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Avvertenze di legge

Concetto di segnaletica di avvertimento
Questo manuale contiene delle norme di sicurezza che devono essere rispettate per salvaguardare I'incolumita
personale e per evitare danni materiali. Le indicazioni da rispettare per garantire la sicurezza personale sono
evidenziate da un simbolo a forma di triangolo mentre quelle per evitare danni materiali non sono precedute dal
triangolo. Gli avvisi di pericolo sono rappresentati come segue e segnalano in ordine descrescente i diversi livelli
di rischio.

/\PERICOLO

questo simbolo indica che la mancata osservanza delle opportune misure di sicurezza provoca la morte o gravi
lesioni fisiche.

/\AVVERTENZA

il simbolo indica che la mancata osservanza delle relative misure di sicurezza pud causare la morte o gravi
lesioni fisiche.

/\CAUTELA
indica che la mancata osservanza delle relative misure di sicurezza pud causare lesioni fisiche non gravi.

ATTENZIONE
indica che la mancata osservanza delle relative misure di sicurezza pud causare danni materiali.

Nel caso in cui ci siano piu livelli di rischio I'avviso di pericolo segnala sempre quello piu elevato. Se in un avviso
di pericolo si richiama I'attenzione con il triangolo sul rischio di lesioni alle persone, pud anche essere
contemporaneamente segnalato il rischio di possibili danni materiali.

Personale qualificato
Il prodotto/sistema oggetto di questa documentazione pud essere adoperato solo da personale qualificato per il
rispettivo compito assegnato nel rispetto della documentazione relativa al compito, specialmente delle avvertenze
di sicurezza e delle precauzioni in essa contenute. |l personale qualificato, in virtu della sua formazione ed
esperienza, & in grado di riconoscere i rischi legati all'impiego di questi prodotti/sistemi e di evitare possibili
pericoli.

Uso conforme alle prescrizioni di prodotti Siemens
Si prega di tener presente quanto segue:

/\AVVERTENZA

| prodotti Siemens devono essere utilizzati solo per i casi d'impiego previsti nel catalogo e nella rispettiva
documentazione tecnica. Qualora vengano impiegati prodotti o componenti di terzi, questi devono essere
consigliati oppure approvati da Siemens. Il funzionamento corretto e sicuro dei prodotti presuppone un trasporto,
un magazzinaggio, un’installazione, un montaggio, una messa in servizio, un utilizzo e una manutenzione
appropriati e a regola d’arte. Devono essere rispettate le condizioni ambientali consentite. Devono essere
osservate le avvertenze contenute nella rispettiva documentazione.

Marchio di prodotto
Tutti i nomi di prodotto contrassegnati con ® sono marchi registrati della Siemens AG. Gli altri nomi di prodotto
citati in questo manuale possono essere dei marchi il cui utilizzo da parte di terzi per i propri scopi puo violare i
diritti dei proprietari.

Esclusione di responsabilita
Abbiamo controllato che il contenuto di questa documentazione corrisponda all'hardware e al software descritti.
Non potendo comunque escludere eventuali differenze, non possiamo garantire una concordanza perfetta. Il
contenuto di questa documentazione viene tuttavia verificato periodicamente e le eventuali correzioni o modifiche
vengono inserite nelle successive edizioni.

Siemens AG N. di ordinazione documentazione: 6ES7298-8FA30-8EHO Copyright © Siemens AG 2014.
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Prefazione

Scopo del manuale

La serie S71200 & una linea di controllori a logica programmabile (PLC) in grado di
controllare un'ampia varieta di applicazioni. La compattezza del design, il costo contenuto e
I'esteso set di istruzioni fanno dell'S71200 la soluzione ottimale per numerose applicazioni
industriali. Inoltre i modelli di S7-1200 e il tool di programmazione STEP 7 |(Pagina 35)
basato su Windows garantiscono la flessibilita necessaria per affrontare e risolvere i piu
svariati problemi di automazione.

Il presente manuale contiene informazioni sull'installazione e la programmazione dei PLC
S7-1200 e si rivolge a tecnici, programmatori, installatori ed elettricisti che dispongono di
conoscenze generiche sui controllori a logica programmabile.

Nozioni di base richieste

Per poter comprendere il contenuto del presente manuale € necessario avere una
conoscenza generale dei principi dell'automazione e dei controllori a logica programmabile.

Oggetto del manuale
Questo manuale descrive i seguenti prodotti:
e STEP 7 V13 Basic e Professional (Pagina|35)
® Release V4.0 del firmware della CPU S7-1200

L'elenco completo dei prodotti della serie S7-1200 descritti nel presente manuale ¢é riportato
nel capitolo|Dati tecnici|(Pagina 853).

Certificazione, marchio CE, C-Tick e altre norme

Per maggiori informazioni sull'argomento consultare i dati tecnici/(Pagina 853).

Servizio clienti e assistenza tecnica

Oltre alla documentazione Siemens fornisce assistenza tecnica su Internet allapagina Web
del servizio clienti (http://www.siemens.com/automation/).

Per ricevere assistenza su eventuali problemi tecnici, richiedere informazioni sui corsi di
formazione e ordinare i prodotti S7 si consiglia di rivolgersi al proprio distributore o al piu
vicino ufficio vendite Siemens. Poiché i rappresentanti Siemens dispongono di un'adeguata
formazione tecnica e di conoscenze specifiche sulle attivita, i processi e le esigenze del
settore di attivita dei clienti, oltre che sui prodotti Siemens, sapranno sicuramente dare una
risposta rapida ed efficace a qualsiasi problema.
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Documentazione e informazioni

S7-1200 e STEP 7 dispongono di una vasta documentazione e altre risorse contenenti tutte
le informazioni tecniche necessarie.

I manuale di sistema dell'S7-1200 fornisce informazioni specifiche sul funzionamento, la
programmazione e i dati tecnici dell'intera serie di prodotti S7-1200. Oltre al manuale di
sistema, la Guida rapida all'S7-1200 fornisce una panoramica piu generale delle
funzionalita della serie di prodotti S7-1200.

Sia il manuale di sistema che la Guida rapida sono disponibili come manuali elettronici
(PDF) e cartacei. E possibile scaricare i manuali elettronici dalla pagina Web del servizio
clienti oppure consultarli sul disco della documentazione in dotazione con ogni CPU S7-
1200.

Il sistema di informazione online di STEP 7 consente di accedere direttamente alle
informazioni teoriche e alle istruzioni specifiche che descrivono il funzionamento e le
funzioni del pacchetto di programmazione nonché il funzionamento di base delle CPU
SIMATIC.

My Documentation Manager accede alle versioni elettroniche (PDF) della
documentazione SIMATIC, incluso il manuale di sistema, la Guida rapida e il sistema di
informazione di STEP 7. My Documentation Manager permette di trascinare gli argomenti
da diversi documenti per creare il proprio manuale personalizzato.

Nel portale di accesso al servizio clienti (http://support.automation.siemens.com) alla
voce mySupport & visualizzato un link al My Documentation Manager.

La pagina Web del servizio clienti mette inoltre a disposizione podcast, FAQ e altri
documenti utili su S7-1200 e STEP 7. | podcast si basano su brevi presentazioni video
che illustrano le caratteristiche e gli scenari specifici del prodotto allo scopo di dimostrare
le possibili interazioni, |la praticita e I'efficienza di STEP 7. Per accedere alla collezione
dei podcast andare alle seguenti pagine Web:

— Pagina Web di STEP 7 Basic (http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic-
controller-software/en/step7/step7-basic/Pages/Default.aspx)

— Pagina Web di STEP 7 Professional
(http://www.automation.siemens.com/mcms/simatic-controller-
software/en/step7/step7-professional/Pages/Default.aspx)

E anche possibile seguire o partecipare a discussioni sul prodotto nel forum tecnico del
Service & Support
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conferences.aspx?Language=e
n&siteid=csius&treeLang=en&groupid=4000002&extranet=standard&viewreg=WW&nodei
d0=34612486). Questi forum consentono all'utente di interagire con vari esperti del
prodotto.

— Forum su S7-1200
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conference.aspx?SortField=
LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumID=258&Language=en&onlylnternet=Fa
Ise)

— Forum su STEP 7 Basic
(https://www.automation.siemens.com/WW/forum/guests/Conference.aspx?SortField=
LastPostDate&SortOrder=Descending&ForumID=265&Language=en&onlylnternet=Fa
Ise)
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Indicazioni di sicurezza

Siemens commercializza prodotti di automazione e di azionamento per la sicurezza
industriale che contribuiscono al funzionamento sicuro di impianti, soluzioni, macchinari,
apparecchiature e/o reti. Questi prodotti sono componenti essenziali di una concezione
globale di sicurezza industriale. In quest’ottica i prodotti Siemens sono sottoposti ad un
processo continuo di sviluppo. Consigliamo pertanto di controllare regolarmente la
disponibilitd di aggiornamenti relativi ai prodotti.

Per il funzionamento sicuro di prodotti e soluzioni Siemens & necessario adottare idonee
misure preventive (ad es. un concetto di protezione di cella) e integrare ogni componente in
un concetto di sicurezza industriale globale all’avanguardia. Considerare in questo contesto
anche i prodotti impiegati da altri costruttori. Per ulteriori informazioni sulla sicurezza
industriale, vedere qui (http://www.siemens.com/industrialsecurity).

Per restare informati sugli aggiornamenti cui vengono sottoposti i nostri prodotti, suggeriamo
di iscriversi ad una newsletter specifica del prodotto. Per ulteriori informazioni, vedere qui
(http://support.automation.siemens.com).
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Presentazione del prodotto

1.1 Introduzione al PLC S7-1200

Il controllore S7-1200 € un sistema flessibile e potente in grado di controllare un’ampia
varieta di dispositivi e di rispondere alle piu diverse esigenze del settore dell'automazione.
La struttura compatta, la configurazione flessibile e I'ampio set di operazioni fanno dell'S7-
1200 la soluzione ottimale per il controllo di svariate applicazioni.

La CPU riunisce in un’unica apparecchiatura compatta un microprocessore, un alimentatore
integrato, circuiti di ingresso e di uscita, PROFINET integrato, I/O veloci che supportano la
funzione di controllo del movimento e ingressi analogici onboard creando cosi un potente
controllore. Una volta caricato il programma la CPU contiene la logica necessaria per il
controllo e il comando dei dispositivi utilizzati nell'applicazione. La CPU controlla gli ingressi
e modifica le uscite in base alla logica del programma utente, il quale pud comprendere
operazioni booleane, di conteggio e di temporizzazione, operazioni matematiche complesse
e funzioni per la comunicazione con altri dispositivi intelligenti.

La CPU dispone di una porta PROFINET per la comunicazione tramite rete PROFINET.
Sono disponibili moduli aggiuntivi per la comunicazione tramite reti PROFIBUS, GPRS,
RS485 o RS232.

Connettore di alimentazione

@
® Slot per la memory card
protetto da un coperchio

o (® Morsettiera estraibile per il
cablaggio utente (dietro i
coperchi)

@ LED di stato per gli I/O on-
board

® Connettore PROFINET (in
basso nella CPU)
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Presentazione del prodoffo

1.1 Introduzione al PLC S7-1200

Numerose funzioni di sicurezza contribuiscono a proteggere I'accesso sia alla CPU che al
programma di comando:

e Ogni CPU e dotata di una|protezione mediante password (Pagina 195) per configurare
I'accesso alle rispettive funzioni.

e E possibile utilizzare la"protezione del know-how" (Pagina|197) per nascondere il codice

in un determinato blocco.

® [nfine € possibile utilizzare una protezione dalla copia (Pagina 199) per collegare il

proprio programma a una memory card o CPU specifica.

Tabella 1-1 Confronto tra i modelli di CPU
Caratteristica CPU 1211C CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C
Dimensioni di ingombro (mm) 90 x 100 x 75 90 x 100 x 75 110x100x75 130x100x75 150x 100 x 75
Memoria utente Lavoro 30 Kbyte 50 Kbyte 75 Kbyte 100 Kbyte 125 Kbyte
Carico 1 Mbyte 1 Mbyte 4 Mbyte 4 Mbyte 4 Mbyte
Ritenzione 10 Kbyte 10 Kbyte 10 Kbyte 10 Kbyte 10 Kbyte
I/O on-board Digitale 6 ingressi/4 8 ingressi/6 14 ingressi/10 14 ingressi/10 14 ingressi/10
locali uscite uscite uscite uscite uscite
Analogico 2 ingressi 2 ingressi 2 ingressi 2 ingressi/2 2 ingressi/2
uscite uscite
Dimensione Ingressi (1) 1024 byte 1024 byte 1024 byte 1024 byte 1024 byte
dellimmagine jqcite (Q) 1024 byte 1024 byte 1024 byte 1024 byte 1024 byte
di processo
Memoria di merker (M) 4096 byte 4096 byte 8192 byte 8192 byte 8192 byte
Ampliamento con modulo di I/O Nessuno 2 8 8 8
(SM)
Signal Board (SB), scheda di 1 1 1 1 1
batteria (BB) o scheda di
comunicazione (CB)
Modulo di comunicazione (CM) 3 3 3 3 3
(ampliamento sul lato sinistro)
Contatori veloci Totale Fino a 6 configurati per l'uso di qualsiasi ingresso integrato o SB
1 MHz - - - - Ib.2...1b.5
100/180 kHz la.0 ... 1a.5 la.0 ... 1a.5 la.0 ... 1a.5 la.0 ... 1a.5 la.0 ...1a.5
30/120 kHz - la.6 ... 1a.7 la.6 ...1b.5 la.6 ...1b.5 la.6 ... 1b.1
Uscite di Totale Fino a 4 configurate per l'uso di qualsiasi uscita integrata o SB
impulsiZ 1 MHz - - - - Qa.0..Qa3
100 kHz Qa.0...Qa.3 Qa.0...Qa.3 Qa.0...Qa.3 Qa.0...Qa.3 Qa.4..QbA1
20 kHz -- Qa4 ..Qab Qa.4 .. Qb1 Qa.4 .. Qb1 --

Memory card

SIMATIC Memory card (opzionale)

Tempo di ritenzione dell'orologio
hardware

Tip. 20 giorni/min. 12 giorni a 40 gradi C (condensatore ad elevata capacita che non
richiede manutenzione)

PROFINET
Porta di comunicazione Ethernet

1

1
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1.1 Introduzione al PLC S7-1200

CPU 1211C

Velocita di esecuzione operazioni 2.3 ps/istruzione
matematiche con numeri reali

Caratteristica CPU 1212C CPU 1214C CPU 1215C CPU 1217C

Velocita di esecuzione operazioni 0,08 us/istruzione
booleane

' La velocita piu bassa ¢ utilizzabile quando si configura I'HSC per il modo di funzionamento in quadratura.
2 Per i modelli di CPU con uscite relé & necessario installare una Signal Board digitale (SB) per utilizzare le uscite di
impulsi.

| diversi modelli di CPU sono caratterizzati da una vasta gamma di funzioni e potenzialita,
che consentono di realizzare valide soluzioni di automazione per le piu diverse applicazioni.
Per maggiori informazioni sulle singole CPU consultare i dati tecnici/(Pagina 853).

Tabella 1- 2 Blocchi, temporizzatori e contatori supportati dall'S7-1200

Elemento Descrizione
Blocchi Tipo OB, FB, FC, DB
Dimensione 30 Kbyte (CPU 1211C)
50 Kbyte (CPU 1212C)
64 Kbyte (CPU 1214C, CPU 1215C e CPU 1217C)
Quantita Fino a 1024 blocchi in totale (OB + FB + FC + DB)
Profondita di annidamento 16 dall'OB di ciclo o di avvio del programma;
6 da ogni Ob di evento di allarme
Controllo Lo stato di 2 blocchi di codice pud essere controllato
contemporaneamente
OB Ciclo del programma Vari
Avviamento Vari
Allarmi di ritardo 4 (1 per evento)
Schedulazione orologio 4 (1 per evento)
Interrupt di processo 50 (1 per evento)
Allarmi di errore temporale 1
Allarmi di diagnostica 1
Estrazione o inserimento di 1
moduli
Guasto del rack o della 1
stazione
Orologio Vari
Stato 1
Aggiornamento 1
Profilo 1
Temporizzatori Tipo IEC
Quantita Limitata solo dalla dimensione della memoria
Memoria Struttura in DB, 16 byte per temporizzatore
Contatori Tipo IEC
Quantita Limitata solo dalla dimensione della memoria
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Presentazione del prodoffo

1.2 Ampliamento delle funzionalita della CPU

Elemento Descrizione

Memoria Struttura in DB, la dimensione dipende dal tipo di contatore
e Sint, USInt: 3 byte
e Int, Uint: 6 byte
e Dint, UDInt: 12 byte

1.2 Ampliamento delle funzionalita della CPU

La serie S7-1200 comprende svariati moduli e schede che consentono di ampliare le
funzionalita della CPU con I/O aggiuntivi o altri protocolli di comunicazione. Per maggiori
informazioni sui singoli moduli consultare i dati tecnici|(Pagina 853).

Modulo di comunicazione (CM) o processore di comunicazione (CP)

CPU

Signal board (SB), scheda di comunicazione (CB) o scheda di batteria (BB)
Modulo di /O (SM)

®
®
®
@

Sistema di automazione S7-1200
26 Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Presentazione del prodotto

1.2 Ampliamento delle funzionalita della CPU

Tabella 1- 3 Moduli di I/O digitali e signal board

Tipo Solo ingresso Solo uscita Combinazione di ingressi/uscite
@ SB digitale e 4ingressia24V DC, |e 4uscitea24VDC,200 |e 2ingressia24V DC/2uscitea24V DC
200 kHz kHz e 2ingressia 24V DC /2 uscite a 24 V DC,
e 4ingressia5V DC, e 4uscitea5VDC, 200 kHz
200 kHz 200 kHz e 2ingressia5V DC /2 uscite a5V DC,
200 kHz
@ sm digitale |e 8ingressia24V DC |e 8uscitea24V DC e 8ingressia24 V DC/8 uscitea24VDC
e 8 uscite relé e 8ingressia 24V DC/ 8 uscite relé
e 8 uscite rele (di e 8ingressia 120/230 V AC / 8 uscite rele
scambio)
e 16ingressia24V DC |e 16 uscitea24V DC e 16ingressia 24V DC/ 16 uscite a24 V
e 16 uscite relé DC
e 16ingressia 24 V DC/ 16 uscite relé

Tabella 1-4 Moduli di I/O analogici e signal board

Tipo Solo ingresso Solo uscita Combinazione di ingressi/uscite
® sB e 1ingresso analogico a 12 bit | e 1 uscita analogica -
analogica e 1RTD a 16 bit

e 1 termocoppia a 16 bit
@ sm e 4 ingressi analogici e 2 uscite analogiche e 4 ingressi analogici / 2 uscite
analogico e 4 ingressi analogicia 16 bit | e 4 uscite analogiche analogiche

e 8 ingressi analogici
e Termocoppia:
— 4TCa16 bit
— 8TC a 16 bit
e RTD:
— 4RTDa 16 bit
— 8RTDa 16 bit
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1.2 Ampliamento delle funzionalita della CPU

Tabella 1- 5 Interfacce di comunicazione

Modulo Tipo Descrizione
@ Modulo di comunicazione (CM) RS232 Full-duplex
RS422/485 Full-duplex (RS422)
Half-duplex (RS485)
Master PROFIBUS DPV1
Slave PROFIBUS DPV1
Master AS-i (CM 1243-2) AS-Interface
(@ Processore di comunicazione (CP) Connettivita modem GPRS
® Scheda di comunicazione (CB) RS485 Half-duplex
TeleService! TS Adapter IE Basic Collegamento con la CPU
TS Adapter GSM GSM/GPRS
TS Adapter modem Modem
TS Adapter ISDN ISDN
TS Adapter RS232 RS232

11l TS Adapter IE Basic consente di collegare diverse interfacce di comunicazione alla porta PROFINET della CPU
attraverso un cavo Ethernet. Nel TS Adapter IE Basic si possono installare fino a 3 moduli TS Adapter.

Tabella 1- 6 Moduli tecnologici

Modulo Tipo Descrizione

@ 10-Link SM 1278 4x10O-Link Master Supporta 4 slave 10-Link
Tabella 1- 7 Altre schede

Modulo Descrizione

@ Scheda di batteria

Va collegata all'interfaccia per schede di ampliamento sul lato anteriore della
CPU. Consente il backup a lungo termine dell'orologio hardware.

28
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1.3 Moduli S7-1200

Tabella 1- 8 Moduli di ampliamento S7-1200

1.3 Moduli S7-1200

Tipo di modulo

Descrizione

La CPU supporta una scheda di
ampliamento:

e La signal board (SB) fornisce
ingressi e uscite supplementari
per la CPU e va collegata sul
lato anteriore della stessa.

e Una scheda di comunicazione
(CB) consente di aggiungere
un'ulteriore porta di
comunicazione alla CPU.

¢ Una scheda di batteria (BB)

consente di effettuare il backup
dell'orologio hardware.

@

LED di stato
dell'SB

® Morsettiera
estraibile per il
cablaggio utente

S

I moduli di I/0O (SM) consentono di
ampliare la funzionalita della CPU
e vanno collegati alla sua destra.

e |/O digitali

¢ 1/O analogici

e RTD e termocoppie

e SM 1278 10-Link Master

LED di stato

Linguetta
scorrevole per il
connettore di bus

@ Morsettiera
estraibile per il
cablaggio utente

®|©

I moduli di comunicazione (CM) e i
processori di comunicazione (CP)
ampliano le funzioni di
comunicazione della CPU, ad es.
per la connettivita PROFIBUS o
RS232 / RS485 (per PtP, Modbus
0 USS) o il master AS-i. Un CP
fornisce funzionalita per altri tipi di
comunicazione, ad es. per
collegare la CPU tramite una rete
GPRS.

e La CPU supporta finoa 3 CM o
CP

e Ogni CM o CP viene collegato

a sinistra della CPU (o di un
altro CM o CP).

LED di stato

®|©

Connettore di
comunicazione
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1.4 Nuove funzioni

1.4 Nuove funzioni

La presente release contiene le seguenti nuove funzioni:

30

L'S7-1200 supporta nuovi blocchi organizzativi (OB)|(Pagina 85) che presentano
differenze neillivelli di priorita e negli allarmi|(Pagina|95).

Ora il Web server|(Pagina 617) supporta la visualizzazione delle pagine Web standard e
di quelle definite dall'utente sia da un dispositivo mobile che da un PC. Le pagine Web
standard sono disponibili con questa release in inglese, tedesco, francese, spagnolo,
italiano e cinese semplificato.

Ora la funzione "Carica in RUN"|(Pagina|828) consente di caricare in RUN venti blocchi
max. E inoltre possibile aggiungere e modificare variabili nei blocchi dati e nei blocchi
funzionali esistenti e caricare in RUNi blocchi dati modificati.

| tool online e di diagnostica di STEP 7 consentono di eseguire un aggiornamento del
firmware|(Pagina/814) di CPU, unita di ingresso/uscita, moduli di comunicazione e signal
board o scheda di comunicazione inserite.

STEP 7 include una funzione di tracciabilita e di analizzatore logico (Pagina 838)
utilizzabile con le CPU S7-1200 della V4.0. Questa funzione consente di configurare
determinati dati per seguire e registrare quando la CPU soddisfa una condizione di
trigger definita dall'utente. La CPU salva i dati registrati e STEP 7 fornisce gli strumenti
per recuperarli e analizzarli.

Nuove istruzioni di programmazione:

— Impostazione di una variabile con fronte del segnale: R_TRIG|(Pagina|213), F_TRIG
(Pagina|213)

— Scrittura dell'ora locale: WR_LOC_T (Pagina 292)
— Lunghezza massima della stringa: MAX_LEN |(Pagina|313)

— Allarmi dell'orologio: SET_TINTL (Pagina 345),/CAN_TINT |(Pagina|346), ACT_TINT
(Pagina|347), QRY_TINT |(Pagina 347)

— Ricette del processo:|RecipeExport (Pagina 381), Recipelmport (Pagina 383)
— Gestione degli indirizzi: LOG2GEO |(Pagina 412),|RD_ADDR |(Pagina 414)

— Controllo del movimento: MC_WriteParam (Pagina 491), MC_ReadParam
(Pagina|493)

— Abilitazione / Disabilitazione della password: ENDIS_PW (Pagina 264)

Miglioramenti di HSC |(Pagina 420) per consentire I'assegnazione di qualsiasi ingresso o
uscita di un'istruzione HSC a qualsiasi ingresso digitale integrato e della SB

Miglioramenti di PTO/PWM |(Pagina 494) per consentire |'assegnazione di qualsiasi
ingresso o uscita di un'istruzione PTO/PWM a qualsiasi uscita digitale integrata o dell'SB

Funzioni della biblioteca (Pagina 182) avanzate, inclusa l'assegnazione del numero di
versione
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1.4 Nuove funzioni

Nuovi moduli per I'S7-1200

Nuovi moduli incrementano la potenza della CPU dell'S7-1200 e forniscono la flessibilita
necessaria per soddisfare le proprie esigenze di automazione:

Nuova CPU 1217C DC/DC/DC|(Pagina|906) con /O differenziali veloci

Unita di ingresso/uscita S7-1200 nuove e migliorate. Le nuove unita di ingresso/uscita
(BES7 2xx-xxx32-0XB0) sostituiscono quelle esistenti (6ES7 2xx-xxx30-0XB0). | nuovi
moduli dispongono di:

— Unita di ingressi e uscite analogici ora con segnale campo 4-20 mA

— Unita di ingressi analogici ora con rilevamento della rottura conduttore durante
l'utilizzo nel campo 4-20 mA

— Moduli con uscite relé ora con codifica dei connettori per prevenire gli errori durante il
collegamento dei connettori del cablaggio di campo

— Compatibilita delle parti di ricambio: i moduli rielaborati possono essere utilizzati al
posto dei moduli esistenti senza apportare modifiche.

Nuove parti di ricambio |(Pagina 1023) disponibili per essere utilizzate con le CPU dell'S7-
1200

Nuovo simulatore di ingresso della CPU 1217C|(Pagina|1009) (6ES7 274-1XK30-0XA0)

Il nuovo SM 1278 4xIO-Link Master|(Pagina|839) (6ES7 278-4BD32-0XB0) fuziona sia
come unita di ingresso/uscita che come modulo di comunicazione e consente di collegare
fino a 4 slave IO-Link (collegamento a 3 fili) o 4 attuatori o encoder standard

Nuovo modulo di potenziometro S7-1200|(Pagina|1011) (6ES7 274-1XA30-0XA0)

Il nuovo/CM CANopen per S7-1200|(Pagina|1014) € un modulo plug-in che consente di
collegare i dispositivi CANopen al PLC S7-1200. Pud essere configurato sia come master
che come slave.

