Options :

seminal - GX IEC Developer - [IL [PHG] Body [IL]]

“ project Object Ede Iools Online Debug vew Extras Window Help =18 ]|
EHe8R  nElo - fe|drEeanhs | oem|EE ks X EE
Sl <= LD - ME03E I
@ Project [e:\MMPPro\GXIEC_Proj\se out Y70
i Libiary_Pool TO HE K1 RESULT_2 K1
B PLC_Patameter MELSEC '
& o Task_Paol
& MAIN [Prio = 31, Event = TRUE) | | 2 Lo X8
+-133 DUT_Pool AND b
'@ Global Vars ANDN (KA
- oy POU_Pool ST MO
& {} ADDMUL [FUM: INT]
=83 APPS [PRG) =
#-{F Centigrade [FUN: INT] 3 LD 010
® 92 FED [PRG] ADDMUL ' D11.012,013,014
= IL[PAG] ST D20
o Header
' Boos 1] SENEE————
@ g INT_SETUP [PRG]
@ 92 Ladder [PAG]
=g sfc [PRG]

@ sl [PRG]

{F STAR_DELTA[FB]
o STARTER_3 [PAG]
% TFED [PRG]

Q@ Timecount [PRG]

[CRCE]
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Texte structuré IEC Opérateurs en texte structuré

17

17.1

Texte structuré IEC

ST est un éditeur de texte de haut niveau qui ressemble au langage PASCAL, mais qui est dédié
aux applications de régulation industrielle.

Vous pouvez créer des POU, des fonctions et des modules fonctionnels a I'aide de ST.

Exemple de texte structuré IEC :

Conditions IF .....THEN...... ELSE
Structures CASE ...ELSE .... END_CASE
REPEAT

RETURN

Evaluation des expressions
Déclarations de variables, etc.

En quelques lignes de texte, il est possible de réaliser des expressions mathématiques comple-
xes a l'aide de ces opérateurs.

Opérateurs en texte structuré

Opérateur Description Priorité
(...) Expression entre parenthéses Elevée
Fonoion () | gualation dune fongtion
** Elévation a une puissance
- Négation
NOT Complément booléen
* Multiplication
/ Division
MOD Modulo
+ Addition
- Soustraction
<, >, <=, >= Opérateurs de comparaison
= Egalité
<> Non égalité
AND, & ET logique
XOR OU exclusif
OR ou Faible
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17.2

REMARQUE

Exemple de programme en texte structuré

Un nouveau module fonctionnel est créé pour convertir des degrés Centigrade en degrés Fah-
renheit. Cet exemple est similaire a un exemple précédent et illustre I'éditeur de « Langage
structuré ».

La formule utilisée est la suivante :

Celsiusx 9
- "+

Fahrenheit = 32

La variable d’entrée et le résultat seront exprimés en virgule flottante (REAL).

Pour les automates progrmmables Série FX, les calculs en virgule flottante
sont possibles uniquement avec les chéassis de base Séries FX2N, FX2NC et FX3u.

@ Créez un projet nommé « Structured_Text ».

@ Créez une POU nommée « Fahrenheit » de classe : ("FUN"), type de résultat :
("REAL") avec le langage « ST » ("Structured Text"):

New POU (Project)

Mame: |Fahrenheit

Class Cancel

" PRG f* FUM (" FB

Language of the Body:

Function Block Diagram - :D- Fahrenheit [FUN: REAL]
I sstruction List fJ Header
Ladder Diagram = Body [5T]

Rezult type of FLIM:

REAL |

(® Créez une entrée dans I'en-téte (LVL) de la fonction « Fahrenheit » :

Class Identifier Type Initial Carnrnent
0[vAR_INPUT ~||centigrade | [REAL |.|oo

@ Ouvrezle corps de lafonction « Fahrenheit » et entrez le simple programme ST suivant :

Fahrenheit := (Centigrade*9.0/5.0+32.0);

17 -2
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Texte structuré IEC Exemple de programme en texte structuré

(® Créez une unité d’organisation des programmes, - ENISHSIISIINS |
classe : («<PRG»), langage : («Function Block Dia- =

gram >>) Mame; |Tem|:|_Eonv
Llass Cancel

(* FRG ¢ FUN 1 FB

Language of the Body:

Funchion Block Diagram
Instruction List

Ladder Diagram

MELSEC Instruction List
Sequential Function Chart
Structured Text

| |

® Ouvrez le corps de la POU du programme « Temp_Conv » et entrez I'exemple de pro-
gramme suivant :

Degrees Centigrade to degree Fahrenheit Floating Point Conversion Example

o Fahrenheit oo
DegC —— Centigrade ——DegF

@ Modifiez la liste des variables globales (LVL - En-téte) de la POU « Temp_Conv » pour
inclure 2 variables locales (voir ci-dessous) :

Class Identifier Type Initial Cornrment
o[vAR ~|Degc | |REAL |..|o.o
1VAR DegF | |rEAL |.Joo |

K

Fermeztous les éditeurs ouverts ; compilez le projet en utilisant Rebuild All (Recréer tou).
Enregistrez et téléchargez le programme dans I'automate progrmmable.

(® Supervisez le corps du programme « Temp_Conv » et observez les valeurs affichées.

Double-cliquez sur le nom de la variable de I'équation « DegC » pour forcer de nouvelles
valeurs.

Degrees Centigrade to degree Fahrenheit Floating Point Conversion Example

Fahrenheit -

-DegC =36.0 — Centigrade ——DegF =968 -
REMARQUE Dans cet exemple, les variables locales sont utilisées pour entrer directement des valeurs

via linterface de programmation/supervision GX-IEC Developer ; normalement, vous
entrez des valeurs dans les variables globales.
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Communications Ethernet Configuration d'un module Ethernet par paramétrage

18

18.1

Communications Ethernet

Configuration d’'un module Ethernet par paramétrage

Ce chapitre et un guide qui indique chaque opération de configuration d’'un module Ethernet
QJ71E71 (appelé « module » par la suite) par définition des paramétres (GX Developer 7.00 ou
version plus récente).

A titre d’exemple, ce chapitre illustre la configuration d’'un module pour des communications
TCP/IP entre un module Q02HCPU, un PC SCADA et un pupitre opérateur E1071. Il illustre
également la configuration du logiciel de programmation pour communiquer via Ethernet avec
le module via Ethernet lorsque les parametres sont configurés.

Le schéma ci-dessous illustre 'implémentation du réseau Ethernet. Les adresses IP proposées
figurent a c6té des nceuds Ethernet.

Veuillez noter que nous insistons plus sur la configuration de 'automate programmable que
pour le PC ou le pupitre opérateur : I'utilisateur aura vraisemblablement besoin d’autres para-
métres qui ne sont pas traités dans ce chapitre.

Note : En raison de I'occupation du chassis,
le module ETHERNET affecte les adresses

d’E/S 00 a 1F.
| USB/RS232 | I
PC avec le logiciel de programma- Adresse IP : 192.168.1.2
tion de 'automate programmable
(pour la configuration initiale du
module Ethernet)
Concentrateur

PC avec logiciel SCADA et de pro-
grammation de I'automate (connecté
via MX Components ou directement
via un pilote Ethernet)

Adresse IP : 192.168.1.1 Adresse IP : 192.168.1.3
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18.1.1 Configuration de I’lautomate programmable (en utilisant la configura-
tion initiale du PC)

Il est supposé avec cette configuration que le logiciel de programmation est exploité avec les
valeurs implicites.

@ Dans le logiciel de programmation, double-cliquez sur I'option en surbrillance pour affi-
cher la zone de sélection Network (Parameétre réseau).

E Project [C:\ALEXAMMPAtes
=il Library_Pool
=@ Parameter
-8 Module Configuration
e [Metwark:
L g PLC
----- 4% Task_Pool
~Ia5 DUT_Pool
----- L*! Global Yars
----- @z POU_Pool

@ Lorsque I'option et activée, sélectionnez MELSECNET/Ethernet (voir ci-dessous).

Metwork parameter

_Cancel

La boite de dialogue de configuration du module Ethernet s’ouvre (ci-dessous).

(® Dans lafenétre Network type (Type de réseau), cliquez sur la fleche vers le bas pour affi-
cher les sélections possibles :

hodule 1
Metwork bupe None -
Starbing 1/0 Ma.
Metwork Mo,
Tokal stations

Group Mo
Station Mo.
Made -
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@ Ethernet est la derniére option de la liste. Sélectionnez-la (voir ci-dessous) :

Module 1
Metwork tipe i
Starting 1/0 Na. WME T/H mode [Momal station) -
ERTEs LE MNE T/10 mode [Contral station]
Netwark No. MMNE T/10 mode [Normal station]
Tokal etations MMET/H Stand by station
MME T/H[Remate master
Group Mo -
Station Mo.
Made ﬂ

(® Laboite de dialogue affiche alors les options de paramétrage du module. Les boutons rou-
ges dans la moitié inférieure du tableau indiquent les parties obligatoires pour la configu-
ration du module ; les boutons magenta sont facultatifs et configurés en fonction des
besoins.

todule 1

M etwark type Ethernet -
Starting [0 Mo,

MNetwark Mo,

Taotal stationz
Group MHa. 1]
Station Mo.
tode 0n line -

Operational zettings

[ritial ettings

Open zettingz

Faouter relay parameter

Statian Ma.< -+ P infarmatian
FTF Parameters
E-mail zettingz

Interrupt sethings
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(® Cliquez dans les cases de la partie supérieure et entrez les valeurs nécessaires. Le tab-
leau ci-dessous illustre les parameétres de configuration du module dans I'exemple décrit

précédemment.
Module 1
Metwork tupe E thernet -
Ctartitg /0 Ma. 0oon
Metwark Mo 1| <— voir la remarque
: ci-dessous
Taotal ztations
Group Na. 0
Station Mio. 2| <— voir la remarque
- ci-dessous
Made O line -
Dperational settings
[mikial zettings
Dpen settings
Router relay parameter
Station Mo, <-=|P nfarmation
FTF Parameters
E-mail zettings
[ntermupt zettings
REMARQUE Les parametres Network No. (Numéro de réseau) (parametre Ethernet) et Station No.

(Numéro de poste) (paramétre Ethernet) identifient le module lorsque 'automate programma-
ble utilise Ethernet pour les communications point a point (non traitées dans ce document). Ces
paramétres sont également utilisés lorsque le logiciel de programmation doit communiquer
avec l'automate programmable sur le réseau Ethernet. Ce point est traité plus loin dans ce
document (voir également le paragraphe 18.3).

@ Cliquez ensuite sur les Operationals settings (Paramétres opérationnels) (Ethernet) pour affi-
cher la boite de dialogue suivante. Les parametres affichés sont déja ceux appliqués par défaut
par le logiciel de programmation.

— Communication data code Iritial tiring
= Do not wait for DPEM [ Communications
impozzible at STOP time |
" ASCI code Always wait for OPEM [ Communication
pozzible at STOP time |
—|P addrez= Send frame setting
Input format | DELC. - ¥ Ethemet[v'2.0]
IP addiess | 192 0 1 254\l o~ EEEa02 3

[ Enable ‘wiite at RUM time

TCF Exziztence confirmation setting—

% ze the Kespdlive

T~ Usze the Fing

End Cancel
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Le dialogue ci-dessous illustre les paramétres de configuration indispensables pour
I'exemple décrit précédemment. Les fleches mettent en évidence les différences pour des
raisons de clarté.

Ethernet operations x|

— Commurication data code [ritial trming

= Binary code ¢~ Donot wat for OPEN [ Communic ations
impassible at STOF tme |
" ASCH code o~ Blways wal for OPEN [ Communicatiors
possible at STOP time ] |
—|F address K — Gend frame safting——
Iraput farmnat DEC - = Ethemetlv2 0]

) 7
IP address 192 168 ..  IEEE802 3

¥ Enable wite at HU& \ \{EF‘ EHAE cantirmation sethng —
\  Use the Keepdlive

% |se the Ping

End Cancel |

® Lorsque les paramétres sont configurés, cliquez sur End (Fin) pour revenir a la fenétre
principale de configuration du réseau. Remarquez que le bouton Operational settings
(Paramétres opération) est maintenant bleu pour indiquer que les modifications sont

appliquées.
Module 1

Mebwark: tupe Ethernet -
Starting /0 Ma. 0oao
Metwork Mo, 1

Total skations
Group Na. o
Station Mo, 2
Modz On line -

Operational aettinga

[mitial settivigs

Dpen settings

Router relay parameter

Station Ma.<-% 1P information

FTF Parameters

E-mail ettings

[nterupt settings
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REMARQUE

Cliquez ensuite sur Open settings (Parameétres d’ouverture) (Ethernet) pour afficher la
boite de dialogue suivante qui permet de configurer les paramétres SCADA et le pupitre
opérateur.

Il N’y a rien a configurer ici si la carte Ethernet est utilisée « uniquement » (only) pour surveiller/
modifier le programme a I'aide du logiciel de programmation (description plus loin) (voir égale-

ment le paragraphe 18.3).

Protocal

Open system

Fiased buffer

Fired buiffer

commurication

procedure

Pairing
open

Ewistence
confirmation

Huost station
Port No.

Transmisgion
target device [P
address

Trans mission
target device
Part No.

Ol ENE]

4|4

A ERE

I ERE

"I ENE]

1

4

4

4

1

4

4

4

1

1

4

4

4

4

1

(=l CV (= B () N (S (R [ B
1

w

L=

2

{5

.

o

L AR E N ENERENENE N ERE]

{=r)

LAENENENENENENENENE!

LAENENENENENENENENE]

LR RN ENERNENENE N ERE]

LAENE A ENENENENENENE]

L RN E N ENENENENE N ENE]

Erd

Carieal

Le dialogue ci-dessous illustre les paramétres de configuration indispensables avec le PC
SCADA et le pupitre opérateur pour 'exemple décrit précédemment. Sélectionnez les options
nécessaires dans les listes déroulantes de chaque fenétre pour configurer les paramétres ou

tapez-les.
Fived buffer B Eoit Hast stal Trarsmission | Transmission
Protocal Open system Fived buffer | communication FlLinL| LI QELRINAN | ek device |P | barget device
procedure open confimation Port Mo e Port No.
1 |TCP = |Unpassive ¥ |Receive ¥ |Procedure exizt  + |Disable = |Confim b 0401 ex. pupitre
? - - - * - - ,
opérateur ——

3 b r hd r hd hd

4 - - - - - -

5 - - - LS - -

G - - - - - -

7 - - - - - -

8 - - - - - -

9 - b - * - -

10 - LJ - - - Ld

11 - b hd * hd -

12 L - L4 * L4 *

13 bl T b r b b

14 b b hd bl hd hd

15 - - - - - -

16 - - - - - -

End Caricel
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@ Lorsque les parameétres sont configurés, cliquez sur End (Fin) pour revenir a la fenétre
principale de configuration du réseau.

Module 1 Module 2 Module 3
Metwork type Ethemet - |Mone + |None -
Starting /0 Mo. 0oon
Metwark Mo, 1
Total etations
Group Mo 0
Station Mo 2
Mada On line - - P
Operational settings
Iritial settings:
Open settings
Router relay parameter
Station Ma.<-3IP infarmation
FTF Parameters
E-mail zettings
Intermupt setings
|
MNeceszary settingl Mo sefting  / Aleadyset | Setif itis needed] Mo setting / Alieadp st )

. Valid module l__,v
Stat /0 No.: durimg ather station access 1
Interink transmission palametersl Flease input the starting /0 Mo of the module in HEX([16 bit] form

Acknowledge MY assignment I Routing parameters | Assignment image | Check. End | Cancel I

Aucun autre parametre n’est nécessaire ici pour les communications avec le PC SCADA
ou le pupitre opérateur.

@ Cliquez sur End (Fin) pour valider et fermer le dialogue principal de configuration du
réseau. Ces parameétres seront envoyés a l'automate programmable lors du prochain télé-
chargement.
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18.2 Configuration du PC sur Ethernet

(@ Ouvrez le dialogue Propriétés du réseau de Windows® et affectez une adresse IP et un
masque de sous-réseau dans le dialogue des propriétés TCP/IP (Internet Protocol
(TCP/IP) Properties) de la carte réseau a utiliser. Notez qu’aprées avoir changé I'adresse
IP, vous devrez peut-étre redémarrer le PC.

4

Internet Protocol (TCP/IP) Properties

General

“You can get IP settings assigned automatically if your network supports
thiz capability. Othemwise, you need to ask your network. adminiztrator for
the appropriate [P settings.

O Obtair an 1P address automatically
(®) Usze the following IP address:

|P addiess; ;132 168 1 intl'

S ubrmet mask: | 285.255 .255. 0

Default gateway,

() Use the following ONS server addiesses:

Prefenmed DNS zever

Altermate DNS server

[ Ok H Cancel J
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18.3 Configuration de GX Developer pour accéder a I’API
sur Ethernet

Vous devez configurer les paramétres suivants pour accéder & un automate programmable
avec GX IEC Developer via un réseau et un module Ethernet :

(@ Ouvrez le dialogue de configuration de la connexion (ci-dessous).