Sostituzione di una CPU V3.0 con una CPU V4.0

In caso di sostituzione di una CPU S7-1200 V3.0 con una CPU S7-1200 V4.0 tenere in
considerazione le differenze (Pagina 1025) documentate tra le due versioni.
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1.5 HMI Basic Panel

1.5 HMI Basic Panel

| SIMATIC HMI Basic Panel dispongono di schermi a sfioramento per le principali operazioni
di comando e di controllo dell'operatore. Tutti i pannelli presentano un grado di protezione
IP65 e sono dotati di certificazione CE, UL, cULus e NEMA 4x.

HMI Basic Panel Descrizione Dati tecnici

Tastiera a membrana da 3.6" con 10 e 250 variabili

tasti configurabili con feedback tattile . .
e 50 pagine di processo

e Mono (STN, bianco/nero)
e 87 mmx 31 mm (3.6")
e Colore di retroilluminazione

programmato (bianco, verde, giallo
0 rosso)

e Risoluzione: 240 x 80

e 200 allarmi

e 25curve

e 40 KB di memoria ricette

e 5ricette, 20 record di dati, 20 voci

Schermo a sfioramento da 4" + 4 tasti e 250 variabili

con feedback tattile . .
e 50 pagine di processo

e Mono (STN, scala di grigi)

e 76,79 mm x 57,59 mm (3,8")
Ritratto o paesaggio

e Risoluzione: 320 x 240

e 200 allarmi

e 25curve
e 40 KB di memoria ricette
e 5Sricette, 20 record di dati, 20 voci

Schermo a sfioramento 6" + 6 tasticon ¢ 500 variabili

feedback tattile

e Colore (TFT, 256 colori) o mono
(STN, scala di grigi)

e 1152 mm x 86.4 mm (5.7")

Ritratto o paesaggio
e Risoluzione: 320 x 240 e 5Sricette, 20 record di dati, 20 voci

e 50 pagine di processo

e 200 allarmi

e 25 curve

e 40 KB di memoria ricette

KTP 600 Basic PN
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Presentazione del prodotto

1.5 HMI Basic Panel

HMI Basic Panel

Descrizione

Dati tecnici

KTP 1000 Basic PN

Schermo a sfioramento 10" + 8 tasti
con feedback tattile

e Colore (TFT, 256 colori)
e 211,2mm x 158,4 mm (10,4")
e Risoluzione: 640 x 480

e 500 variabili

e 50 pagine di processo

e 200 allarmi

e 25curve

e 40 KB di memoria ricette

e 5ricette, 20 record di dati, 20 voci

-qﬁ“ [l
~ < -

TP 1500 Basic PN

Schermo a sfioramento 15"
Colore (TFT, 256 colori)
e 304,1 mm x 228,1 mm (15,1")
¢ Risoluzione: 1024 x 768

e 500 variabili

e 50 pagine di processo
e 200 allarmi

e 25curve

e 40 KB di memoria ricette (flash
integrata)

e 5Sricette, 20 record di dati, 20 voci

Vedere anche

Servizio clienti (http://www.siemens.com/automation/)
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Software di programmazione STEP 7 2

STEP 7 mette a disposizione un ambiente intuitivo in cui sviluppare, modificare e controllare
la logica per il comando della propria applicazione, compresi gli strumenti necessari per
gestire e configurare i dispositivi del progetto, quali controllori e HMI. STEP 7 fornisce una
Guida in linea molto ampia che facilita la ricerca delle informazioni.

STEP 7 mette a disposizione linguaggi di programmazione standard che consentono di
sviluppare il programma di comando in modo pratico ed efficiente.

e KOP (schema a contatti) (Pagina|184) & un linguaggio di programmazione grafico che
consente di rappresentare il programma sotto forma di circuiti elettrici.

® FUP (schema logico) (Pagina 185) € un linguaggio di programmazione basato sui simboli
grafici dell'algebra booleana.

® SCL (structured control language)|(Pagina|186) & un linguaggio di programmazione
evoluto basato sul testo.

Quando si crea un blocco di codice si deve selezionare il linguaggio di programmazione che
il blocco utilizzera. 1l programma utente € in grado di utilizzare blocchi di codice creati in uno
o tutti i linguaggi di programmazione.

Nota

STEP 7 & il componente software del portale TIA dedicato alla programmazione e la
configurazione. Oltre a STEP 7 il portale TIA comprende WinCC che consente di progettare
ed eseguire la visualizzazione del processo in runtime e la Guida in linea di WinCC e

STEP 7.
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2.1 Requisiti del sistema

2.1 Requisiti del sistema

Per installare STEP 7 & necessario effettuare il login con i diritti di amministratore.

Tabella 2- 1 Requisiti del sistema

Hardware/software Requisiti

Tipo di processore Pentium M, 1.6 GHz o simile:

RAM 1GB

Spazio disponibile sull'hard disk 2 GB sul drive di sistema C:\

Sistemi operativi e Windows 7 Home Premium o superiore (solo per STEP 7

Basic, non & supportato da STEP 7 Professional)
o Windows 7 o superiore (Professional, Enterprise, Ultimate)

Scheda grafica 32 MB RAM

Profondita di colore di 24 bit
Risoluzione schermo 1024 x 768
Rete Ethernet 20 Mbit/s o piu veloce
Drive ottico DVD-ROM
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Software di programmazione STEP 7
2.2 Diverse viste per facilitare il lavoro

2.2 Diverse viste per facilitare il lavoro

STEP 7 mette a disposizione un ambiente di facile utilizzo per lo sviluppo della logica dei
controllori, la configurazione della visualizzazione HMI e l'impostazione della comunicazione
di rete. STEP 7 offre due diverse viste del progetto che consentono di lavorare in modo piu
efficiente: un set di portali orientati al task e organizzati in base alla funzione degli strumenti
(vista portale) e una vista degli elementi orientata al progetto (vista progetto). L'utente ha la
possibilita di scegliere quale delle due viste utilizzare per operare in modo piu efficiente. Per
passare da una vista all'altra basta un clic con il mouse.

Vista portale
@ Portali per diversi task

® Task del portale selezionato
® Pannello dell'azione selezionata

(@ Passa alla vista progetto

Vista progetto
@ Menu e barra degli strumenti

(@ Navigazione di progetto
® Area di lavoro
@ Task card

®) Finestra di ispezione

6 Passa alla vista portale
@ Barra degli editor

La possibilita di visualizzare tutti i componenti insieme consente di accedere facilmente a
tutti gli aspetti del progetto. Ad es. la finestra di ispezione visualizza le proprieta e le
informazioni relative all'oggetto selezionato nell'area di lavoro. Se vengono selezionati piu
oggetti, la finestra di ispezione visualizza le proprieta che possono essere configurate.
Questa finestra contiene inoltre delle schede che consentono di visualizzare le informazioni
di diagnostica e altri messaggi.

La barra degli editor aiuta a rendere il lavoro piu rapido ed efficiente in quanto mostra tutti gli
editor aperti. Per passare da un editor all'altro basta un clic sul rispettivo editor. E anche
possibile visualizzare contemporaneamente due editor, disponendoli in senso verticale o
orizzontale. Questa funzione permette di trascinare elementi da un editor all'altro.
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2.3 Strumenti di facile utilizzo

2.3 Strumenti di facile utilizzo

2.3.1 Inserimento delle istruzioni nel programma utente

STEP 7 mette e disposizione delle task card contenenti le istruzioni  « |iswruzioni di base
per il proprio programma. Queste istruzioni sono raggruppate in Nome
base alla funzione. (] Generale

) Combinazione logica di bit
@) Temporazaton
+1) Contaton

Operazioni di confronto

<J
2] Funzioni matematiche

v w w W W W

5 l;;é
. . L. b I Operazioni di trasterimento
Per creare un programma trascinare le istruzioni dalla task card su  » & operasioni di conversione

un Segmento ¥ 3¢ Controllo del programma

P i Combinazione logica a parola
P = Spostamento e rotazione

23.2 Accesso alle istruzioni dalla barra degli strumenti "Preferiti"

STEP 7 mette a disposizione la barra degli strumenti "Preferiti" che permette all'utente di
accedere rapidamente alle istruzioni utilizzate di frequente. Per inserire l'istruzione nel
proprio segmento basta un clic sulla relativa icona!
A = = 8= g, e~ (Peri"Preferiti” nell'albero delle istruzioni cliccare
— = due volte sull'icona.)

ki == {7 = T l}

| Preferiti E possibile personalizzare i | Preferit
gy T o | = Pre_fer|t| con estrerT_la fac.|I|te} arlanleo-] @ | |
agglungendo nuove istruzioni.
%E A tale scopo ¢& sufficiente =

~ | Istruzioni di base 't'rascmgll"('a listruzione nei w | Istruzioni di base

e c Preferiti". e .

ki i Senersle _ (= L'istruzione & ora a portata di clic! * - Senersle. - |

¥ i) Combinazione logica di bit = » Si) Combinssione lagics di bit 0l

= @) Termporizatori - (@) Temporizator
= i Li E B 4
& TON F 2 TOM F
& TOF F & TOF F
4 TONR ; 2 TONR ¢
H)| ~(Ter- ¢ )] (TP}~ 4
)] ~(ToN)- £ )| -(Tom)- 4
d)| -(ToF)- A )| ~(roF)- £
o) ~{TONR)}- £ )| =(TOMR)}- £
H)] -tm- P )] -(rm- f
H)] ~¢em- < 41 ~pm)- ¢

b +1] Contaton » [+ Contater

b [ ¢] Operazioni di confronto ~ b | &) Operazioni di confronto -
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2.3.3 Creazione di un'espressione complessa utilizzando un'istruzione semplice

L'istruzione Calculate permette di creare una funzione matematica che agisce su piu
parametri di ingresso per generare il risultato, in base all'espressione definita.

Nell'albero delle istruzioni Basic ingrandire la cartella delle
funzioni matematiche. Fare doppio clic sull'istruzione
Calculate per inserire l'istruzione nel programma utente.

v | Istruzioni di base

b [ ] Senerale

r—T_ni Combinazione logica di bit
Termporizatari

r-:_‘li Contatori

[<] operazioni di confronto

{ v v v w

rii Funzioni matematiche

| CALTULATE |

1] ADD 8]
ouoE () L'istr_uzione C_alculate.non
m = configurata dispone di due
- parametri di ingresso e di uno di

oUT = <77 :
uscita.
OUT = <775

Fare clic su "???" e selezionare i tipi di dati per i parametri di ingresso
oS e di uscita. (I parametri di ingresso e di uscita devono avere lo stesso

B nt * tipo di dati).

nt
aun st

N ety gul.  P€rquesto esempio selezionare il tipo di dati "Real".
PR

Slnit

UDInt

Eyie

Word

Do rd

Per inserire I'espressione fare clic sul simbolo "Modifica espressione”.

Modifica listruzione “Calcola® [5¢
ouT:= |FET
Esempio:

(N1 » IN2) ™ (IR - INZ)

Possibill istruzioni per Real:
+.= ", [, Abs, Meqg, Exp, ™", Frac, Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan, Sqr, Sqrt, Round, Ceil, Floor, Trunc

OK Annulla

Sistema di automazione S7-1200
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40

Per questo esempio inserire la seguente espressione per scalare un valore analogico
grezzo. (Le denominazioni "In" e "Out" corrispondono ai parametri dell'istruzione Calcola.)

Out vae = ((Out high = Out Iow) / (In high = In Iow)) * (In value - In Iow) + Out iow

Out = ((in4 - in5) / (in2 - in3)) * (in1 - in3) + in5

Dove: Out value (Out) Valore di uscita in scala
In value (in1) Valore di ingresso analogico
In high (in2) Limite superiore per il valore di ingresso in scala
IN tow (in3) Limite inferiore per il valore di ingresso in scala
Out high (in4) Limite superiore per il valore di uscita in scala
Out 1ow (in5) Limite inferiore per il valore di uscita in scala

Nel box "Maodifica l'istruzione Calcola" inserire I'espressione con i nomi dei parametri:
OUT = ((in4 - in5) / (in2 - in3)) * (in1 - in3) +in5

Madifica listruzione “Calcola®™ [%
ouT = .||||1-|. -mS  n2-m3 Y anl -in3l + ms
Esempio

(MY + 2D (T =1M2)

Fassibili istruzioni per Real:

+.= " [ Abs, Neg, Exp. **, Frac. Ln, 5in, ASin, Cos, ACos. Tan, ATan, Sqr. Sqrt. Round, Ceil, Floor, Trunc

Ok 1 annulla |

Facendo clic su "OK" l'istruzione ouu (g

Calcola crea gli ingressi richiesti per Real
l'istruzione. - —
OUT = (ind-inSJ0n2-in3)...
M7 ouT
2
ING
4
INS 3
Inser.|re i nomlldelle var|ab!I| per i oucuE (g
valori che corrispondono ai Real
. ————F EMO
parametri. -
OUT = {ind = in5)/ {in2 =i...
LMD 26 eWD22
“ln_walue” = M1 OUT = “Dun_value”
w030
"Im_high” = IN2

a0 54
"ln_low" = IN3
%058
“Dut_high” — IN4
%MD
“Out_low" — NS 32
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2.3 Strumenti di facile utilizzo

234 Inserimento di ingressi o uscite in un'istruzione KOP e FUP
Mzse Alcune istruzioni consentono di creare ingressi e uscite aggiuntivi.

® Per aggiungere un ingresso o un'uscita fare clic su "Crea" oppure fare clic con il tasto
destro del mouse sul connettore dell'ingresso di uno dei parametri IN o OUT disponibili e
selezionare il comando "Inserisci ingresso".

® Per eliminare un ingresso o un'uscita fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore
dell'ingresso di uno dei parametri IN o OUT disponibili (se sono presenti piu ingressi oltre
ai due originali) e selezionare il comando "Cancella".

2.3.5 Istruzioni espandibili

Alcune delle istruzioni pit complesse visualizzano solo gli ingressi e le uscite principali e
possono essere espanse. Per visualizzare tutti gli ingressi e le uscite fare clic sulla freccia
nella parte inferiore dell'istruzione.

%DE3 "PID_3Step_To"
"PID_35tep_1" FID_35tep ﬂ
FID_35tep :
o #! -t El
Setpoint
— EHN EMO =
Input

- .

setpaint Input_PER

Input — Artuator_H Cutput_UP =~

Input_FER o = Actuator_L Cutput_DM =
= Actuator_H utpUt LR Feedback Output_PER
=|Actuator_L Output DN= Feedback_PER

Cutput_FER -
Feedback L o
Feedback_FER -_
- —

- B =i Feset —
— State —
- Errar — State
— ErrorBits EEi-
—_ ErrarBits
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2.3.6

2.3.7

42

Selezione della versione di un'istruzione

| cicli di sviluppo e rilascio di determinati set di istruzioni (come Modbus, PID e di controllo
del movimento) hanno creato numerose versioni rilasciate per queste istruzioni. Per
garantire la compatibilita e permettere di effettuare la migrazione di progetti meno recenti,

utente.
Opzioni
—
= [ MODBUS V2.0 |-
2 MB_COMM_LOAD V1.2
2 MEB_MASTER @
3 MB_SLAVE . ¥2.0

Impostazioni

» Eppesky Ganarsls

¥ Carfigurasane hartware
¥ Fyoa] T PLC Impattazioni generali
» Simulasiare

b & Dlagnossice Koma weree: | 41234
Lo Lirgen deifimerdaccia: | Rabavo Rk

Megmosics: | Imtemazoeoe

el e elenco degh u
pregem

t | demeni

Vi sl nume e brveaire
1 mesangg Impaatascne st dard

[ #gi st cam ente dedcrisioni com enidy
aceappume

[l carien Pullies presgema apens sl swic
Nedems Mol Bprilng de bl

Wista inisale

") Ultiss vise stiREmaCs

@ e ponele 1 Wisma prigems

STEP 7 offre la possibilita di scegliere la versione dell'istruzione da utilizzare nel programma

Per attivare le intestazioni e le colonne dell'albero delle
istruzioni fare clic sul relativo simbolo nella task card.

Per cambiare la versione dell'istruzione selezionare la
versione desiderata dall'elenco a discesa.

Modifica dell'aspetto e della configurazione di STEP 7

Sono disponibili numerose
impostazioni, ad es. I'aspetto
dell'interfaccia, la lingua oppure la
cartella in cui salvare il lavoro.

Per modificare queste impostazioni
selezionare il comando "Impostazioni"
dal menu "Strumenti".
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Trascinamento da un editor all'altro

5 Vista topotogica [ Visa disete_[BY Vista Per rendere I'esecuzione dei task rapida e
X B —= facile, STEP 7 permette di trascinare gli
elementi da un editor all'altro. Ad es. &
possibile trascinare un ingresso dalla CPU
all'indirizzo di un'istruzione nel programma
utente.

Per selezionare gli ingressi o le uscite della
CPU occorre impostare lo zoom almeno al

200%.
Tenere presente che i nomi delle variabili sono
'ntul & = visualizzati non solo nella tabella delle variabili

PLC ma anche sulla CPU.

{ p—
Per visualizzare due editor R =
contemporaneamente utilizzare i comandi del| [ "™ i Msiuaciny
T . " . .. . | Riduci wutto a icona
menu "Dividi editor" o i relativi pulsanti nella | ... ccemmm0 s
barra degli Strumenti_ Editor precedente Carl+Maiusc+F B

_| | Divach editar verticalments

ditor orizontalmente MaiuscsF3

Per passare da un editor all'altro tra quelli aperti, cliccare nelle relative icone nella barra degli
editor.

4 Vista portale L visingenerale | § Impostazioni [oby PLE 3 |- voriabitiene |
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2.3.9 Modifica del modo di funzionamento della CPU

La CPU non dispone di un interruttore fisico per la commutazione del modo di
funzionamento (STOP o RUN).

Per modificare il modo di funzionamento della CPU fare clic sui pulsanti "Avvia Lo
CPU" e "Arresta CPU" nella barra degli strumenti. ==

Quando si configura la CPU nella Configurazione dispositivi si configura ilcomportamento di
avviamento nelle proprieta della CPU.

Il portale "Online & Diagnostica" mette a disposizione anche un pannello operatore per la
commutazione del modo di funzionamento della CPU online. Per utilizzare il pannello
operatore CPU & necessario essere collegati online alla CPU. La task card "Tool Online"
visualizza un pannello operatore che mostra lo stato di funzionamento della CPU online. Il
pannello operatore permette inoltre di modificare lo stato di funzionamento della CPU online.

w Pannello operatore CPU Per commutare lo stato di funzionamento (STOP o RUN) utilizzare il
PLC1 [CFU1214C 00D relativo pulsante sul pannello operatore. Il pannello & dotato anche di un
m wisror URECTT pylsante MRES per il ripristino della memoria.
ERROR ETOF
MAINT . MFES |

Il colore dell'indicatore RUN/STOP mostra lo stato di funzionamento attuale della CPU. I
giallo indica lo stato STOP, il verde lo stato RUN.

Per informazioni su come configurare il modo operativo di default all'accensione consultare
Modi operativi della CPU nel manuale di sistema S7-1200 (Pagina|81).
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2.3.10 Modifica del tipo di richiamo per un DB

"IEC_Timer_0_DB"

X Taglia
15 Copia

% Elimnina

Wala

Modiica tipo di richiamo... b

Crrle X
Crrls C

Cane

STEP 7 consente di definire o modificare facilmente
I'associazione di un DB ad un'instruzione o un FB che &
un FB.

e E possibile commutare I'assegnazione tra diversi DB.

e E possibile commutare I'assegnazione tra un DB di
istanza singola e un DB di multiistanza.

e E possibile creare un DB di istanza (se un DB di
istanza manca o non & disponibile).

E possibile accedere al comando "Modifica tipo di

richiamo" facendo clic con il tasto destro del mouse

k’é: Insensci segmento Maiusc+F2 " ; \ ' i )
7 Inserisci bax vuoto wsivseabs | SUll'istruzione o sull'FB nell'editor di programma oppure
N " selezionando il comando "Richiamo del blocco" dal menu
i Insensc commento " . o
Opzioni".
Froprieta
La finestra di dialogo "Opzioni di
Bloces dat richiamo" permette di
EB Nome EC Timer 0 DB, = selezionare un DB di istanza
o B o X singola o dllrr}ultustan.za. E
singol Manuble anche possibile selezionare DB
Autor specifici da un elenco a discesa
Il blocco funzionale nichiamato sabva i dati in un proprio blocco Contenente | DB d|3pon|b|l|
EB dati di istanza,
Multi-

1stanza

QK Annulla
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2.3.1

46

Disconnessione temporanea di dispositivi da una rete

| singoli dispositivi di rete possono essere disconnessi dalla sottorete. Poiché la
configurazione del dispositivo non viene eliminata dal progetto, & possibile ripristinare
facilmente il collegamento al dispositivo.

PLC_T 10-Device_1 10-Device_2
CPU1214C IM 151-3PN 1M 151-3FN
PLC_1 PLC_1
PNAE_2

Fare clic con il tasto destro del mouse sulla
porta dell'interfaccia sul dispositivo di rete e
selezionare il comando "Interrompi il
collegamento alla sottorete" nel menu di
scelta rapida.

10-Device_2
IM 151-3FN

Assegna alla nuove sottorete
Interrompi il collegamento alla sottorete b

Assegna al nuovo 10 Contraller
Separa dal sistema |0
[7] Bvidenzia Sistema 10

g Proprieté

STEP 7 riconfigura i collegamenti di rete ma non elimina dal progetto il dispositivo
scollegato. Durante l'interruzione del collegamento di rete gli indirizzi dell'interfaccia non
cambiano.

PLC_1 10-Devica_1 16-Device_2
CPU1214C IM 151-3FN IM 151-3FN
PLC1

’ Non assegnato

Quando si caricano i nuovi collegamenti di rete la CPU deve essere impostata su STOP.

PMAE_2

Per ricollegare il dispositivo & sufficiente creare un nuovo collegamento di rete alla porta del
dispositivo.
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2.3.12

E Vista topologica I* Vista di rete I[h' Wista dispositivi |_

dr [Rc

F‘ﬁé:ti@.!’ =

|+ Unitd non inssne

(=]

@ Wista topologica I& Wista di rete Im‘ Wista dispositivi |_

& [P

Unith nin

inserite

EFPEIE, =

g

L1 EY

<]
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Disinserimento virtuale di dispositivi dalla configurazione

STEP 7 mette a disposizione un'area di
memoria per le unita non inserite. Per
salvare la configurazione di un'unita é
possibile trascinarla dal telaio di
montaggio. Le unita non inserite vengono
salvate nel progetto e possono essere
reinserite in futuro senza dover
riconfigurarne i parametri.

Questa funzione viene ad es. utilizzata per
la manutenzione temporanea.
Immaginiamo di dover sostituire un'unita e
di utilizzarne temporaneamente un'altra. E
possibile trascinare I'unita configurata dal
telaio di montaggio nelle "Unita non
inserite" e inserire quindi l'unita
temporanea.

47



Software di programmazione STEP 7

2.3 Strumenti di facile utilizzo

Sistema di automazione S7-1200
48 Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Montaggio

3.1 Istruzioni per l'installazione dei dispositivi S7-1200

| dispositivi S7-1200 sono estremamente semplici da installare. Possono essere montati su
un pannello o una guida DIN standard e orientati sia in senso orizzontale che verticale. Le
ridotte dimensioni dell'S7-1200 permettono inoltre un uso piu razionale dello spazio.

&AWERTENZA

Requisiti di installazione per i PLC S7-1200

| PLC SIMATIC S7-1200 sono controllori di tipo aperto. Devono essere installati in una
custodia, un armadio o una sala di controllo il cui accesso sia consentito esclusivamente al
personale autorizzato.

Il mancato rispetto di questi requisiti di installazione pud causare la morte o gravi lesioni
alle persone e/o danni alle cose.

In fase di installazione dei PLC S7-1200 rispettare sempre i requisiti qui descritti.

Isolare i dispositivi S7-1200 dal calore, dall’alta tensione e dal rumore elettrico.

Una regola generale a cui attenersi durante il montaggio € quella di separare i dispositivi che
generano alta tensione e un elevato rumore elettrico dai dispositivi logici che funzionano con
basse tensioni, quali 'S7-1200.

Quando si configura la disposizione dell’S7-1200 nel pannello € bene individuare i dispositivi
che emettono calore e dislocare quelli elettronici nelle zone meno calde dell’armadio.
Riducendo l'esposizione alle alte temperature si garantisce una maggiore durata dei
dispositivi elettronici.

Va inoltre considerata la disposizione dei conduttori dei dispositivi nel pannello. E importante
non disporre i conduttori di segnale a bassa tensione e i cavi di comunicazione assieme ai
conduttori di potenza AC e ai conduttori DC ad alta corrente e a commutazione rapida.
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3.1 Istruzioni per l'installazione dei dispositivi S7-1200

Prevedere uno spazio libero adeguato per il raffreddamento e il cablaggio

| dispositivi S7-1200 sono stati progettati per il raffreddamento a convezione naturale. Per
garantire un raffreddamento corretto & necessario lasciare uno spazio libero di almeno 25
mm sia sopra che sotto i dispositivi. Lasciare inoltre almeno 25 mm di spazio libero tra il lato
anteriore dei moduli e l'interno della custodia.

/\CAUTELA

La temperatura ambiente massima consentita per il montaggio verticale & inferiore di 10
°C.

Per orientare un sistema S7-1200 montato verticalmente procedere come indicato nella
seguente figura.

Accertarsi che il sistema S7-1200 sia montato correttamente.

Quando si progetta la disposizione del sistema S7-1200 si deve prevedere uno spazio libero
sufficiente per il cablaggio e il collegamento dei cavi di comunicazione.

. errres sy e ®

m
@  Vista laterale ®  Montaggio verticale
®

@ Montaggio orizzontale Spazio libero
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3.2 Budget di potenza

3.2 Budget di potenza

La CPU dispone di un alimentatore integrato che provvede ad alimentare la CPU, i moduli di
I/0, le signal board, gli altri moduli di comunicazione e le altre utenze che richiedono
un'alimentazione a 24 V DC.

Per maggiori informazioni sul budget di potenza di 5 V DC fornito dalla CPU e richiesto dai
moduli di I/O, dalle signal board e dai moduli di comunicazione consultare i/ dati tecnici
(Pagina 853). Per determinare quanta potenza (o corrente) la CPU & in grado di erogare alla
configurazione progettata consultare "Calcolo del budget di potenza"|(Pagina 1015).

La CPU dispone inoltre di un’alimentazione per sensori di 24 V DC che fornisce una
tensione continua a 24 V DC agli ingressi, alla bobina a relé di potenza dei moduli di I/0O o ad
altri dispositivi. Se la potenza di 24 V DC richiesta & superiore a quella fornita
dall’alimentazione per sensori & necessario aggiungere al sistema un'unita di alimentazione
esterna da 24 V DC. Per maggiori informazioni sul budget di potenza per sensori a 24 V DC
della CPU utilizzata consultare i dati tecnici/(Pagina 853).

Nota

I CM 1243-5 (modulo master PROFIBUS) richiede I'alimentazione dal sensore a 24 V DC
della CPU.

Se si utilizza un'unita di alimentazione esterna da 24 V DC, accertarsi che non sia collegata
in parallelo all’alimentazione per sensori della CPU. Per migliorare la protezione dal rumore
elettrico si consiglia di collegare il polo comune (M) dei diversi alimentatori.

AAWERTENZA

Se si collega un alimentatore esterno a 24 V DC in parallelo all'alimentazione per sensori a
24 V DC, puo verificarsi un conflitto tra le due alimentazioni che cercheranno di imporre il
proprio livello di tensione di uscita preferenziale.

Ne potrebbero derivare una riduzione della durata o il guasto immediato di uno o entrambi
gli alimentatori, con conseguente funzionamento imprevedibile del sistema. Cid pud
causare la morte o gravi lesioni alle persone e/o danni alle cose.

L’alimentazione per sensori DC e le unita di alimentazione esterna devono alimentare 1/0
diversi.
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3.2 Budget di potenza
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Alcune porte di ingresso dell'alimentazione a 24 V DC del sistema S7-1200 sono
interconnesse, ovvero un circuito logico comune collega tra loro piu morsetti M. Sono
interconnessi, ad esempio, i seguenti circuiti, se contrassegnati come "non isolati" nelle
schede tecniche: I'alimentazione a 24 V DC della CPU, l'ingresso di alimentazione della
bobina del relé di un SM o di un ingresso non isolato. Tutti i morsetti M non isolati devono
essere collegati allo stesso potenziale di riferimento esterno.

&AWERTENZA

Se si collegano i morsetti M non isolati a potenziali di riferimento diversi si formano flussi di
corrente indesiderati che possono danneggiare il PLC e le apparecchiature a cui &
collegato o farli funzionare in modo imprevedibile.

Il mancato rispetto di queste istruzioni pud provocare danni o un funzionamento imprevisto
e causare la morte o gravi lesioni alle persone e/o danni alle cose.

E quindi importante accertarsi che i morsetti M non isolati del sistema S7-1200 siano

collegati allo stesso potenziale di riferimento.
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3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

3.3.1 Quote di montaggio dei dispositivi S7-1200

CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C
(measurements in mm)

» B¢ [« B — B [« » B |&
4 | | | |
v | | | |

116

CPU 1215C, CPU 1217C |

I |
4—01-»:4— c2 —>|l403+

4 A .

* >
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3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

Tabella 3-1 Quote di montaggio (mm)

Dispositivi S7-1200 Larghezza A Larghezza B Larghezza C
(mm) (mm) (mm)
CPU CPU 1211C e CPU 1212C 90 45 --
CPU 1214C 110 55 -
CPU 1215C 130 65 (parte Parte inferiore:
superiore) C1:32.5
C2: 65
C3: 325
CPU 1212C 150 75 Parte inferiore:
C1:37.5
C2:75
C3:37.5
Moduli di /0 8 e 16 1/O digitali 45 22.5 -
2, 4 e 8 1/0 analogici
4 e 8 1/0 termocoppia
41/0 RTD
SM 1278 10-Link Master
8 uscite digitali x relé (di scambio) 70 35 --
16 1/0 analogici 70 35 --
81/0 RTD
Interfacce di CM 1241 RS232 e 30 15 --
comunicazione CM 1241 RS422/485
Master PROFIBUS CM 1243-5 e
slave PROFIBUS CM 1242-5
CM 1242-2 master AS-i
CP 1242-7 GPRS
TS (Teleservice) Adapter |IE Basic!
TS Adapter 30 15 --
Modulo TS 30 15 --

1 Prima di installare il TS (Teleservice) Adapter |IE Basic si devono collegare il TS Adapter e un modulo TS. La larghezza
complessiva ("larghezza A") & di 60 mm.

Ogni CPU, SM, CM e CP supporta il montaggio su una guida DIN o su un panello. Per
fissare il dispositivo alla guida DIN si utilizzano gli appositi ganci. Questi possono essere
anche estratti e impiegati come punti di fissaggio delle viti per montare I'unita direttamente
sul pannello. Il foro per i ganci DIN sul dispositivo ha una dimensione interna di 4,3 mm.

E necessario prevedere una zona termica di 25 mm sopra e sotto l'unita per consentire il
passaggio dell'aria.
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3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

Montaggio e smontaggio dei dispositivi S7-1200

La CPU pud essere montata in modo estremamente semplice su una guida DIN standard o
un pannello. Il dispositivo dispone di ganci per il fissaggio alla guida DIN che possono
essere anche estratti e impiegati come punti di fissaggio delle viti per montare I'unita sul
pannello.

@D  Montaggio su guida DIN ® Montaggio su pannello
® Gancio per guida DIN in posizione di @ Gancio estratto per il montaggio su pannello
bloccaggio

Prima di installare o disinstallare dei dispositivi elettrici accertarsi che siano spenti.
Controllare inoltre che sia stata disinserita I'alimentazione dalle eventuali apparecchiature
collegate.

&AWERTENZA

Il montaggio o lo smontaggio dell'S7-1200 e delle relative apparecchiature in presenza di
alimentazione pud provocare scosse elettriche o il funzionamento imprevisto delle
apparecchiature.

La mancata disinserzione dell'alimentazione dall’'S7-1200 e da tutte le apparecchiature
collegate durante il montaggio o lo smontaggio pud provocare la morte o gravi lesioni alle
persone e/o danni alle cose a causa di scosse elettriche o del funzionamento imprevisto
delle apparecchiature.

Attenersi sempre alle norme di sicurezza e accertarsi che I'S7-1200 sia isolata
dall'alimentazione prima di installare o disinstallare le CPU S7-1200 o le apparecchiature
collegate.
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3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

Quando si sostituisce o si monta un S7-1200 accertarsi di aver scelto il tipo di modulo
corretto o un dispositivo equivalente.

AAWERTENZA

Il montaggio errato di un'unita S7-1200 pud determinare un funzionamento anomalo del
programma dell'S7-1200.

La sostituzione di un dispositivo S7-1200 con un modello diverso o il suo errato
posizionamento possono causare la morte, gravi lesioni personali e/o danni alle
apparecchiature a causa del funzionamento imprevisto delle stesse.

Sostituire I'S7-1200 con un dispositivo dello stesso modello e accertarsi di averlo collocato
nella posizione corretta.

AAWERTENZA

Non scollegare I'apparecchiatura in presenza di un'atmosfera infammabile o esplosiva.

Lo scollegamento dell'apparecchiatura in un‘atmosfera infiammabile o esplosiva pud
provocare incendi o esplosioni che potrebbero causare la morte o gravi lesioni al personale
e/o danni alle cose.

In presenza di un'atmosfera infammabile o esplosiva attenersi sempre alle norme di
sicurezza.

Nota
Le scariche elettrostatiche possono danneggiare il dispositivo o il relativo alloggiamento
nella CPU.

Quando lo si maneggia, si deve toccare una superficie metallica messa a terra e/o indossare
una fascetta di messa a terra.

3.3.2 Montaggio e smontaggio della CPU

La CPU pud essere montata su un pannello o una guida DIN.

Nota

Collegare i moduli di comunicazione alla CPU e montare l'intero gruppo di elementi come si
trattasse di un'unica unita. Montare i moduli di I/O separatamente, dopo aver installato la
CPU.

Per il montaggio delle unita sulla guida DIN o su pannello tenere presente quanto segue:

® Per il montaggio sulla guida DIN accertarsi che, sia nella CPU che nei CM collegati, il
gancio superiore sia bloccato (in posizione rientrata) e quello inferiore estratto.

® Una volta montati i dispositivi sulla guida DIN fissarli spingendo i ganci inferiori in
posizione di bloccaggio.

® Per il montaggio su pannello verificare che i ganci siano estratti.
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Per montare la CPU su un pannello procedere nel seguente modo:

1.

Praticare e filettare i fori di montaggio (M4) rispettando le quote indicate nella tabella
Quote di montaggio (mm)|(Pagina|53).

. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano scollegate

dall'alimentazione elettrica.

Estrarre dal modulo i ganci di montaggio. Accertarsi di aver estratto tutti i ganci per la
guida DIN, sia quelli sopra che quelli sotto la CPU.

Fissare il modulo al pannello mediante una vite a testa cilindrica M4 con molla e rondella
piatta. Non utilizzare una vite a testa piatta.

Nota

Il tipo di vite sara determinato dal materiale su cui si effettua il montaggio. Applicare la
coppia necessaria fino a quando la rondella a molla si appiattisce. Evitare di applicare
una coppia eccessiva sulle viti di montaggio. Non utilizzare una vite a testa piatta.

Nota

Se si installa la CPU in un ambiente soggetto a forti vibrazioni o in posizione verticale &
consigliabile fissare la guida DIN con gli appositi arresti. Per accertarsi che i moduli
restino collegati applicare alla guida DIN una staffa terminale (8WWA1 808 or 8WA1 805).
Se il sistema si trova in un ambiente soggetto a forti vibrazioni, il montaggio della CPU su
pannello garantira una maggiore protezione.

Tabella 3-2 Montaggio della CPU su una guida DIN

Task

Procedimento

1. Montare la guida DIN. Fissare la guida al pannello di montaggio ogni 75 mm.

2. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano scollegate
dall'alimentazione elettrica.

3. Agganciare la CPU sopra la guida DIN.

4. Estrarre il gancio per la guida DIN sotto la CPU in modo che questa possa
adattarsi alla guida.

5. Ruotare la CPU verso il basso per posizionarla sulla guida.

6. Premere i ganci in modo da bloccare la CPU alla guida.
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Tabella 3-3 Smontaggio della CPU da una guida DIN

Task Procedimento

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-
1200 siano scollegate dall'alimentazione elettrica.

2. Scollegare i morsetti di I/O, i conduttori e i cavi dalla
CPU |(Pagina|63).

3. Smontare la CPU e gli eventuali moduli di
comunicazione collegati come fossero un'unica unita.
Tutti i moduli di /0O devono restare montati.

4. Se é stato collegato un SM alla CPU, disinserire il
connettore di bus:

— Inserire un cacciavite a lato della linguetta posta
sopra il modulo di I/O.

— Premere verso il basso per sganciare il connettore
dalla CPU.

— Far scorrere la linguetta completamente verso
destra.

5. Smontare la CPU:

— Estrarre il gancio per la guida DIN in modo da
sbloccare la CPU dalla guida.

— Ruotare la CPU verso l'alto e sganciarla dalla guida,
quindi smontarla dal sistema.

3.3.3 Montaggio e smontaggio di un'SB, una CB o una BB

Tabella 3-4 Montaggio di SB, CB o BB 1297

Task Procedimento

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano
scollegate dall'alimentazione elettrica.

Togliere i coperchi della morsettiera superiore e inferiore della CPU.

w N

. Inserire un cacciavite nell'intaglio dietro il coperchio posto sopra la
CPU.

Far leva con delicatezza sul coperchio e toglierlo dalla CPU.
Inserire il modulo nella sua sede di montaggio sopra la CPU.

Premere con forza il modulo finché non scatta in posizione.

No ok~

Rimontare i coperchi delle morsettiere.
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Tabella 3-5 Rimozione di SB, CB o BB 1297

Task

Procedimento

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano
scollegate dall'alimentazione elettrica.

Togliere i coperchi della morsettiera superiore e inferiore della CPU.
Inserire un cacciavite nell'intaglio posto sopra l'unita.

Far leva con delicatezza sul modulo per sganciarlo dalla CPU.
Estrarre il modulo dalla sua sede di montaggio sopra la CPU.

Rimontare il coperchio della CPU.

N o o~ DN

Rimontare i coperchi delle morsettiere.

Montaggio o sostituzione della batteria nella scheda di batteria BB 1297

La BB 1297 richiede una batteria di tipo CR1025. La batteria non &€ compresa nella BB 1297
e deve essere acquistata dall'utente. Per installare o sostituire la batteria procedere nel
modo seguente:

1.

2.

Nella BB 1297 installare una nuova batteria con il lato positivo della batteria verso l'alto e
il lato negativo accanto al circuito stampato.

La BB 1297 & pronta per essere installata nella CPU. Per l'installazione della BB 1297
seguire le istruzioni per l'installazione fornite in precedenza.

Per sostituire la batteria nella BB 1297:

1.

Rimuovere la BB 1297 dalla CPU seguendo le istruzioni per la rimozione fornite in
precedenza.

. Rimuovere con cura la vecchia batteria utilizzando un piccolo cacciavite. Estrarre la

batteria da sotto il gancio.

Installare una nuova batteria CR1025 di sostituzione con il lato positivo della batteria
verso l'alto e il lato negativo accanto al circuito stampato.

. Reinstallare la scheda di batteria BB 1297 seguendo le istruzioni di installazione fornite in

precedenza.
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3.34 Montaggio e smontaggio di un SM

Tabella 3-6 Montaggio di un SM

Task

Procedimento

Gli SM possono essere montati dopo aver installato la CPU.
1.

3.

Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200
siano scollegate dall'alimentazione elettrica.

Togliere il coperchio del connettore sul lato destro della
CPU:

— Inserire un cacciavite nell'intaglio sopra il coperchio.
— Far leva con delicatezza sul coperchio per toglierlo.
Conservarlo per poterlo eventualmente riutilizzare.

Collegare I'SM alla CPU:
. Collocare I'SM a fianco della CPU.

Agganciare I'SM sopra la guida DIN.

Estrarre il gancio per la guida DIN posto in basso in modo
che I'SM possa incastrarsi sulla guida.

Ruotare I'SM verso il basso in modo da posizionarla a fianco
della CPU e premere il gancio in alto per bloccarla sulla
guida.

Con questa operazione si realizzano i collegamenti sia meccanici che elettrici per

I'SM.

1. Inserire un cacciavite a lato della linguetta posta sopra I'SM.
2. Spingere completamente la linguetta verso sinistra per inserire il connettore di

bus nella CPU.

La stessa procedura consente di installare un modulo di I/O in un modulo I/O.
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Tabella 3-7 Smontaggio di un SM

3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

Task

Procedimento

Gli SM possono essere smontati senza dover smontare anche la CPU o altri
eventuali SM.

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano scollegate
dall'alimentazione elettrica.

2. Scollegare i morsetti di I/O e i conduttori dall'SM (Pagina 63).

3. Disinserire il connettore di bus.
— Inserire un cacciavite a lato della linguetta posta sopra I'SM.
— Premere verso il basso per sganciare il connettore dalla CPU.
— Far scorrere la linguetta completamente verso destra.

Se & presente un altro SM sulla destra ripetere le operazioni anche per questo
modulo.

Smontare I'SM:

1. Estrarre il gancio per la guida DIN posto in basso in modo da sganciare I'SM
dalla guida.
2. Ruotare I'SM verso l'alto e toglierla dalla guida. Smontare I'SM dal sistema.

3. Se necessario rimettere il coperchio sul connettore di bus della CPU per evitare
che vi entri della sporcizia.

La stessa procedura consente di disinstallare un modulo di I/O da un modulo I/O.
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3.3.5 Montaggio e smontaggio di un CM o CP

Collegare i moduli di comunicazione alla CPU e montare l'intero gruppo di elementi come si
trattasse di un'unica unita, come illustrato al paragrafo| Montaggio e smontaggio della CPU

(Pagina 56).

Tabella 3-8 Montaggio di un CM o CP

Task Procedura

1.

Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200
siano scollegate dall'alimentazione elettrica.

Innanzitutto & necessario collegare il CM alla CPU, quindi
si pud montare l'intero gruppo di elementi sulla guida DIN
o sul pannello come si trattasse di un'unica unita.

Togliere il coperchio del bus dal lato sinistro della CPU:

— Inserire un cacciavite nell'intaglio sopra il coperchio del
bus.

— Far leva con delicatezza sul bordo superiore del
coperchio.

Togliere il coperchio del bus. Conservarlo per poterlo
eventualmente riutilizzare.

Collegare il CM o CP alla CPU:

— Allineare il connettore di bus e i perni del CM con i fori
della CPU

— Premere le unita una contro l'altra finché i perni
scattano in posizione.

Montare la CPU e il CP sulla guida DIN o sul pannello.

Tabella 3-9 Smontaggio di un CM o CP

Task Procedura

fossero un'unica unita.

ok oobd

La CPU e i CM possono essere smontati dalla guida DIN o dal pannello come

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano scollegate
dall'alimentazione elettrica.

Scollegare i morsetti di I/O, tutti i conduttori e i cavi dalla CPU e dai CM.

Per il montaggio sulla guida DIN estrarre i ganci inferiori della CPU e dei CM.
Smontare la CPU e i CM dalla guida DIN o dal pannello.

Afferrare la CPU e i CM tenendoli ben saldi e staccarli.
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ATTENZIONE

Separare i moduli senza utilizzare attrezzi.

Non utilizzare attrezzi per separare i moduli perché li si potrebbero danneggiare.

3.3.6 Smontaggio e rimontaggio della morsettiera dell'S7-1200

La CPU, gli SB e gli SM dispongono di una morsettiera estraibile che facilita il collegamento
dei conduttori.

Tabella 3- 10 Smontaggio della morsettiera

Task Procedimento

Preparare il sistema per lo smontaggio della morsettiera disinserendo I'alimentazione dalla
CPU e aprendo il coperchio della morsettiera.

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano scollegate
dall'alimentazione elettrica.

2. Ispezionare il bordo superiore della morsettiera e cercare l'intaglio in cui inserire il
cacciavite.

3. Inserire la lama del cacciavite nell'intaglio.

4. Far leva con delicatezza sul bordo superiore della morsettiera spingendola fuori dalla
CPU. La morsettiera si sgancia con uno scatto.

5. Afferrare la morsettiera ed estrarla dalla CPU.
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Tabella 3- 11 Montaggio della morsettiera

Task Procedimento

Preparare i componenti per il montaggio della morsettiera disinserendo l'alimentazione dalla
CPU e aprendo il coperchio della morsettiera.

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano scollegate
dall'alimentazione elettrica.

2. Allineare la morsettiera ai perni dell'unita.

3. Allineare il lato di cablaggio con il bordo della base della morsettiera.

4. Premere con forza e ruotare la morsettiera fino ad agganciarla in posizione.
Verificare che sia allineata e innestata correttamente.

3.3.7 Montaggio e smontaggio della prolunga

La prolunga dell'S7-1200 garantisce maggiore flessibilita nella configurazione del layout del
proprio sistema S7-1200. Per ogni CPU € ammessa solo una prolunga la quale viene
montata tra la CPU e il primo SM oppure tra due SM.

Tabella 3- 12 Montaggio e smontaggio del connettore maschio della prolunga

Task Procedimento

Per montare il connettore maschio:

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano
scollegate dall'alimentazione elettrica.

2. Inserire il connettore maschio nel connettore di bus sul lato destro
del modulo di I/O o della CPU.

Per smontare il connettore maschio:

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-1200 siano
scollegate dall'alimentazione elettrica.

2. Estrarre il connettore maschio per liberarlo dal modulo di I/0O o dalla
CPU.
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Tabella 3- 13 Montaggio del connettore femmina della prolunga

3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

Task

Procedimento

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature
S7-1200 siano scollegate dall'alimentazione
elettrica.

2. Inserire il connettore femmina nel connettore di bus
sul lato sinistro del modulo di I/0O.

3. Inserire l'occhiello del connettore femmina nel
connettore di bus del case premendo leggermente
per agganciarlo.

g |

4. Bloccare il connettore in posizione:

— Inserire un cacciavite a lato della linguetta posta
sopra il modulo di I/O.

— Far scorrere completamente la linguetta verso
sinistra.
Per agganciare il connettore occorre far scorrere la
relativa linguetta fino in fondo a sinistra. La linguetta
del connettore deve essere bloccata in posizione.

Tabella 3- 14 Smontaggio del connettore femmina della prolunga

Task

Procedimento

4. Smontare il connettore femmina.

1. Accertarsi che la CPU e tutte le apparecchiature S7-
1200 siano scollegate dall'alimentazione elettrica.

2. Sbloccare il connettore:

— Inserire un cacciavite a lato della linguetta posta
sopra il modulo di I/O.

— Premere leggermente la linguetta e farla scorrere
completamente verso destra.

3. Sollevare leggermente il connettore per sganciare
I'occhiello.
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3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

3.3.8

3.3.8.1

66

Nota
Installazione del cavo di prolunga in un ambiente soggetto a vibrazioni

Se si collega la prolunga a dei moduli di espansione che si spostano, con il tempo il
connettore maschio e I'aggancio a scatto possono allentarsi.

Fissare il connettore maschio alla guida DIN (o a un altro punto) con una fascetta in modo
da ridurre ulteriormente la tensione sul cavo.

Quando si installa il cavo, evitare di tirarlo. Al termine dell'installazione accertarsi che il
collegamento tra il cavo e il modulo sia posizionato correttamente.

TS (TeleService) adapter

Collegamento del TeleService adapter

Prima di installare il TS (TeleService) Adapter IE Basic si devono collegare il TS Adapter e
un modulo TS.

Moduli TS disponibili:
e Modulo TS RS232
¢ Modulo TS modem
® Modulo TS GSM
e Modulo TS ISDN

Nota
Se si toccano i contatti del connettore @ del modulo TS il modulo si pud danneggiare.
Per evitare di danneggiare il modulo TS con le scariche elettrostatiche attenersi alle direttive

ESD. Prima di collegare il modulo TS e il TS Adapter assicurarsi che entrambi siano
disattivati.
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3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

[EC
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@ Modulo TS @ Connettore sporgente dal modulo TS

® TS Adapter ®  Non apribile

@ Elementi @ Porta Ethernet

Nota

Prima di collegare il modulo TS e il TS Adapter accertarsi che i pin di contatto @ non siano
piegati.

Quando si effettua il collegamento verificare che il connettore maschio e gli elementi guida
siano posizionati correttamente.

Collegare il modulo TS solo al TS Adapter. Non forzare per collegare il TS Adapter a un
dispositivo diverso, ad es. una CPU S7-1200. Non modificare la struttura meccanica e non
rimuovere né danneggiare gli elementi guida.

3.3.8.2 Montaggio della scheda SIM

Individuare lo slot per la scheda SIM sul lato inferiore del TS module GSM.

Nota

La scheda SIM pu0 essere estratta o inserita solo se il TS module GSM & scollegato
dall'alimentazione.
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Tabella 3- 15 Montaggio della scheda SIM

Procedimento Compito

Utilizzare un oggetto appuntito
per premere il pulsante di
espulsione del vassoio della
scheda SIM (nella direzione
indicata dalla freccia) ed
estrarre il vassoio.

Inserire la scheda SIM nel TS Module GSM
vassoio (vedi figura) e

ricollocarlo nel rispettivo slot.

Scheda SIM

® 0O

Vassoio scheda SIM

Nota

Accertarsi che il vassoio della scheda SIM sia orientato nella direzione corretta. In caso
contrario la scheda SIM non fa contatto con il modulo e il pulsante di espulsione potrebbe
non far fuoriuscire il vassoio.
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3.3.8.3

3.3 Procedimenti di installazione e disinstallazione

Installazione del TS adapter su guida DIN

Presupposti: il TS Adapter e il modulo TS devono essere collegati tra loro e deve essere
stata installata la guida DIN.

Nota

Se si installa l'unita TS verticalmente o in un ambiente con vibrazioni molto forti il modulo
TS potrebbe scollegarsi dal TS Adapter. Per accertarsi che i moduli restino uniti applicare
alla guida DIN la staffa terminale 8WA1 808.

Tabella 3- 16 Montaggio e smontaggio del TS Adapter

Task Procedimento
Montaggio:
L 1. Agganciare alla guida DIN @iTS Adapter gia collegato al modulo
TS O.
2. Ruotare l'unita all'indietro finché non scatta in posizione.
3. Fissare i moduli alla guida DIN premendo l'apposito gancio su ciascun
modulo.
Smontaggio:
1. Estrarre il cavo analogico e quello Ethernet dal lato inferiore del TS
Adapter.
2. Scollegare il TS Adapter dall'alimentazione.
3. Sbloccare i due moduli dalla guida con un cacciavite.
4. Ruotare l'unita verso I'alto per sganciarla dalla guida DIN.
/ \AVVERTENZA
Requisiti di sicurezza per il montaggio e lo smontaggio del TS Adapter.
Prima di staccare I'alimentazione dall'unita scollegare la messa a terra del TS Adapter
estraendo il cavo analogico e il cavo Ethernet. Il mancato rispetto di questa precauzione
puo causare la morte, gravi lesioni alle persone e/o danni alle cose a causa del
funzionamento imprevisto delle apparecchiature.
Durante il montaggio e lo smontaggio del TS Adapter rispettare sempre i requisiti indicati.
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3.3.8.4 Montaggio del TS Adapter su pannello
Presupposti: Devono essere stati collegati il TS Adapter e il modulo TS.

1. Far scorrere la staffa di fissaggio @ sul lato posteriore del TS Adapter e del modulo
TS nella direzione indicata dalla freccia finché il dispositivo di aggancio non scatta in
posizione.

2. Avwvitare il TS Adapter e il modulo TS nella posizione contrassegnata con @ della parete
di montaggio.

La seguente figura mostra il TS Adapter visto da dietro, con le staffe di fissaggio scorrevoli
@ nelle due posizioni:

f

ON H

'y

F

g
il

O3

108
116

1 Ll %’ =

=21 =2

(@  staffe scorrevoli di fissaggio
® Fori per il montaggio a parete

Sistema di automazione S7-1200
70 Manuale di sistema, 03/2014, A5E02486684-AG



Montaggio
3.4 Istruzioni per il cablaggio

3.4 Istruzioni per il cablaggio

Una messa a terra e un cablaggio corretti sono indispensabili per garantire il funzionamento
ottimale del sistema e proteggere adeguatamente I'applicazione e I'S7-1200 dal rumore
elettrico. Consultare gli schemi elettrici dell'S7-1200 riportati nei|dati tecnici (Pagina|853).

Presupposti

Prima di mettere a terra o cablare dei dispositivi elettrici accertarsi che siano spenti.
Controllare inoltre che sia stata disinserita I'alimentazione dalle eventuali apparecchiature
collegate.

Per il cablaggio dell'S7-1200 e delle apparecchiature collegate attenersi alle normative
vigenti. L'installazione e I'utilizzo del sistema devono essere conformi alle norme nazionali e
locali. Rivolgersi alle autorita locali competenti per stabilire quali norme e regolamenti siano
applicabili al caso specifico.

AAWERTENZA

Il montaggio o il cablaggio dell'S7-1200 e delle relative apparecchiature in presenza di
alimentazione puo provocare scosse elettriche o il funzionamento imprevisto delle
apparecchiature.

La mancata disinserzione dell'alimentazione dall’'S7-1200 e da tutte le apparecchiature
collegate durante l'installazione o la disinstallazione pud provocare la morte o gravi lesioni
alle persone e/o danni alle cose a causa di scosse elettriche o del funzionamento
imprevisto delle apparecchiature.