Ethernet Comymunication - GX IEC Developer

!l Project Cbiject Edit Tools |Dn|_ina Debug Yiew Extras Window Help

e T

r-"n_:ljr:'.:' YEi i
Ethernet Communication —— L,._I Start Maritoring Ctr|+FB G
(¥ Stop Menari i Project...
S Project [c\MELSEC\Gx **° *EoF [entorng AITIT
— %
ol % | & B. | _| _|
Sesl  METAOH] METH]  CCliok  Ethe FLC AF 550
LISE [ beard board hoald board bacrd hed |

COM |Co 1 Trumn'issimmdl!]ﬁ.zﬁbm

PLC sde /F m J J J E

PBLE  MMET/AOMH] MMETH)  CCLnk  Ethemet £
mrachile: madle modude modide

PLC modes  |GCPU[Omade]

’E ﬂ % Conrechon channel Ikt
N o[ 1 stalion{Co-eyistence newok FLE deect coupled selfing
Time out [Sec ] [T Fediy limes |u_ | fy—— e

Netwark | ‘ ‘ l | [ Zdleew ][
podile

C24 NETAOH) MET|N)  CClik  Etheinst e

1= EL

- Mudliple CFU setting -
Spstem image...
3 g 3 ! Line Connected [QAABTEL C24)
T 2 3 4
£24 METIH]  METH) CC-Link  Ethemet 1]
Aroessing host staban i Taiget FLLC
(Mt spechied Sase l
I.

@ Laconnexion par défaut est celle de l'interface coté PC (I/F coté PC) pour utiliser la connex-
ion série au module UC de 'automate programmable. Modifiez I'l/F c6té PC en Ethernet
board (Carte Ethernet) en cliquant dessus (voir ci-dessus) et si vous répondez « Oui »
(Yes) ala question, la configuration actuelle sera perdue (c’est-a-dire la configuration de la
connexion série vers 'UC).

® Linterface coté PC par défaut doit &tre N° réseau = 1, N° poste = 1 et Protocole = TCP
(ci-dessus). Si ces parametres NE SONT PAS AFFICHES, double-cliquez sur Ethernet
board (Carte Ethernet) et configurez ces paramétres.
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REMARQUE

L Ll A
Iy
3 Fl
o % | L | N
Sensl  METAOH] MET(]  CCLink  Elhemet FLC &F 550
LISH basd bicaid boaid boad boaid bosid nel sl
Wetwark Mo, [T Staticn Mo i Protocat [TCP |
FLC  MMETAOH] MMETN) Ol Eth C24 Gd B
module fri b machile mesclule e e medule .| ‘.I
Mebwak Ho I‘I Station Mo ;‘I
Computer lyps [RITIET] IF adcbess /Host  [0.0.00
Fieuling patameter bansies meshod  JAutomatic tanste methad
Dthes Connaction chanrel E...
slalian
PLE diract couplad zating
Conrachom test
W FLC type I
24 METAOH] NETII  CClink  Etheme: Detal |
~ Muliipls CPL selfing—
Spatarn image.
JJJJ Line Connached [/ARTEL C24]
|
C24  MWETHOMH] METM) CClmk  Ethesrst oF.
[rarpatELl
‘l Chags

@ Double-cliquez ensuite sur Ethernet module (Module Ethernet) sous I/F cété PC (voir
ci-dessus). Le dialogue de sélection de 'automate programmable qui communique sur
Ethernet s’ouvre. Entrez les parametres indiqués car ce sont les mémes que vous avez
entrés précédemment dans I'automate programmable (points (6 et (7)) du paragraphe
18.1.1).

PLL side I/F detailed setting of Ethe rnet module _il x|

PLC [aamEn ~l Cancel_|
Metwork Mo | ]
Stahon Ma. H_

& P addres: | 192 168 1 2| IF inpiat format |DEE "'I
" Host Name |
Fouting parameter tranister method IAutnmallc response system j

Il n’est pas nécessaire de spécifier un numéro de port du fait que le logiciel de program-
mation utilise par défaut un port dédié au protocole MELSOFT.

(® Cliquez sur OK lorsque vous avez terminé.
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(® Cliquez ensuite sur Other station (Autre poste) (réseau unique) (voir ci-dessous).

i
raw - | L B | ] ]
'I MET(]  CClink  Ethemst PLC AF 550
boand oz b boaid board et ]+
Newwork No. [1_ StabonNa. [T Frotacol [TCP |
FLLC zde |/F
FLC  MMETAOH) MMETH)  CC-lik  Ethemst 24 G4 Bus
mode  modde  module  modde  modde modue || #]
Medwerk Na |1 Station No |2
Computer lype |DITIETT IP address /Host  [192.168.1.2
Routng parameter kanzher method 1lﬁ.tmmtrl: tranzfer method
Oither Connection channel fish
ztahon
Nnapa-cﬁcahun Other stabaon| I:hatsta!l Co-exiztence netwock PLC drect coupled zeting
! T arget spskem Connection beat
Habwoik ‘ ‘ | ‘ ‘ FLC type I
1auka
Cat  NET/AOH) NETO)  CCLink  Ethemel fo
~Mudbple CPL satiing—
System mage.,
J J J J Line Connected [0/BSTELC24)..
i1 2 3 4
C24  HWETAOH] MET() OCimk  Ethemet Ok,
'.=g'_|'||=-: =
| Ciaza
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@ La configuration est alors terminée : le dialogue ci-dessous est affiché. Cliquez sur Con-
nection test (Test de la connexion) pour vérifier que la configuration est correcte. Cliquez
ensuite sur OK lorsque vous avez terminé.

Transfer Setup > x|
@ﬁ' > | L F | | _|
Sef MET/10[H]  MNETII) CClink  Ethemst FLC aF 55C
@ board board “"boad  boad board board ret Jj
Metwork No | Station Na, |1 Pratocal I ‘
FLC  MNET/10H] MNET(I]  CC-Link Ethemet C24 G4 Blus
module miadule madule madule module module ﬂj
Metwark Nao |1 Station Mo |2
Computer type |OIF1ET] P aderees /Host  [1921681.2
Routing parameter ansfer method |ﬁ.utnmatin: transfer method
B : .
Cither Connection channel list.
Mo specification  Other station]S ingle network] — Other station(Co-existence netwark] FLC direct couplad setting
] oo .
‘ Time out [Sec) lau R ety time: |[|_ St Eometiontast
‘ ‘ ‘ ‘ ET | 'I PLC type I
; Detail |
g li
C24 NETAOH] NETH)  CCLimk  Etheret ~ Multiple CPU selting—
‘ Mehwork Mo |‘| Station Mo, |2_ Syztem image..
g g ’ g Line Connected (/8ETELIC24]
3 23 4
C24 METAOMH]) NETM)  CCLink  Ethemet ok
Acceszng other stabion Target FLC
INot specified Cloze
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Configuration du pupitre opérateur

18.4

Configuration du pupitre opérateur

@ Le projet E-Designer de I'exemple doit étre configuré comme suit.

Project Properties

~ Dpetatar Tetrinal

E1071 Landscape 1.1x Ummaw
~ Contraller spstems

— Contraller 1

DnA/D-SERIES [E71)/0na/0-5F mmm¢

— Contraller 2

~ Color scheme

[Current defauilt] Change... |

@ Ouvrezensuite les options Peripheralssous (Périphériques) le menu System (Systéme)

et configurez la connexion TCP/IP du pupitre opérateur :

Peripheral Configuration

: COMT [R5-422. 3600, None, 8.1]
=z COMZ [RS-232C, 3600, None, 8, 1)
- =] HMI Tools
b USB
1 (W E thernet
(=MD Contraoller 1
D (n&/0-5ERIES [ET1) /Ona/0-SERIES (E71) 4.01.00
g T (P conne AE
3 E spansion puft Cliquez a droite pour
= '@ Unused Funchons pouvoir réaliser les
ﬁ Printer configurations.
-y No Protocol Mode
=-H Controller 2
; m
- Transparent mode
= TCPAP connechon 2, 192.168.1.1
- A Modem
& E-KeyNet

Manuel pédagogique GX IEC Developer
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TCP,/1P Network Connection *

Connechon name: IDU?-[H]
Host configurahor: IHm.tal

~ TCP/IP Properties
IP addisss [19216811
Subnet mask:  |255.255.2550
Galeway {0.0.00
Pimay DNS: {0,000
Secondary DNS: ID.U.U.El

oK. Cancel |

(® Configurez ensuite le Controleur 1 (automate programmable de destination) avec les
parameétres utilisés précédemment pour 'automate programmable.

Peripheral Configuration *

@ COM1 [R5-422. 3600, None, 8.1]
@ COMZ [R5-232C, 3600, None, B, 1)

----- 9 HMI Tools

B Bt /0-SERIES (E71] /Ona
%5 TCP/IP connection 1, 192 16811

E xpansion port
-8 Unused functions

Cliquez a droite pour
pouvoir réaliser les

configurations.

& Prnter

-y No Protocal Mode
=W Controller 2
m

o Transparent mode
=1 TCPAP connechon 2, 192.168.1.1
-2 Modem

~-gha E-KeyNet
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De méme que pour les paramétres MQE précédemment, notez que le numéro 1025 (décimal)
du port E71 est égal a 401 en hexadécimal (configuré dans le numéro du poste local — voir le
point @@ du paragraphe 18.1.1.

@ Cliquez sur OK, quittez la configuration des périphériques et téléchargez les paramétres
avec le projet.
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18.5

Communications via MX Component

MX Component est un outil de configuration des communications entre le PC et 'automate pro-
grammable sans connaitre les protocoles et les modules de communication.

Il prend en charge la connexion du port série de 'UC, les liaisons série de 'ordinateur (RS232C,
RS422) et les réseaux Ethernet, CC-Link et MELSEC.

La figure illustre la création facile des communications entre un PC et un automate programma-
ble via MX Component.

@ Démarrez le Communication Setting Utility (Utilitaire de configuration des communica-
tions) et sélectionnez I'Assistant.

Ri=E
Menu  Help
Target setiig | List view | onnection test |

Logkestsation rucer |, - | Vizard,
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@ Vous devez d’abord configurer le Logical station number (Numéro de poste logique).

Communication Setting Wizard - Introduction = _3:_}

Thiz Communication Setting VWizard will set the
commurication information for ACT

You can press Back at any time to change your
selections.

Fleasze click Next to beain.

Pleaze select the logical station number

Lowical station number 10 -

o | _ews |

(® Configurez ensuite les Communication Settings (Parameétres de communication) céte PC.

Communication Setting Wizard - PC side

Pleasze seleck the PC side F

PC side IF Serial ;]

— IS omimunEcation =

UsE
MELSECMET/ O board

Connectport. |CC
SRESER MELSECNETM bosrd

Time aut

Cancel < Back [t = | Flgh |
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@ Sélectionnez le protocole UDP et le port 5001 par défaut.

Communication Setting Wizard - PC side E

Please seleckthe PC side F

PC side IF |Ethernet board |
— Communication setting
Connect module |QUFET - | -+
Profocal LGP - -
Metaork ko 1
Stalion Mo 3 -
Pt blo 500 . S—

Time out GOO000  m=

Cancel | < Back | [t = | Finigh |

® Configurez les communications c6té PC pour 'exemple décrit précédemment (voir égale-
ment le paragraphe 18.1.1).

Communication Setting Wizard - PLC side EI

Pleaze salect the PLC side UF

PLCsidelr (SIS - |

—Communication seting

Wodule type IQ.I'HE.'-": bt I

Host(P Address) 1921681 2 -+

letwork Mo | 1

Station Mo 2 <

Cancel I « Back Pet =
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® Sélectionnez le type d’UC correct.

Communication Setting Yizard - Metwork
Pleaze zelect the Mebwork
Stlontyoe fosisiion K|
CPUtype gy |QO2H) |
Mtiple CPU Pro -]

Cancal I « Back Penet =

Thie Communication wizard has finished collscting
infarmation,

Please Firish to bulld the logical staion rumber.

Comment
302 commurication|

Cancel = Back et Finlsh

Manuel pédagogique GX IEC Developer

18-19



Communications via MX Component Communications Ethernet

La configuration des communications est alors terminée. Vous pouvez examiner la connexion
sous le dossier Connection test (Test de la connexion).

Lt Communication Setup Utility I [ 3

benu Heb
E”Qﬂ{ﬂ[ﬂilm“ew | Cumecﬂuntes*/f/

Logical stallon numeer  [10:002 communication | wizerd. |  Delste.. |

PC IF Etharmet CPUype fR02(H)
Prefacsl - Mockide type RITIET
Metwvork hlo A Hozi(P Address)  fiS2d8812
Station ko 5] Netwark ko ﬁ
Part Mo s001 Station Mo B |
Time-out BO00D ms

Mutipls CPUI pone

[ ]

Sélectionnez le Logical station number (Numéro de poste logique) pour lequel vous voulez
effectuer le test. Le Diagnosis count (Nombre de diagnostics) indique le nombre de fois ou la
connexion a réussi. Result (Résultat) indique les résultats du test. En cas d’erreur, un numéro
est indiqué.

E'_, Commiunication Setup Utility b = |D|L|

Menu  Help

Target setting | List view |

Logical station number |1 002 communication j Test

Communication diagriesis count | 5 —
Communic ation support utility 5[

—Resut

'\‘E- ) Cornmurication test is successhul,
Diagnosis court 5
mesii | 0x00000000
CPU name | @02CPY
: 22 —
Mear time af communication o

Exit

Apres avoir configuré les voies de communication, vous pouvez accéder a tous les contro-
leurs (en lecture/écriture) avec les langages de programmation Microsoft (ex. MS Visual
Basic, MS C++, etc.) Les composants Mitsubishi MX décrits ci-dessous constituent des outils
puissants et ergonomiques qui facilitent la connexion de votre automate programmable Mitsub-
ishi avec un PC.
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Annexe Bits de diagnostic (SM)

A Annexe

A.1 Bits de diagnostic (SM)

Les bits de diagnostic (code opérande : SM) sont des bits internes dont I'utilisation dans I'API est
fixée. Pour cette raison, ils ne peuvent pas étre utilisés comme d’autres bits internes dans les
programmes d’exécution. Certains bits de diagnostic peuvent toutefois étre activés ou désacti-
vés pour la commande de 'UC.

Tous les bits de diagnostic ne sont pas décrits dans ce paragraphe, seuls ceux utilisés le plus
souvent y sont décrits.

NOTES Les bits de diagnostic SM1200 a SM1255 sont utilisés avec une UC QnA. Ces bits internes
ne sont pas affectés dans un APl du MELSEC System Q.

| Les bits de diagnostic a partir de SM 1500 sont réservés pour 'lUC Q4AR.

La signification des titres des tableaux des pages suivantes est indiquée ci-dessous :

Titre du tableau Signification

Adresse Indique I'adresse du bit de diagnostic.

Nom Indique le nom du bit de diagnostic.

Signification Bréeve explication de la signification du bit de diagnostic.

Description Comporte des informations détaillées sur la signification du bit de diagnostic.

Indique si le bit de diagnostic a été mis a un par le systeme ou par l'utilisateur.

<Mis a un par>

S : Mis a un par le systéme

B : Mis a un par l'utilisateur (dans le programme d’exécution ou le mode de contrdle d'une
unité périphérique)

S/B : Mis a un par le systeme et I'utilisateur

Est signalé seulement lorsque la configuration a été effectuée par le systéme.

Mis @ un par <Si mis a un>

(si mis a un) Traitement END : Est mis & un pendant chaque traitement END.

Initialisation : Est mis a un seulement pendant linitialisation (lors de la mise en marche du module
d’alimentation ou lors de la commutation de 'UC du mode STOP au mode RUN)

Modification de I’état : Est mis a un seulement aprés I'apparition d’'une modification d’état.
Erreur : Est mis a un seulement aprés I'apparition d’une erreur.
Exécution d’instruction : Est mis a un lorsque 'instruction est exécutée.

Sollicitation : Est mis a un seulement lorsqu’une sollicitation de I'utilisateur est présente
(par SM, etc.)

Indique le bit de diagnostic M9 [ ] [ ][ ] correspondant de FUC A. (modification et notation si le con-
UCAMI[][]I] tenu change.)
Est repéré avec « Nouveau » si le bit de diagnostic a été ajouté a 'ucC Q.

Indique pour quelle UC ce bit de diagnostic est disponible.