Attenersi sempre alle norme di sicurezza e accertarsi che I'S7-1200 sia isolata
dall'alimentazione prima di installare o disinstallare I'S7-1200 o le apparecchiature
collegate.

Tener sempre in considerazione la sicurezza quando si effettua la messa a terra e il
cablaggio dell’'S7-1200. | dispositivi elettronici di controllo come I'S7-1200 possono guastarsi
e causare il funzionamento imprevisto delle apparecchiature comandate o controllate. E
quindi indispensabile prevedere delle protezioni che siano indipendenti dall’'S7-1200 per
evitare possibili lesioni alle persone e danni alle apparecchiature.

&AWERTENZA

In condizioni non sicure i dispositivi di comando possono funzionare in modo errato e
determinare un funzionamento scorretto delle apparecchiature comandate.

Cio pud causare la morte o gravi lesioni alle persone e/o danni alle cose.

Prevedere una funzione di arresto d’emergenza, dispositivi elettromeccanici di esclusione o
altre protezioni ridondanti che siano indipendenti dall’S7-1200.
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Istruzioni per l'isolamento

| separatori per I'isolamento dell’alimentatore AC dell’'S7-1200 e per 'isolamento degli I/O
verso i circuiti AC sono stati progettati e omologati per garantire un isolamento sicuro tra le
tensioni della linea AC e i circuiti a bassa tensione. Questi separatori comprendono un
isolamento doppio o rinforzato oppure un isolamento di base associato ad uno
supplementare, a seconda della norma. | componenti che attraversano questi separatori di
isolamento, quali accoppiatori ottici, condensatori, trasformatori e relé sono stati approvati
come componenti che garantiscono una separazione sicura. Nelle schede tecniche dell'S7-
1200 i separatori di isolamento che soddisfano tali requisiti sono identificati da un valore di
isolamento di 1500 V AC o superiore. Questa definizione si basa su un test di routine di (2
Ue + 1000 V AC) o equivalente eseguito internamente in conformita a metodi approvati. |
separatori di isolamento dell’'S7-1200 sono stati testati a 4242 V DC.

L’uscita di alimentazione dei sensori, i circuiti di comunicazione e i circuiti logici interni di un
S7-1200 con alimentazione AC integrata sono classificati come SELV (bassissima tensione
di sicurezza) ai sensi della norma EN 61131-2.

Per mantenere il carattere di sicurezza dei circuiti a bassa tensione dell’S7-1200, le
connessioni esterne alle porte di comunicazione, i circuiti analogici e tutti i circuiti I/O e di
alimentazione con tensione nominale di 24 VDC devono essere alimentati da sorgenti
approvate che soddisfano i requisiti di SELV, PELV, Classe 2, tensione limitata o potenza
limitata a seconda della norma.

AAWERTENZA

Se si utilizzano alimentatori non isolati o a isolamento singolo per alimentare i circuiti con
bassa tensione da una linea AC, si possono generare tensioni pericolose nei circuiti che
dovrebbero invece essere sicuri in caso di contatto dell’operatore, come i circuiti di
comunicazione e il cablaggio a bassa tensione dei sensori.

Queste alte tensioni improvvise possono provocare scosse elettriche e causare la morte o
gravi lesioni alle persone e/o danni alle cose.

Utilizzare esclusivamente convertitori da alta a bassa tensione approvati come sorgente di
alimentazione di circuiti a tensione limitata sicura in caso di contatto dell'operatore.

Istruzioni per la messa a terra dell'S7-1200

72

I modo migliore per mettere a terra la propria applicazione & di garantire che tutte le
connessioni comuni e di terra dell’'S7-1200 e delle relative apparecchiature siano collegate
ad un unico punto di massa. Tale punto comune va connesso direttamente alla terra del
sistema.

| conduttori di terra devono essere piu corti possibile e avere un diametro elevato, ad es. di 2
mm?2 (14 AWG).

Quando si progettano i punti di collegamento a terra si deve inoltre tener conto dei requisiti
di sicurezza e accertarsi del corretto funzionamento dei dispositivi di protezione di
interruzione del circuito.
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Istruzioni per il cablaggio dell'S7-1200

Quando si progetta il cablaggio dell’'S7-1200 si deve prevedere un unico interruttore che
disinserisca contemporaneamente la corrente dall’alimentatore della CPU S7-1200, dai
circuiti di ingresso e da quelli di uscita. Installare un dispositivo di protezione dalla
sovracorrente, ad es. un fusibile o un interruttore automatico, che limiti le correnti anomale
nel cablaggio di alimentazione. Valutare se non sia oppurtuno installare un fusibile o un altro
limitatore di corrente in ciascun circuito di uscita per ottenere una protezione ancora
maggiore.

Per i conduttori che possono essere soggetti a sovratensioni dovute ai fulmini si devono
prevedere appositi dispositivi di soppressione delle sovratensioni.

E importante non disporre i conduttori di segnale a bassa tensione e i cavi di comunicazione
assieme ai conduttori di potenza AC e ai conduttori DC ad alta corrente e a commutazione
rapida. Posare sempre i conduttori a coppie: il neutro o filo comune con il filo caldo o filo di
segnale.

Utilizzare un conduttore piu corto possibile e verificare che abbia una sezione adatta alla
corrente richiesta. Il connettore della CPU e dell'SM accetta conduttori con dimensioni da 2
mm?2 a 0,3 mmz2 (da 14 AWG a 22 AWG). Il connettore dell'SB accetta conduttori con
dimensioni da 1,3 mm2 a 0,3 mm? (da 16 AWG a 22 AWG). Utilizzare cavi schermati per
migliorare la protezione dal rumore elettrico. Generalmente il risultato migliore si ottiene
mettendo a terra lo schermo sull’'S7-1200.

Se i circuiti di ingresso sono alimentati da un alimentatore esterno, inserire nel circuito una
protezione dalla sovracorrente. La protezione esterna non € necessaria nei circuiti alimentati
dall'alimentazione per sensori a 24 V DC dell’'S7-1200, poiché questa & gia limitata in
corrente.

Tutte le unita S7-1200 sono dotate di morsettiera a innesto per il cablaggio. Per impedire
che le connessioni si allentino, controllare che la morsettiera sia ben inserita e che |l
conduttore sia installato correttamente. Per non danneggiare la morsettiera non serrare
eccessivamente le viti. Per il connettore della CPU e dell'SM utilizzare una coppia di max.
0,56 N-m. Per il connettore dell'SB, del simulatore e del modulo potenziometro utilizzare una
coppia di max. 0,33 N-m.

L’S7-1200 prevede separatori di isolamento in determinati punti per evitare che si formino
flussi di corrente indesiderati nell'installazione. Quando si progetta il cablaggio del sistema si
deve quindi tener conto della posizione di tali limiti di isolamento. Per maggiori informazioni
sull'isolamento fornito e la collocazione dei separatori consultare i|dati tecnici|(Pagina|853). |
separatori di isolamento impostati a meno di 1.500 V AC non sono affidabili come limiti di
sicurezza.

Istruzioni per i carichi delle lampade

| carichi delle lampade possono danneggiare i contatti dei relé a causa dell’elevata
sovracorrente transitoria all’'accensione, la quale pud essere da 10 a 15 volte superiore alla
corrente di funzionamento di una lampadina con filamento al tungsteno. Per i carichi
lampade che vengono commutati molto frequentemente durante il ciclo di vita
dell'applicazione, si consiglia pertanto di utilizzare un relé sostituibile o un limitatore di
corrente.
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Istruzioni per i carichi induttivi

74

Per limitare l'innalzamento della tensione quando si disattiva l'uscita di controllo, utilizzare
circuiti di soppressione con carichi induttivi. | circuiti di soppressione impediscono che le
uscite si guastino prematuramente a causa del transiente di alta tensione determinato
dall'interruzione del flusso di corrente che passa attraverso un carico induttivo.

Inoltre, essi limitano il rumore elettrico che si genera quando vengono commutati i carichi
induttivi. Il rumore ad alta frequenza prodotto da carichi induttivi non adeguatamente
soppressi pud compromettere il funzionamento della CPU. Il sistema piu efficace per ridurre
il rumore elettrico consiste nell'utilizzare un circuito di soppressione esterno posizionandolo
in modo che sia elettricamente in parallelo al carico e fisicamente vicino ad esso.

Le uscite DC dell'S7-1200 sono dotate di circuiti di soppressione interni adeguati ai carichi
induttivi della maggior parte delle applicazioni. Poiché le uscite relé dell'S7-1200 possono
essere utilizzate per commutare un carico sia DC che AC, non & prevista alcuna protezione
interna.

Una buona soluzione di soppressione consiste nell'utilizzare contattori o altri carichi induttivi
per i quali il produttore fornisce circuiti di soppressione integrati nel dispositivo di carico o
disponibili come accessori opzionali. Tuttavia alcuni circuiti di soppressione forniti dal
produttore possono non essere adatti alla propria applicazione. In questo caso puo essere
necessario un ulteriore circuito di soppressione per ridurre il rumore in modo ottimale e
aumentare la durata dei contatti.

Per i carichi AC & possibile utilizzare un varistore in ossido di metallo (MOV) o un altro
dispositivo di bloccaggio della tensione con un circuito RC parallelo, anche se non & cosi
efficace se utilizzato da solo. Un dispositivo di soppressione MOV senza circuito RC
parallelo produce spesso rumore ad alta frequenza considerevole fino alla tensione del
morsetto.

Un transiente di disattivazione ben controllato avra una frequenza ad anello non superiore a
10 kHz e preferibilmente inferiore a 1 kHz. La tensione di picco per le linee AC dovrebbe
essere compresa tra +/- 1200 V di terra. La tensione di picco negativa per carichi DC che
utilizzano la soppressione interna del PLC sara ~40 V al di sotto della tensione di
alimentazione a 24 V DC. La soppressione esterna dovrebbe limitare il transiente a 36 V di
alimentazione per scaricare la soppressione interna.

Nota

L'efficacia di un circuito di soppressione dipende dall'applicazione e deve essere verificata
per ogni caso specifico. Verificare che tutti i componenti siano impostati correttamente e
utilizzare un oscilloscopio per osservare il transiente di disattivazione.
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Circuito di soppressione tipico per le uscite DC o a relé che commutano carichi induttivi DC

utilizzare un diodo (A) in parallelo a un carico
induttivo DC, ma se I'applicazione richiede tempi di
disattivazione piu rapidi & consigliabile utilizzare un
diodo zener (B). Verificare che la potenza del diodo

@ zener sia adeguata alla quantita di corrente del
circuito di uscita.

@ @ Nella maggior parte delle applicazioni & opportuno
A B

Diodo 1N4001 o equivalente

Zener da 8,2 V (uscite DC),
Zener da 36 V (uscite relé)

Uscita
M, 24 V di riferimento

o 00 ©

Circuito di soppressione tipico per le uscite relé che commutano carichi induttivi AC

@ @ Accertarsi che la tensione di lavoro del varistore in
ossido di metallo (MOV) sia almeno del 20%
superiore alla tensione nominale di linea.

MoV

Scegliere resistenze con impulsi nominali, non
induttive e condensatori raccomandati per le
applicazioni di impulsi (in genere pellicole
_®_ metalliche). Assicurarsi che i componenti soddisfino i
requisiti previsti per potenza media, potenza di picco
e tensione di picco.

(@ Vedere la tabella per il valore C

(@ Vedere la tabella per il valore R
(® Uscita

Se si progetta un proprio circuito di soppressione, osservare la tabella seguente che riporta i
valori consigliati per le resistenze e i condesatori per diversi carichi AC. | valori si basano su
calcoli con parametri di componenti ideali. L'indicazione "I rms" nella tabella si riferisce alla
corrente in stato stazionario del carico quando & completamente attivata.
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Tabella 3- 17 Valori di resistenze e condensatori per circuiti di soppressione AC

Carico induttivo Valori di soppressione
I rms 230 VAC 120 VAC Resistenza Condensatore
amp VA VA Q W (potenza nF
nominale)
0,02 4,6 24 15000 0,1 15
0,05 11,5 6 5600 0,25 470
0,1 23 12 2700 0,5 100
0,2 46 24 1500 1 150
0,05 115 60 560 25 470
1 230 120 270 5 1000
2 460 240 150 10 1500

Condizioni soddisfatte dai valori nella tabella:
Passo max. della transizione di disattivazione < 500 V
Tensione di picco della resistenza < 500 V
Tensione di picco del condensatore < 1250 V
Corrente del circuito di soppressione < 8% della corrente di carico (50 Hz)
Corrente del circuito di soppressione < 11% della corrente di carico (60 Hz)
Condensatore dV/dt < 2 V/us
Dissipazione di impulsi del condensatore: f(dv/dt)2 dt < 10000 V?/us
Frequenza di risonanza < 300 Hz
Potenza della resistenza per una frequenza di commutazione max di 2Hz
Fattore di potenza di 0,3 previsto per un tipico carico induttivo

Istruzioni per gli ingressi e le uscite differenziali

Gli ingressi e le uscite differenziali si comportano in modo diverso da quelli standard. Sono
disponibili due piedini per ciascun ingresso e uscita di questo tipo. Misurando la differenza di
tensione tra i due piedini si determina se l'ingresso o l'uscita differenziale € attiva o
disattivata.

Per informazioni dettagliate sulla CPU 1217C vedere I'appendice A|(Pagina 906).

Sistema di automazione S7-1200
76 Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG




Concetti base sui PLC

4.1

Esecuzione del programma utente

La CPU supporta i seguenti tipi di blocchi di codice che consentono di creare una struttura
efficiente per il programma utente:

® | blocchi organizzativi (OB) definiscono la struttura del programma. In alcuni OB |l
comportamento e gli eventi di avvio sono predefiniti, ma l'utente pud creare anche OB
con eventi di avvio a sua scelta.

e | e funzioni (FC) e i blocchi funzionali (FB) contengono il codice del programma che
corrisponde a specifici task o combinazioni di parametri. Ogni FC o FB dispone di un set
di parametri di ingresso e di uscita per condividere i dati con il blocco richiamante. L'FB
utilizza inoltre un blocco dati associato (denominato DB di istanza) per mantenere i valori
dei dati per quell'istanza del richiamo dell'FB. L'FB pud essere richiamato piu volte, ogni
volta con un DB di istanza unico. | richiami di un FB con DB di istanza diversi non
influiscono sui valori dei dati degli altri DB di istanza.

® | blocchi dati (DB) memorizzano i dati utilizzabili nei blocchi di programma.

L'esecuzione del programma utente inizia con uno o piu OB di avvio opzionali che vengono
eseguiti quando si attiva il modo RUN e prosegue con I'esecuzione ciclica di uno o piu OB di
ciclo. E anche possibile associare un OB a un evento di allarme che pud essere un evento
standard o di errore. Questo tipo di OB viene eseguito quando si verifica il corrispondente
evento standard o di errore.

Le funzioni (FC) e i blocchi funzionali (FB) sono blocchi del codice di programma che
possono essere richiamati da un OB o da un'altra FC o un altro FB, fino a raggiungere le
seguenti profondita di annidamento:

® 16 dall'OB di ciclo o di avvio del programma
® 6 da qualsiasi OB di eventi di allarme

Le FC non sono associate a un blocco dati particolare (DB). Sono collegate direttamente a
un DB e lo utilizzano per passare parametri € memorizzare valori e risultati provvisori.

Le dimensioni del programma utente, dei dati e della configurazione sono limitate dalla
memoria di caricamento disponibile e dalla memoria di lavoro nella CPU. Non esiste un
limite specifico per il numero di ogni singolo OB, FC, FB e DB. Tuttavia il numero totale dei
blocchi & limitato a 1024.

Ciascun ciclo comprende la scrittura della uscite, la lettura degli ingressi, I'esecuzione delle
istruzioni del programma utente e I'elaborazione in background. Il ciclo viene chiamato "ciclo
di scansione" o "scansione".
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La soluzione di automazione S7-1200 pud essere costituita da un telaio centrale con la CPU
S7-1200 e altri moduli. Il termine "telaio centrale" si riferisce all'installazione della CPU e dei

relativi moduli sia sulla guida che su pannello. | moduli (SM, SB, BB, CB, CM o CP) vengono
rilevati e collegati solo all'accensione.

e Non e consentito inserire o estrarre i moduli dal telaio centrale in presenza di tensione (a

caldo). Non inserire né estrarre i moduli dal telaio centrale quando la CPU é alimentata.

AAWERTENZA

Requisiti di sicurezza per l'inserimento o I'estrazione dei moduli

L'inserimento o I'estrazione di un modulo (SM, SB, BB, CD, CM o CP) dal telaio centrale
quando la CPU & alimentata puo determinare un comportamento imprevedibile e
causare danni alle apparecchiature e/o alle persone.

Scollegare sempre la CPU e il telaio centrale dall'alimentazione e, prima di inserire o
estrarre un modulo dal telaio, adottare le necessarie misure di sicurezza.

® |La memory card SIMATIC puo essere inserita ed estratta anche quando la CPU &

alimentata. Se si inserisce o si estrae una memory card quando la CPU ¢ in RUN, la CPU
passa in STOP.

ATTENZIONE

Rischi in caso di estrazione della memory card con la CPU in RUN.

Se si inserisce o si estrae una memory card quando la CPU & in RUN, la CPU passa in
STOP e puo causare danni alle apparecchiature o al processo controllato.

Quando si inserisce o si estrae una memory card la CPU passa immediatamente in
STOP. Prima di inserire o estrarre una memory card accertarsi che la CPU non stia
controllando una macchina o un processo. Installare sempre un circuito di arresto
d'emergenza per l'applicazione o il processo.

® Se si inserisce o si estrae un modulo in un telaio di montaggio per la periferia decentrata

(AS-i, PROFINET o PROFIBUS) quando la CPU & in RUN, la CPU genera una voce nel

buffer di diagnostica, esegue I'OB di estrazione o inserimento dei moduli (se presente) e
per default resta in RUN.
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Aggiornamento e partizioni dell'immagine di processo

La CPU aggiorna gli I/O digitali e analogici in modo sincrono rispetto al ciclo di scansione
mediante un'area di memoria interna chiamata "immagine di processo". L'immagine di
processo rispecchia la situazione attuale degli ingressi e delle uscite fisici (quelli della CPU,
della signal board e dei moduli di I/O).

Gli I/O possono essere configurati in modo che l'immagine di processo li aggiorni in tutti i
cicli di scansione o solo quando si verifica uno specifico evento di allarme. Si pud inoltre
configurare un I/O in modo che venga escluso dall'aggiornamento dell'immagine di
processo. Ad esempio, I'immagine di processo pud avere bisogno di certi valori di dati solo
quando si verifica un evento come un allarme di processo. Associando I'aggiornamento di
questi I/O nell'immagine di processo a una partizione assegnata a un OB di interrupt di
processo, si evita che la CPU aggiorni inutilmente i valori dei dati in tutti i cicli di scansione
nei casi in cui il processo non richiede un aggiornamento continuo.

Nel caso degli I/O che vengono aggiornati continuamente la CPU esegue i seguenti task
durante ogni ciclo di scansione:

e | a CPU scrive nelle uscite fisiche i valori letti dall'area dell'immagine di processo delle
uscite.

® | egge gli ingressi fisici immediatamente prima dell'esecuzione del programma utente e
ne memorizza i valori nell'area dell'immagine di processo degli ingressi. In questo modo i
valori rimangono coerenti durante I'esecuzione delle istruzioni utente.

® Esegue la logica delle istruzioni utente e aggiorna i valori di uscita nell'area dell'immagine
di processo delle uscite invece di scriverli nelle uscite fisiche.

Questo processo garantisce la coerenza della logica durante I'esecuzione delle istruzioni
utente per un dato ciclo e impedisce l'instabilita delle uscite che potrebbero cambiare
stato piu volte nell'area dell'immagine di processo delle uscite.

L'S7-1200 mette a disposizione cinque partizioni dell'immagine di processo per controllare
se il processo aggiorna gli I/O automaticamente in tutti i cicli di scansione o solo quando si
attivano degli eventi. La prima partizione, PIPO, ¢ riservata agli I/O che devono essere
aggiornati automaticamente in tutti i cicli di scansione e viene assegnata per default. Le altre
quattro partizioni (PIP1, PIP2, PIP3 e PIP4) possono essere utilizzate per assegnare gli
aggiornamenti dell'immagine di processo degli I/O a diversi eventi di allarme. Gli /O possono
essere assegnati alle partizioni dell'immagine di processo in Configurazione dispositivi,
mentre I'assegnazione delle partizioni agli eventi di allarme pud essere effettuata quando si
creano gli OB di allarme(Pagina 177) o si modificano le proprieta degli OB|(Pagina|177).

Per default, quando si inserisce un modulo nella vista dispositivi, STEP 7 ne imposta
I'aggiornamento dell'immagine di processo degli I/O su "Aggiornamento automatico". Se si
configurano gli I/O per I'aggiornamento automatico, la CPU gestisce automaticamente lo
scambio dei dati tra il modulo e I'area dell'immagine di processo in tutti i cicli di scansione.
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Per assegnare 1/O digitali o analogici a una partizione dell'immagine di processo o per
escluderli dall'aggiornamento dell'immagine di processo procedere nel seguente modo:

1. Visualizzare la scheda Proprieta del dispositivo appropriato in Configurazione dispositivi.

2.

3
4.
5

Espandere le selezioni in "Generale" fino a individuare gli I/O desiderati.

. Selezionare "Indirizzi 1/0".

In opzione selezionare un OB specifico dall'elenco a discesa "Blocco organizzativo".

. Nell'elenco a discesa "Immagine di processo" impostare "Aggiornamento automatico" su

"PIP1", "PIP2", "PIP3", "PIP4" 0 "Nessuno". Se si seleziona "Nessuno" si pud solo
leggere da/scrivere in quel particolare I/O mediante le istruzioni dirette. Per reintegrare gli
I/0O nell'aggiornamento automatico dell'immagine di processo ripristinare I'impostazione
"Aggiornamento automatico".
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Mentre l'istruzione viene eseguita si possono leggere direttamente i valori degli ingressi fisici
e scrivere direttamente quelli delle uscite. La lettura diretta accede allo stato attuale
dell'ingresso fisico senza aggiornare I'area dell'immagine di processo, indipendentemente
dal fatto che l'ingresso sia configurato per essere salvato nell'immagine di processo. La
scrittura diretta in un'uscita fisica aggiorna sia I'area dell'immagine di processo delle uscite
(se l'uscita & configurata per essere salvata nell'immagine di processo) che I'uscita fisica.
Per fare in modo che il programma acceda ai dati di I/O direttamente da un ingresso o
un'uscita fisica invece che dall'immagine di processo aggiungere il suffisso ":P" all'indirizzo di
I/O.

Nota
Utilizzo delle partizioni dell'immagine di processo

Se si assegna un /O a una partizione dell'immagine di processo (da PIP1 a PIP4) senza
assegnarvi un OB, la CPU non aggiorna mai I'/O verso o dall'immagine di processo.
Assegnare a una PIP un I/O senza assegnarvi anche un OB equivale ad assegnare
limmagine di processo a "Nessuna". E possibile leggere I'l/O direttamente dall'l/O fisico
mediante un'istruzione di lettura diretta o scrivervi mediante un'istruzione di scrittura diretta.
La CPU non aggiorna I'immagine di processo.

La CPU supporta I/O distributi per entrambe le|reti PROFINET e PROFIBUS (Pagina 523).
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411 Modi di funzionamento della CPU

La CPU prevede tre modi di funzionamento: STOP, AVVIAMENTO e RUN. La modalita
attiva & indicata dai LED di stato posti sul lato anteriore della CPU.

® Nel modo STOP la CPU non esegue il programma ed & possibile caricarvi un progetto.

® Nel modo AVVIAMENTO vengono eseguiti una volta gli OB di avvio (se presenti). In
questa modalita la CPU non elabora gli eventi di allarme.

® Nel modo RUN vengono eseguiti ripetutamente gli OB di ciclo. Possono verificarsi degli
eventi di allarme e gli OB corrispondenti possono essere eseguiti in qualsiasi momento.
In questa modalita si possono caricare alcune parti del progetto (Pagina|828).

La CPU supporta l'avviamento a caldo per passare in RUN. L'avviamento a caldo non
implica il reset della memoria. Durante I'avviamento a caldo la CPU inizializza i dati di
sistema e i dati utente non a ritenzione e mantiene i valori dei dati utente a ritenzione.

L'operazione di reset cancella la memoria di lavoro e le aree a ritenzione e non a ritenzione,
copia la memoria di caricamento in quella di lavoro e imposta le uscite sul "Comportamento
in caso di STOP della CPU" configurato. Non cancella invece il buffer di diagnostica o i valori
dell'indirizzo IP memorizzati in modo permanente.
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E possibile configurare I'impostazione "avviamento all'accensione" della CPU. Questa
opzione & disponibile in "Avviamento" nella finestra "Configurazione dispositivi" della CPU.
All'accensione la CPU esegue una serie di test diagnostici e inizializza il sistema. Durante
l'inizializzazione del sistema la CPU cancella la memoria di merker (M) non a ritenzione e
resetta i contenuti dei DB non a ritenzione ripristinandone i valori iniziali in base alla memoria
di caricamento. La CPU mantiene la memoria di merker (M) a ritenzione e i contenuti dei DB
a ritenzione, quindi passa nel modo di funzionamento appropriato. Alcuni errori impediscono
alla CPU di passare in RUN. La CPU supporta le seguenti opzioni di configurazione:

® Senza avviamento (resta in STOP)
® Avviamento a caldo - RUN

® Avviamento a caldo - Modo di funzionamento prima di RETE OFF

Avviamento

Evviamento d-Jp-J RETE OM: Awvaamento a caldo - RUN -

ENZa anaaments (Fimaniin STOF)

Compatibilita hardware  BEUE U] calde - ALIN
supportata Avviarnento a caldo - Modo di furcionament®onma

Tempo di parametnzaaone
per la pentenia decentrale: | o0004d s

ATTENZIONE

Gli errori riparabili possono far si che la CPU commuti su STOP.

La CPU pud passare in STOP a causa di errori riparabili, ad es. il guasto di un modulo
di segnale sostituibile, oppure a causa di guasti temporanei, quali interferenze nella
linea elettrica o un'accensione irregolare. Queste condizioni potrebbero causare danni
materiali.

Se é stata configurata su "Avviamento a caldo - prima di RETE OFF", la CPU passa nel
modo di funzionamento in cui si trovava prima dell'interruzione dell'alimentazione o del
guasto. Se al momento dell'interruzione dell'alimentazione o del guasto la CPU era in
STOP, quando viene riaccesa passa in STOP e ci rimane finché non riceve il comando
di passare in RUN. Se al momento dell'interruzione dell'alimentazione o del guasto la
CPU era in RUN, quando viene riaccesa passa in RUN a meno che non rilevi errori che
glielo impediscono.

Configurare le CPU che devono funzionare indipendentemente dal collegamento STEP
7 su "Avviamento a caldo - RUN", in modo che possano tornare in RUN al successivo
ciclo di spegnimento/riaccensione.
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Per modificare il modo di funzionamento attuale si utilizzano i comandi "STOP" o "RUN"
(Pagina 815) dei tool online del software di programmazione. E inoltre possibile portare la
CPU in STOP inserendo nel programmalun'istruzione STP |(Pagina|268), in modo che
I'esecuzione venga arrestata in base alla logica del programma stesso.

® |n STOP la CPU gestisce le richieste di comunicazione (come richiesto) ed esegue un
autotest. Non esegue invece il programma utente e l'immagine di processo non viene
aggiornata automaticamente.

® |In AVWIAMENTO e RUN la CPU esegue i task indicati nella seguente figura.

AVVIAMENTO

A

B

Sistema di automazione S7-1200

Cancella I'area di memoria |
(immagine)

Inizializza I'area di memoria
(immagine) delle uscite Q con zero,
con l'ultimo valore o con il valore
sostitutivo (a seconda della
configurazione) e imposta a zero le
uscite PB, PN e AS-i

Inizializza la memoria M non a
ritenzione e i blocchi dati riportandoli al
loro valore iniziale e abilita I'allarme di
schedulazione orologio e gli eventi
dell'orologio configurati.

Esegue gli OB di avvio.

Copia lo stato degli ingressi fisici nella
memoria |

Memorizza gli eventi di allarme nella
coda d'attesa per I'elaborazione dopo il
passaggio in RUN

Abilita la scrittura della memoria Q
nelle uscite fisiche
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(@ Scrive la memoria Q nelle uscite fisiche

@ Copia lo stato degli ingressi fisici nella
memoria |

® Esegue gli OB di ciclo

@® Esegue l'autotest

@ Elabora gli allarmi e la comunicazione in un
punto qualsiasi del ciclo di scansione
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Elaborazione dellAVVIAMENTO

4.1.2

84

Quando il modo di funzionamento cambia da STOP a RUN, la CPU azzera gli ingressi
dell'immagine di processo, inizializza lI'immagine di processo delle uscite ed elabora I'OB di
avvio. Ogni volta che le istruzioni dell'OB di avvio accedono in lettura agli ingressi
dell'immagine di processo, leggono uno zero invece del valore attuale degli ingressi fisici.
Per leggere lo stato attuale di un ingresso fisico durante il modo di avviamento si deve
effettuare una lettura diretta. In seguito vengono eseguiti gli OB diavvioe le FC e gli FB a
cui sono associati. Se sono presenti piu OB di avvio vengono eseguiti ciascuno in base al
proprio numero, a partire da quello piu basso.

Ogni OB di avvio include informazioni che consentono di determinare se i dati a ritenzione e
I'orologio hardware sono validi. All'interno degli OB di avvio si possono programmare delle
istruzioni che esaminino tali valori di avvio ed eseguano I'azione appropriata. Gli OB di avvio
supportano le seguenti posizioni di avvio:

Tabella 4- 1 Posizioni di avvio supportate dall'OB di avvio

| Ingresso Tipo di dati | Descrizione
LostRetentive Bool Questo bit & vero se le aree di salvataggio dei dati a ritenzione sono
state eliminate
LostRTC Bool Questo bit & vero se l'orologio hardware (Real Time Clock) e stato
eliminato

Durante I'elaborazione dell'avviamento la CPU esegue inoltre i task descritti di seguito.
e Gli allarmi vengono inseriti nella coda d'attesa ma non elaborati.
e Durante I'avviamento il tempo di ciclo non viene controllato.

e Durante I'avviamento & possibile modificare la configurazione dei moduli HSC (contatori
veloci), PWM (modulazione dell'ampiezza degli impulsi) e PtP (comunicazione punto a
punto).

e |l funzionamento effettivo dei moduli HSC, PWM e di comunicazione punto a punto viene
attivato solo in RUN.

Al termine dell'esecuzione degli OB di avvio la CPU passa in RUN ed elabora i task di
comando in un ciclo di scansione continuo.

Elaborazione del ciclo di scansione in RUN

In tutti i cicli di scansione la CPU scrive nelle uscite, legge gli ingressi, esegue il programma
utente, aggiorna i moduli di comunicazione e reagisce agli eventi e alle condizioni di allarme
dell'utente. Le richieste di comunicazione vengono gestite periodicamente nel corso del ciclo
di scansione.

Queste operazioni (fatta eccezione per gli eventi di allarme utente) vengono eseguite
regolarmente e in sequenza. Gli eventi di allarme utente abilitati vengono elaborati in base
alla loro priorita nell'ordine in cui si verificano. Nel caso degli eventi di allarme la CPU legge
gli ingressi, esegue I'OB e scrive le uscite utilizzando la partizione dell'immagine di processo
associata (PIP), se impostata.
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Il sistema garantisce che il ciclo di scansione termini entro un tempo detto "tempo di
controllo del ciclo" o "tempo massimo"; in caso contrario viene generato un evento di errore
temporale.

e Ciascun ciclo di scansione inizia recuperando dall'immagine di processo i valori attuali
delle uscite digitali e analogiche e scrivendoli nelle uscite fisiche della CPU e dei moduli
SB e SM configurati per I'aggiornamento automatico degli I/O (configurazione di default).
Quando un'istruzione accede a un'uscita fisica vengono aggiornate sia lI'immagine di
processo delle uscite che l'uscita fisica stessa.

e || ciclo di scansione continua leggendo i valori attuali degli ingressi digitali e analogici
dalla CPU e dai moduli SB e SM configurati per I'aggiornamento automatico
(configurazione di default) e scrivendoli nell'immagine di processo. Quando un'istruzione
accede a un ingresso fisico, accede al suo valore ma non aggiorna l'immagine di
processo degli ingressi.

® Dopo la lettura degli ingressi il programma utente viene eseguito dalla prima all'ultima
istruzione, ovvero vengono elaborati tutti gli OB di ciclo e le FC e gli FB a cui sono
associati. Gli OB di ciclo vengono eseguiti in base al loro numero, a partire da quello piu
basso.

La comunicazione viene elaborata periodicamente nel corso del ciclo di scansione,
eventualmente interrompendo I'esecuzione del programma utente.

L'autotest comprende controlli periodici del sistema e dello stato dei moduli di I/O.

Gli allarmi possono verificarsi durante una parte qualsiasi del ciclo di scansione e sono
comandati da eventi. Quando si verifica un evento la CPU interrompe il ciclo di scansione e
richiama I'OB configurato per elaborarlo. Quando I'OB conclude I'elaborazione dell'evento la
CPU riprende I'esecuzione del programma utente dal punto in cui I'ha interrotto.

41.3 Blocchi organizzativi (OB)

Gli OB controllano I'esecuzione del programma utente. Alcuni eventi specifici della CPU
attivano I'esecuzione di un blocco organizzativo. Gli OB non possono richiamarsi tra loro, né
essere richiamati da un'FC o un FB. L'esecuzione di un OB puo essere avviata solo da un
evento, ad es. da un allarme di diagnostica o da un intervallo di tempo. La CPU gestisce gli
OB in base alla loro classe di priorita, eseguendo per primi quelli con priorita superiore e in
seguito quelli con priorita inferiore. La classe di priorita piu bassa € la 1 (per il ciclo di
programma principale) e quella piu alta la 24.

41.31 OB di ciclo

Gli OB di ciclo vengono eseguiti ciclicamente quando la CPU & in RUN. Il blocco principale
del programma & un OB di ciclo che contiene le istruzioni che controllano il programma e i
richiami degli altri blocchi utente. Si possono avere piu OB di ciclo che vengono eseguiti
dalla CPU in ordine numerico. Per default & impostato quello principale (OB1).
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41.3.2

Eventi di avvio
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L'evento di ciclo del programma si verifica una volta durante il ciclo (la scansione) del
programma. Durante il ciclo del programma la CPU scrive le uscite, legge gli ingressi ed
esegue gli OB di ciclo. L'evento di ciclo € indispensabile e sempre abilitato. Per tale evento
potrebbe non essere disponibile alcun OB di ciclo o potrebbero essere stati selezionati piu
OB. Quando si verifica I'evento di ciclo del programma la CPU esegue I'OB di ciclo con il
numero piu basso (solitamente I'OB 1 "principale"). Gli altri OB di ciclo vengono eseguiti in
sequenza (in ordine numerico) entro il ciclo del programma. L'esecuzione del programma &
ciclica e I'evento di ciclo si verifica nei seguenti momenti:

® (Quando termina I'esecuzione dell'OB di avvio

® (Quando termina l'esecuzione dell'ultimo OB di ciclo

Tabella 4- 2 Informazioni di avvio dell'OB di ciclo

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
Initial_Call Bool E vero per il richiamo iniziale dell'OB
Remanence | Bool E vero se sono disponibili dati a ritenzione
OB di avvio

Gli OB di avvio vengono eseguiti una volta quando il modo di funzionamento della CPU
cambia da STOP a RUN, anche quando la CPU passa in RUN all'accensione e nelle
transizioni da STOP a RUN attivate da un comando. Quando termina I'avvio inizia
I'esecuzione del "ciclo di programma" principale.

L'evento di avvio si verifica una volta in seguito al passaggio da STOP a RUN e fa si che la
CPU esegua gli OB di avvio. Si possono configurare diversi OB per I'evento di avvio, che
vengono eseguiti in ordine numerico.

Tabella 4- 3 Informazioni di avvio per un OB di avvio

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
LostRetentive Bool E vero se vengono persi i dati a ritenzione
LostRTC Bool E vero se vengono perse la data e I'ora

OB di allarme di ritardo

Gli OB di allarme di ritardo vengono eseguiti dopo il tempo di ritardo configurato.
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Eventi di allarme di ritardo

E possibile configurare degli eventi di allarme di ritardo in modo che si verifichino dopo un
tempo di ritardo specificato. Per assegnare il ritardo si utilizza I'istruzione SRT_DINT. Gli
eventi di ritardo interrompono il ciclo del programma per eseguire il corrispondente OB di
allarme di ritardo. E possibile assegnare un solo OB di ritardo a un evento di ritardo. La CPU
supporta quattro eventi di questo tipo.

Tabella 4- 4 Informazioni di avvio per un OB di allarme di ritardo

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
Sign Word Identificazione passata al richiamo di trigger di SRT_DINT
4134 OB di schedulazione orologio

Gli OB di schedulazione orologio vengono eseguiti a un intervallo specificato. E possibile
configurare fino a quattro eventi di schedulazione orologio, ognuno corrispondente a un OB.

Eventi di schedulazione orologio

Gli eventi di schedulazione orologio consentono di configurare I'esecuzione di un OB di
allarme a un tempo di ciclo configurato. Il tempo di ciclo iniziale viene configurato quando si
crea I'OB di schedulazione orologio. Un evento ciclico interrompe il ciclo del programma ed
esegue il corrispondente OB di schedulazione orologio. Si noti che tale evento ha una classe
di priorita superiore a quello di ciclo.

E possibile associare un unico OB di schedulazione orologio a un evento ciclico.

E possibile assegnare uno spostamento di fase a ciascun allarme di schedulazione orologio,
in modo che gli allarmi di schedulazione con lo stesso tempo di ciclo vengano spostati uno
rispetto all'altro del tempo specificato. Lo spostamento di fase di default & 0. Per modificare
lo spostamento di fase iniziale o il tempo di ciclo iniziale per un evento ciclico, fare clic con il
tasto destro del mouse sull'OB di schedulazione orologio nell'albero del progetto, scegliere
"Proprieta" nel menu di riepilogo, selezionare "Schedulazione orologio” e inserire i nuovi
valori iniziali. E anche possibile interrogare e modificare il tempo di ciclo e lo spostamento di
fase dal proprio programma utilizzando le istruzioni Interroga schedulazione orologio
(QRY_CINT) e Imposta schedulazione orologio (SET_CINT). | valori per il tempo di ciclo e lo
spostamento di fase impostati con l'istruzione SET_CINT non vengono mantenuti dopo un
ciclo di spegnimento/accensione o in caso di passaggio allo stato STOP, ma riassumono i
loro valori iniziali. La CPU supporta fino a quattro eventi di questo tipo.

4.1.3.5 OB di interrupt di processo

Gli OB di interrupt di processo vengono eseguiti quando si verifica un evento di processo
rilevante. Gli OB di interrupt di processo interrompono la normale esecuzione ciclica del
programma in risposta al segnale proveniente da un evento di processo.
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41.3.6
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I cambiamenti dell'hardware, ad es. un fronte di salita o di discesa in un ingresso o un
evento HSC (contatore veloce) attivano eventi di interrupt di processo. L'S7-1200 supporta
un OB di interrupt per ciascun evento di interrupt di processo. Per attivare gli eventi di
processo si utilizza la configurazione del dispositivo, per assegnare un OB a un evento si
utilizza sempre la configurazione del dispositivo o un'istruzione ATTACH nel programma
utente. La CPU supporta diversi eventi di interrupt di processo. Il modello di CPU e il numero
di ingressi determinano quali eventi sono disponibili.

Gli eventi di interrupt di processo hanno i seguenti limiti:
Fronti:

e Eventi del fronte di salita: al massimo 16

e Eventi del fronte di discesa: al massimo 16

Eventi HSC:

e CV=PV: al massimo 6

e Cambiamento direzione: al massimo 6

® Reset esterno: al massimo 6

OB di errore temporale

Se configurato, I'OB di allarme di errore temporale (OB 80) viene eseguito quando il ciclo di
scansione supera il tempo di ciclo massimo previsto o quando si verifica un evento di errore
temporale. Una volta attivato, questo viene eseguito e interrompe la normale esecuzione
ciclica del programma e qualsiasi altro OB di evento.

Quando si verifica uno di questi eventi viene registrata nel buffer di diagnostica una voce che
lo descrive. Tale voce viene generata indipendentemente dal fatto che I'OB di allarme di
errore temporale sia presente 0 meno.
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Eventi di allarme di errore temporale
Gli eventi di errore temporale possono essere causati da una delle seguenti situazioni:
® |l ciclo di scansione supera il tempo di ciclo massimo

La condizione di "superamento del tempo di controllo del ciclo" si verifica quando il ciclo
del programma non termina entro il tempo di controllo specificato. Per maggiori
informazioni su questa condizione, su come configurare il tempo massimo del ciclo di
scansione nelle proprieta della CPU e su come resettare il temporizzatore di ciclo si
consiglia di consultare il capitolo "Controllo del tempo di ciclo nel manuale di sistema
dell'S7-1200"|(Pagina 98).

® | a CPU non pud avviare I'OB richiesto perché un secondo allarme temporale (di
schedulazione orologio o di ritardo) si avvia prima che la CPU abbia terminato di eseguire
il primo

e Overflow della coda d'attesa

La condizione "overflow della coda d'attesa" si verifica se gli interrupt si verificano ad una
velocita molto piu alta di quella con cui la CPU & in grado di elaborarli. La CPU limita il
numero di eventi in coda utilizzando una coda diversa per ciascun tipo di evento. Se un
evento si verifica quando la coda corrispondente € piena la CPU genera un evento di
errore temporale.

Tutti gli eventi di errore temporale attivano I'esecuzione dell'OB di allarme di errore
temporale (se é presente). Se I'OB di allarme di errore temporale non esiste, & la
configurazione del dispositivo della CPU a determinare in che modo la CPU reagisce
all'errore temporale:

® | a configurazione di default degli errori temporali, ad es. I'avvio di un secondo allarme di
schedulazione orologio prima che la CPU abbia terminato di eseguire il primo, prevede
che la CPU rimanga in RUN.

® | a configurazione di default per il superamento del tempo massimo prevede che la CPU
passi in STOP.

Il programma utente pud aumentare il tempo di esecuzione del ciclo del programma in modo
che sia fino a dieci volte superiore al tempo di ciclo massimo configurato eseguendo
I'istruzione RE_TRIGR (Pagina 267) per riavviare il controllo del tempo di ciclo. Tuttavia, se
all'interno dello stesso ciclo si verificano due condizioni di "superamento del tempo di
controllo del ciclo" e il temporizzatore del ciclo non viene resettato, la CPU passa in STOP
anche se I'OB di allarme di errore temporale & presente. Consultare in proposito il capitolo
"Controllo del tempo di ciclo nel manuale di sistema dell'S7-1200"./(Pagina 98)

L'OB di allarme di errore temporale contiene informazioni di avvio che consentono di
determinare quale evento e quale OB hanno generato I'errore temporale. All'interno dell'OB
si possono programmare delle istruzioni che esaminino tali valori di avvio ed eseguano
I'azione appropriata.
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Tabella 4- 5 Informazioni di avvio per I'OB di errore temporale (OB 80)

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
fault_id BYTE 16#01 - superamento del tempo di controllo del ciclo

16#02 - impossibilita di avviare I'OB richiesto
16#07 e 16#09 - overflow della coda d'attesa

csg_OBnr OB_ANY Numero dell'OB che era in esecuzione quando si € verificato
I'errore
csg_prio UINT Priorita dell'OB che ha causato I'errore

Per inserire nel progetto un OB di allarme di errore temporale, si deve aggiungere un allarme
di errore temporale facendo doppio clic su "Inserisci nuovo blocco" in "Blocchi di
programma" nell'albero e scegliere "Blocco organizzativo" e "OB di errore temporale".

La priorita per una nuova CPU V4.0 & 22. In caso di sostituzione di una CPU V3.0 con una
CPU V4.0|(Pagina|1025) la priorita & 26, quella che era valida per la V3.0. In ogni caso il
campo della priorita pud essere modificato e la priorita pud essere impostata su ogni valore
compreso tra 22 e 26.

41.3.7 OB di allarme di diagnostica

L'OB di allarme di errore di diagnostica viene eseguito quando la CPU rileva un errore di
diagnostica, oppure se un modulo con funzioni di diagnostica riconosce un errore ed & stato
attivato I'allarme di errore di diagnostica per il modulo. L'OB interrompe la normale
esecuzione ciclica del programma. Per fare in modo che la CPU passi in STOP quando
rileva questo tipo di errore, si deve inserire nell'OB di allarme di errore di diagnostica
un'istruzione STP che porti la CPU in STOP.

Se non si inserisce I'OB nel programma la CPU ignora I'errore e rimane in RUN.

Eventi di errore di diagnostica

| dispositivi analogici (locali), PROFINET, PROFIBUS e alcuni dispositivi digitali (locali) sono
in grado di rilevare e segnalare gli errori di diagnostica. Gli eventi di errore di diagnostica
vengono generati in seguito al verificarsi o all'eliminazione di svariate condizioni di errore di
diagnostica. Gli errori di diagnostica supportati sono:

® Mancanza di alimentazione

® Superamento del limite superiore
® Superamento del limite inferiore
® Rottura conduttore

e Cortocircuito

Gli eventi di errore di diagnostica attivano I'esecuzione dell'OB di allarme di errore di
diagnostica (OB 82), se & presente. Se non esiste la CPU ignora I'errore.
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Per inserire nel progetto un OB di allarme di errore di diagnostica, si deve aggiungere un
allarme di errore di diagnostica facendo doppio clic su "Inserisci nuovo blocco" in "Blocchi di
programma" nell'albero e scegliere "Blocco organizzativo" e "Allarme di diagnostica".

Nota
Errori di diagnostica per dispositivi analogici locali multicanale (1/0, RTD e termocoppia)

L'OB di allarme di errore di diagnostica pud segnalare solo un errore di diagnostica del
canale per volta.

Se si verifica un errore in due canali di un dispositivo multicanale, il secondo errore avvia
I'OB di allarme di errore di diagnostica solo nei seguenti casi: il primo errore nel canale viene
eliminato, I'esecuzione dell'OB avviata dal primo errore viene conclusa e il secondo errore &
ancora presente.

L'OB di allarme di errore di diagnostica include informazioni che consentono di determinare

se l'evento € causato dal verificarsi o dall'eliminazione di un errore e di stabilire il dispositivo
o canale che lo hanno segnalato. All'interno dell'OB si possono programmare delle istruzioni
che esaminino tali valori di avvio ed eseguano I'azione appropriata.

Nota

L'informazione di avvio dell'OB di errore di diagnostica si riferisce all'intero sottomodulo se
non sono presenti eventi di diagnostica

In V3.0 l'informazione di avvio per un evento di errore di diagnostica in uscita indicava
sempre l'origine dell'evento. In V4.0, se I'evento in uscita esce dal sottomodulo senza
generare alcuna diagnostica, l'informazione di avvio si riferira all'intero sottomodulo
(16#8000) anche se l'origine dell'evento era un canale specifico.

Ad esempio, se la rottura di un conduttore attiva un evento di errore di diagnostica nel
canale 2, il guasto viene riparato e I'evento di errore di diagnostica viene eliminato,
l'informazione di avvio non fara riferimento al canale 2 ma al sottomodulo (16#8000).

Tabella 4- 6 Informazioni di avvio per I'OB di allarme di errore di diagnostica
| Ingresso Tipo di dati Descrizione
IOstate WORD Stato di I/O del dispositivo:
e Bit 0 =1 se la configurazione & corretta, e = 0 se la configurazione
non & piu corretta.
e Bit4 =1 se e presente un errore (come una rottura conduttore).
(Bit 4 = 0 se non c'é alcun errore.)
e Bit 5 =1 se la configurazione non & corretta, e = 0 se la
configurazione € nuovamente corretta.
e Bit 6 =1 se si & verificato un errore di accesso 1/O. Per l'identificatore
hardware dell'l/O con I'errore di accesso consultare LADDR.
(Bit 6 = 0 se non c'é alcun errore.)
LADDR HW_ANY Identificatore hardware del dispositivo o dell'unita funzionale che hanno

rilevato l'errore’
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| Ingresso Tipo di dati Descrizione
Channel UINT Numero di canale
MultiError BOOL Vero se & presente piu di un errore

1 L'ingresso LADDR contiene l'identificatore hardware del dispositivo o dell'unita funzionale che ha rilevato I'errore.
L'identificatore hardware viene assegnato automaticamente quando si inseriscono i componenti nella vista dispositivi o
in quella di rete e compare nella scheda "Costanti" delle variabili PLC. All'identificatore hardware viene inoltre
assegnato automaticamente un nome. Le voci riportate nella scheda "Costanti" delle variabili PLC non possono essere

modificate.

41.3.8

OB di estrazione o inserimento dei moduli

L'OB di "estrazione o inserimento dei moduli" viene eseguito quando un modulo o un
sottomodulo di periferia decentrata che & stato configurato ed ¢ attivo (PROFIBUS,
PROFINET, AS-i) genera un evento relativo all'inserimento o all'estrazione di un modulo.

Evento di estrazione o inserimento dei moduli

92

Le seguenti situazioni generano un evento di estrazione o inserimento dei moduli:

® Qualcuno estrae o inserisce un modulo configurato

® Nel telaio di ampliamento manca fisicamente un modulo configurato

® Nel telaio di ampliamento & presente un modulo non compatibile che non corrisponde a
quello configurato

® Nel telaio di ampliamento & presente un modulo compatibile con quello configurato, ma la
configurazione non consente sostituzioni

® Sono presenti errori di parametrizzazione nel modulo o nel sottomodulo

Se non si programma questo OB, la CPU passa in STOP nelle situazioni descritte di seguito.

Tabella 4- 7 Informazioni di avvio per I'OB di estrazione o inserimento dei moduli

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
LADDR HW_IO Identificazione hardware
Event_Class | Byte 16#38: modulo inserito
16#29: modulo estratto
Fault_ID Byte Identificazione di guasto
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4.1.3.9 OB di guasto del telaio o della stazione

L'OB di "guasto del telaio o della stazione" viene eseguito quando la CPU rileva un guasto o
un'interruzione della comunicazione in un telaio di montaggio o una stazione decentrati.

Evento di guasto del telaio o della stazione

La CPU genera un evento di guasto del telaio o della stazione quando rileva una delle
seguenti situazioni:

® Guasto di un sistema master DP o di un sistema PROFINET IO (in caso di evento in
entrata o in uscita).

® Guasto di uno slave DP o di un 10 device (in caso di evento in entrata o in uscita).
® Guasto di alcuni sottomoduli di un dispositivo PROFINET |

Se non si programma questo OB, la CPU passa in STOP nelle situazioni descritte di seguito.

Tabella 4- 8 Informazioni di avvio per I'OB di guasto del telaio o della stazione

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
LADDR HW_IO Identificazione hardware
Event_Class | Byte 16#32: Attivazione di uno slave DP o di un 10 device

16#33: Disattivazione di uno slave DP o di un IO device
16#38: evento in uscita
16#39: evento in entrata

Fault_ID Byte Identificazione di guasto

4.1.3.10 OB di allarme dall'orologio

Gli OB di allarme dall'orologio vengono eseguiti in funzione delle condizioni configurate per
I'orologio. La CPU supporta due OB di allarme dall'orologio.

Eventi di allarme dall'orologio

E possibile configurare un evento di allarme dall'orologio in modo che si verifichi una sola
volta in una data o un'ora specifica oppure ciclicamente in base a uno dei seguenti cicli:

® Ogni minuto: I'allarme si verifica ogni minuto.
® QOgni ora: 'allarme si verifica ogni ora.
® QOgni giorno: l'allarme si verifica ogni giorno all'ora specificata (ora e minuto).

® (Ogni settimana: I'allarme si verifica ogni settimana all'ora e nel giorno della settimana
specificati (ad es. ogni martedi alle 4:30 del pomeriggio).

e Ogni mese: l'allarme si verifica ogni mese all'ora e nel giorno del mese specificati. |l
giorno pud andare da 1 a 28 compresi.
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4.1.3.11

Eventi di stato

4.1.3.12

e Alla fine del mese: l'allarme si verifica 'ultimo giorno di tutti i mesi all'ora specificata.

e (Ogni anno: l'allarme si verifica ogni anno alla data specificata (mese e giorno). Non si pud
indicare come data il 29 febbraio.

Tabella 4-9 Informazioni di avvio per I'OB di evento di allarme dall'orologio
| Ingresso Tipo di dati Descrizione
CaughtUp Bool Il richiamo dell'OB viene rilevato perché I'ora era stata messa
avanti
SecondTimes | Bool Il richiamo dell'OB viene riavviato una seconda volta perché I'ora

era stata messa indietro

OB di stato

Gli OB di stato vengono eseguiti se uno slave DPV1 o PNIO attiva un allarme di stato.
Questo puo accadere se il componente (modulo o telaio) di uno slave DPV1 o PNIO cambia
modo di funzionamento, ad esempio da RUN a STOP.

Per maggiori informazioni sugli eventi che attivano allarmi di stato consultare la
documentazione fornita dal produttore dello slave DPV1 o PNIO.

Tabella 4- 10 Informazioni di avvio per I'OB di stato

| Ingresso Tipo di dati Descrizione

LADDR HW_IO Identificazione hardware
Slot Ulint Numero del posto connettore
Specifier Word Indicatore di allarme

OB di aggiornamento

Gli OB di aggiornamento vengono eseguiti se uno slave DPV1 o PNIO attiva un allarme di
aggiornamento.