@ : Valable pour tous les types d’'UC

UC Q : Valable seulement pour les modules d’UC du MELSEC System Q
UC QnA : Valable pour les UCs de la série QnA et 'UC Q2AS

Type d’UC : Valable seulement pour cette UC (par ex. UC Q4AR)

Rem : Valable pour les modules d'E/S MELSECNET/H décentralisées

Valable pour :
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Bits de diagnostic (SM) Annexe
Diagnostic d’erreur
Mis a un UC A
Adresse | Nom Signification Description par (si mis Vzla:).le
aun) M[][][]| pour:
Est mis sur ON si le résultat du diagnostic sig-
Erreur de OFF :Pas d’erreur nale une erreur (y compris les diagnostics exter-
SMo diagnostic ON : Erreur nes). Le bit interne reste a un apres I'élimination S (erreun) Nouveau
de l'erreur.
OFF : Pas d’erreur Est mis sur ON lorsque le résultat de
Erreur de détectée avec I'autodiagnostic présente une erreur.
SMA ; ; ’ ) ; ; S (erreur M9008
l'autodiagnostic Iautodiagnostic Le bit interne reste a un aprés 'élimination de (erreur)
ON : Erreur I'erreur.
OFF : Pas d’informations
Informations générales sur les ) ) N
iy Est mis sur ON si SMO est mis a un et lors de la ®
SM5 générales sur les erreurs . S ) i, f S (erreur) Nouveau
résence d’informations générales sur l'erreur.
erreurs ON : Information P g fem
générale d’erreur
OFF : Pas d’informations
spéciales sur les
Informations spé- erreurs Est mis sur ON si SMO est mis a un et lors de la
SM16 ciales sur I'erreur | ON : Informations présence d’informations spéciales sur 'erreur. S (erreur) Nouveau
spéciales sur les
erreurs
Remise a zéro des | OFF -> ON : suppression . -
SM50 erTeurs de lerreur Ce bit interne permet de réinitialiser une erreur. | B Nouveau
La tension de la batterie tampon de I'UC ou de la
Tension de batterie | OFF :Normal carte mémoire a diminué en dessous de sa
SM51 faible (bit interne | ON : Tension trop valeur minimale. Le bit interne reste a un aprés | S (erreur) M9007
sauvegardé) faible I’échange de la batterie. L'état du bit interne est
identique a BAT. ALARM LED. °
. .| OFF :Normal M&me fonction que SM51, toutefois le bit interne
SM52 :;rtl)?éon de batterie ON : Tension trop sera réinitialisé lorsque la tension de la batterie | S (erreur) M9006
faible sera de nouveau normale.
Latension d’entrée du module d’alimentation en
OFF :Normal tension alternative a diminué pendant moins de °
ON : Tension trop 20 ms.
Chute de tension fa'lble‘ ) La tension d’entrée du module d’alimentation ue
SM53 dans la tension La remise a z€ro est avec entrée de tension continue a diminué pen- | S (erreur) M9005 Q
d’alimentation effectuée avec lamise | dant moins de 10 ms.
hors circuit et la remise - - - -
en circuit de la tension | La tension d’entrée du module d’alimentation ue
d’alimentation. avec entrée de tension continue a diminué pen- QnA
dant moins de 1 ms.
Le bit interne est mis a un lorsqu’une erreur de
Erreur dans OFF : Normal liaison apparait dans un module AJ71PT32 (S3) uc
SM54 MELSECNET/MINI | ON : Erreur installé. Le bit interne reste  un méme aprés la | © ETeU) | M3004 | g
suppression de la défaillance.
OFF :Normal Le _bit interne est mis a un Iqrsqu‘une erreur de
SM56 tErgi?:rrng?]t ) traitement apparait. Le bit interne reste a un | S (erreur) M9011 [
ON : Erreur méme aprés la suppression de la défaillance.
OFF :Normal Le bit interne est mis a un dés que le fusible de
) , ' I'un des modules de sortie a été détecté comme
SMB0 Fusible défectueux | ON : Module ke étant défectueu. Le bit interne reste 2 un méme | (€640 M3000
fusible défectueux | anras e retour a état normal. °
L'état actuel des modules d’E/S differe de Rem
Erreur de compa- | oFf - Normal I'information enregistrée aprés la mise en mar-
SM61 raison modules ) che de la tension d’alimentation. La comparai- | S (erreur) M9002
d’E/S ON : Erreur son des modules d’E/S est également exécutée
avec une station d’E/S décentralisées.
. OFF : Aucune - . - S
smez | Gentiication du identification estmisaun lorsque aumoins un Ot AermeurFa | (exeeution | Mooy | @
ON : Identification ' d'instruction)
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Annexe Bits de diagnostic (SM)
Ad Nom Signification Description :;II: (asiurr;is UCA L
resse .
a un) MO[][][]] pour:
Erreur détectéea | ofr : Normal Est mis & un lorsqu’une erreur a été détectée a I'aide S
SM80 laide de ) i de Finstruction CHK (Exécution Nouveau
Pinstruction CHK | ON : Erreur détectée : d’instruction)
SM90 Correspond a SD90 M9108
SM91 Correspond a SD91 M9109
N UCQnA,
SM92 Lancement de la OFF - Aucun Correspond a SD92 T M9110 o0
SMo3 WDT (horloge '(é\l/r\}BeTment Correspond a SD93 a un lorsque I Mo111 (sauf
chien de garde e
SM94 garde) est remise Correspond a SD94 mesure a 'aide de la Mot12 | Q00J,
pour le controle WDT s | B Q00 et
des transitions a zéro.) 5 d commence.
SM95 i ) Correspond a SD95 La WDT est remise a M9113 Q01CPU)
(actif seulement si | ON : Lancement zéro avec la remise &
SM96 un programme AS (WDT sera Correspond a SD96 2610 du bit interne M9114
SM97 existe) lancé) Correspond a SD97 Nouveau
SM98 Correspond a SD98 Nouveau
SM99 Correspond a SD99 Nouveau
Informations systéme
Ad Nom Signification Description :\)nalf (é‘s'u:fs ue A Valable
resse ignificati ipti i mi .
aun) MO[][][]] pour:
@ (sauf
Instruction LED ) . Les LEDs qui correspondent aux hits de SD202 Q00J,
SM202 OFF OFF -> ON : DEL OFF seront éteintes lors du passage de OFF a ON. B Nouveau Qo0,
Q01CPU)
Identification de | ¢ oA I o'ard S (modifica-
SM203 létat STOP Etat STOP Est mis a un lorsque I'UC s’arréte. tion d’état) M9042
Identification d S modifi °
entification de . N ) modifica-
SM204 'état de pause Etat de pause Est mis a un lorsque 'UC est en mode de pause. tion d’état) M9041
@ (sauf
Identification du ) Est mis & un lorsque I'UC est en mode S (modifica- Q00J,
SM205 | 1o sTEP-RUN | Mode STEP-RUN STEP-RUN. fiondretaty | 904 | qoget
Q01CPU)
Condition OFF : Pas ; , R
o - Pas possible L’UC passe au mode PAUSE lorsque le contact &
d’exécution de ) ) Hip o B M9040 [
'état de pause ON : Possible distance PAUSE et le bit interne sont activés.
OFF:
SM206 Le test des opérandes
. n'a pas encore été exé- | Ce bit interne indique I'état du test des opérandes — UC QooJ
Etaétrggdtgzt des cuté. qui peut 8tre exécuté a I'aide du logiciel de pro- tSio(r?;)”ICIta Nouveau | QOO0 et
P ON : grammation. Qo1
Le test des opérandes a
été exécuté.
Sollicitation de . Lorsque le bit interne est mis a un, les données
SM210 commande pour | OFF :Pas de traitement | d’horloge seront enregistrées aprés exécution de B M9025
les données de ON : Sollicitation Pinstruction END dans les registres SD210 a
I’horloget SD213 et transférées a 'horloge. P
. Le bit interne est mis & un si une erreur est pré- .
OFF : Aucune erre -
SM211 ggrﬁﬁgeiagi(l)eﬁo e ) Heune erreur sente dans les valeurs des données d’horloge qui tSiO(:;)”ICIta M9026
9¢ | ON: Erreur sont enregistrées dans SD210 a SD213.
. Les données d’horloge dans les registres SD210 a UG Q3A
V212 Affichage des don- | OFF :Pas de traittment | SD213 sont lues et sorties avec mois, jour, heure, B M9027 WA
nées d’horloge ON : Affichage minute et seconde sur I'affichage LED sur I'UC. Q4AR
(possible seulementpour 'UC Q3A et 'UC Q4A))
Sollicitation de FF - Pas de trait t | Lorsdebitinterne mis a un, les données d’horloge
SM213 lecture pour les 0 h as. .e r.a| emen dans les registres SD210 a SD213 seront lues | B M9028 ;em
données horloge | ON * Sollicitation comme valeurs BCD.
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Bits de diagnostic (SM) Annexe
Ad . sianHicati St M;s(a‘a un is UCA Valable
resse m ignification escription par (si mi .
3 un) Mo[][][]| pour:
OFF - Aucun reset Ce bitinterne estmisa unlors de la réinitialisation
SM240 Bit interne de reset ) - de’'UC 1 ouenretirant’'UC du chéssis de base. S (modifica- | 0 oo
uc 1 ON : Reset exécuté Les autres UCs du systéme multi-UC seront éga- | tion d’état)
sur FUG1 lement réinitialisées.
OFF A Ce bitinterne estmisa unlors de la réinitialisation
I, :Aucun reset de I'UC 2 ou en retirant 'UC du chéssis de base. "
sweat | peem® 9 oy - Reset execute | Le message dlerreur MULTI CPU DOWN (code | (MOSTE® | Nowveau | yg opp
sur'Uc 2 d’erreur 7000) sera signalé pour toutes les autres QO2H, '
UCs du systeme multi-UC. QO6H,
OFF A Ce bitinterne est misa unlors de la réinitialisation gggll:lla
o :Aucun reset de I'UC 3 ou en retirant 'UC du chéssis de base. o ;
SM242 E'é |gterne de reset ON : Reset exécuté Le message d’erreur MULTI CPU DOWN (code tSio(rzn(;)%ltgf)a- Nouveau | Partirde
sur 'UC 3 d’erreur 7000) sera signalé pour toutes les autres laver. B
UCs du systeme multi-UC.
Ce bitinterne estmisa unlors de la réinitialisation
. OFF : Pas de reset de I'UC 4 ou en retirant 'UC du chéssis de base. .
sMdg | DLIMeMe 08 TESEL] oy Reset exécuts Le message d’erreur MULTI CPU DOWN (code tslo(;”é’g'tgff Nouveau
surl’'UC 4 d’erreur 7000) sera signalé pour toutes les autres
UCs du systéme multi-UC.
. , OFF : Aucune erreur .
SM244 Bit interne d’erreur ON : Erreur sur FUC 1, S_(mo,qma- Nouveau
uc 1 A tion d’état)
qui arréte 'UC
- , OFF : Aucune erreur e UC Qo2,
SM245 LBJ'é Igterne derreur| o EreursurfUC 2. | Le bitinterne mis & un indique qu'une erreur qui tS (m((j),‘!'tf'tca' Nouveau | QO2H,
qui arréte PUC a arrété 'UC est apparue. ion d'état) Q0BH.
OFF - Aucuna erraur Dans I'état sans erreur ou lors de la présence 8;;:'
Bit interne d’erreur : d’une erreur qui n'a pas provoqué un arrét, le bit | g mogifica- d
SM246 ON : Erreur sur 'UC 3, | interne est remis a zéro. > (mod Nouveau | partir de
ucs A tion d’état)
qui arréte 'UC laver. B
OFF : Aucune erreur
Bit interne d’erreur . ; S (modifica-
SM47 UC 4 ON: Er(eur§ur!UC 4, tion d'état) Nouveau
qui arréte 'UC
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Annexe Bits de diagnostic (SM)
Horloges du systéme
Mis a un UC A V.
AP L P alable
Adresse | Nom Signification Description par (si mis i
aun) MO[][][]] pour:
ON S (traitement
SM400 Toujours ON Ce bit systéme est toujours mis a un (ON). M9036
END)
OFF
ON S (traitement
SM401 Toujours OFF Ce bit systeme est toujours mis a zéro (OFF). M9037
END)
OFF
Apres le passage au mode opératoire RUN,
ON seulement ON SM402 est mis sur ON pour un cycle de pro- ) °
SMA02 pour un cycle dg 1 eycle gramme. S (traitement 9038
programme aprés | oo« N . END)
RUN 0 Cela peut étre utilisé par les programmes qui sont
exécutés de maniére cyclique.
Aprés le passage au mode opératoire RUN,
OFF seulement ON  —s SM402 est remis sur OFF pour un cycle de pro- )
SMI403 pour un cycle de 1 oycle gramme. S (traitement | ) 101a9
programme aprés . . ) END)
RUN OFF Cela peut étre utilisé par les programmes qui sont
exécutés de maniere cyclique.
Aprés le passage au mode opératoire RUN,
ON seulement oN SM404 est mis sur ON pour un cycle de pro-
le de gramme. S (traitement
SM4p4 | Pouruncycle de 1oycle Nouvea
programme apres | oo s Ce contact peut &tre utilisé seulement par les pro- | END) uead
RUN grammes qui maitrisent une exécution de pro- P
gramme lente. sauf UG
Apres le passage au mode opératoire RUN, Qoad,
SM405 est remis sur OFF pour un cycle de pro- Q00 et
OFF seulement ON gramme Qo1
pour un cycle de 1 oyl ' S (traitement
SM405 programme aprés o N o END) Nouveau
RUN OFF Ce contact peut étre utilisé seulement par les pro-
grammes qui maitrisent une exécution de pro-
gramme lente.
Modification répétée entre ON et OFF pendant un ucQq,
— | intervalle de 10ms. $ (modifica- sauf UC
SM409 Cadence de 0,01 s | 0005500055 Aprés la mise hors circuit du module tion d'état) Nouveau QooJ,
d’alimentation ou la réinitialisation de I'UC, le bit Q00 et
interne est automatiquement mis de OFF & ON. Qo1
SM410 Cadence de 0,1 s 0,055 |0,05s M9030
— | Modification répétée entre ON et OFF pendant un
SM411 Cadence de 0,25 | ©°'s |0o's intervalle prédéfini. M9031
Est encore exécuté méme pendant STOP. S (modifica- °
| Aprés la mise hors circuit du module tion d'état)
SM412 Cadence de 1s 08s | 05s d’alimentation ou la réinitialisation de I'UC, le bit M9032
interne est automatiquement mis de OFF a ON.
SM413 Cadence de 2 s Ts | 1s M9033
SM414 Cadence de 2xns| ns | ns [ | Permute entre ON et OFF selon le nombre de S (modifica- E/(l)??naaﬁ °
secondes spécifié dans SD414. tion d’état) iy
modifié
ucq,
— | Permute entre ON et OFF selon le nombre de mil- o sauf UC
sma1s | Sadence de nms | nms lisecondes spécifié dans SD415. tslo(;”gg'tgff Nouveau | QOOJ,
Q00 et
Qo1
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Bits de diagnostic (SM) Annexe
Horloges du systéme (suite)
Ad . sianHicati Deanne M;s(a‘a _un_s UCA Valable
resse m ignification scription par (si mi .
aun) MO[][][]] pour:
Impulsion
SM420 d’horloge n° 0 M9020
Impulsion Le bit interne répéte la permutation entre ON/OFF
SM421 d’horloge n° 1 dans un intervalle d’échantillonnage fixe. M9021
- Aprés la mise hors circuit du module .
SMggp | Impusion d'alimentation ou la réinitialisation de 'UC, le bit E,\fg;’”eme”t M9022 | @
9 interne est automatiquement mis de OFF a ON.
Impulsion Les intervalles ON/OFF sont configurés avec une
SM423 , o ; ! M9023
d’horloge n°® 3 instruction DUTY.
Impulsion
SM424 , o M9024
d horloge n°4 Cycle | Cycle | Cycle
n2 ni n2
Impulsion
SM430 d’horloge n° 5
Impulsion
SM431 d’horloge n° 6 PY
- . R . sauf UC
SMI432 Irppulsmn . Ijes. Ibltsilnternes SM420 a SM424 sont pour S (traitement Nouveau 004,
d’horloge n°® 7 I'utilisation de programmes avec exécution lente. | END) Q00 et
Impulsion Qo1
SM433 d’horloge n° 8
Impulsion
SM434 d’horloge n° 9
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Annexe Analogie entre les bits de diagnostic et les bits systeme
A.2 Analogie entre les bits de diagnostic et les bits
systeme
Lors du passage de la série AMELSEC a la série Q MELSEC ou au System Q, les bits systéme
M9000 a M9255 (série A MELSEC) correspondent aux bits de diagnostic SM1000 a SM1255
(série Q MELSEC).
Tous ces bits de diagnostic sont mis a un par le systéme et ne peuvent pas étre modifiés par un
programme d’application. Les utilisateurs qui veulent mettre ces bits internes a un ou les remet-
tre a zéro, doivent modifier leurs programmes de telle sorte qu’'uniquement des bits de diagnos-
tic QnA soient utilisés. Les bits systéme M9084 et M9200 & M9255 y font exception. Si ces bits
internes pouvaient étre mis a un et a zéro avantle changement a la série Q/System Q MELSEC,
cela est également possible aprés le changement avec les bits de diagnostic correspondants
SM1084 et SM1200 a SM1255.
Les manuels techniques des UCs et des réseaux « MELSECNET » et « MELSECNET/B » com-
portent des informations plus détaillées sur les bits systeme de la série A.
NOTES Le temps de traitement peut étre prolongé avec 'UC Q si des bits systeme convertis sont uti-
lisés. Choisissez dans le logiciel de programmation pour les paramétres API sur I'onglet
« Systeme API » 'option « API A : Bits systeme/registres systeme utilisés de SM/SD 1000 »
si aucun bit systéme converti ne doit étre utilisé.
Si un bit de diagnostic équivalent pour une UC du System Q ou une UC QnA est spécifié, le
programme doit étre modifié et ce bit interne étre utilisé. Si aucun bit de diagnostic System
Q/QnA équivalent n’est spécifié, le bit interne qui sera spécifié apres le changement pourra
étre utilisé.
. . Bit de diagnostic | Bit de diagnostic
lBJI('t: ;ysteme apres le équivalent Nom Signification Vzll:::a.le
changement System Q/QnA pour:
M9000 SM1000 — Fusible défectueux OFF :Normal
ON : Défectueux uc
M9002 SM1002 _ Erreur de comparaison module | OFF :Normal @/QnA
dE/S ON : Erreur
Erreur dans le module maitre du | OFF :Normal uc
M3004 SM1004 - MELSECNET MINI ON - Erreur QnA
Chute de tension dans la tension
M9005 SM1005 — de réseau
: o OFF :Normal uc
M9006 SM1006 Tension de batterie faible ON - Tension diminuée Q/QnA
. Tension de batterie faible (bit
M3007 SM1007 interne sauvegardé)
Détection d’erreur aprés OFF :Normal
M9008 SM1008 SMA1 autodiagnostic ON - Erreur
Identification de signalisation OFF : Aucune identification
M9009 SM1009 Smi62 derreur ON : Identification
Détection d’erreur dans le dérou- | OFF :Normal
M9011 Shoti SMs6 lement du programme ON : Erreur ngnA
Indicateur de report (bit interne | OFF :Pas de report
M9012 SM1012 SM700 de report) ON - Report
M9016 SM1016 Sans fonction avec | Identification d’effacement des | opr - Aycune exécution
une UC du System Q | données enregistrées des opé- e
M9017 SM1017 ou une UC QnA randes ON : Opération d’effacement
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Analogie entre les bits de diagnostic et les bits systeme Annexe
. . Bit de diagnostic | Bit de diagnostic
lBJ'é i\ysteme apres le équivalent Nom Signification Vzﬁlhle
changement System Q/QnA pour:
M9020 SM1020 — Impulsion d’horloge n° 0
M9021 SM1021 — Impulsion d’horloge n° 1
. y ° Cycle | Cycle | Cycle UC
M9022 SM1022 — Impulsion d’horloge n° 2 n2 n n2 r Q/QnA
M9023 SM1023 — Impulsion d’horloge n°® 3
M9024 SM1024 — Impulsion d’horloge n° 4
Sollicitation d’activation pour les | OFF :Aucun traitement
M902 M102 — o
9025 SM1025 données d'horloge ON : Sollicitation
Erreur dans les données OFF :Normal
M9026 SM1026 — )
d’horloge ON : Erreur uc
OFF : Aucun traitement W/QnA
M9027 SM1027 — Affichage des données d’horloge uc'ur.1 r§| emen
ON : Sollicitation
. Sollicitation de lecture pour les | OFF :Normal
M3028 SM1028 données horloge ON : Erreur
OFF : Le traitement par lots ne
Sans fonction avec | Traitement par lots des données serar plas exécEtér
M9029 SM1029 une UC du System Q | d’une sollicitation de communi- ) )
ou une UC QnA cation ON : Le traitement par lots sera
exécuté.
M9030 SM1030 — Horloge interne 0,1 seconde 005s |005s
M9031 SM1031 — Horloge interne 0,2 seconde 01s | 01s
M9032 SM1032 — Horloge interne 1 seconde 05s | 05s
M9033 SM1033 — Horloge interne 2 secondes ts | 1s
uc
— Q/QnA
M9034 SM1034 — Horloge interne 1 minute 30s | 80s
ON
M9036 SM1036 — En permanence ON
OFF
ON
M9037 SM1037 — En permanence OFF
OFF
ON pour seulement 1 cycle aprées ON
M9038 SM1038 — p yele ap f oyce
RUN
OFF —
OFF pour seulement 1 cycle ON 1 cycle
M9039 SM1039 — A 4
aprés RUN
OFF —
. OFF : PAUSE pas possible
M904 M104 M2 t
9040 SM1040 SM206 Condition de pause ON : PAUSE possible
OFF : Pas de PAUSE
M9041 M1041 M204 Identificati I'état
90 SM10 SM20 dentification de I'état de pause ON - Pendant une PAUSE .
S i OFF : Pas de STOP Q/QnA
M9042 M1042 M203 Identification de I'état STOP
S S entification de I'état STO ON - Lors de STOP
OFF : Pendant un Sampling Trace
M9043 SM1043 SM805 Sampling Trace terminé ON : Aprés la fin du
Sampling Trace
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Annexe

Analogie entre les bits de diagnostic et les bits systeme

. . Bit de diagnostic | Bit de diagnostic
lBJ'é i\ysteme apres le équivalent Nom Signification Vzt:lhle
changement System Q/QnA pour:
0 — 1: ressemble a I'exécution
‘une instruction STRA
M9044 SM1044 SM803 Sampling Trace d'une instruction ST
1 — 0: ressemble a I'exécution
d’une instruction STRAR
Sans fonction avec A OFF : Pas de réinitialisation
Réinitialisat I'horl
M9045 SM1045 une UC du System 0| (o o0 ¢ 10098 U1 oy - oroge du ohien de garde
ou une UC QnA sera réinitialisée.
OFF :La surveillance n’est
M9046 SM1046 SM802 Sampling Trace pas active.
ON : Le contrdle est actif.
, ) ) OFF : Arréter le Sampling Trace uc
M9047 M1047 M801 p t ling T
90 SM10: SM80 réparation du Sampling Trace ON : Lancer le Sampling Trace Q/QnA
OFF : Sortie jusqu’au code ZERO
M9049 SM1049 SM701 Nombre de caractéres sortis 16 Jusquay codt
ON : Sortie de 16 caractéres
FF : Exécuti ibl
M9051 SM1051 Suppression de l'instruction CHG 0 ) xe’cu !on .possmt.a
Sans fonction avec ON : Exécution impossible
ou, UCSB gyitem o Commutation de l'instruction OFF :Affichage a 7 segments
M9052 SM1052 ouune n SEG ON : Actualisation partielle des
E/S
I OFF : Autre mode opératoire
M9054 M1054 M2 Identificat TEP-RUN
905 SM105 SM205 dentification du S U ON - STEP RUN
Identification de la sauvegarde | OFF :Non terminée uc
M9055 M1055 M808 i
S S détat ON : Terminée QnA
Sollicitation de P, | pour le pro-
M9056 SM1056 Lo
gramme principal OFF : Aucune sollicitation
Sollicitation de P, | pour le ON : Sollicitation de P, |
M3057 SM1057 sous-programme
Programme principal P, | terminé
M9058 SM1058 i
Sans fonction avec Brievement ON lorsque P, | est uc
une UC du System Q — terminé Q/nA
M9059 SM1059 ou une UC QnA Sous-programme P, | terminé
Sollicitation de P, | pour le
M M1 ’
9060 SM1060 sous-programme 2 OFF : Aucune sollicitation
Sollicitation de P, | pour le ON : Sollicitation de P, |
M3061 SM1061 sous-programme 3
ificati issi FF : Autre trait t
9065 SM1065 SM711 Idenpflcatlon de la transmission | O utre ffil ?men )
pas a pas ON : Transmission pas a pas uc
Commutation du traitement de | OFF : Transfert par lots QnA
M9066 M1066 M712
S S transfert ON : Transmission pas a pas
Sans fonction avec | oFF:T lect sduit
9070 SH1070 une UG du System | ABUPUABPL tamps do echer- | OFF :Temps d ecture non rédut UG
ou une UC QnA ON : Temps de lecture réduit
Sollicitation de communication a | OFF :Sollicitation est possible UG
M9081 SM1081 SM714 un module intelligent décentra- ON : Sollicitation n’est pas QnA
lisé possible
. OFF : Contrdle d’erreur permis
M9084 M1084 . trole d’
908 SM108 Sans fonction avec Controle d'erreur ON : Aucun contréle d’erreur uc
une UC du System Q Q/QnA
M9091 SMH091 ou une UC QnA Identification d’erreur OFF :Normal
d’instruction ON : Erreur
Identification de modification des | OFF :Modification uc
M9094 SM1094 SM251 modules d’E/S ON : Aucune modification QnA
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Analogie entre les bits de diagnostic et les bits systeme

Annexe

. . Bit de diagnostic | Bit de diagnostic
lBJ'é i\ysteme apres le équivalent Nom Signification Vzt:lhle
changement System Q/QnA pour:
OFF : Des programmes SFC ne
Présence/absence d’un pro- sont pas présents.
M9100 SM1100 SM320
gramme du langage Grafcet ON : Des programmes SFC sont
présents.
Lancement/arrét d’un pro- OFF : Arréter le programme SFC
M9101 M1101 M321
910 SMT10 SM3 gramme du langage Grafcet ON : Lancer le programme SFC 0
Etat de lancement d’un pro- OFF :Lancement initial Q/QnA
M9102 SM1102 SM322 gramme du langage Grafcet ON : Poursuivre
Présence/absence de transitions | OFF : Transition sans effet
M9103 SM1103 SM323 )
continues ON : Transition opérante
Affichage de la transition OFF : Lors de transition exécutée
M9104 Smt104 Shs24 continue ON : Aucune transition
Etape transition
M9108 SM1108 SM90 horloge de chien de garde lancée
(équivalent a D9108)
Etape transition
M9109 SM1109 SM91 horloge de chien de garde lancée
(équivalent a D9109)
Etape transition
M9110 SM1110 SM92 horloge de chien de garde lancée
(équivalent a D9110)
Etape transition OFF :Horloge du chien de garde
ginitialisée
M9111 SM1111 SM93 horloge de chien de garde lancée reintiat ) ue
(équivalent 3 D9111) ON : Horloge du chien de garde | Q/QnA
. réinitialisée lancée
Etape transition
M9112 SM1112 SM94 horloge de chien de garde lancée
(équivalent a D9112)
Etape transition
M9113 SM1113 SM95 horloge de chien de garde lancée
(équivalent a D9113)
Etape transition
M9114 SM1114 SM96 horloge de chien de garde lancée
(équivalent a D9114)
OFF : Lancement du contrdle
Contrdle d’échantillonnage de d’échantillonnage
M91 M11 M82 1 . et
9180 SM1180 SMg25 I'étape active terminé ON : Contrle d’échantillonnage
entierement fini
OFF :
Le contréle d’échantillonnage ne
Le contrdle d’échantillonnage de | Sera pas exécute. uc
M3181 SM1181 Smg22 I'étape active sera exécuté. ON: Q/QnA
Le controle d’échantillonnage
sera exécuté momentanément.
OFF : Contrdle d’échantillonnage
Permission du controle impossible/suspendu
M9182 M1182 M821 o ) .
S S d’échantillonnage du pas actif ON : Contrdle d’échantillonnage
possible
Sortie du pas de travail aprés un | OFF : Sorties OFF
M9196 SM1196 SM325 arrét de bloc ON - Sorties ON
M9197 SM1197 Commutation entre fusible défec- | Laffichage change en fonction de
M9198 SM1198 tueux et erreur de comparaison | la combinaison des états des bits uc
Sans fonction avec | Eeur d’E/S internes M9197 et M9198 Q/QnA
une UC du System Q OFF : Pas d’enregistrement de
ou une UC QnA Enregistrement en ligne des don- données
M9199 SM1199 nées de sauvegarde d’état du ) .
Sampling Trace ON Lenre,glstrement,de )
données sera exécuté.
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Annexe

Analogie entre les bits de diagnostic et les bits systeme

. . Bit de diagnostic | Bit de diagnostic
lBJ'é i\ysteme apres le équivalent Nom Signification Vzt:lhle
changement System Q/QnA pour:
FF:N
M9200 SM1200 — Réception de linstruction LRDP | O - Nof regue
ON : Regue
OFF:1 et
M9201 SM1201 — Traitement de linstruction LRDP noomp'e
ON : Complet
M9202 SM1203 - Réception de instruction LWTP | O - o régue
ON : Recue
FF:1 et
M9203 SM1203 — Traitement de I'instruction LWTP OFF :Incomple
ON : Complet
FF:1 et
M9204 SM1204 — Traitement de linstrution LRDP | 1 - ncomPIe
ON : Terminé
OFF : Incomplet
M9205 SM1205 — Traitement de I'instruction LWTP ) p
ON : Terminé
. Erreur dans les paramétres de OFF :Normal
M3206 SM1206 réseau de la station hote ON : Erreur gﬁA
Concordance des paramétres de | orf - Normal
M9207 SM1207 — réseau entre plusieurs stations '
maitres ON : Aucune concordance
OFF : Vers le 2ieme et 3iéme
Zone de transfert pour B et W niveau ! l
M9208 SM1208 — pour la station maitre dans le ) "
niveau inférieur ON: Spulement vers le 2iéme
niveau
Controle des parametres de OFF Contrdl
. réseau (seulement pour les sta- ontrole
M3209 SM1209 tions maitres dans le niveau ON : Aucun controle
inférieur)
Erreur dans la carte réseau dans
M9210 SM1210 o la station locale OFF : Normal
Erreur dans la carte réseau dans | ON : Erreur
mMaz11 SM1211 o la station maitre
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Analogie entre les bits de diagnostic et les bits systeme

Annexe

. . Bit de diagnostic | Bit de diagnostic
lBJ'é i\ysteme apres le équivalent Nom Signification Vzt:lhle
changement System Q/QnA pour:
, FF :En li
M9224 SM1224 — Etat du réseau OFF :En ligne
ON : Hors ligne
M9225 SM1225 — Erreur dans la boucle avant OFF :Normal
M9226 SM1226 — Erreur dans la boucle arrigre ON : Erreur
OFF : Aucun test
M9227 SM1227 — Etat du test de la boucle ON : Test de la boucle d’attente
en avant et en arriere
Etat de fonctionnement d’une OFF :RUN ou STEP RUN
M9232 SMi232 - station locale ON : STOP ou PAUSE
M9233 SM1233 o Egaelcgiczr;ed’erreur pour une sta-
OFF :Normal
Erreur de parametre dans une ON : Erreur
M9235 SM1235 — station locale ou une station '
d’E/S décentralisées uc
= OFF: A t issi GnA
Etat d’initialisation d’une station - Aucune transmission
M9236 SM1236 - locale ou d’E/S décentralisées | ON: Transmission de données
Erreur dans une station locale ou
M9237 SM1237 - JE/S décentralisées
OFF :Normal
Erreur dans la boucle d'une sta- | g - Erre
M9238 SM1238 — tion locale ou ’E/S décentrali- e
sées
, FF :En ligne
M9240 SM1240 — Etat du réseau 0 9 .
ON : Hors ligne
M9241 SM1241 — Erreur dans la boucle avant OFF :Normal
M9242 SM1242 — Erreur dans la boucle arriére ON : Erreur
. Transmission par le biais de la | OFF :Aucune exécution
M9243 SW243 ligne de retour ON : Exécution
M9246 SM1246 — OFF : Les données ont été
- P , recues.
Etat de réception des données o, .
M9247 SM1247 — ON : Les données n'ont pas été
regues.
OFF : Les parametres ont été
M9250 SM1250 — Etat de réception des paramétres roCLs. N ,
ON : Les parametres n'ont pas
6té regus.
OFF :Normal
M9251 M1251 — Int tion dans la t issi
S nterruption dans la transmission ON - Interruption ue
A
OFF : Aucun test an
M9252 SM1252 —_ Etat du test de la boucle ON : Test de la boucle d’attente
en avant et en arriere
Etat de fonctionnement de la sta-
M12 — - N
M9253 SM1253 tion maitre OFF : RUN ou STEP RUN
Etat de fonctionnement d’une ON : STOP ou PAUSE
Ma254 SM1254 - autre station locale
. Détection d’erreur pour les autres| OFF :Normal
M9255 SM1255 stations locales ON : Erreur
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Annexe

Registres de diagnostic (SD)

A3 Registres de diagnostic (SD)

Les registres de diagnostic (code opérande : SD) sont des registres internes avec une tache
définie dans 'API. Pour cette raison, il n’est pas possible que les programmes d’exécution utili-
sent ces registres de la méme maniére que des registres normaux. Toutefois, pour la com-
mande de 'UC, des données peuvent étre enregistrées dans certains registres de diagnostic.