Eventi di aggiornamento

94

Per maggiori informazioni sugli eventi che attivano allarmi di aggiornamento consultare la
documentazione fornita dal produttore dello slave DPV1 o PNIO.

Tabella 4- 11 Informazioni di avvio per I'OB di aggiornamento

| Ingresso Tipo di dati Descrizione

LADDR HW_IO Identificazione hardware
Slot Ulint Numero del posto connettore
Specifier Word Indicatore di allarme
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41.3.13 OB di profilo

Eventi di profilo

Gli OB di profilo vengono eseguiti se uno slave DPV1 o PNIO attiva un allarme specifico di
un profilo.

Per maggiori informazioni sugli eventi che attivano allarmi di profilo consultare la
documentazione fornita dal produttore dello slave DPV1 o PNIO.

Tabella 4- 12 Informazioni di avvio per I'OB di profilo

| Ingresso Tipo di dati Descrizione
LADDR HW_IO Identificazione hardware
Slot Ulint Numero del posto connettore
Specifier Word Indicatore di allarme
41.3.14 Priorita di esecuzione degli eventi e loro inserimento nella coda d'attesa

L'elaborazione della CPU & comandata da eventi Un evento attiva un OB di allarme da
eseguire. L'OB di allarme per un dato evento pud essere specificato durante la creazione del
blocco o la configurazione dei dispositivi oppure mediante un'istruzione ATTACH o
DETACH. Alcuni eventi, come quelli ciclici o del ciclo del programma, si verificano con
regolarita, altri, ad es. gli eventi di avvio e di ritardo, una sola volta. Alcuni eventi, come quelli
di fronte negli ingressi o dei contatori veloci, si verificano in seguito a un evento avviato
dall'hardware. Gli eventi, come quelli di errore di diagnostica e errore temporale, si verificano
solo in seguito a un errore. Per determinare I'ordine di elaborazione degli OB di allarme si
utilizzano le priorita e le code.

La CPU elabora gli eventi in base alla loro priorita; 1 rappresenta la priorita minima e 26 la
massima. Prima della V4.0 della CPU dell'S7-1200 ogni tipo di OB apparteneva a una classe
di priorita fissa (da 1 a 26). Con la V4.0 & possibile assegnare una classe di priorita ad ogni
OB che si configura. Il numero della priorita si configura negli attributi delle proprieta dell'OB.

Modalita di esecuzione con e senza interruzioni

Gli|OB|(Pagina|85) vengono eseguiti nell'ordine di priorita degli eventi che li avviano. Con la
V4.0 della CPU S7-1200 si pud configurare I'esecuzione degli OB con o senza interruzioni.
Tenere presente che gli OB di ciclo possono avere sempre un'interruzione ma tutti gli altri
OB possono essere configurati con o senza interruzioni.

Impostando la modalita con interruzioni, se durante I'esecuzione di un OB si verifica un
evento di priorita superiore prima che I'esecuzione dell'OB sia completata, 'OB attuale viene
interrotto per consentire I'esecuzione di quello con priorita superiore. L'evento con priorita
superiore viene eseguito e al suo completamento prosegue I'OB che era stato interrotto. Se
durante I'esecuzione di un OB con interruzioni si verificano piu eventi, la CPU li esegue nel
rispettivo ordine di priorita.

Se non si imposta la modalita con interruzioni, una volta avviato un OB viene eseguito fino
alla fine, indipendentemente da qualsiasi altro evento che viene avviato durante la sua
esecuzione.
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Si considerino i seguenti due casi in cui degli eventi di allarme avviano un OB di ciclo € uno
di allarme di ritardo. In entrambi i casi al'OB di allarme di ritardo (OB201) non & assegnata
alcuna immagine di processo parziale|(Pagina|77) e viene eseguito con priorita 4. All'OB di
ciclo (OB200) € assegnata un'immagine di processo parziale IPP1 e viene eseguito con
priorita 2. Le figure seguenti mostrano la differenza di esecuzione tra la modalita con e
quella senza interruzioni:

esequi 0B201
legai la esegui 'OB200 scrivi la
PIP1 PIP1
serivi leggi dalla ggegyi r0B1 esegui 'OB1 (continua)
nella PIPO PIPO t’ zf
Ora |:’> intervallo ciclico temporizzatore di
trascorso ritardo scaduto
Figura 4-1 Caso 1: esecuzione dell'OB senza interruzioni
esegui '0B201
leggi la T ™ : scrivi la
PIP1 esegui 'OB200 esegui 'OB200 (continua) PIP1
scrivi leggi dalla ain o :
nella PIPO PIPO esegui 'OB1 / ,7 esegui 'OB1 (continua)
Ora |:> intervallo ciclico temporizzatore di
trascorso ritardo scaduto

Figura4-2  Caso 2: esecuzione dell'OB con interruzioni

Nota

Se si configura la modalita di esecuzione dell'OB senza interruzioni, un OB di errore
temporale non pud interrompere gli OB di allarme, fatta eccezione per quelli di ciclo. Prima
della V4.0 della CPU S7-1200 un OB di errore temporale poteva interrompere qualsiasi OB
in esecuzione. Con la V4.0 & necessario configurare |'esecuzione degli OB con interruzioni
per consentire a un OB di errore temporale (o qualsiasi altro OB con priorita superiore) di
interrompere gli OB in esecuzione che non sono OB di ciclo.

Priorita di esecuzione degli eventi e loro inserimento nella coda d'attesa
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Il numero di eventi in attesa (messi in coda) provenienti da un'unica origine pud essere
limitato utilizzando una coda diversa per ciascun tipo di evento. Quando viene raggiunto il
limite previsto per un dato tipo di eventi, 'evento successivo viene eliminato. Per maggiori
informazioni sugli overflow della coda d'attesa consultare I'argomento relativo agli OB di
errore temporale (Pagina 88).

Ogni evento della CPU ¢ associato a una priorita. In generale la CPU elabora gli eventi in
base alla loro priorita (iniziando da quella maggiore). Gli eventi con la stessa priorita
vengono elaborati dalla CPU in base all'ordine di arrivo.
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Tabella 4- 13 Eventi di OB

4.1 Esecuzione del programma ufente

Evento Quantita ammessa Priorita di default
dell'OB
Ciclo del programma 1 evento di ciclo del programma 14
Pit OB ammessi
Avviamento 1 evento di avvio ! 14
Pit OB ammessi
Allarme di ritardo Fino a 4 eventi di tempo 3
1 OB per evento
Schedulazione orologio Fino a 4 eventi 8
1 OB per evento
Interrupt di processo Fino a 50 eventi di interrupt di processo 2 18
1 OB per evento ma & possibile utilizzare lo stesso OB per 18
piu eventi
Errore temporale 1 evento (solo se configurato)3 22 0 264
Errore di diagnostica 1 evento (solo se configurato) 5
Estrazione o inserimento di 1 evento 6
moduli
Guasto del rack o della stazione 1 evento 6
Orologio Fino a 2 eventi 2
Stato 1 evento 4
Aggiornamento 1 evento 4
Profilo 1 evento 4

1 L'evento di avvio e quello di ciclo del programma non possono verificarsi contemporaneamente perché I'evento di ciclo
del programma viene avviato dopo che & terminato quello di avvio.

2 Si possono avere piu di 50 eventi di interrupt di processo utilizzando le istruzioni DETACH e ATTACH.

3 Si puo stabilire che la CPU rimanga in RUN se il ciclo di scansione supera il tempo di controllo del ciclo massimo
oppure si puo utilizzare l'istruzione RE_TRIGR per resettare il tempo di ciclo. Tuttavia la CPU passa in STOP al
secondo superamento del tempo di controllo del ciclo massimo in un ciclo di scansione.

4 La priorita per una nuova CPU V4.0 & 22. In caso di sostituzione di una CPU V3.0 con una CPU V4.0 la priorita & 26,
quella che era valida per la V3.0. In ogni caso, il campo della priorita pud essere modificato e la priorita pud essere
impostata su ogni valore compreso tra 22 e 26.

Per maggiori informazioni vedere I'argomento Sostituzione di una CPU V3.0 con una CPU
V4.0/(Pagina 1025)".

La CPU riconosce inoltre altri eventi ai quali non sono assegnati OB. La tabella seguente

descrive questi eventi e le rispettive azioni della CPU:
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4.1 Esecuzione del programma ufente

Tabella 4- 14 Ulteriori eventi

Evento Descrizione Azione della CPU

Errore di accesso agli Errore nella lettura/scrittura diretta degli La CPU registra il primo evento nel buffer di

I/0 I/0 diagnostica e rimane in RUN.

Errore di tempo di ciclo | La CPU supera due volte il tempo di ciclo | La CPU registra I'errore nel buffer di diagnostica e
max. configurato passa in STOP.

Errore di accesso Errore di I/0 durante I'aggiornamento La CPU registra il primo evento nel buffer di
periferico dell'immagine di processo diagnostica e rimane in RUN.

Errore di Errore durante I'esecuzione del Se il blocco contenente I'errore dispone della
programmazione programma gestione degli errori, aggiorna la struttura dell'errore;

in caso contrario la CPU registra l'errore nel buffer di
diagnostica e rimane in RUN.

Latenza degli allarmi

41.4
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La latenza degli eventi di allarme (ovvero il tempo che trascorre dal momento in cui la CPU
notifica che un evento si & verificato fino a quando la CPU inizia a eseguire la prima
istruzione dell'OB di elaborazione dell'evento) & di circa 175 psec, sempre che, quando si
verifica I'evento, I'OB di ciclo del programma sia l'unica routine di elaborazione attiva.

Controllo e configurazione del tempo di ciclo

Il tempo di ciclo & il tempo impiegato dal sistema operativo della CPU per eseguire la fase
ciclica del modo RUN. La CPU consente di utilizzare due metodi per il controllo del tempo di
ciclo:

® Tempo di controllo del ciclo
® Tempo di ciclo minimo

Il controllo del ciclo di scansione inizia quando termina l'evento di avvio. Questa funzione
pud essere configurata in "Tempo di ciclo" nella finestra "Configurazione dispositivi" della
CPU.

La CPU controlla sempre il ciclo di scansione e reagisce se viene superato il relativo tempo
di controllo. Se viene superato il tempo del ciclo di scansione, viene generato un errore che
verra gestito in uno dei seguenti modi:

e Se il programma utente non contiene un OB di allarme di errore temporale, I'evento di
errore temporale genera una voce nel buffer di diagnostica, ma la CPU rimane in RUN.
(E possibile modificare la configurazione in modo che la CPU passi in STOP quando
rileva un errore temporale, ma la configurazione di default prevede che rimanga in RUN.)

e Se il programma utente contiene un OB di allarme di errore temporale, la CPU lo esegue.

Per resettare il temporizzatore che misura il tempo di ciclo si pud usare|l'istruzione
RE_TRIGR|(Pagina 267) (Riattiva il controllo del tempo di ciclo). Se il tempo trascorso per
I'esecuzione del ciclo di programma attuale € inferiore al decuplo del tempo di ciclo massimo
configurato, l'istruzione RE_TRIGR riattiva il controllo del tempo di ciclo e restituisce ENO =
TRUE. In caso contrario RE_TRIGR non riattiva il controllo del tempo di ciclo e restituisce
ENO = FALSE.
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4.1 Esecuzione del programma ufente

Generalmente il ciclo di scansione viene eseguito piu rapidamente possibile e il ciclo
successivo inizia non appena temina quello in corso. La durata del ciclo di scansione puo
variare da un ciclo all'altro in funzione del programma utente e dei task di comunicazione.
Per eliminare questa variazione, la CPU supporta un tempo di ciclo minimo opzionale. Se si
attiva questa opzione e si specifica un tempo di ciclo minimo in ms, una volta terminata
I'esecuzione dell'OB di ciclo del programma, prima di ripetere il ciclo la CPU attende che
trascorra il tempo di ciclo minimo.

Se la CPU conclude il ciclo di scansione normale in un tempo inferiore al tempo di ciclo
minimo specificato, utilizza il tempo rimanente per eseguire la diagnostica in runtime e/o per
elaborare le richieste di comunicazione.

Se la CPU non conclude il ciclo di scansione entro il tempo di ciclo minimo specificato, lo
porta a termine normalmente (compresa l'elaborazione della comunicazione) evitando che il
sistema reagisca al superamento del tempo di ciclo minimo. La seguente tabella definisce i
campi e i valori di default per le funzioni di controllo del tempo di ciclo.

Tabella 4- 15 Campo per il tempo di ciclo

Tempo di ciclo Campo (ms) Default
Tempo di controllo del ciclo? Da 1 a 6000 150 ms
Tempo di ciclo minimo? Da 1 al tempo di controllo del ciclo Disattivato

T Il tempo di controllo del ciclo € sempre abilitato e va impostato su un valore compreso tra 1 ms e 6000 ms. Per default &
selezionato il valore 150 ms.

2|l tempo di ciclo minimo & opzionale ed ¢ disattivato per default. Se necessario si deve selezionare un tempo di ciclo
compreso tra 1 ms e il tempo di ciclo massimo.

Configurazione del tempo di ciclo e del carico di comunicazione

Nelle proprieta della CPU della finestra Configurazione dispositivi si possono configurare i
seguenti parametri:

e Ciclo: consente di indicare un tempo di controllo del ciclo ed eventualmente di attivare e
specificare un tempo di ciclo minimo.

Tempo di ciclo

Tempo di controllo del ciclo: | 150 ms

[ ) Attiva tempo di ciclo minimo fisso per gli OB
ciclici

® Carico di comunicazione: consente di configurare una percentuale di tempo da riservare
ai task di comunicazione.

Carico di comunicazione

Carico del ciclo a causa della comunicazione: 20 %

Per maggiori informazioni sul ciclo di scansione consultare il capitolo "Controllo del tempo di
ciclo".|(Pagina 98)
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4.1 Esecuzione del programma ufente

4.1.5

Memoria della CPU

Gestione della memoria

100

La CPU mette a disposizione le seguenti aree di memoria per il salvataggio del programma
utente, dei dati e della configurazione:

La memoria di caricamento & non volatile e viene utilizzata per salvare il programma
utente, i dati e la configurazione. Prima che l'utente carichi un progetto nella CPU,
quest'ultima salva il programma nell'area della memoria di caricamento che pud trovarsi
in una memory card (se presente) o nella CPU. La CPU mantiene il contenuto di questa
area di memoria non volatile anche se viene a mancare I'alimentazione. La memory card
ha uno spazio di memoria superiore a quello della memoria integrata nella CPU.

La memoria di lavoro & volatile e viene utilizzata per salvare alcuni elementi del progetto
durante I'esecuzione del programma utente. La CPU copia alcuni elementi del progetto
dalla memoria di caricamento in quella di lavoro. Il contenuto di questa area volatile viene
cancellato in caso di interruzione dell'alimentazione e ripristinato dalla CPU quando
I'alimentazione viene ristabilita.

La memoria a ritenzione & non volatile e consente di archiviare una quantita limitata di
valori della memoria di lavoro. La CPU utilizza I'area di memoria a ritenzione per salvare i
valori di locazioni di memoria utente selezionate in caso di mancanza di alimentazione. In
caso di spegnimento o interruzione dell'alimentazione la CPU ripristina i valori a
ritenzione quando viene accesa.

Per sapere come viene utilizzata la memoria in un blocco di programma compilato fare clic
con il tasto destro del mouse sul blocco nella cartella "Blocchi di programma" dell'albero del
progetto di STEP 7 e selezionare "Risorse" nel menu a comparsa. Le proprieta di
compilazione indicano la memoria di caricamento e quella di lavoro del blocco compilato.

Per visualizzare I'utilizzo della memoria nella CPU online fare doppio clic su "Online e
diagnostica" in STEP 7, espandere "Diagnostica" e selezionare "Memoria".
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4.1 Esecuzione del programma ufente

Memoria a ritenzione

Per evitare che alcuni dati vadono persi in caso di interruzione dell'alimentazione, li si pud
impostare come dati a ritenzione. La CPU consente di configurare come dati a ritenzione
quanto segue:

® Memoria di merker (M): la larghezza precisa della memoria di merker pud essere definita
nella tabella delle variabili del PLC o nell'elenco delle assegnazioni. La memoria di
merker a ritenzione inizia sempre dall'MBO0 e prosegue senza interruzioni verso l'alto per il
numero di byte specificato. Il valore pud essere indicato nella tabella delle variabili del
PLC o nell'elenco delle assegnazioni facendo clic sull'icona della barra degli strumenti
"Ritenzione". Immettere il numero di byte M a ritenzione a partire da MBO.

e Variabili di un blocco funzionale (FB): se un FB & stato impostato come FB "ottimizzato" il
relativo editor di interfaccia contiene la colonna "Retain", che consente di selezionare
"Retentive", "Non-retentive" o "Set in IDB" per ciascuna variabile. Questa colonna
compare anche nel DB di istanza creato durante l'inserimento dell'FB nell'editor di
programma. Lo stato di ritenzione di una variabile pud essere modificato dall'editor di
interfaccia del DB solamente se & stato selezionato "Imposta nell'lDB" (IDB = blocco dati
di istanza) in Ritenzione per la variabile dell'FB ottimizzato.

Se un FB ¢ stato creato con "Standard - compatibile con S7-300/400", il relativo editor di
interfaccia non contiene la colonna "Ritenzione". || DB di istanza creato in seguito
allinserimento di questo FB nell'editor di programma contiene una colonna "Retain"
modificabile. In questo caso se si seleziona I'opzione "Retain" per una variabile qualsiasi,
vengono selezionate tutte le variabili. Allo stesso modo, se si deseleziona I'opzione per
una variabile vengono deselezionate tutte le variabili. Se durante la configurazione di un
FB é stata attivata I'opzione "Standard - compatibile con S7-300/400", & possibile
modificare lo stato "a ritenzione" dall'editor dei DB di istanza, sempre tenendo conto del
fatto che tutte le variabili verranno impostate sullo stesso stato.

Una volta creato I'FB non € piu possibile modificare I'opzione "Standard - compatibile con
S7-300/400". Questa puo essere selezionato solo se si crea I'FB. Per determinare se un
FB é stato configurato come "Ottimizzato" o "Standard - compatibile con S7-300/400",
selezionarlo e fare clic con il tasto destro del mouse nell'albero del progetto, scegliere
"Proprieta" e quindi "Attributi”. Se selezionata, la casella di spunta "Accesso ottimizzato al
blocco" indica che un blocco € ottimizzato. In caso contrario si tratta di un blocco
standard ed & compatibile con le CPU S7-300/400.

e Variabili di un blocco dati globale: riguardo all'assegnazione dello stato "a ritenzione" i DB
globali si comportano in modo simile agli FB. A seconda dell'impostazione per |'accesso
al blocco & possibile impostare lo stato "a ritenzione" per variabili singole o per tutte le
variabili di un blocco dati globale.

— Se quando si crea il DB si seleziona "Ottimizzato", si pud impostare lo stato a
ritenzione per ogni singola variabile.

— Se quando si crea il DB si seleziona "Standard - compatibile con S7-300/400", lo stato
"a ritenzione" viene impostato per tutte le variabili del DB, per cui le variabili sono tutte
a ritenzione oppure tutte non a ritenzione.
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4.1 Esecuzione del programma ufente

La CPU supporta complessivamente 10240 byte di dati a ritenzione. Per sapere quanti dati a
ritenzione sono disponibili fare clic sull'icona della barra degli strumenti "Ritenzione" nella
tabella delle variabili del PLC o nell'elenco delle assegnazioni. Nonostante qui venga
specificato il campo a ritenzione della memoria M, la seconda riga indica la memoria
complessivamente disponibile sia per i merker che per i DB. Si noti che perché questo valore
sia preciso € necessario compilare tutti i blocchi dati con le variabili a ritenzione.

Nota

Il caricamento del programma non cancella né modifica i valori della memoria a ritenzione.
Per cancellare la memoria a ritenzione prima di caricare un programma riportare la CPU alle
impostazioni di fabbrica prima di procedere al caricamento.

4.1.5.1 Merker di sistema e di clock

| byte per i "merker di sistema" e i "merker di clock" possono essere abilitati nelle proprieta
della CPU. La logica del programma pud indirizzare i singoli bit di queste funzioni in base ai
nomi di variabile.

e E possibile assegnare un byte di memoria M ai merker di sistema. Il byte di merker di
sistema contiene i quattro seguenti bit che possono essere indirizzati dal programma
utente in base ai seguenti nomi di variabile:

— Primo ciclo: Il bit (nome di variabile "FirstScan") viene impostato a 1 per il primo ciclo
al termine dell'esecuzione dell'OB di avvio (al termine del primo ciclo, il bit di "primo
ciclo" viene impostato a 0).

— Stato di diagnostica modificato (nome di variabile: "DiagStatusUpdate") viene
impostato a 1 per un ciclo di scansione dopo che la CPU ha registrato un evento di
diagnostica. Poiché la CPU non imposta il bit "Diagramma di diagnostica modificato"
finché non termina la prima esecuzione degli OB di ciclo, il programma utente non puo
rilevare se si & verificata una modifica della diagnostica né durante I'esecuzione degli
OB di avvio, né durante la prima esecuzione degli OB di ciclo.

— Sempre 1 (high): Il bit (nome di variabile "AlwaysTRUE") & sempre impostato a 1.
— Sempre 0 (low): Il bit (nome di variabile "AlwaysFALSE") & sempre impostato a 0.

® E possibile assegnare un byte di memoria M ai merker di clock. Ogni bit del byte
configurato come merker di clock genera un impulso ad onda quadra. Il byte di merker di
clock fornisce 8 diverse frequenze comprese tra 0,5 Hz (lenta) e 10 Hz (veloce). Questi
bit possono essere utilizzati come bit di comando, in particolare per le istruzioni con i
fronti, per attivare delle azioni cicliche nel programma utente.
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4.1 Esecuzione del programma ufente

La CPU inizializza questi byte quando il modo di funzionamento passa da STOP a
STARTUP. Durante i modi STARTUP e RUN i merker di clock cambiano in modo sincrono
rispetto all'orologio della CPU.

/\CAUTELA

Rischi in caso di sovrascrittura dei bit dei merker di sistema o dei merker di clock

Se si sovrascrivono i bit dei merker di sistema o i merker di clock, i dati di queste funzioni
possono danneggiarsi e causare il funzionamento errato del programma utente provocando
danni alle apparecchiature e lesioni alle persone.

Poiché sia i merker di clock che quelli di sistema non sono riservati nella memoria M, le
istruzioni o comunicazioni possono scrivervi danneggiando i dati.

E quindi opportuno evitare di scrivere i dati in questi indirizzi, al fine di garantire la corretta
esecuzione delle funzioni, e prevedere sempre un circuito di arresto d’emergenza per il
processo o la macchina.

I merker di sistema configurano un byte contenente bit che si attivano (valore = 1) per un
evento specifico.

Bit del merker di sistema

E Attiva l'utilize del byte del merker di sistema

Indinzo del byte del rmearker ch
sisterna (MEBx): |'I |

Frima cicla |°ol-.|| 0 (FirstScan) |
Diagrarmma di diagnostica |°ol-.|| | (DiagStatusUpdate) |
modificats
Sempre 1 (high): [%M1.2 (AlwaysTRUE) |
Serrpre O (o) [2%01.3 (AhwaysFALSE) |
Tabella 4- 16 Merker di sistema
7 ‘ 6 | 5 | 4 3 2 1 0
Riservati Sempre spento | Sempre acceso Indicatore di stato di Indicatore di prima
Valore 0 Valore 0 Valore 1 diagnostica scansione
¢ 1: Cambiamento e 1: Prima scansione
e 0: Nessun dopo I'avviamento
cambiamento e 0: Nessuna prima
scansione
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4.1 Esecuzione del programma ufente

I merker di clock configurano un byte che attiva e disattiva ciclicamente i singoli bit a
intervalli prestabiliti. Ciascun bit di clock genera un impulso ad onda quadra nel
corrispondente bit di memoria M. Questi bit possono essere utilizzati come bit di comando, in
particolare per le istruzioni con i fronti, per attivare delle azioni cicliche nel codice utente.

Bit del merker di clock

E Attiva 'utilizo del byte del merker di clack

Incinza del byte del merker di
clock (MEx): |IJ |

Clack 10 Hz

Clock 5 Hz

Clack 2.5 Hz

Clock 2 Hz

Clack 1,25 Hz

Clock 1 Hz

Clock 0,625 Hz

0.5 Hz

Tabella 4- 17 Merker di clock

Numero bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Nome della variabile

Periodo/i 2,0 1,6 1,0 0,8 0,5 0,4 0,2 0,1
Frequenza (Hz) 0,5 0,625 1 1,25 2 2,5 5 10

Poiché i merker di clock funzionano in modo asincrono rispetto al ciclo della CPU, lo stato dei merker di clock pué cambiare
molte volte durante un ciclo lungo.

41.6
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Buffer di diagnostica

La CPU dispone di un buffer di diagnostica che contiene una voce per ciascun evento di
diagnostica. Ogni voce comprende la data e I'ora in cui si & verificato I'evento, la categoria e
una descrizione dell'evento. Le voci sono visualizzate in ordine cronologico e I'evento piu
recente compare per primo. In questo log sono disponibili fino a 50 eventi tra i piu recenti.
Quando il log & pieno, un eventuale nuovo evento sostituisce quello meno recente. Se viene
a mancare l'alimentazione, gli eventi vengono salvati.

Nel buffer di diagnostica vengono registrati i seguenti tipi di eventi:
e Gli eventi di diagnostica del sistema; ad esempio gli errori della CPU e dei moduli
e | cambimenti dello stato della CPU (le accensioni, le commutazioni in STOP e in RUN)

Per accedere al buffer di diagnostica (Pagina|817) & necessario essere online. Aprire il
buffer di diagnostica in "Diagnostica > Buffer di diagnostica" del menu "Online &
Diagnostica".
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4.1 Esecuzione del programma ufente

4.1.7 Orologio hardware

La CPU dispone di un orologio hardware. Un condensatore ad elevata capacita fornisce
I'energia necessaria per far funzionare I'orologio quando la CPU é spenta. Il condensatore si
ricarica quando la CPU & alimentata e dopo un minimo di 24 ore generalmente ha energia
sufficiente a far funzionare I'orologio per 20 giorni.

STEP 7 imposta I'orologio hardware sull'ora e la data di sistema che ha un valore di default
preconfigurato o impostato durante un reset in fabbrica. Per poter utilizzare I'orologio
hardware lo si deve impostare. La data e I'ora delle voci del buffer di diagnostica, dei file di
log di dati e delle voci del log di dati si basano sulla data e I'ora di sistema. L'ora pud essere
impostata con la funzione "Imposta data e ora" (Pagina 813)della vista "Online e
diagnostica" della CPU online. STEP 7 calcola quindi I'ora di sistema aggiungendo o
sottraendo a quella impostata lo scostamento del sistema operativo Windows dalllUTC
(Coordinated Universal Time). Se si imposta I'ora sull'attuale ora locale e se il fuso orario e
I'ora legale impostati in Windows corrispondono a quelli locali, I'ora di sistema corrispondera
alluUTC.