Les données enregistrées dans les registres de diagnostic sont enregistrées au format binaire a
moins qu’un autre format ait été exigé.

Tous les registres de diagnostic ne sont pas décrits dans ce paragraphe, seuls ceux utilisés le
plus souvent y sont décrits.

NOTES Les registres de diagnostic SD1200 a SD1255 sont utilisés par les UCs de la série QnA. Les
registres systéme ne sont pas affectés avec une UC du MELSEC System Q.

| Les registres de diagnostic a partir de SS 1500 sont réservés pour 'lUC Q4AR.

La signification des titres des tableaux des pages suivantes est indiquée ci-dessous :

Titre du tableau

Signification

Adresse

Indique I'adresse du registre de diagnostic.

Nom

Indique le nom du registre de diagnostic.

Signification

Bréve explication de la signification du registre de diagnostic.

Description

Comporte des informations détaillées sur la signification du registre de diagnostic.

Mis a un par
(si mis a un)

Indique si le registre de diagnostic a été écrit par le systeme ou par l'utilisateur.

<Mis a un par>

S : Mis a un par le systéme

B : Mis & un par 'utilisateur (dans le programme d’exécution ou le mode de contrdle d’une unité
périphérique)

S/B : Mis a un par le systeme et I'utilisateur

Est signalé seulement lorsque la configuration a été effectuée par le systéme.

<Si mis a un>

Traitement END : Est mis a un pendant chaque traitement END.

Initialisation : Est mis a un seulement pendant l'initialisation (lors de la mise en marche du module
d’alimentation ou lors de la commutation de 'UC du mode STOP au mode RUN)

Modification de I’état : Est mis a un seulement aprés 'apparition d’une modification d’état.

Erreur : Est mis a un seulement aprés 'apparition d’une erreur.

Exécution d’instruction : Est mis a un lorsque I'instruction est exécutée.

Sollicitation : Est mis a un seulement lorsqu’une sollicitation de I'utilisateur est présente (par SM, etc.)

Registre UC A
correspondant

DO[][]I]

Indique le registre de diagnostic D9 [ ][] [ ] correspondant de 'UC A (modification et nota-
tion si le contenu change.)

Est repéré avec « Nouveau » si le registre de diagnostic a été ajouté a 'UC Q.

Valable pour :

Indique pour quelle UC ce registre de diagnostic est disponible.

@®: Valable pour tous les types d’'UC

UC Q : Valable seulement pour les modules d’UC du MELSEC System Q
UC QnA : Valable pour les UCs de la série QnA et 'TUC Q2AS

Type d’UC : Valable seulement pour cette UC (par ex. UC Q4AR)

Rem : Valable pour les modules d’E/S MELSECNET/H décentralisées
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Registres de diagnostic (SD)

Annexe A

Adresse

Nom

Signification

Description

Registre
UC A
DI[][II[]

Valable
pour :

Mis a un par
(si mis a un)

SDO

Erreur de
diagnostic

Code d'erreur
de diagnostic

1Le code de I'erreur détectée par la fonction de
diagnostic est enregistré au format binaire.

ILes contenus sont identiques aux dernicres informations
d'événement d'erreur.

S D9008
(erreur) Format modifié

SD1

SD2

SD3

Heure de I'ap-
parition d'une
erreur de
diagnostic

Heure de I'appari-
tion d'une erreur de
diagnostic

1 Année (les deux derniers chiffres) et mois d'actualisation des
données de SDO.
Les données sont enregistrées en code BCD
f deux chiffres.
Exemple : Octobre 1995 =
9510
b15 b8 b7 b0

Année (01 99) Mois (1112)

1 Jour et heure de |'actualisation des données
de SDO.
Les données sont enregistrées en code BCD
f deux chiffres.
Exemple : 25. 22 heures =
2522
b15 b8 b7 b0

Jour (1£31) Heure (0 23)

I Minutes et secondes de I'actualisation des données de SDO.
Les données sont enregistrées en code BCD
f deux chiffres.
Exemple : 35 min 48s =
3548
b15 b8 b7 b0

Minute (0 f 59) Seconde (0 f 59)

Rem

S

Nouveau
(erreur)

SD4

Catégories des
informations de
I'erreur

Code de la
catégorie des
informations de
I'erreur

Le code de la catégorie permet d'analyser quels types
d'informations sont enregistrés dans le champ des informations
générales sur les erreurs (SD5 - SD15) et dans le champ des
informations spécifiques sur les erreurs (SD16 - SD26).

b15 b8 b7 b0

Informations spécifiques sur les Informations générales sur les
erreurs erreurs

I Les codes de catégorie des informations générales sur les
erreurs sont enregistrés comme suit :

: Aucune erreur

: Numéro station/module/UC/unité de base

: Nom du fichier/nom du lecteur

- Temps (valeur réglée)

: Localisation de I'erreur de programme

- Raison de la commutation (seulement avec
une UC Q4AR)

o

O A~ W —

I Les codes de catégorie des informations spécifiques sur les
erreurs sont enregistrés comme suit :

: Aucune erreur

 (ouvert)

: Nom du fichier/nom du lecteur

- Temps (valeur réellement mesurée)

: Localisation de I'erreur du programme

- Numéro du paramétre

- Numéro du bit d'erreur

: Numéro de la perturbation fonctionnelle de

'instruction de controle

o

~N O Ol N

o
S Nouveau
(erreur) Rem
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)

Mis a un par Registre Valable

Adresse Nom Signification Description (si mis a un) UCA pour :
DO[I[II] :

SD5 I Les informations générales qui correspondent aux codes d'erreur
D6 (SDO0) sont enregistrées ici.

I Les 5 types suivants d'informations sont enregistrés :

Sp7 (1) Numéro de la station/module

SD8 Numéro Signification

SD5 Numéro de la station/module
SD9 P

SD6 Numéro d'E/S

SD10 sD7

SD11 Sbs
SD9

SD12 SD10

SD13 SD11
sp12

SD14 SD13

SD14
SD15

Libre

(2) Nom du fichier/nom du lecteur
Exemple :
Nom du fichier =

Numéro Signification
SD5 Lecteur b15 b0

SD6
sD7 Nom du fichier
(code ASCI! : 8 caractéres)

SD8
SD9
sD10 | Extension 2En()

O|m|IO | >

=~|=|xz|m|o|=

SD11 | (code ASCII : 3 caracteres)
SD12
SD13
SD14

. - SD15
Informations générales sur S

les erreurs (3) Temps (valeur réglée) (erreur)

Libre

Nouveau [ ]

Numéro Signification
SD5 |Temps:pasde 1ps (0—999 ps)

SD6 Temps : pas de 1 ms (0 — 65535 ms)
SD7

SD8

SD9

sD10
SD11
SD12
SD13
SD14
SD15

SD15

Libre

(4) Localisation de I'erreur du programme

Numéro Signification
SD5
SDé6 Nom du fichier
sD7 (code ASCII : 8 caractéres)
SD8
SD9 | Extension 2EH(.)
SD10 (code ASCII : 3 caractéres)
SD11 Modele*
SD12 Ne de bloc
SD13 N° de pas/transition
SD14 | N°de pas de déroulement. (L)
SD15 | N°de pas de déroulement. (H)

*Affectation du modele :

Bloc AS présent (1) / non présent (0)
Pas AS présent (1) / non présent (0)
Transition AS présente (1) / non présente (0)

non utilisé
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Registres de diagnostic (SD) Annexe A

Mis a un par Registre Valable

Adresse Nom Signification Description (si mis a un) UCA pour :
DO[I[II] :

Signification des extensions des noms de fichier :

SD,1° (SD9) SD11 (SD10_) Extension name File type
Higher byte Lower byte Higher byte

51H 50H 41H QPA Parameters
51H 50H 47H QPG Sequence program
51H 43H 44H QCcb Device comment
51H 44H 49H QDI Device initial value
51H 44H 52H QDR File register
51H 44H 53H QDs Simulation data
51H 44H 4CH QDL Local device
51H 54H 53H QTS Sampling trace data (QnA-CPU only)
51H 54H 4CH QTL Status latch data (QnA-CPU only)
51H 54H 50H QTP Program trace data (QnA-CPU only)
51H 54H 52H QTR SFC trace file
51H 46H 44H QFD Trouble history data
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
Mis a un par Registre Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a En) UCA )
D9[][][] | PouUr:
SD16 I Les informations générales qui correspondent aux codes d'erreur
(SDO0) sont enregistrées ici.
SD17 . N ' o
I Les 6 types suivants d'informations sont enregistrés ici:
SD18
19 (1) Nom du fichier/nom du lecteur
Exemple :
SD20 Nom du fichier =
ABCDEFGH.IJK
Sb21
Numéro Signification
D22 SD16 Lecteur b15 b0
8D17 B A
SD23 SD18 Nom du fichier D c
SD24 SD19 (code ASCII : 8 caracteres) F E
SD20 H G
025 SD2i | Extension ‘ 2En() |
SD22 | (code ASCII : 3 caracteres) K J
SD23
Sb24 Libre
SD25
SD26
(2) Temps (valeur réglée)
Numéro Signification
SD16 | Temps:pasde 1 ps (0—999 ps)
SD17 |Temps : pas de 1 ms (0 — 65535 ms)
. - SD18
Informations générales sur S S Nouveau °
les erreurs D19 (erreur)
SD20
SD21
Libre
SD22
SD23
SD24
SD25
SD26
SD26
(3) Localisation de I'erreur du programme
Numéro Signification
SD16
SD17 Nom du fichier
3sD18 (code ASCI! : 8 caractéres)
SD19
SD20 | Extension 2EH(.)
SD21 (code ASCII : 3 caractéres)
SD22 Modele*
SD23 N° de bloc
SD24 N° de pas/transition
SD25 | N°de pas de déroulement. (L)
sp26 | N°de pas de déroulement. (H)
*Affectation du modéle :
7o =~ a3 2 1 ole~(BitNr)
m—m Bloc AS présent (1) / non présent (0)
non utilisé Pas AS présent (1) / non présent (0)
Transition AS présente (1) / non présente (0)
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Registres de diagnostic (SD) Annexe A
i3 Registre
Adresse Nom Signification Description (I\glisn?i su: Ez; UC A Va;e::l.e
DO[I[1[] | Pour:
SD16 (4N’ param¢tre
(5) N° du bit d'erreur/
SD17 N dysfonctionnement instruction CHK
SD18
D19 Numéro |  Signification Numéro |  Signification
SD16 |N° de paramétre SD16 |N° de paramétre
SD20 SD17 SD17
21 SD18 sSD18
SD19 SD19
SD22 SD20 SD20
SD21 Non affecté SD21 Non affecté
SD23 SD22 SD22
SD24 SD23 SD23
SD24 SD24
SD25 SD25 SD25
SD26 SD26
Informations spécifiques sur S N
les erreurs ) (erreu) ouveau
(6) Erreur de paramétrage dans les modules
intelligents (seulement pour les UCs du
MELSEC System Q)
Numéro | Signification
SD16 |N° de paramétre
sD17 |Code d'erreur
pour module
intelligent
S0% SD18
SD19
SD20 | Non affecté o
SD21
SD22
SD23
SD24
SD25
SD26
Remise f . . ) )
P Numéro d'erreur de Enregistre le numéro d'erreur de I'erreur remise
SD50 zéro d'une lerteur remise Fzr0 | f zéro B Nouveau
erreur
I Les bits correspondants sont mis f un lorsque
la tension de la batterie diminue.
I Ce bit reste f un megme si la tension de la
batterie atteint de nouveau sa valeur normale.
Tension de bat- | Configuration b4 b3 b2b1 b0
terie trop faible | binaire indiquant oli (PN S
ST | it intemne la tension de la | ] 1 (erreun) Nouveau
sauvegards) batterie a chuté Erreur UC
Carte mémoire A, alarme
Carte mémoire B, erreur
Carte mémoire A, alarme
Carte mémoire B, erreur
Seul le bit 0 est mis f un pour une UC Q00J,
QOO0 et QO1.
. iqurati | Fonctionnement comme décrit dans SD51
Tension de la g.onflgqr%t_lon o i S
D52 batterie inaire indiquant ol (v0|rIC| essus). . . Nouveau
faible la tension de Ia' 1 Ce bit sera remis f zéro lorsque la tension de la batterie sera de (erreur)
batterie a chuté nouveau f une valeur normale.
Chute de| 1Un T 11 est ajouté dans ce registre f chaque chute de tension
ute dela Fréquence des pour laquelle la tension nominale diminue de plus de 20 % S ®
SD53 tension d'ali- hutes de tensi ) o D9005
mentation chutes de tension pendant le fonctionnement. La valeur est enregistrée au format (erreur) Rem
binaire.
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
AP . Mis a un par Registre Valable
Adresse Nom Signification Description S s UC A
(si mis a un) DO[]1[][] | Pour:
(1) Le bit important de la station est mis  un si
I'une des adresses d'en-tete d'un module
MINI (-S3) installé X(n+0) /X(n+20), X(n+6)/
(n+26), X(n+7)/(n+27) ou X(n+8)/Xn+28)
est activée.
(2) Le bit important est mis f un lorsque la
; communication entre les modules MINI (-S3)
Erreur Etat de la détection installés et 'UC n'est pas possible. S D9004
0ot réseau MINI derreur (erreur) Format modifié UC GnA
b15 b9 b8 b0
8ieme 1er 8ieme ter
module modul | modul modul
Information ON (2) Information ON (1)
. Numéro du
D60 mﬁmfgo du module dont le La valeur enregistrée ici est I'adresse inférieure de station du S 09000
défectueux fusible est module dont le fusible est défectueux, divisée par 16. (erreur)
défectueux Py
Erreur de com- | Numéro du module Rem
D61 paraisonavec | pourlequell'erreurde | L'adresse inférieure du module pour lequel I'erreur de S 09002
module comparaison est comparaison a été décelée en premier. (erreur)
d'E/S présente
SD62 N’ du bit d'erreur. Le numéro d'erreur décelée en premier est enregistré ici. -— S. ) D9009
(exécution d'instruction)
{
SD63 Nombre de bits d'erreur Enregistre le nombre de bits d'erreur. - S. ) D9124
(exécution d'instruction)
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Liste des registres de diagnostic (suite)

A B Registre
Adresse Nom Signification Description Mis a un par Ugc A U
(si mis a un) DO[I[1I] pour :
SD64 Si un bit d'erreur est mis f un par le biais d'une instruction OUT F D9125
ou SET F, I'adresse du bit d'erreur mis  un est écrite sous la
D65 forme binaire dans les registres SD64 f SD79. D91%6
Une adresse de bit d'erreur qui est remise f zéro par une
instruction RST F, sera effacée du champ des registres. Le
SD66 contenu des registres de données suivants est ensuite décalé D9127
vers le haut d'un registre.
SD67 Lors de I'exécution d'une instruction LEDR, le contenu de SD64 f D9128
SD79 est décalé vers le haut d'un bit.
D68 (Cette opération est également exécutée lorsque le commutateur 09129
r clé sur I'UC (Q3A/Q4A) est mis sur RESET)
Siplus de 16 messages d'erreur sont présents, le 17iéme bit
SD69 d'erreur n'est pas enregistré dans les registres SD64 f SD79. D9130
SD70 D9131
SET SET SET SET SET SET SET SET SET SET SET
F50 F25 F19 F25 F15 F70 F65 F38 F110F151F210 LEDR
SD71 dadadadodadodededadadad D9132
Tableau des ) . SD62[ 0 [50[50[50]50[50[50[5050[50[50[50[99] ~ 4dresses
) numéros des | Numéro des bits Nombre de S Nouveau °
bits d'erreur | d'erreur deécelés SD63[0[1[2[3[2[3[4]5][6]7]8]9[8] bitsdemeur | (exécution d'instruction)
décelés décelés
So74 364 0]5050[50/50[50/50[50[50]50[50[50[09 Nouveau
SD65 0 0 25125/99]9¢ qqqgnnnnnn qq15
SD75 SD66| 0{ 0] 0]99[ 0 [15(15[15[15[15[15]15[15 Nouveau
SD67{0[0[0[0] 0 0]70[70[70[70]70[70|65
D76 SD68[ 0] 0] 0| 0[ 0] 0] 0]65[65]65[65[65[38 Nouveau
SD69[ 0| 0[0]0]|0[0]0]0[38]38[38[38[110
SD70[ 0|0/ 0]0)0[0]| 0] 0| Oftofo[i10j151| Adresses
So77 sp71[0] o[ 0o ololo]o[o[o]sisiio Nouveau
SD72(0[{0[{0[{0/0[/0/0)0|0]|0]|0f100
Sb78 soz3[o[ololo[olo[o[ol0[o[0]0]0 Nouveau
SD74{0[{0[{0[0/0[0]0)0|0]|0]|0[0O]0
Sb75[0]ofofolofofofololofof0l0O
SD76{0[0[{0[0/0[0]0)0|0]|0]|0[0]0
SD77/0/0[0]|0|0[0[0[|0])0|0[0[0O]0
So79 so7e[0[ 0] 0[o]0[o]a[o[0]o0] 00 Nouvea
SD79/ 0/ 0[0]0jOf0f0j0jo0jOf0f0O]O
{
. I Le code d'erreur décelé par I'instruction CHK est enregistré en S sauf UG
SD80 Code d'erreur de I'instruction CHK format BCD. (exécution d'instructior) Nouveau Q00J,
Q00 et
Qo1
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Annexe A

Registres de diagnostic (SD)

im B Registre
Adresse Nom Signification Description (I\glisn?i :2 Ez; UC A Valabl_e
DO[I[1[]| Pour:
SD90 Correspond f SM90 I Numéro du bit d'erreur qui sera mis f un D9108
lorsqu'un temps de surveillance incorrect
SD91 Correspond f SM91 du pas de I'horloge du chien de garde D9109
est indiqué ou lorsqu'une erreur de
SD92 Correspond f SM92 dépassement du temps de I'horloge est D9110
Valeur de régla presente.
SD93 g dlé I'horlgge Correspond f SM93 D9111
chien de garde | mgro du bit oS o8 o7 & Y
S04 | pourlecontrdle | e o o valewr | COMesPONd f SM9A l 4 | 4 | D911
despasettran- ) sauf
sitions de réglage de ] o B
SD95 |‘h0r|Oge et erreur de COFTeSpOnd f SM95 Conr:'i-?rl’;t]rée:'gog du Clljinmlegeutrg:ll'lopno?eellleat;/:‘:ur D9113 8(030000‘]’
. A E mporisation t
ossible seu- | dépassement du - (0a255) , piSmporisatio e
D96 fgm s o | temps Correspond f SM96 (12255 s parpasde 1 5) D914 Qo1
programme AS N
SDe7 est présent) Correspond f SM97 I La temporisation démarre lorsque les Nouveau
bits de diagnostic SM30 f SM99 sont mis
SD98 Correspond f SM98 fun et qu'un pas est actif. Nouveau
Sila condition de transfert du pas
important n'est pas satisfaite pendant la
SD99 Correspond F SM99 valeur temporelle spécifiée, le bit d'erreur Nouveau
(F) est mis f un.
Mémoire pour la vi-
D100 Vitesse de tesse de transfert K96 : 9600 bits/s, K192 : 19,2 kbits/s, K384 : 38,4 kbits/s, Nouveau
transfert spécifiée de l'interfa- | K576 : 57,6 kbits/s, K1152 : 115,2 kbits/s
ce série
Bit4=0FF:  Sanstotal de controle
Bit4=ON:  Avec total de contrble S
Configuratons | Mémoire pour les Bit5=0FF: mg:?scéa;ons en ligne du programme non (& a mise en marche de UG QOO
SD101 de lacommuni- | configurations de la . . I . la tension Nouveau Q00 et
cation communication série | Bit9=ON: Mod|f|c§t|ons en ligne du programme d'alimentation ou apids Q1
autorisées
un reset)
Les autres bits n'ont aucune signification.
Temps t“gﬁwrggiggft?éjr:tf pour D: Sans temps 'atente
SD102 dattente la communication 1 r/Fﬂ : Temps d'attente par unités de 10 ms. Nouveau
série Préréglage : 0
ucQ
Vitesse de Mémoire pour la vi- | K3 300 bits/s, K6 : 600 bits/s, K24 : 2400 bits/s, K48 : 4800 bits/s, sauf
SD105 transfert pour | tesse de,transfert K96 : 9600 bits/s, K192 : 19,2 kbits/s, K384 : 38,4 kbits/s, S Nouveau UC Qo0J,
CH1(RS?232) | configurée. K576 : 57,6 Kbits/s, K1152 : 115,2 kbits/s 83? et
D110 Résultat de Code d'erreur lors de Si une erreur est apparue lors de I'envoi de données f I'aide de la S Nouveau
l'envoi 'envoi de données | communication série, le code d'erreur est enregistré ici. (erreur) UC Qo0J,
QOO0 et
D111 Résultatdela | Code d'erreur lors de Si une erreur est apparue lors de la réception de données f I'aide de la S Nouveau Qo1
réception réception de données | communication série, le code d'erreur est enregistré ici. (erreur)
Numéro d'er- . uca
reur lors de dé- Nume‘roldu moqule L'adresse la plus basse du module du System Q dont la tension sauf
; dont 'alimentationen | -, . e S
SD120 | faillance de la courant externe est | 0 ‘@limentation est en panne, est enregistrée. Nouveau UC QooJ,
tensiond'all- | oS0 (en préparation) (erreur) Q00 et
mentation panne. Qo1
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Registres de diagnostic (SD) Annexe A
L . Mis a un par Registre Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) UC A pour :
D9O[][I[] :
SD130 I Lenombre de modules de sortie avec fusible
défectueux est enregistré comme configuration
SD131 binaire de 16 bits. (Si le numéro du module est
spécifié dans les paramétres, ce numéro sera
D132 enregistré.)
1% I Lesfusibles défectueux dans les modules de sortie
des stations décentralisées seront également
o détectés.
SD134 La configuration
binaire (16 bits) I Lehit correspondant est automatiquement remis
SD135 montre les modules zéro aprCs |'échange du fusible défectueux. Le bit
Mod avec fusible doit etre effacé par la réinitialisation du message
D136 odules aVeC | factueux d'erreur. S
fusible .
duéflectueux 0: Aucun fusible (erreur) Nowveau
defgctueux b15 b14b13b12 b11b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 bo
1: Fusible
défectueux SD130| 0| 0] O Wlo) 0|00 wl;o; ojojofojojojofo
présent sp13t| 1l ofofoo|slojofofojojojojofo]o
SD137 \_/
SD137‘0‘0|0|0‘1‘0‘0‘0 0‘0‘0 MEMO|0|0‘
T— usible défectueux dans le
r:odzlle dav:ec :‘adlesie Y1IF80. 888 Q%)[\)J i
et
SD150 I Sil'état actuel d'un module d'E/S diffcre de I'état
prédéfini aprcs la mise en marche de la tension
SD151 d'alimentation, les informations du module d'E/S
seront enregistrées dans le registre.
SD152 La configuration (Si le numéro du module est spécifié dans les
binaire (16 bits) paramétres, ce numéro sera enregistré.)
SD158 montre les modules ) ) )
avec erreur de I Lesinformations des modules d'E/S seront
SD154 . également pergues.
comparaison. £ga pergues.
D155 Modules d'E/S | 0: Aucune erreur s
avec erteur de de b15 b14b13b12b11b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 Nouveau
comparaison comparaison | spis0 |0 [0 |0 folofofo|llolololoo]o]o|T ferrour
dGSE/S SD1510000001000000000
1: Erreurde e
comparaison \—/ T
des E/S
SD156 présente
so1s7‘o‘o‘o‘owlm|o|o‘o o‘o‘o‘o‘o‘o o|o‘
Affichage du module d'E/S avec
erreur de comparaison
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
. Registre
Adresse Nom Signification Description (“g'.sn?.sug ﬂra")' UCA Va;?jl:l‘e
DO[][][]| Pour:
| L'état du commutateur de mode opératoire est
enregistré avec le format suivant :
o5 _ bab3 _ b0
1 I I I I I | I I I I I I S Nouveau RemoteY .
Vacant ) (en continu) décentralisé
‘(1) Remote /O module switch status Always 1: STOP‘
I L'état du commutateur de mode opératoire est
enregistré avec le format suivant :
b15 _bBb7  b4b3 b0
EEREREREEREREREE
Vacant @ ™) UCs QO0J,
Nowveau | g0 et ot
(1) CPU switch (0):  RUN
status (1):  sTOP
(2) Memory card Always OFF
switch
| L'état du commutateur de mode opératoire est
enregistré avec le format suivant : S
(traitement END)
‘bF‘ ‘ ‘bB‘bA‘ ‘ ‘b8‘b7‘ ‘ ‘b4‘b3‘ b0
Etat de Etat ducommutateur P
SD200 de mode opératoire @) Free (2) 1
commande |
1) CPU switch status (0):  RUN sauf
@ swich status ). Nouveau UC QooJ,
(1): STOP Q00 et
(2: LCLR Qo
(2) Memory card Always OFF
switch
(3) DIP-Switch b8 to bC correspond
to SW1 through SW5
of system setting
switch 1.
0: OFF, 1:ON
bD,bE and bF are vacan
| L'état du commutateur f clé de I'UC est enregistré avec
le format suivant :
b15 bi2b11  b8b7  b4b3 b0
(3) Free (2) (1)
(1) CPU switch status (0): RUN S N UC QnA
():  sTOP (traitement END) ouveau
(2: LCLR
(2) Memory card Always OFF
switch
(3) DIP-Switch b8 to bC correspond
to SW1 through SW5
of system setting
switch 1.
0: OFF, 1: ON
bD,bE and bF are vacan
A-23
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Registres de diagnostic (SD)

Annexe A

Adresse Nom Signification

Description

Mis a un par

Registre
(si mis a un) uc A

DO[][][]

Valable
pour :

Etat de
'affichage DEL
del'UC

SD201 | Etat DEL

I Les informations mentionnées ci-dessous se référent
aux affichages DEL de I'UC.

bF : ‘bC bB‘ ‘bB b7‘

() )
Q: ): L
(3): USER (7): Libre
@) ) : Mode opératoire
Le mode opératoire est
enregistré dans la
configuration binaire suivante
0:0OFF
1:VERT,
2. ORANGE

Seuls les champs 1 et 2 sont disponibles avec une
UC Q00J, Q00 ou QO1.

S

(modification d'état) Nouveal wa

I Les informations mentionnées ci-dessous se référent
aux affichages DEL de I'UC et sont
enregistrées dans la configuration binaire suivante :

I OFF pour 0; ON pour 1; Clignote pour 2

b15 b13b12 b8 b7
[—— — T
I

@ @ ® 6 @ & @ M0

(5): BOOT
: ERROR (6) : Card A (carte mémoire A)
(7): Card B (carte mémoire B)
(8): Libre

S

(modification d'état) UCQnA

Nouveau

Configuration
binaire des
DELs éteintes

SD202 | DELOFF

I Enregistre la configuration binaire des DELS éteintes
(Possible seulement avec DEL USER et BOOT)
I OFF pour 0, ON pour 1

B Nouveau UCQnA

SD203 | Etat du traitement de I'UC

I L'état de traitement est enregistré comme indiqué
ci-dessous.

Vacant (1)

(1) Remote 1/0 module
operating status

Always 2: STOP

S Remote,
Nouveau décentra-

(en continu) "
lisé

I L'état de traitement de I'UC est enregistré comme
indiqué ci-dessous.

b15 b12b11 b8 b7 b4b3 b0
T T T 1T
|

[ L 11 L 11 L 11
4“—re—>
(2) (1) <N>

(1) : Etat de traitement de I'UC
:RUN

0:RU
1: STEP-RUN
(pas pour UCs Q00J, QOO0 et Q01)
: STOP

3: PAUSE

(2) : STOP/PAUSE provoqué paropératoire

0 : Commutateur de mode

1 : Contact décentralisé

2 : Unité périphérique,
connexion d'ordinateur ou
autres sources décentralisées

3 : Instructions de programme
internes

D9015
(format [ ]
modifié)

S
(traitement END)
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
Am B Registre
Adresse Nom Signification Description ('\g'lsnfl:g ﬂral; UCA Valablle
DO[II[]] POU:
I Ilestinscritici lors de test des opérandes f I'aide d'une
Tred console de programmation, quels opérandes seront Remot
ype d'exécu- 3 testés. emote,
SD206 | tiondutestdes éﬁggﬁgig g;zsctuizs 0: Aucun test des opérandes activé i St i Nouveau décentra-
opérandes P 1 Pendant le controle des entrées (X) (solictation) lisé
2 : Pendant le controle des sorties (Y)
3 : Pendant le controle des entrées/sorties (X/Y)
SD207 Priorité 1 f 4 I Siune erreur apparatt, cela est affiché sur I'écran DEL (clignote) D9038
conformément au numéro d'erreur dans les registres existants. D9039
SD208 Priorité 5 8 I Les plages de réglage des priorités d'affichage sont (format
comme suit. modifié)
B15  B12B11 B8B7 B4 B3 BO
L, . SD207| Priorité 4 Priorité¢ 3 | Priorité 2 Priorité 1 o
Priorité d'affi-
chage de la SD208| Priorité 8 | Priorité 7 | Priorité 6 Priorité 5 B sauf
- DEL ERR a0 SD209 Priorité 10 | Priorité 9 | ggg 3083’1
flore 9 Réglage d'usine : (4321H) ouveau
(8765 H)
. (00A9 H)
I Si T 0t est indiqué, aucun affichage n'est effectué.
Mais meme si un T 0 t est indique, les informations sur I'erreur qui a
arreté 'UC (y compris les configurations des paramctres) seront
affichées par la DEL.
I L'année (les deux derniers chiffres) et le mois sont
enregistrés en code BCD dans le registre SD210 :
Données de I'horloge bi5  bi2bi1  b8b7 b4 b3 bo
SD210 . . —TT —TT —TT T Exemp|e; D9025
(anne, mois) | Pl | Pl | P | ; | Juillt 1993 =
—— —— —— = 9307
Année Mois
I Le jour et les heures sont enregistrés en code
BCD dans le registre SD211 :
Donnéesde | Données de I'horloge b15 _ bi2b1l _ b8b7 b4 b3 bo 8 ®
Spb211 I'horloge . 9 T r [ TP [ F [ 11 | Exemple: (sollicitation) D9026
9 (jour, heure) | | i | 31,, 10 heures = Rem
3110
Jour Heure
I Les minutes et les secondes sont enregistrées codées
BCD dans le registre SD212.
Données de |'h0r|oge b15 b12b11 b8 b7 b4 b3 b0 )
SDer2 (minute, seconde) | P | N | P §§?;“Iﬁ'e o021
: : ————— 485=3548
Minute Seconde
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Registres de diagnostic (SD)