STEP 7 contiene|istruzioni|(Pagina 292) per la lettura e la scrittura dell'ora di sistema
(RD_SYS_T e WR_SYS_T), per la lettura dell'ora locale (RD_LOC_T) e per l'impostazione
del fuso orario (SET_TIMEZONE). L'istruzione RD_LOC_T calcola I'ora locale in base agli
scostamenti del fuso orario e dell'ora legale impostati nella configurazione dell'orologio nelle
proprieta generali della CPU (Pagina 146). Queste impostazioni consentono di definire il
fuso orario per l'ora locale, di attivare in opzione l'ora legale e di specificare le date di inizio e
di fine dell'ora legale. Possono essere configurate anche con le istruzioni SET_TIMEZONE.

4.1.8 Configurazione delle uscite in caso di commutazione da RUN a STOP

E possibile configurare il comportamento che verra assunto dalle uscite digitali e analogiche
quando la CPU & in STOP. Per ogni uscita di una CPU o di un modulo SB o SM si pud
indicare se dovra essere congelata sul suo valore o se dovra utilizzare un valore sostitutivo:

e Sostituzione di un valore di uscita specifico (default): si specifica un valore sostitutivo per
ogni (canale di) uscita della CPU o del modulo SB o SM.

Il valore sostitutivo di default per i canali di uscita digitali &€ OFF e quello per i canali di
uscita analogici & 0.

® Congelamento delle uscite in modo che mantengano il loro ultimo stato: le uscite
mantengono il valore che avevano quando si & verificata la commutazione da RUN a
STOP. Dopo l'accensione le uscite vengono impostate sul valore sostitutivo di default.

Il comportamento delle uscite pud essere configurato in Configurazione dispositivi.
Selezionare i singoli dispositivi nella scheda "Proprieta" per configurarne le uscite.

Quando passa da RUN a STOP, la CPU mantiene l'immagine di processo e, in base alla
configurazione, scrive i valori appropriati sia per le uscite digitali che per quelle analogiche.
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4.2 Memorizzazione dei dati, aree di memoria, 1/O e indirizzamento

4.21 Accesso ai dati dell'S7-1200

STEP 7 facilita la programmazione simbolica. Vengono creati nomi simbolici o variabili per
gli indirizzi dei dati, come variabili PLC legate agli indirizzi di memoria e agli I/O oppure come
variabili locali utilizzate all'interno di un blocco di codice. Per utilizzare queste variabili nel
programma utente basta inserire il nome di una variabile nel parametro dell'istruzione.

Per permettere di comprendere meglio come la CPU struttura e indirizza le aree di memoria,
il seguente paragrafo spiega l'indirizzamento "assoluto” a cui fanno riferimento le variabili
PLC. La CPU dispone di svariate opzioni per la memorizzazione dei dati durante
I'esecuzione del programma utente:

® Memoria globale: La CPU mette a disposizione diverse aree di memoria specializzate, tra
cui gli ingressi (1), le uscite (Q) e i merker (M). La memoria & accessibile da tutti i blocchi
di codice senza alcuna limitazione.

® Tabella delle variabili del PLC: vi si possono immettere nomi simbolici per indirizzi di
memoria specifici. Queste variabili valgono in tutto il programma STEP 7 e consentono
all'utente di programmare con nomi significativi per la sua applicazione specifica.

® Blocco dati (DB): nel programma utente si possono inserire dei DB in cui salvare i dati per
i blocchi di codice. Quando termina I'esecuzione del blocco di codice associato i dati
vengono mantenuti in memoria. | DB "globali" memorizzano dati che possono essere
utilizzati da tutti i blocchi di codice mentre i DB di istanza memorizzano solo quelli per un
FB specifico e sono strutturati dai parametri dell'FB.

® Memoria temporanea: quando viene richiamato un blocco di codice il sistema operativo
della CPU assegna la memoria (L) temporanea o locale che potra essere utilizzata
durante I'esecuzione del blocco. Al termine dell'esecuzione la CPU riassegna la memoria
locale per I'esecuzione di altri blocchi di codice.

Ogni diversa locazione di memoria ha un indirizzo univoco. Il programma utente si serve di
questi indirizzi per accedere alle informazioni contenute nella rispettiva locazione di
memoria. | riferimenti alle aree di memoria degli ingressi (I) o delle uscite (Q), come 10.3 0
Q1.7, accedono allimmagine di processo. Per accedere direttamente a un ingresso o
un'uscita fisica aggiungere ":P" al riferimento (ad es. 10.3:P, Q1.7:P o "Stop:P").

Tabella 4- 18 Aree di memoria

Area di memoria Descrizione Forzamento Ritenzione
| Viene copiata dagli ingressi fisici all'inizio del ciclo di No No
Immagine di processo degli scansione

Ingressi Lettura diretta degli ingressi fisici della CPU e degli SB Si No
I_:P1 ed SM

(ingresso fisico)

Q Copiata nelle uscite fisiche all'inizio del ciclo di scansione No No
Immagine di processo delle | grittura diretta nelle uscite fisiche della CPU e degli SB Si No
uscite ed SM

Q_P?

(uscita fisica)
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Area di memoria Descrizione Forzamento Ritenzione
M Memoria di comando e di dati No Si
Memoria di merker (opzionale)
L Dati temporanei per un blocco, locali nel blocco specifico No No
Memoria temporanea

DB Memoria di dati e, nel caso degli FB, anche memoria per No Si
Blocco dati i parametri (opzionale)

1

variabile (ad es. 10.3:P, Q1.7:P o "Stop:P").

Per accedere direttamente (lettura o scrittura) agli ingressi e alle uscite fisiche, aggiungere una ":P" all'indirizzo o alla

Ogni diversa locazione di memoria ha un indirizzo univoco. Il programma utente si serve di
questi indirizzi per accedere alle informazioni contenute nella rispettiva locazione di
memoria. L'indirizzo assoluto consiste nei seguenti elementi:

e [dentificatore dell'area di memoria (come |, Q o M)
e Dimensione dei dati a cui accedere ("B" per Byte, "W" per Word o "D" per DWord)
® [ndirizzo iniziale dei dati (come byte 3 o word 3)

Quando si accede a un bit nell'indirizzo di un valore booleano non & necessario inserire un
mnemonico per la dimensione, ma solo I'area di memoria, la posizione del byte e quella del
bit dei dati (ad es. 10.0, Q0.1 0 M3.4).

M3 .4
® ©0o
0
1
2
3®
4
5
7 6 5 4 3 2 10
®
Identificatore dell'area di memoria E Byte dell'area di memoria
Indirizzo del byte: byte 3 F Bit del byte selezionato

Separatore ("byte.bit")
Posizione del bit nel byte (bit 4 di 8)

o0 w >

Nell'esempio I'area di memoria e I'indirizzo del byte (M = area dei merker e 3 = Byte 3) sono
seguiti da un punto decimale (".") che separa l'indirizzo del bit (bit 4).
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Accesso ai dati delle aree di memoria della CPU

STEP 7 facilita la programmazione simbolica. Generalmente le variabili vengono create nelle
variabili PLC, in un blocco dati o nell'interfaccia sopra un OB, un'FC o un FB. Le variabili
sono costituite dal nome, dal tipo di dati, dall'offset e dal commento. Nei blocchi dati si pud
specificare anche un valore iniziale. Per utilizzare queste variabili mentre si programma se
ne deve specificare il nome nel parametro dell'istruzione. In opzione si pu0 indicare
I'operando assoluto (memoria, area, dimensione e offset) nel parametro dell'istruzione. Gli
esempi riportati nei prossimi capitoli spiegano come immettere gli operandi assoluti. L'editor
di programma inserisce automaticamente il carattere % prima dell'operando assoluto. Il tipo
di visualizzazione dell'editor di programma puo essere scelto tra uno dei seguenti: simbolica,
simbolica e assoluta o assoluta.

I (immagine di processo degli ingressi): la CPU campiona gli ingressi (fisici) della periferia
immediatamente prima dell'esecuzione dell'OB di ciclo di ogni ciclo di scansione e scrive i
valori rilevati nell'immagine di processo degli ingressi. L'accesso all'immagine di processo
degli ingressi pud essere effettuato a bit, byte, parola e doppia parola. E consentito I'accesso
sia in scrittura che in lettura, ma generalmente gli ingressi dell'immagine di processo
vengono solo letti.

Tabella 4- 19 Indirizzo assoluto per la memoria |

Bit I[indirizzo byte].[indirizzo bit] 10.1
Byte, parola o doppia parola I[dimensione][indirizzo byte iniziale] | IB4, IW5 o ID12

Aggiungendo ":P" all'indirizzo si fa in modo che gli ingressi digitali e analogici della CPU,
dell'SB o dell'SM vengano lettiimmediatamente. La differenza tra un accesso mediante I_:P
invece che | consiste nel fatto che i dati provengono direttamente dall'ingresso a cui si
accede invece che dall'immagine di processo degli ingressi. L'accesso I_:P & considerato
una "lettura diretta" perché i dati vengono prelevati direttamente dall'origine invece che dalla
copia dell'ultima immagine di processo degli ingressi aggiornata.

Poiché gli ingressi fisici ricevono i loro valori direttamente dall'apparecchiatura da campo a
cui sono collegati, non & consentito scrivervi. Cio significa che gli accessi |_:P sono di sola
lettura, diversamente dagli accessi | che possono essere di lettura o di scrittura.

Gli accessi |_:P sono inoltre limitati alla dimensione degli ingressi supportati da una singola
CPU o modulo SB o SM, arrotondata al byte piu vicino. Se, ad esempio, gli ingressi 2 DI / 2
DQ di un SB sono stati configurati in modo da iniziare da 14.0, vi si pud accedere con 14.0:P
e 14.1:P oppure I1B4:P. Gli accessi a 14.2:P - 14.7:P vengono comunque accettati ma non
hanno senso perché non vengono utilizzati. Gli accessi a IW4:P e ID4:P non sono consentiti
perché superano l'offset di byte associato all'SB.

Gli accessi con I_:P non influiscono sul valore corrispondente memorizzato nell'immagine di
processo degli ingressi.

Tabella 4- 20 Indirizzo assoluto per la memoria | (diretto)

Bit I[indirizzo byte].[indirizzo bit]:P 10.1:P
Byte, parola o doppia parola I[dimensione][indirizzo byte IB4:P, IW5:P o ID12:P
iniziale]:P
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Q (immagine di processo delle uscite): La CPU copia nelle uscite fisiche i valori memorizzati
nellimmagine di processo delle uscite. L'accesso allimmagine di processo delle uscite puo
essere effettuato a bit, byte, parola e doppia parola. E consentito I'accesso sia in lettura che
in scrittura.

Tabella 4- 21 Indirizzo assoluto per la memoria Q

Bit Q[indirizzo byte].[indirizzo bit] Q1.1
Byte, parola o doppia parola Q[dimensione][indirizzo byte QB5, QW10, QD40
iniziale]

Aggiungendo ":P" all'indirizzo si fa in modo che le uscite fisiche digitali e analogiche della
CPU, dell'SB o dell'SM vengano scritte immediatamente. La differenza tra un accesso
mediante Q_:P invece di Q consiste nel fatto che i dati vengono scritti direttamente
nell'uscita a cui si accede oltre che nellimmagine di processo delle uscite (la scrittura viene
effettuata in entrambi i punti). L'accesso Q_:P a volte viene definito "scrittura diretta" perché i
dati vengono inviati direttamente all'uscita di destinazione, che non deve quindi attendere il
successivo aggiornamento dell'immagine di processo delle uscite.

Poiché le uscite fisiche comandano direttamente le apparecchiature da campo a cui sono
collegate non & consentito leggerle. Cio significa che gli accessi Q_:P sono di sola scrittura,
diversamente dagli accessi Q che possono essere di lettura o di scrittura.

Gli accessi Q_:P sono inoltre limitati alla dimensione delle uscite supportate da una singola
CPU o modulo SB o SM, arrotondata al byte piu vicino. Se, ad esempio, le uscite 2 DI / 2 DQ
di un SB sono state configurate in modo da iniziare da Q4.0, vi si pud accedere con Q4.0:P
e Q4.1:P oppure QB4:P. Gli accessi a Q4.2:P - Q4.7:P vengono comunque accettati ma non
hanno senso perché non vengono utilizzati. Gli accessi a QW4:P e QD4:P non sono
consentiti perché superano l'offset di byte associato all'SB.

Gli accessi con Q_:P influiscono sia sull'uscita fisica che sul corrispondente valore
memorizzato nell'immagine di processo delle uscite.

Tabella 4- 22 Indirizzo assoluto per la memoria Q (diretto)

Bit Q[indirizzo byte].[indirizzo bit]:P Q1.1:P
Byte, parola o doppia parola Q[dimensione][indirizzo byte QB5:P, QW10:P o QD40:P
iniziale]:P

M (area dei merker): 'area dei merker (memoria M) puo essere utilizzata sia per i rele di
controllo che per i dati al fine di memorizzare lo stato intermedio di un’operazione o altre
informazioni di comando. L'accesso all'area dei merker puo essere effettuato a bit, byte,
parola e doppia parola. E consentito I'accesso sia in lettura che in scrittura.

Tabella 4- 23 Indirizzo assoluto per la memoria M

Bit M[indirizzo byte].[indirizzo bit] M26.7
Byte, parola o doppia parola M[dimensione][indirizzo byte MB20, MW30, MD50
iniziale]

Temp (memoria temporanea): La CPU assegna la memoria temporanea in base alle
necessita. La CPU assegna la memoria temporanea per il blocco di codice e inizializza a 0
gli indirizzi di memoria quando avvia il blocco di codice (nel caso degli OB) o lo richiama (nel
caso delle FC o degli FB).
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La memoria temporanea & simile alla memoria M con un'eccezione fondamentale: la
memoria M & "globale" mentre la memoria L € "locale™:

® Memoria M: qualsiasi OB, FC o FB pud accedere ai dati di questa area di memoria,
ovvero i dati sono disponibili globalmente per tutti gli elementi del programma utente.

® Memoria temporanea: la CPU limita I'accesso ai dati di questa area all'OB, I'FC o I'FB che
ha creato o dichiarato l'indirizzo di memoria temporanea. Gli indirizzi restano locali e
blocchi di codice diversi non condividono la memoria temporanea, neppure quando un
blocco di codice ne richiama un altro. Ad esempio: quando un OB richiama un'FC,
quest'ultima non pud accedere alla memoria temporanea dell'OB da cui € stata
richiamata.

La CPU mette a disposizione una memoria temporanea (locale) per ciascun livello di priorita
degli OB:

e 16 Kbyte per gli OB di avvio e di ciclo compresi gli FB e le FC associati

e 6 Kbyte per ogni ulteriore thread di eventi di allarme, compresi gli FB e le FC associati

L'accesso alla memoria temporanea puo essere effettuato esclusivamente tramite
indirizzamento simbolico.

DB (blocco dati): i DB possono essere utilizzati per memorizzare diversi tipi di dati, tra cui lo
stato intermedio di un'operazione o altri parametri delle informazioni di comando per gli FB e
strutture di dati per varie istruzioni, quali i temporizzatori e i contatori. L'accesso alla
memoria dei blocchi dati pud essere effettuato a bit, byte, parola e doppia parola. Per i
blocchi dati di lettura/scrittura & consentito I'accesso sia in lettura che in scrittura. Per i
blocchi di sola lettura & consentito solo I'accesso in lettura.

Tabella 4- 24 Indirizzo assoluto per la memoria DB

Bit DB[numero blocco dati].DBX]indirizzo DB1.DBX2.3
byte].[indirizzo bit]
Byte, parola o doppia DB[numero blocco dati].DB DB1.DBB4, DB10.DBW?2,
parola [dimensione][indirizzo byte iniziale] DB20.DBD8
Nota

Quando si specifica un indirizzo assoluto in KOP o in FUP, STEP 7 lo fa precedere da un
carattere "%" per indicare che si tratta di un indirizzo assoluto. Durante la programmazione &
possibile inserire un indirizzo assoluto sia con che senza il carattere "%" (ad esempio %I10.0
0 1.0). Se omesso, STEP 7 fornisce il carattere "%".

In SCL si deve immettere il carattere "%" prima dell'indirizzo per indicare che si tratta di un
indirizzo assoluto. Se manca il "%", durante la compilazione STEP 7 genera un errore di
variabile non definita
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Configurazione degli I/O nella CPU e nelle unita di ingresso/uscita

Quando si aggiungono una CPU e dei moduli di I/0

L4 : . .
il : 7 P nella schermata di configurazione, vengono
— assegnati automaticamente gli indirizzi | e Q.
L'indirizzamento di default pud essere modificato
- selezionando il campo dell'indirizzo nella
J configurazione del dispositivo e digitando nuovi
numeri.
e Gliingressi e le uscite digitali vengono
: assegnati in gruppi di 8 (1 byte), a prescindere
st s idetaich dal fatto che l'unita li utilizzi tutti o meno.
e [Postol [inirizo I indirizo = Tigo LT . . . .
R e Gliingressi e le uscite analogiche vengono
BS4851 101 M 1241 (RS485) 6ES7 assegnati in gruppi di 2 (4 byte).
» FLCT 1 CPU 1214 C DCDCT BEST
DN40010 1 0.1 0.1 (R EF ey [i]
M2 1.2 84.67 A2
HSCT [T 1000 B Cokstondoc L B
HSC_2 117 Contaton virlod (H.
H5C_3 1.8 Contaton velod (H.
HSC 4 119 Contator valod (H.
HSC_ S 1.20 Contaton welod (H.
HSC 6 121 Contaos velod (H.
Pulse_1 132 Gangrators o kmp.
Pulsa_2 133 Genaratone o knp.
* Intetaccia . X1 Inbarfaccia FROFIM.
DB DC24Y.. 2 8 SM 12271 D9 x DL GEST

La seguente figura mostra un esempio di CPU 1214C con due SM e una SB. Nell'esempio
qui raffigurato si potrebbe modificare I'indirizzo del modulo DI8 in 2 anziché 8. |l software
facilita I'operazione modificando i campi degli indirizzi che hanno una dimensione errata o
che entrano in conflitto con altri indirizzi.

4.3 Elaborazione di valori analogici

I moduli di I/O analogici forniscono segnali di ingresso o valori di uscita che rappresentano
sia un campo di tensione che un campo di corrente. Questi campisono+ 10V, £5V, + 2.5
V 0 0 - 20 mA. | valori restituiti dai moduli sono valori interi da 0 a 27648 per il campo
nominale di corrente e da -27648 a 27648 per quello di tensione. Un valore non compreso in
questo intervallo indica un overflow o un underflow. Per maggiori informazioni vedere le
tabelle di|Rappresentazione degli ingressi analogici/(Pagina|946) e di Rappresentazione
delle uscite analogiche (Pagina 947).

E probabile che nel programma di comando si debbano usare questi valori nelle unita di
engineering, ad esempio per rappresentare un valore di volume, temperatura, peso o altra
misura. Per un ingresso analogico, ad es., per prima cosa occorre normalizzare il valore
analogico a un valore reale (in virgola mobile) da 0,0 a 1,0. In seguito occorre regolarlo ai
valori minimi e massimi delle unita di engineering che rappresenta. Per i valori espressi in
unita di engineering e che devono essere convertiti in un valore di uscita analogico, per
prima cosa occorre normalizzare il valore in unita di engineering in un valore compreso tra
0,0 e 1,0 e in seguito regolarlo tra 0 e 27648 oppure tra -27648 e 27648, a seconda del
campo del modulo analogico. A tal fine &€ possibile utilizzare le|istruzioni NORM_X e
SCALE_X |(Pagina256) di STEP 7. E possibile utilizzare anche llistruzione CALCULATE
(Pagina|234) per regolare i|valori analogici. (Pagina 39).
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4.4

112

Tipi di dati

| tipi di dati consentono sia di specificare la dimensione di un elemento di dati che di indicare
come vanno interpretati i dati. Ciascun parametro di un'istruzione supporta almeno un tipo di
dati e alcuni ne supportano piu di uno. Posizionando il cursore sul campo del parametro di
un'istruzione si possono visualizzare i tipi di dati supportati.

Il parametro formale di un'istruzione & l'identificatore che indica la posizione dei dati che
questa deve utilizzare (ad esempio: l'ingresso IN1 di un'istruzione ADD). Il parametro attuale
corrisponde all'indirizzo di memoria (preceduto dal carattere "%") o alla costante in cui si
trovano i dati che devono essere utilizzati dall'istruzione (ad esempio %MD400
"Numero_di_oggetti"). Il tipo di dati del parametro attuale specificato dall'utente deve essere
supportato dal parametro formale specificato dall'istruzione.

Quando si specifica un parametro attuale si deve indicare una variabile (simbolo) o un
indirizzo di memoria assoluto (diretto). Le variabili associano un nome simbolico (nome della
variabile) a un tipo di dati, un'area di memoria, un offset di memoria e un commento, e
possono essere create nell'editor delle variabili PLC o nell'editor di interfaccia di un blocco
(OB, FC, FB e DB). Se si indica un indirizzo assoluto a cui non & stata associata una
variabile si deve utilizzare una dimensione appropriata al tipo di dati supportato, in modo
che, una volta immesso l'indirizzo, venga creata automaticamente una variabile di default.

Tutti i tipi di dati, tranne String, Struct, Array e DTL, sono disponibili nell'editor delle variabili
PLC e negli editor di interfaccia di blocco. String, Struct, Array e DTL sono disponibili solo
negli editor di interfaccia di blocco. Per molti parametri di ingresso si puo indicare anche un
valore costante.

e Bit e sequenze di bit/(Pagina|113): Bool (valore booleano o di bit), Byte (valore di byte di
8 bit), Word (valore di 16 bit), DWord (valore di doppia parola di 32 bit)

® Numero intero (Pagina 114)
— USInt (numero intero senza segno di 8 bit), SIint (numero intero con segno di 8 bit),
— Ulnt (numero intero senza segno di 16 bit), Int (numero intero con segno di 16 bit),
— UDInt (numero intero senza segno di 32 bit), DInt (numero intero con segno di 32 bit),

e Numero reale in virgola mobile (Pagina 114): Real (valore in virgola mobile o reale di 32
bit), LReal (valore in virgola mobile o reale di 64 bit)

e Data e ora/(Pagina 115): Time (valore di ora IEC di 32 bit), Date (valore di data di 16 bit),
TOD (valore di orologio di 32 bit), DTL (valore di data e ora di 12 byte)

e Carattere e stringa(Pagina 116): Char (carattere singolo di 8 bit), String (stringa di
lunghezza variabile fino a 254 caratteri)

® Array|(Pagina|118)

e Struttura dei dati/(Pagina 119): Struct

e Tipo di dati PLC (Pagina 120)

e Puntatori/(Pagina|121): Pointer, Any, Variant

Il seguente formato numerico BCD & supportato dalle istruzioni di conversione nonostante
non sia disponibile come tipo di dati.
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Tabella 4- 25 Dimensione e campo del formato BDC

441

Formato | Dimensione | Campo numerico Esempi di costanti
(bit)

BCD16 |16 Da -999 a 999 123, -123

BCD32 |32 Da -9999999 a 9999999 1234567, -1234567

Tipi di dati Bool, Byte, Word e DWord

Tabella 4- 26 Tipi di dati bit e sequenze di bit

Tipo di Dimen | Tipo di Campo Esempi di Esempi di
dati sione | numero numerico costanti indirizzi
bit
Bool 1 Booleano Vero o falso Vero, 1, 11.0
Binario 0o1 0, 2#0 Q0.1
M50.7
Ottale 8#0 o 8#1 8#1 DB1.DBX2.3
Esadecimale 16#0 o 16#1 16#1 Tag_name
Byte 8 Binario 2#0 ... 2#11111111 2#00001111 1B2
Numero intero 0...255 15 MB10
senza segno DB1.DBB4
Tag_name
Ottale 8#0 ... 8#377 8#17
Esadecimale B#16#0 ... B#16#FF B#16#F, 16#F
Word 16 Binario 2#0 ... 2#1111111111111111 2#1111000011110000 MW10
Numero intero 0...65535 61680 DB1.DBW2
senza segno Tag_name
Ottale 8#0 ... 8#177777 8#170360
Esadecimale W#16#0 ... W#16#FFFF, W#16#FOF0, 16#FOF0
16#0 ... 16#FFFF
DWord 32 Binario 2#0 ... 2#111100001111111100 | MD10
2#111111111111111111111111 | 001111 DB1.DBD8
11111111 Tag_name
Numero intero 0 ... 4294967295 15793935
senza segno
Ottale 8#0 ... 8#37777777777 8#74177417
Esadecimale DW#16#0000_0000 ... DW#16#FOFFOF,
DW#16#FFFF_FFFF, 16#FOFFOF
16#0000_0000 ...
16#FFFF_FFFF
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Tipi di numeri interi

Tabella 4- 27 Tipi di numeri interi (U = senza segno, S = breve, D = doppio)

Tipo di dati Dimensione | Campo numerico Esempi di costanti Esempi di
bit indirizzi
USint 8 0..255 78, 2#01001110 MBO, DB1.DBB4,
Sint 8 Da-128 a 127 +50, 16#50 Tag_name
Ulnt 16 Da 0 a 65.535 65295, 0 MW?2, DB1.DBW?2,
Int 16 Da -32.768 a 32.767 | 30000, +30000 Tag_name
UDInt 32 Da0a 4042322160 MD6, DB1.DBDS,
4.294.967.295 Tag_name
Dint 32 Da -2.147.483.648 a |-2131754992
2.147.483.647
443 Tipi di dati reali in virgola mobile

Tabella 4- 28 Tipi di dati reali in virgola mobile (L=Lungo)

I numeri reali (o in virgola mobile) sono costituiti dai numeri a 32 bit a precisione singola
(Real) o dai numeri a 64 bit a precisione doppia (LReal) aventi il formato descritto nello
standard ANSI/IEEE754-1985. | numeri in virgola mobile a precisione singola sono precisi
fino a 6 cifre significative, mentre i numeri in virgola mobile a precisione doppia sono precisi
fino a 15 cifre significative. Per mantenere la precisione, quando si specificano le costanti in
virgola mobile si possono indicare al massimo 6 (Real) o 15 cifre significative (LReal).