Annexe A

Am Registre
Adresse Nom Signification Description MU e UCA Valable
(si mis a un) DO[][][]1| Pour:
| Le jour de la semaine est enregistré en code BCD
dans le registre SD213.
015 D12 b1 1=~ b8 p7------] b4 bB3------ b0
‘ o ‘ T ‘ T ‘ R ‘
I I I I I I I I I I I I
I I I I I I I I I I I I
| — —
T—Jourde la semaine| S/B UC Q Rem
Chiffres de poids fortde 0 | Dimanch (sollicitation)
I'année 1| Lundi
©as%9) 2 | Mardi
3 | Mercredi
4 | Jeudi
5 | Vendredi
Données d 6 | Samedi
. onnées de
SD213 Pr?gr?gge: % | Fhorloge D9028
jour de la semaine] ) ) _—
! ) I Le jour de la semaine est enregistré en code BCD
dans le registre SD213.
D1 5mmmnn b12b11------b8 b7--m-] b4 b3e----| b0
‘ R ‘ T ‘ LT ‘ T ‘
I I I I I I I I I I I I
I I I I I I I I I I I I
%/_}
A
I—Jour de la semaing S/B . UG QnA
oI h (sollicitation)
Toujours « 0 » 0 | Dimand
1 Lundi
2 | Mardi
3 | Mercredi
4 | Jeudi
5 | Vendredi
6 | Samedi
I Les données ASCII (16 caractcres) de I'écran DEL
SD220 sont enregistrées dans les registres mentionnés
ci-dessous.
bis b8 b7 f b0
SD221 SD220 15i¢me caractére de droite | 16iéme caractére de droite
SD222 SD221 13iéme caractére de droite | 14iéme caractére de droite
D92 . Données . ) ‘ . ) ‘
S| 3 Donnees des d'afﬂchage de SD222 11i¢me caractcre de droite |  12i¢me caractcre de droite 5 S 5 Nouveau .
ecrans DEL | joran (modification d'étaf)
SD224 SD223 9ime caractére de droite | 10iéme caractére de droite
SD224 7iéme caractCre de droite 8iéme caractCre de droite
SD226
SD225 5icme caractcre de droite | 6icme caractCre de droite
SD226 3icme caractcre de droite | 4iéme caractCre de droite
SD227
SD227 1er caractCre de droite 2icme caractére de droite
Mode opératoi 0: Fonctionnement
- : H U 0 A : I nitA
D240 re de I'unité de . automathue Ce registre permet d'enregistrer le mode opératoire de I'unité o S . Nouveau
hase 1 Fonctionnement de base. (initialisation)
détaillé
uca
0:  Seulement unité Rem
Nombre d'uni- , de base Le nombre d'unités d'extension installées est S Nouveau
SD241 o . 117: Nombre . - o
tés d'extension d'unités enregistré dans ce registre. (initialisation)
d'extension
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
i 2 Registre
Adresse Nom Signification Description (I\glisn?i :: Ez; UCA Valabl.e
DO[I[1[]1| PoUr:
b4 b3 b2 bl b0
Fredoo | | [ [ ||
L. Main base
1st expansion base UCs QOUJ,
———— 2nd expansion base Q00 et
L 3rd expansion base Qo
0: L'unité de L+ 4th expansion base
base du type
QA[][|Best
installée When no expansion base is installed, the value for
o (mode b1 to b4 is fixed to "0".
Distinction en- Sratoire A S
SD242 | trelesunitésde | ,  OperatoreA) D Nouveau
base AetQ 1 L'unité de (initialisation)
base du type
Q[] B est b7 b2 b1 b0
installée Fixedto o] | 10 | [ [ ]
(mode T o
opératoire Q) Main base UC Qo2
1st expansion base 006H
—————— 2nd expansion base Q12H
Q25H;
© Rem
L 7th expansion base
When no expansion base is installed, the value for
b1 to b7 is fixed to "0".
SD243
Nombre de slot bF bC bB b8 b7 b4 b3 b0
sur les unités de base .
Nombre de Avec une UC Q00J, Q00 SM243 3rd ext. 2nd ext. 1th ext. Basic s
slotssurles uni-| ou Q01, les positions SM244 | T7th ext 6th ext. Sthext. | 4thext. initialisati Nouveau uca
SD244 | tésdebase pour le 5iéme f 7iéme (intialisation)
E,BT sont affectées avec The number of slots being installed is stored in the respective
zero. areas for the basic base and the extension bases (ext.).
Maximum Nombre maximum Si SM250 est mis f un, la valeur 1 est ajoutée aux deux chiffres 3
SD250 dE/Acharge | d'E/S chargé supérﬁeur's de la dernicre adresge du module d'E/S chargé, et est (raitement END) Nouveau o
enregistrée comme valeur binaire.
Ad d Le registre D094 enregistre les deux chiffres supérieurs de UCs Q2A
€56 GUN | Adresse de départdu | l'adresse de départ d'un module d'E/S qui sera enlevé ou implanté (S1), Q3A,
SD251 module d'E/S . Ao ; . B D9094
échanger module d'E/S sur 'unité de base pendant le fonctionnement en ligne, et les Q4A,
enregistre comme valeur binaire. Q4AR
Vitesse de 0:9600 Bits/s . . . .
D253 transrmission 1:192 kbits/s :Tg trerg?s'fre F?g‘rlezggstre la valeur pour la vitesse de transmission de o Sd'f' " Nouveau UG QnA
pour RS422 2384 kbits/s interface : (lors de modification)
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Registres de diagnostic (SD)

Annexe A

Registre

Adresse Nom Signification Description (I\g:snz sug Eﬁ; UCA \:)a(l:jl:l:e
DO[][II]
SD254 Momore de Modes | 1 e nomore de modles instllés dans MELSECNET/O,
SD255 Adgéj’gse Adresse d'E/S du premier module installé dans MELSECNET/10.
SD256 ,;‘éuslzaélzo 9| Adresse réseau du premier module installé dans MELSECNET/10. o
Informa- -
SD257 l‘g’gfe?“r g%mugre" 9u] Numéro du groupe du premier module installé dans MELSECNET/A0,
mier mo-
dule | Numérode
SD258 station Numéro de station du premier module installé dans MELSECNET/10.
Information S Nouveau
MELSECNET/10 Information (initialisation)
D59 surla Si des stations de réserve sont présentes, le numéro du module de la
réserve station de réserve sera enregistré (1 f 4).
SD_260 Informations sur le Y
D264 deuxiéme module sauf UCs
SD265 - Q00J, Q00 et
SDEGQ {?;?sﬁ?;gorgzgﬂ{ele La configuration est identique f celle du premier module. Q01
SD_270 Informations sur le
D274 quatricme module
® ) ()
b15 b12 b11 b8 b7 b4 b3 b0
veart | LI L LT
\—fi \;‘—/\—/i \—‘; 1st module
g g 2nd module
3rd module
4th module S UC Q
; Nouveau
(1) S Xn0 du CC-Link installé est activé, le (ors d'errer Rem
bit affecté f la station est mis f un.
(2) Si ou Xn1 ou XnF du CC-Link installé est désactivé,
le bit affecté f la station sera mis f un.
(3) Les hits dans ce champ sont mis f un lorsque I'UC ne
Btat lors d'erreur peut pas communiquer avec le CC-Link installé.
SD280 | Erreur CC-Link détectée
() (1)
‘bﬁ‘) to ‘ b9| b8 to ‘ bO‘
\—'—‘— 1th module
to
8th module
‘.S Nouveau UC QnA
(lors d'erreur)

(1) Si Xn0 du CC-Link installé est activé, le
bit affecté f la station est mis f un.

(2) Si ou Xn1 ou XnF du CC-Link installé est désactivé,
le bit affecté f la station sera mis f un.

(3) Les bits dans ce champ sont mis f un lorsque I'UC ne
peut pas communiquer avec le CC-Link installé.
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
fe 3 Registre
P i Mis a un par Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) DQLE(]:[I.} [ pour :
Nombre d'adresses ier .
SD290 des opérandes X Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes X
SD291 ggsm:gzrgffgs;es Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes Y Nouveau ;m
SD292 Zl:::;zrgnaises&es Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes M
Nombre d'adresses PP .
SD293 des opérandes L Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes L Nouveau (]
SD294 gg;nfgzrg,ffé:sgses Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes B Nouveau ;m
SD295 g:g]:;;zrgrﬂzs: % | Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes F Nouveau [ ]
S
) (initialisation)
SD296 ggsm:gzrg;fefsssgs Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes SB Nouveau %m
Affectation !
SD297 | d'opérandes Nombrg d'adresses Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes V
P des opérandes V
(identique avec P
les contenus .
Spoog | des paramtres) Z‘:?:F;ng;ggsses Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes S
Nombre d'adresses ier .
SD299 des opérandes T Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes T Nouveau (]
Nombre d'adresses e .
SD300 des opérandes ST Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes ST
SD301 Z‘g::;:rg:izsges Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes C
Nombre d'adresses Cier .
SD302 des opérandes D Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes D
Nombre
SD303 d'adresses des Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes W initialisat N [ ]
opérandes W (initialisation) ouveau Rem
Nombre
SD304 d'adresses des Nombre actuel spécifié d'adresses des opérandes SW
opérandes SW
Le temps spécifié ici (plage de 1 ms f 100 ms) est disponible pour la
communication avec une console de programmation. Plus la valeur
Temps Temps qui est réservé | spécifiée est grande, plus le temps de réaction mis f Ia disposition pour la
SD315 | réservé pourla | pourla communication avec d'autres appareils (par ex. liaison série) est bref. Traitement END Nouveau uca
communication. | communication. Sila valeur n'est pas comprise dans la plage autorisée, elle sera traitée
comme si aucune valeur n'a été indiquée. Le temps de cycle est prolongé
du temps spécifié.
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Registres de diagnostic (SD) Annexe A

e B Registre
P i Mis a un par Valable
Adresse Nom Signification Description PRt UCA .
(si mis a un) DI[I[1[] pour :
Nombre de modules . N
SD340 installés Indique le nombre de modules installés dans Ethernet.
SD341 9%;%556 Adresse d'E/S du premier module installé dans Ethernet.
Numérodu : . el ucQ
SD342 réseau Adresse réseau du premier module installé dans Ethernet. Nouveau Rem
SD343 Informa- Numérodu Numéro du groupe du premier module installé dans Ethernet.
tions sur grodpe
le ]
SD344 premier | Numérode Numéro de station du premier module installé dans Ethernet.
module | station
SD_345 InforEThef[iont Libre Non affecté Avec une UC Q, I'adresse IP Ethernet du premier module est S
s | enregistrée dans la mémoire tampon. (initialisation)
. Non affecté Avec 'UC Q, le code d'erreur Ethernet du premier module est
80347 Libre lu avec l'instruction ERRORRD. Q-CPU
SD348 . (sauf
Informations sur le — o .
- o La configuration est identique f celle du premier module. UC QooJ,
deuxiéme module Nouveau
SD354 Q00 et
Qo1)
SD355 Informations surle || o identiaue foelle du premier mod Rem
0361 troisiéme module a configuration est identique f celle du premier module.
SD_362 Informations sur le - T .
SDa63 quatriéme module La configuration est identique f celle du premier module.
SD340 i';‘]gglkl)éz de modules Indique le nombre de modules installés dans Ethernet.
SD341 ggEr%se Adresse d'E/S du premier module installé dans Ethernet.
SD342 r;léusrg;rjo du Adresse réseau du premier module installé dans Ethernet.
SD343 Informa- Numéro du Numéro du groupe du premier module installé dans Ethernet.
tions sur grodpe
le pre- Numéro d
SD344 mier mo- | NUMEM0 B8\, ey e station du premier module installé dans Ethernet.
dule station
SD345 | Information S N UC QnA
SD_ sur Ethernet Adresse IP | Adresse IP Ethernet du premier module installé (initialisation) ouveau n
346
Code . . Y
SD347 dereur Code d'erreur Ethernet du premier module installé
SD_348 Informations sur le
D354 deuxiéme module
SD_SSS Informations sur le La confiauration st identiaue f celle d ier modl
0861 troisiéme module a configuration est identique f celle du premier module.
SD_%Z Informations sur le
D368 quatricme module
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Annexe A Registres de diagnostic (SD)
Adresse Nom Signification Description Mis a un par R%gés)\re Valable
si mis a un our :
( ) | peririra| P
b15 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
0---OH|\HIIL\S S
Not used tatus of channe|
L Status of channel 2
. Status of channel 3
SD380 Informatlons surle Status of channel 4
premier module Status of channel 5
Status of channel 6
Status of channel 7
Status of channel 8
Etat de la récep- ON: Received (Channel is used) s
tion des instruc- OFF: Not received (Channel is not used) o Nouveau
tions Ethernet (initialisation)
Informations sur le
SD381 deuxi¢me ucQ
module
Informations sur le
SD382 troisiéme La configuration est identique f celle du premier module.
module
Informations sur le
SD383 quatriéme
module
La version du logiciel systéme interne est enregistrée dans I'octet haut en
code ASCII. Les données dans I'octet bas ne sont pas valables. La
3392 Version du Version du logiciel version de logiciel T At est par exemple enregistrée dans I'octet haut S D906
logiciel systéme comme 41. (initialisation)
Le numéro de version enregistré ici du logiciel systtme peut différer du
numéro de version gravé sur le boitier du module.
UC du
1:UC1 System Q
; 2:UC2 Ce registre comporte le numéro de I'UC lorsqu'elle est exploitée dans un S qui est
SD395 | Numeéro UC 3:0C3 systéme multi-UC. (initialisation) Nouveau approprié
4:UC4 pour le mode
multi-UC.
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Registres de diagnostic (SD)

Annexe A

Horloge/compteur du systeme

fe 3 Registre
Lo i Mis a un par Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) D9U[?[I.}[] pour :
I Avec le début du mode RUN de I'UC, le compteur
SD412 Compteur Compte par pas commence f compter avec une cadence en secondes. S D022
f 1 seconde de 1 seconde I Le compteur compte de 0 f 32767, décompte ensuite (modification d'état)
jusqu'f -32767 et retourne f 0.
[ J
e I Enregistre les valeurs de réglage de n de la cadence de
SD414 Cadendce de2n | Unités dde 2 2xn secondes (préréglage= 30). B Nouveau
seconaes seconaes I Des valeurs entre 1 et 32767 peuvent gtre indiquées.
uc Qo2
QO2H
e I Enregistre les valeurs de réglage de n de la cadence de QO6H
SD415 Cgllltjence ?je 2n Url1|||?es de gxn 2xn millisecondes (préréglage= 30). B Nouveau Q12PH
milisecondes | millisecondes I Des valeurs entre 1 et 32767 peuvent etre indiquées. Q12PH
Q25H
Q25PH
Compteur des | Compte le nombre | ! Avec le début du mode RUN de I'UC, le compteur est s
augmenté de 1 f chaque cycle de programme.
80420 oycles de de oycles de I Le compteur compte de 0 f 32767, décompte ensuite (traitement END) Nouveau ®
programme programme jusqu'f -32767 et retourne f 0.
I Aprcs la mise en marche de I'UC en mode RUN, le
Compteur Compte le nombre compteur est augmenté de 1 f chaque cycle de [ 4
descyclesde | decyclesde programme. 3 sauf UCs
SD430 | programme programme f I Le compteur compte de 0 f 32767, décompte ensuite (ratement END) Nouveau
f vitesse de vitesse detraitement | jusqu'f -32767 et retourne f 0. Q00J, Q00
traitement faible | faible I Peut etre utilisé seulement pour les programmes du et Q01
type d'exécution T Low Speed Execution .
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Annexe A

Registres de diagnostic (SD)

A.3.1 Informations du cycle de programme
Adresse Nom Signification Description MiS AN pak R%%s:\re S D
(si mis a un) DI[I[1I] pour :
Numéro Type d'exécution du Le numéro du programme actuellement exécuté est S
SD500 dulproglramme programme qui sera enregistré comme valeur binaire. (modification d'état) Nouveau o
exécuté exécuté sauf UCs
Numéro . o Le numéro du programme actuellement exécuté du type
30510 du programme T | Nom du fichier du T Low Speed Execution t est enregistré comme valeur S Nouweau Q00J, Q00
Low Speed programme binaire. (traitement END) et Qo1
Execution t Possible seulement si SM510 est mis f un.
SD520 Temps de cycle Enregistre le temps actuel du temps de cycle du D9017
(unité 1 ms) 8rggggg13?e (par pas de 1 ms) dans la plage de (format modifié)
f .
Enregistre le temps actuel du temps de cycle du
Temps de cycle programme (par pas de 1 ms) dans la plage de S Py
actuel Temps de cycle 00000 f 900. (traitement END)
SD521 L Exemple : Un temps de cycle du programme actuel de Nouveau
(unité 1 ms) ey b
23,6 ms est enregistré comme suit :
D520=23
D521 = 600
Temps du Enregistre le temps du premier cycle de programme
D522 cyole d'ntiaisation | (par pas de 1 ms). o
Temps du cycle | (unité 1 ms) Plage de 0 f 65535 S - sauf UCs
dinitialisation | Temps du Enregistre le temps du premier cycle de programme (traitement END) Q00J, QQ0
SD523 cycle d'initialisation (par pas de 1 ms). et Q01
(unité 100 ms) Plage de 000 f 900
Temps de cycle Enregistre le temps de cycle de programme minimal D018
SD524 minimal (par pas de 1 ms). (format modifié
Temps de cycle | {Unité 1ms) Plage de 0165535 S
mirimal Temps de cycle Enregistre le temps de cycle de programme minimal (traitement END)
SD525 minimal (par pas de 100 ms). Nouveau
(unité 100 ms) Plage de 000 f 900
Temps de cycle Enregistre le temps de cycle du programme maximal 09019 ®
SD526 maximal (parpasde 1ms)f  I'exception du premier cycle. format modifié
61 Plage de 0 f 65535 {format molfie)
Temps de cycle | (Unité 1ms) S
maximal Temps de cycle Enregistre le temps de cycle du programme maximal (raitement END)
SD527 maximal (par pas de 100 ms) f I'exception du premier cycle. Nouveau
(unité 100 ms) Plage de 000 f 900
Temps de cycle | Temps de cycle Enregistre le temps de cycle actuel du programme
SD528 | pour les actuel dutype T Low Speed Execution t (par pas de 1 ms).
programmes du | (unité 1 ms) Plage de 0 f 65535 s
mode . Nouveau
dlexécutionT | Temps de cycle Enregistre le temps de cycle actuel du programme (traitement END)
SD529 actuel dutype T Low Speed Execution t (par pas de 100 ms).
Low Speed "y g
Execution t (unité 100 ms) Plage de 000 f 900 ;uf UCs
Temps de cycle | Temps de cycle Enregistre e temps de cycle minimal du programme
SD532 | minimal minimal du type T Low Speed Executiont (par pas de 1 ms). Q00J, QOO
pour les (unité 1 ms) Plage de 0 f 65535 o Q0Y1
programmes du s
mode . Nouveau
d'exdeution Temps de cycle Enregistre le temps de cycle minimal du programme (traitement END)
SD533 minimal dutype T Low Speed Executiont (par pas de 100 ms).
s (unité 100 ms) Plage de 000 f 900
T Low Speed
Execution t
Temps de cycle Enregistre le temps de cycle maximal du programme
SD534 | maximal kg}fg;e cydle dutype T Low Speed Executiont (par pas de 1 ms),
| fy f 'exception du fer cycle. e
pouries (unité 1 ms) Plage de 0 f 65535 sauf UCs
programmes du agede Ur S
mode . Nouveau
d'exécution Tornps de cycle Enegistte le temps de cycle maximal du programme (traitement END) 30831 Qoo
SD535 maximal dutype T Low Speed Execution t (par pas de 100 ms),
¥ Low Speed (unité 100 ms) f I'exception du Ter cycle.
OW opee Plage de 000 7 900
Execution
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Registres de diagnostic (SD) Annexe A
o o Mis 2 un par | Registre | yaapie
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) UCA pour :
DO[1[1[] )
Temps du I Enregistre le temps de la fin du dernier cycle de program-
SD540 traitement END me jusqu'au début du cycle suivant (par pas de 1 ms).
Ternps du (unite 1 ms) I Plage de 0 65535 S Nouteas
traitement END  [fong gy I Enregistre le temps de la fin du dernier cycle de program- (traitement END)
SD541 traitement END me jusqu'au début du cycle suivant (par pas de 100 ms).
(unité 100 ms) I Plage de 000 f 900
'(I;emps d‘a(tjtente :ors I Enregistre le temps d'attente lors de temps de cycle o
D542 e temps de cycle constant spécifié (par pas de 1ms).
constant i
Temps d'attente | (unitg 1 mg) I Plage de 0f 65535 s
lors de temps de TS G atenel (premier END) Nouveau
cycle constant demps a p ene lors I Enregistre le temps d'attente lors de temps de cycle P
D543 ng:gﬁts e cycle constant spécifié (par pas de 100 ms).
(unité 100 ms) | Plage de 000 £ 900
Temps'd‘exécution
cumulé pour les I Enregistre le temps d'exécution cumulé du programme
SD544 programmes du du type T Low Speed Executiont (par pas de 1 ms).
Temps d'exécution| type d'exécution | Plage de 07 65535
cumulé pourles | EXécution lente 9
programmes du | (unité 1 ms) s
mode Temps d'exécution ; Nouveau
dexécution cumili pour es . o , (traitement END)
TLow Spegd programmes du type | | Enregistre le temps d'exécution cumulé du programme
D545 | Execution f d'exécution dutype T Low Speed Executiont (par pas de 100 ms).
T Low Speed I Plage de 000 f 900
Execution { (]
(unité 100 ms) sauf UCs
Temps d'exécution ) o
pour les programmes | | Enregisre le temps d'exécution du programme du type Q00J, Qo0
du type T Low Speed Execution t (par pas de 1 ms) pendant un et Q01
SD546 . .| dexéeution cycle.
Temps d'exécution| T Low Speed I Plage de 0 f 65535
pour les Execution { I Enregistre chaque cycle
{)rogrammes du | (unité 1 ms) 3 N
ngécution Temps dexéauton [ e bestiond awt (traitement END) ouvea
T Low Speed pour les I Enregistre e temps d'exécution du programme du type
Execution ¢ programmes dutype | T Low Speed Execution t (par pas de 100 ms) pendant
SD547 d'exécution un cycle.
T Low Speed I Plage de 000 f 900
Execution t I Enregistre chaque cycle
(unité 100 ms)
Temps d'exécution || Enregistre le temps d'exécution du programme du type
pour les programmes | §ean Execution ¢ (par pas de 1 ms) pendant un cycle.
SD548 du mode d'exécution | Plage de 0 65535
Temps d'exécution| T Scan Execution t f
pour les program- (unité 1 ms) I Enregistre chaque cycle s
mes du type Temps d'exécution ; Nouweau | @
d'exécution pou;J les programmes | ! Enregistre le temps d'exécution du programme du type (traitement END)
D549 T Scan Execution t] gy type TScan Executiont (par pas de 100 ms) pendant un cycle.
SD5 docosion |1 Plage de 000900
T Scan Executiont | | Enregistre chaque cycle
(unité 100 ms)
Mesure de
I'intervalle de o ; . :
: N’ de station/ I Configure I'adresse d'E/S du module dont I'intervalle de
SD550 | service module Service sera mesure, B Nouveau
pour les
modules
I Si SM551 est mis f un, l'intervalle est enregistré aprés e c
Intervalle de service |  que le module mentionné dans SD550 ait été entretenu sauf UCs
SD551 du module (par pas de 1 ms).
(unité 1 ms) I Plage de 0 f 65535 Qo0J, Q00
Intervalle de S Nouveau et Q01
service . — — (sollicitation)
| I . I Si SM551 est mis f un, l'intervalle est enregistré aprés
ntervalle de service | 6 o module mentionné dans SD550 ait été entretenu
SD552 du module
(unité 100 ms) (par pas de 1 ms).
I Plage de 000 f 900
A-34 S MITSUBISHI ELECTRIC
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Cartes mémoire

e B Registre
L . Mis a un par Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) Dgl.i(]:[l-} [ pour :
Indique le type de la carte mémoire installée A.
bF b8b7 b4b3 b0
0+«— 0 \ |
S UC Q sauf
v Non orésent (lors de I'initialisation Noweau | '€ UCs
(Sml;r bt viaad et du retrait de la carte Q00J, Q00
Lecteur 2 N memoire) a0t
0:Non présent
(ROM) (1: SRAM)
2: ATA FLASH
— 3: FLASH ROM
speoo | JPeced
carte mémoire A Indique le type de la carte mémoire installée A.
b15 b8b7 b4b3 b0
[0e— 0] \ |
S
Lecteur 1 0: Non présent (Iors del !nltlallsatlon Nouveau UC QnA
(RAM) 1 SRAM et duretrait de la carte
Lecteur 2 5 mem0|re)
0: Non présent
(ROM)
2: EEPROM
3: FLASH ROM
S
Capacité du lecteur 1 o - (lors de I'initialisation
SD602 ( La capacité du lecteur 1 est enregistrée par pas de 1 kO. ot du retrait de la carte Nouveau Y "
mémoire) saurtus
Capacité du lecteur 2 (lors d I"S't' lisati oo, Qo0
apacité du lecteur " . ors de I'initialisation et Q01
SD603 ROM) La capacité du lecteur 2 est enregistrée par pas de 1 kO. et du retrait de |a carte Nouveau
mémoire)
I Les conditions d'utilisation de la carte mémoire A sont
enregistrées comme configuration binaire
(ON sien utilisation).
I Signification de cette configuration binaire :
b0 : BOOT operation (QBT) | b8 : UC Q sauf
b1 : Parameters (QPT) b9 : CPU fault history (QFD) S N les UCs
b2 : Device comments (QCD)| bA : SFC trace (QTS) (modification d'état) ouveau Q00J, Q00
b3 : Device initital value (QDI) bB : Local device (QDL) et Q01
b4 : File Register (QDR) bC:
b5 : Trace (QTS) bD:
b6 : bE:
b7 : bF
SD604 Conditions d'utilisation de la
carte memoire A I Les conditions d'utilisation de la carte mémoire A sont
enregistrées comme configuration binaire
(ON'si en utilisation).
I Signification de cette configuration binaire :
b0 : BOOT operation (QBT) | b8 : Simulation data (QDS)
b1 : Parameters (QPT) b9 : CPU fault history (QFD) S
b2 : Device comments (QCD)| bA : SFC trace (QTS) (modification d'étaf) Nouveau UC QA
b3 : Device initital value (QDI)| bB : Local device (QDL)
b4 : File Register (QDR) bC:
b5 : Sampling trace (QTS) bD :
b6 : Status latch (QTL) bE :
b7 : Program trace (QTP) bF :
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e (1Tt o Mis a un par Reglstre Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) UCA pour :
DO[I[II] )
I Indique le type de la carte mémoire installée B.
bF b8b7 b4 b3 b0
R — \ \
S
Lecteur 1 0:N ésent TP, Nouveau | UCQ
] (Sf\al)" e (initialisation)
a valeur pour le
I):egtne:gigs: tdftlaxleaeF?C()(l\ﬁ I(.:gslt;r 2 0:Non présent
flash intégrée. (1: SRAM)
2: ATA FLASH
3: FLASH ROM
SD620 | Type de la carte mémoire B
I Indique le type de la carte mémaire installée B.
b15 b8b7 b4 b3 b0
R ——] \ \
UCQ2A(S1),
- S Q3A,
L :N e ’
A s (initialsation) Nouvea Sﬁﬁh
Lecteur 2 i )
(ROM) 0:Non présent
2: EEPROM
3: FLASH ROM
I La capacité du lecteur 3 est enregistrée par pas de 1kO. S
Avec I'UC Q, cette valeur est fixée en raison de la RAM nitialsat Nouveau uca
N de61kO/T611. (nialisaton)
D622 Capacité du lecteur 3
(RAM s gg AQ2A(S1 ),
| La capacité du lecteur 3 est enregistrée par pas de 1 kO. (nitaisation) Nouveau O4AY
Q4AR
ucq,
" UCQ2A(S1),
SD623 Capacits du lecteur 4 I La capacité du lecteur 4 est enregistrée par pas de 1kO. - S : Nouveau | Q3A,
(ROM) (initialisation) QUA
Q4AR
| Les condlitions d'utilisation du lecteur 3 sont affichées
Conditions dlutisation du aveclebitd: S UCs Q00J
Bit 4 = OFF : Non utilisé I Nouveau v
lecteur3 Bit 4 = ON : Est utilisé pour I'enregistrement des registres (modification d'état) Q00 et Q01
fichiers
I Les conditions d'utilisation des lecteurs 3 et 4 sont
enregistrées comme configuration binaire
(ON si en utilisation).
I La signification de cette configuration binaire est décrite
cidessous.
UC Q sauf
Conditions d'utilisation des b0 : BOOT operation (QBT) |b8: S Nouveau les UCs
lecteurs 3 et 4 b1 : Parameters (QPA) b9 : CPU fault history (QFD) (modification d'état) Q00J,Q00et
b2 : Device comments (QCD)| bA : SFC trace (QTS) Q01
b3 : Device initital value (QDI) bB : Local device (QDL)
b4 : File R (QDR) :
b5 : Trace (QTS) bD :
b6 : bE :
SD624 b7 : bF :
I Les conditions d'utilisation de la carte mémoire B sont
enregistrées comme configuration binaire
(ON si en utilisation).
| Lasignification de cette configuration binaire est décrite
cidessous.
UCQ2A(S1),
Conditions d'utilisation de la carte b0 : BOOT operation (QBT) | b8 : Simulation data (QDS) S N Q3A,
mémoire B b1 Parameters (QPT) b9 :_CPU fault history (QFD) (modification d'état) ouveau Q4A,
b2 : Device comments (QCD)| bA : SFC trace (QTS) Q4AR
b3 : Device initital value (QDI)| bB : Local device (QDL)
b4 : File Register (QDR) bC:
b5 : Sampling trace (QTS) bD :
b6 : Status latch (QTL) bE :
b7 : Program trace (QTP) bF :
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e B Registre
L . Mis a un par Valable
Adresse Nom Signification Description (si mis a un) DgU[(]:[I-} [ pour :
Lecteur du . . , . "
. Numéro du Enregistre le Numéro du lecteur qui sera utilisé par le S
SD640 ;iecg?:isetrre lecteur registre fichier. (modification d'état) Nouveau
SD641 Enregistre le registre fichier et le nom du fichier (avec extension) indiqués par
paramétres ou avec |'instruction QCDSET comme code ASCII.
SD642
b15 b8 b7 b0
SD643 Registre fichier SD641 2iéme caractére 1er caractére S
D644 Nom du fichier SD642 4iéme caractére 3iéme caractére (modification d'état) Nouveau
SD643 6iéme caractére 5iéme caractére (]
SDB45 SD644 8iéme caractére 7iéme caractére
SD645 1er car. de I'extension 2EH ()
SD646 SDe46 | 3ieme car. de Textension 2iéme car. de l'extension
Capacité des registres Capacité des données du registre fichier actuellement sélectionné par pas S
SDBAT 1 fihiers de 1k mot. (modification d'état) Nowveau
SD648 Numéro d bloc du registre Enregistre le numéro de bloc du registre fichier actuellement sélectionnée. S . D9035
fichier ' (modification d'état)
. Enregistre le numéro du lecteur de commentaires indiqué par paramétres ou S
SDB50 | Lecteur des commentaires avec l'instruction QCDSET. (modification d'état) Nouveau
SD651 Enregistre le nom du fichier (avec extension) indiqué par paramétres ou avec
I'instruction QCDSET en code ASCII.
SD652
b15 b8 b7 b0
SDs3 Nom du fichier de SD651 2ieme caractere 1er caractére S
SDe54 | commentaires SDe52 | 4iéme caractere 3iéme caractére (modification d'état) Nouveau
SD653 6ieme caractére 5iéme caractére
SD655 SD654 8ieme caractére 7ieme caractére
SD655 | 1er car. de I'extension 2EH (.)
SD656 SD656 | 3ieme car. de I'extension 2ieme car. de I'extension P
sauf UCs
Numéro du lecteur
D660 Zggggﬁg%éi:'ﬁggér_ Enregistre le numéro du lecteur sur lequel le fichier qui a été désigné pour S Nouveau Qo0J, Qo0
ration de démarrage I'opération de démarrage (*.QBT) se trouve. (initialisation) et Q1
se trouve
SD661 Enregistre le nom du fichier qui est désigné pour l'opération de
D662 Fichier désigné démarrage (‘QBT).
S pour 'opération
de dBMaITage | \ o du fichier qu i il -
D663 est désigné pot?r SD661 2iéme caractére 1er caractére S
SD664 'opération de dé- SD662 4iéme caractere 3ieme caractere (nitialisation) Nouveau
marrage SD663 6iéme caractére 5iéme caractére
SD665 SD664 8iéme caractere 7iéme caractére
SD665 | 1er caractére de I'extension 2EH (.)
SD666 SD666 | 3iéme car. de I'extension | 2iéme car. de I'extension
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Registres relatifs aux instructions
Adresse Nom Signification Description Mis a un par R(lej%s‘t\re eiEac
9 P (simisaun) | noy7rypy| pour:
SD705 SM705 est mis f un pendant le traitement du bloc. Cela permet d'utiliser le guf UCs
Schéma des bits schéma des bits enregistré dans SD705 (lors de I'utilisation de mots doubles, B Nouveau
SD706 il est enregistré dans SD705 et SD706) pour I'appliquer f toutes les données f Q00J, Q00
traiter du bloc. ot 00’1
Nombre de
sollicitations
libres
de communi- . Nombre de blocs libres dans la zone de sollicitation de communication pour les S
Sorid4 lcation dans |01 modules intelligents décentralisés qui sont reliés avec un AJ71PT32-S. (pendant I'exécution) M908 UG Qn
a zone
d'enregistre-
ment
SD715 Le schéma des bits est utilisé lors de I'utilisation de l'instruction IMASK.
SD716
S-Chéma-des A g b15I T T T T .I ...... II “““ T T T T T T T bo S
ﬁg;?&l\g;ﬂu& Schémadesbits | sp71s |15:|14:|13:|12:|1 1 :|10: 19 : 18 : 17 : 16 : 15 : 14 ! 13 ! 12 ! 11 ! 19/ | pendant Fexcuton) Nouveau
SD717 sD716|131,130,129,128,127,126,125,124,123,122,121,120,119,118,117,116 Y
SD717(1471146/145,144,1431421141,140,139,1381137,1361135,134,133{132
SD718
79 Accumulateur Ces registres émulent les accumulateurs de la série A MELSEC. S/B Nouveau
. . Ce registre enregistre le numéro de programme qui doit etre assigné au
SD720 égﬁfmgt?u%l’iigﬁrgﬁgl\% programme programme chargé avec une instruction PLOAD. B Nouveau ucaQ
Des numéros de programme de 1 f 124 peuvent etre attribués.
Nombre de
sollicitations -
mﬁig:ti%%m_ Enregistre le nombre de blacs liores dans la zone de sollicitation de s
SD730 CC-Link 0732 communlcatlon CC-Link pour les modules intelligents décentralisés qui sont (pendant l'exécution) Nouveau UC QnA
dans la zone reliés avec un A(15)J61QBT61.
d'enregistre-
ment
([
' . ) ' . - . sauf UCs
SD736 | Entrée PKEY Ce registre de diagnostic enregistre temporairement les données introduites par S ) Nouveau
clavier de la meme manicre que I'instruction PKEY. (pendant I'exécution) Q00J, Q0
et Q01
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