-2,2250738585072014e-308,
+0,
+2,2250738585072014e-308 ...
+1,7976931348623158e+308

1,2E+40

Tipo di Dimen | Campo numerico Esempi di costanti Esempi di indirizzi
dati sione
bit
Real 32 -3,402823e+38 ... -1,175 495e-38, 123.456, -3.4, 1,0e-5 MD100, DB1.DBDS,
10, Tag_name
+1,175 495e-38 ... +3,402823e+38
LReal 64 -1,7976931348623158e+308 ... 12345,123456789e40, DB_name.var_name

Regole:

Nessun supporto di
indirizzo diretto

Puo essere assegnato in

una tabella di interfaccia
del blocco OB, FB o FC

114

I calcoli che includono una lunga serie di valori con numeri molto grandi o molto piccoli
possono dare risultati imprecisi. Cid accade se i numeri differiscono di 10 elevato alla
potenza di x, dove x > 6 (Real) o 15 (LReal). Ad esempio (Real): 100 000 000 + 1 = 100 000

000.
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444 Tipi di dati di ora e data

Tabella 4- 29 Tipi di dati di ora e data

4.4 Tipi di dati

Tipo di dati Dimensio | Campo Esempi di costanti
ne
Time 32 bit T#-24d_20h_31m_23s_648ms ... T#5m_30s

T#24d_20h_31m_23s_647ms

Salvati come: -2.147.483.648 ms ...
+2.147.483.647 ms

T#1d_2h_15m_30s_45ms
TIME#10d20h30m20s630ms
500h10000ms
10d20h30m20s630ms

Date 16 bit

D#1990-1-1 ... D#2168-12-31

D#2009-12-31
DATE#2009-12-31
2009-12-31

Time_of_Day 32 bit

TOD#0:0:0.0 ... TOD#23:59:59.999

TOD#10:20:30.400
TIME_OF_DAY#10:20:30.400
23:10:1

DTL 12 byte | Min.: DTL#1970-01-01-00:00:00.0 DTL#2008-12-16-20:30:20.250
(Date and Time Max.: DTL#2554-12-31-23:59:59.999 999 999
Long)

Time

| dati TIME sono memorizzati come numero intero doppio con segno espresso in
millisecondi. Il formato dell'editor pud usare le informazioni per giorno (d), ore (h), minuti (m),
secondi (s) e millisecondi (ms).

Non & necessario specificare tutte le unita di tempo. Ad esempio T#5h10s e 500h sono

validi.

Il valore totale di tutti i valori di unita specificati non puo superare i limiti superiore o inferiore
in millisecondi per il tipo di dati Time (-2.147.483.648 ms ... +2.147.483.647 ms).

Date

| dati DATE sono memorizzati come numero intero senza segno che viene interpretato come
il numero di giorni aggiunti alla data di base 01/01/1990 per ottenere la data specificata. Il

formato dell'editor deve specificare anno, mese e giorno.

TOD

| dati TOD (TIME_OF_DAY sono memorizzati come numero intero doppio senza segno che
viene interpretato come il numero di millisecondi a partire dalla mezzanotte per I'ora del
giorno specificata (mezzanotte = 0 ms). Devono essere specificati ora (24 ore/giorno), minuti
e secondi. La specifica della frazione di secondo € opzionale.
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DTL

Il tipo di dati DTL (Date and Time Long) utilizza una struttura a 12 byte che salva le
informazioni su data e ora. | dati DTL possono essere definiti sia nella memoria temporanea
di un blocco che in un DB. Nella colonna "Valore iniziale" dell'editor di DB deve essere
inserito un valore per tutti i componenti.

Tabella 4- 30 Dimensione e campo per DTL

Lunghezz | Formato Campo di valori Esempio di valore immesso
a (byte)

12 Orologio e calendario Min.: DTL#1970-01-01-00:00:00.0 DTL#2008-12-16-20:30:20.250

Anno-Mese-Giorno:Ora:Minuto: Max.: DTL#2554-12-31-23:59:59.999
Secondo.Nanosecondi 999 999
Ogni componente del DTL contiene un diverso tipo di dati e campo di valori. Il tipo di dati di
un valore specificato deve essere uguale a quello dei relativi componenti.

Tabella 4- 31 Elementi della struttura del DTL

Byte Componente Tipo di dati Campo di valori

0 Anno UINT 1970 ... 2554

1

2 Mese USINT 1...12

3 Giorno USINT 1...31

4 Giorno della USINT 1 (domenica) ... 7 (sabato) !

settimana 1

5 Ora USINT 0..23

6 Minuto USINT 0..59

7 Secondo USINT 0..59

8 Nanosecondi UDINT 0 ... 999 999 999

9

10

11

1 Il giorno della settimana non viene considerato.

44.5

Tipi di dati carattere e stringa

Tabella 4- 32 Tipi di dati carattere e stringa

Tipo di dati Dimensione | Campo Esempi di costanti
Char 8 bit Codici di caratteri ASCII: Da 16#00 a 16#FF At '@
String n+ 2 byte n = (0 ... 254 byte di caratteri) 'ABC'

116

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Concetti base sui PLC
4.4 Tipi di dati

Char
Il dato Char occupa un byte di memoria e memorizza un singolo carattere codificato in
formato ASCII. La sintassi dell'editor utilizza un apostrofo prima e dopo il carattere ASCII.
Possono essere utilizzati caratteri visibili e di controllo. Nella descrizione del tipo di dati
String é riportata una tabella dei caratteri di controllo validi.

String

La CPU supporta il tipo di dati String che consente di memorizzare una sequenza di caratteri
di un byte. Questo tipo di dati contiene il numero massimo di caratteri (della stringa) e il
numero di caratteri attuali. String mette a disposizione 256 byte per memorizzare il numero
massimo di caratteri (1 byte), il numero di caratteri attuali (1 byte) e fino a un massimo di 254
caratteri, ognuno memorizzato in 1 byte.

Se si usano le virgolette singole & possibile utilizzare letterali di stringa (costanti) per i
parametri delle istruzioni di tipo IN. Ad esempio ‘ABC’ & una stringa di tre caratteri che puo
essere utilizzata come ingresso per il parametro IN dell'istruzione S_CONV. E inoltre
possibile creare variabili di stringa selezionando il tipo di dati "String" negli editor di
interfaccia dei blocchi OB, FC, FB e DB. Non €& possibile creare stringhe nell'editor delle
variabili PLC.

E possibile specificare la dimensione massima della stringa in byte inserendo delle parentesi
quadre dopo la parola chiave "String" (dopo aver selezionato il tipo di dati "String" dall'elenco
a discesa dei tipi di dati). Ad esempio, "MyString[10]" indica che MyString pu® avere una
dimensione massima di 10 byte. Se non si indicano le parentesi quadre con le dimensioni
massime, queste vengono impostate automaticamente a 254.

Il seguente esempio definisce una stringa con un numero massimo di caratteri paria 10 e un
numero di caratteri attuali pari a 3. La stringa contiene quindi 3 caratteri di un byte, ma
potrebbe essere ingrandita fino a 10 caratteri di 1 byte.

Tabella 4- 33 Esempio di tipo di dati String

Numero massimo Numero di caratteri Carattere 1 Carattere 2 Carattere 3 Carattere 10
di caratteri attuali
10 3 'C' (16#43) '‘A' (16#41) T' (16#54) -
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 11

Nei dati Char e String possono essere utilizzati i caratteri di controllo ASCII. La tabella
seguente riporta degli esempi della sintassi dei caratteri di controllo.
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Tabella 4- 34 Caratteri di controllo ASCII validi

Caratteri di controllo Valore esa ASCII Funzione di comando Esempi
$Lo $l 0A Avanzamento di linea '$SLText', '$OAText'
$N o $n 0Ae 0D Interruzione di linea '$NText', '$0A$0DText'
La nuova linea mostra due caratteri nella
stringa.
$Po $p 0C Avanzamento di pagina '$PText', '$0CText'
$Ro $r 0D Ritorno del carrello (CR) '$RText','$0DText'
$T o $t 09 Tabulazione '$TText', '$09Text'
$$ 24 Segno del dollaro '100$9$', '100%$24'
$ 27 Apostrofo '$'Text$",'$27 Text$27'
4.4.6 Tipo di dati dell'array
Array
E possibile creare un array che contiene pit elementi dello stesso tipo di dati. Per creare gli
array si utilizzano gli editor di interfaccia dei blocchi OB, FC, FB e DB. Non & possibile
creare un array nell'editor delle variabili PLC.
Per creare un array nell'editor di interfaccia di un blocco, attribuire un nome all'array e
selezionare il tipo di dati "Array [lo .. hi] of type", quindi indicare "Io", "hi" e "type" nel
seguente modo:
® |o - l'indice iniziale (piu basso) dell'array
® hi - l'indice finale (piu alto) dell'array
® type - uno dei tipi di dati quali BOOL, SINT, UDINT
Sistema di automazione S7-1200
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Tabella 4- 35 Regole del tipo di dati del'ARRAY

Tipo di dati Sintassi dell'array

ARRAY Nome [index1_min..index1_max, index2_min..index2_max] di <tipo di dati>

e Tutti gli elementi dell'array devono avere lo stesso tipo di dati.

e L'indice pud essere negativo, ma il limite inferiore deve essere minore o uguale al limite superiore.
e Gli array possono avere da una a sei dimensioni.

e Le dichiarazioni di indice multidimensionale min. e max. sono separate da virgole.

e Gli annidamenti di array, o gli array di array, non sono consentiti.

e La dimensione della memoria di un array = (dimensione di un elemento * numero totale di elementi
nell'array)

Indice dell'array Tipi di dati dell'indice ammessi | Regole dell'indice dell'array

Costante o USint, Sint, Uint, Int, UDInt, e Limiti del valore: -32768 ... +32767
variabile Dint

e Valido: costanti e variabili miste

e Valido: espressioni costanti

e Non valido: espressioni variabili

Esempio: ARRAYT1..20] of REAL Monodimensionale, 20 elementi

dichiarazioni degli ARRAY[-5..5] of INT Monodimensionale, 11 elementi

array ARRAY[1..2, 3..4] of CHAR Bidimensionale, 4 elementi

Esempio: indirizzi ARRAY1[0] ARRAY1 elemento 0

degli array ARRAY2[1,2] ARRAY2 elemento [1,2]
ARRAY3][i,j] Se i=3 e j=4, viene indirizzato

I'ARRAY3 elemento [3, 4]

4.4.7 Tipo di dati della struttura

Per definire una struttura di dati costituita da altri tipi di dati &€ possibile utilizzare il tipo di dati
"Struct”. |l tipo di dati Struct pud essere utilizzato per gestire come un'unica unita di dati un
gruppo di dati di processo simili. Nell'editor di blocchi dati o nell'editor di interfaccia del
blocco viene assegnato un nome al tipo di dati Struct e viene dichiarata la struttura interna
dei dati.

Gli array e le strutture possono anche essere uniti in una struttura piu grande. Una struttura
pud essere annidata fino a otto livelli di profondita. Ad esempio € possibile creare una
struttura di strutture contenenti array.
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448

449

120

Tipo di dati PLC

L'editor del tipo di dati PLC consente di definire le strutture di dati che possono essere
utilizzate piu volte nel programma. |l tipo di dati PLC si crea aprendo il ramo "Tipi di dati
PLC" dell'albero del progetto e facendo doppio clic sulla voce "Aggiungi nuovo tipo di dati".
Sulla voce del tipo di dati PLC appena creata, fare clic due volte per rinominare il nome
predefinito e fare doppio clic per aprire I'editor del tipo di dati PLC.

Con gli stessi metodi di modifica utilizzati nell'editor di blocchi dati € possibile creare una
propria struttura del tipo di dati PLC. Aggiungere nuove righe per il numero di tipi di dati
necessari per creare la struttura di dati desiderata.

Quando si crea un nuovo tipo di dati PLC, il nome di questo nuovo tipo PLC viene
visualizzato negli elenchi a discesa del selettore del tipo di dati nell'editor di DB e nell'editor
di interfaccia del blocco di codice.

Potenziali usi dei tipi di dati PLC:

® | tipi di dati PLC possono essere utilizzati direttamente come un tipo di dati in
un'interfaccia del blocco di codice o nei blocchi dati.

® | tipi di dati PLC possono essere utilizzati come modelli per la creazione di svariati blocchi
dati globali che utilizzano la stessa struttura di dati.

Ad esempio, un tipo di dati PLC puo essere una ricetta per la miscela di colori. Questo tipo di
dati PLC pud quindi essere assegnato a svariati blocchi dati. Le variabili di ciascun blocco
dati possono quindi essere regolate per creare un colore specifico.

Tipi di dati puntatore

| tipi di dati puntatore (Pointer, Any e Variant) possono essere utilizzati nelle tabelle di
interfaccia del blocco per i blocchi di codice FB e FC. Il tipo di dati puntatore pud essere
selezionato dagli elenchi a discesa dei tipi di dati di interfaccia del blocco.

Il tipo di dati Variant & utilizzato anche nei parametri di istruzione.
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4.4 Tipi di dati

Il tipo di dati Pointer indica una variabile particolare. Occupa 6 byte (48 bit) di memoria e puo
comprendere le seguenti informazioni:

e Numero DB o 0 se il dato non & memorizzato in un DB

® Area di memorizzazione nella CPU

® |ndirizzo della variabile

Formato puntatore

Bit

15.... 8 7
Byte 0
Byte 2 Area di memoria 0|]0|0O|0O]|JO|b|Db
Byte 4 b|b|b|b|b|b|b|bbbbbbxx

b=

v \._v_/
X = indirizzo bit

indirizzo di byte

Byte 1
Byte 3

Byte 5

A seconda dell'istruzione, & possibile dichiarare i tre tipi seguenti di puntatori:

® Puntatore interno all'area: contiene i dati sull'indirizzo di una variabile

® Puntatore trasversale all'area: contiene i dati sull'area di memoria e l'indirizzo di una

variabile

e Puntatore DB: contiene il numero di un blocco dati e l'indirizzo di una variabile.

Tabella 4- 36 Tipi di puntatore:

Tipo Formato Esempio
Puntatore interno all'area P#Byte.Bit P#20.0
Puntatore trasversale all'area P#Memory_area_Byte.Bit P#M20.0

Puntatore DB

P#Data_block.Data_element

P#DB10.DBX20.0

E possibile inserire un parametro di tipo Pointer senza il prefisso (P #). || parametro immesso

sara convertito automaticamente nel formato del puntatore.

Tabella 4- 37 Codificazione dell'area di memoria nei dati Pointer:

Codice esadecimale Tipo di dati Descrizione

b#16#81 | Area di memoria in ingresso
b#16#82 Q Area di memoria in uscita
b#16#83 M Area di memoria Marker
b#16#84 DBX Blocco dati

b#16#85 DIX Blocco dati di istanza
b#16#86 L Dati locali

b#16#87 V Dati locali precedenti
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4492 Tipo di dati puntatore "Any"

Il tipo di dati puntatore ANY indica l'inizio di un'area di dati e ne specifica la lunghezza. I
puntatore ANY utilizza 10 byte di memoria e pud comprendere le seguenti informazioni:

e Tipo di dati: tipo di dati degli elementi di dati
e Fattore di ripetizione: numero di elementi di dati
e Numero DB: blocco dati in cui sono memorizzati gli elementi di dati

® Area di memorizzazione: area di memoria della CPU in cui sono memorizzati gli elementi
di dati

® |ndirizzo iniziale: indirizzo iniziale dei dati "Byte.Bit"

La figura seguente illustra la struttura del puntatore ANY:

Bit Bit

15 .. .8 7. .. 0
Byte 0 Byte 1

4 Tipo di dati :

Byts 2 Fattore di ripetizione Byte 3
Byte 4 Byte 5
Byte 6 Area di memoria ololololo|lblb|b| Byte?
Byte 8 b| b| b| b| b| b| b| bl bl b|b|{b|b|x|x|x]| Byte9

—~ \'W_/

b = indirizzo di byte X = indirizzo bit

Un puntatore non puo rilevare le strutture ANY, ma puo solo essere assegnato a variabili
locali.

Tabella 4- 38 Formato ed esempi del puntatore ANY:

Formato Esempio Descrizione

Numero tipo P#DB 11.DBX 20.0 INT 10 10 parole nel DB 11 globale a
P#Data_block.Memory_area partire da DBB 20.0
Data_address

Numero tipo P#Memory_area P#M 20.0 BYTE 10 10 byte a partire da MB 20.0
Data_address P#1 1.0 BOOL 1 Ingresso 11.0

Tabella 4- 39 Codificazione del tipo di dati nel puntatore ANY

Codice esadecimale Tipo di dati Descrizione

b#16#00 Null Puntatore Null
b#16#01 Bool Bit

b#16#02 Byte Byte, 8 Bit

b#16#03 Char Carattere di 8 bit
b#16#04 Word Parola di 16 bit
b#16#05 Int Numero intero di 16 bit
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Codice esadecimale Tipo di dati Descrizione

b#16#37 Sint Numero intero di 8 bit

b#16#35 Ulint Numero intero senza segno di
16 bit

b#16#34 uUSint Numero intero senza segno di 8
bit

b#16#06 DWord Doppia parola di 32 bit

b#16#07 Dint Numero intero doppio di 32 bit

b#16#36 UDInt Numero intero doppio senza
segno di 32 bit

b#16#08 Real Numero in virgola mobile di 32
bit

b#16#0B Time Ora

b#16#13 String Stringa di caratteri

Tabella 4- 40 Codificazione dell'area di memoria nel puntatore ANY:

Codice esadecimale Area di memoria Descrizione

b#16#81 | Area di memoria in ingresso
b#16#82 Q Area di memoria in uscita
b#16#83 M Area di memoria Marker
b#16#84 DBX Blocco dati

b#16#85 DIX Blocco dati di istanza
b#16#86 L Dati locali

b#16#87 V Dati locali precedenti

4493 Tipo di dati puntatore "Variant"
Il tipo di dati Variant pud puntare a variabili di diversi tipi di dati o parametri. Il puntatore
Variant pud puntare a strutture e singoli componenti strutturali. [l puntatore Variant non
occupa spazio nella memoria.
Tabella 4- 41 Proprieta del puntatore Variant
Lunghezza | Rappresentazione | Formato Esempio
(Byte)
0 Simbolica Operando MyTag
DB_name.Struct_name.element_name MyDB.Struct1.pressure1
Assoluta Operando %MW10
DB_number.Operand Type Length P#DB10.DBX10.0 INT 12
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4410

Accesso a una "slice" di un tipo di dati con variabile

L'accesso alle variabili del PLC e a quelle dei blocchi dati pud essere effettuato a livello di
bit, byte o parla in funzione della loro dimensione. La sintassi per I'accesso a una slice di dati
€ la seguente:

® "<nome variabile PLC>".xn (accesso a livello di bit)

® "<nome variabile PLC>".bn (accesso a livello di byte)

® "<nome variabile PLC>".wn (accesso a livello di parola)

® "<nome blocco dati>".<nome variabile>.xn (accesso a livello di bit)

® "<nome blocco dati>".<nome variabile>.bn (accesso a livello di byte)

® "<nome blocco dati>".<nome variabile>.wn (accesso a livello di parola)

L'accesso a una variabile di doppia parola pu0 essere effettuato tramite i bit 0 - 31, i byte 0 -
3 o le parole 0 - 1. L'accesso a una variabile di parola pud essere effettuato tramite i bit 0 -
15, i byte 0 - 1 o la parola 0. L'accesso a una variabile di byte pu0 essere effettuato tramite i
bit 0 - 7 o il byte 0. Le slice di bit, byte e parola possono essere utilizzate ogni volta che i bit,
i byte o le parole sono potenziali operandi.

BYTE

WORD

x31|x30] x29|x28 [x27 [x26 | x25|x24]| x23|x22 | x21 x19|x18]x17|x186|

b3

b2

w1

124

Nota

| tipi di dati validi a cui si pud accedere a slice sono Byte, Char, Conn_Any, Date, Dint,
DWord, Event_Any, Event_Att, Hw_Any, Hw_Device, HW_Interface, Hw_lo, Hw_Pwm,
Hw_SubModule, Int, OB_Any, OB_Att, OB_Cyclic, OB_Delay, OB_WHINT, OB_PCYCLE,
OB_STARTUP, OB_TIMEERROR, OB_Tod, Port, Rtm, Sint, Time, Time_Of_Day, UDInt,
Ulnt, USInt e Word. E possibile effettuare un accesso a slice alle variabili PLC di tipo Real,
ma non alle variabili di blocchi dati di tipo Real.
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Esempi
Nella tabella delle variabili del PLC "DW" & una variabile dichiarata di tipo DWORD. |
seguenti esempi illustrano I'accesso a slice di bit, byte e parola:
KOP FUP SCL
Accesso a bit "D 1 1 5 IF "DW".x11l THEN
"D T T — M
— = —_ | END_IF;
Accesso a byte O b3 - IF "DW".b2 = "DW".Db3
_| - |_ Fyre THEN
e "D 52 — INT .
D" b3 ——— i END_IF;

Accesso alle parole out:= "DW".w0 AND

AMD
wiord "DW" .wl;
EM EMO =
"D e — I our "D ) U7
"D el — IN2 sk "D el EMO -
441 Accesso a una variabile con un overlay AT

La sovrapposizione AT consente di accedere alla variabile gia dichiarata di un blocco con
accesso standard alla quale & stata sovrapposta una dichiarazione con tipo di dati diverso. E
ad es. possibile indirizzare singoli bit di una variabile con tipo di dati Byte, Word o DWord
con un Array di Bool.

Dichiarazione

Per sovrapporre a un parametro un tipo di dati diverso, dichiarare un altro parametro subito
dopo quello iniziale e selezionare il tipo di dati "AT". L'editor crea la sovrapposizione, quindi
consente di scegliere il tipo di dati, la struttura o I'array che si vuole utilizzare.
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Esempio

L'esempio riportato di seguito mostra i parametri di ingresso di un FB con accesso standard.
Alla variabile di byte B1 viene sovrapposto un array di valori booleani:

] B Byte
- AT AT"B1" Array [0.7] of Bool
L] AT[D] Eool
L] AT[1] Bool
L] AT[2] Eool
L] AT[3] Bool
L] AT[4] Eool
L] AT[S] Bool
L] AT[6] Eool
L] AT[7] Bool

Tabella 4- 42 Sovrapposizione di un array booleano a un byte

7 6 5 4 3 2 1 0
ATI[O] AT[1] AT[2] AT[3] AT[4] AT[5] ATI[6] AT[7]

Un altro esempio & una variabile DWord a cui € stata sovrapposta una struttura:

= Dl Dwiord
w» DW1_Struct AT "Dw1" Struct
= 31 wiord
. 52 Byte
= 53 Biyte

| tipi sovrapposti possono essere indirizzati direttamente nella logica del programma:

KOP FUP SCL
#AT[1] 4 IF #AT[1l] THEN
— BAT[1] —

END_IF;

IF (#DW1_Struct.sl =
#DW1 _Struct.51 == —

W#16#000C) THEN

_| = |_ ard
Word #DW1_Struct.51 — IN1 “e-
W BRO00C warlsannnc —ie END_IF;
outl := #DW1l_Struct.S2;
EHE MOVE
EN ENO -
HDW1_Struct.52 — IM 3£ OUTI o= BN sp OUTT
#OW_Struct.52 — [N ENC -
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Regole
® | a sovrapposizione puo essere effettuata solo per le variabili dei blocchi FB ed FB con
accesso standard.
® Nel caso dei parametri la sovrapposizione & possibile per tutti i tipi di blocco e tutte le
sezioni di dichiarazione.
® | parametri per cui € stata effettuata una sovrapposizione possono essere utilizzati come
qualsiasi altro parametro di blocco.
® Non € possibile effettuare la sovrapposizione per i parametri di tipo VARIANT.
® || parametro sovrapposto deve essere piu piccolo o uguale al parametro iniziale.
e | a variabile sovrapposta deve essere dichiarata subito dopo quella iniziale e identificata
con la parola chiave "AT".
4.5 Utilizzo della memory card

Nota
La CPU supporta soloimemory card SIMATIC (Pagina 1009) preformattate.

Prima di copiare un programma nella memory card formattata, cancellare quelli
eventualmente gia presenti.

La memory card pu0 essere utilizzata come scheda di trasferimento o di programma. |
programmi che vi vengono copiati contengono tutti i blocchi di codice e di dati, gli oggetti
tecnologici e la configurazione dei dispositivi. Un programma copiato non contiene i valori
forzati.

e Utilizzare una|scheda di trasferimento (Pagina 130) per copiare un programma nella
memoria di caricamento interna della CPU senza utilizzare STEP 7. Dopo aver inserito la
scheda di trasferimento la CPU cancella il programma utente e gli eventuali valori forzati
dalla memoria di caricamento interna e vi copia il programma della scheda. Al termine del
trasferimento si deve estrarre la scheda.

Se si perde o si dimentica la password (Pagina 139) che protegge una CPU, per
accedervi si puo utilizzare una scheda di trasferimento vuota. Quando la si inserisce il
programma protetto viene cancellato dalla memoria di caricamento interna della CPU.
Quindi si pud procedere al caricamento di un nuovo programma.

® | a scheda di programma (Pagina|133) puo essere utilizzata come memoria di
caricamento esterna della CPU. Quando la si inserisce, la memoria di caricamento
interna della CPU viene interamente cancellata (il programma utente e gli eventuali valori
forzati). La CPU esegue quindi il programma nella memoria di caricamento esterna (la
scheda). Se si effettua il caricamento in una CPU in cui & stata inserita una scheda di
programma, viene aggiornata solo la memoria di caricamento esterna (cioe la scheda).

Poiché la memoria di caricamento interna della CPU ¢ stata cancellata quando ¢ stata
inserita la scheda di programma, questa deve rimanere nella CPU. Se la si estrae la CPU
passa in STOP (il LED di errore lampeggia per indicare che la scheda & stata estratta).
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Il programma copiato su una memory card comprende i blocchi di codice, i blocchi dati, gl
oggetti tecnologici e la configurazione dei dispositivi. Non contiene invece i valori forzati.
Questi non fanno parte del programma e vengono memorizzati nella memoria di
caricamento oppure nella memoria interna o esterna della CPU (la scheda di programma).
Se si inserisce una scheda di programma nella CPU, STEP 7 applica i valori forzati solo alla
memoria di caricamento esterna sulla scheda di programma.

La memory card pu0 essere utilizzata anche per caricare gli aggiornamenti del firmware
(Pagina|136).

4.5.1 Inserimento di una memory card nella CPU

ATTENZIONE

Protezione della memory card e del relativo alloggiamento dalle scariche elettrostatiche

Le scariche elettrostatiche possono danneggiare la memory card o il relativo alloggiamento
nella CPU.

Quando la si maneggia, si deve toccare una superficie metallica messa a terra e/o
indossare una fascetta di messa a terra. E inoltre necessario custodire la memory card in
un contenitore a conduzione di corrente.

Verificare che la memory card non sia protetta dalla scrittura. Sbloccare la
levetta di protezione.

&AWERTENZA

Verificare che la CPU non stia eseguendo un processo prima di inserire la memory card.

Se si inserisce una memory card (configurata come scheda di programma, di trasferimento
o di aggiornamento del firmware) in una CPU in RUN, la CPU passa immediatamente in
STOP e questo potrebbe interrompere il processo causando la morte o gravi lesione alle
persone.

Prima di inserire o estrarre una memory card accertarsi che la CPU non stia controllando
una macchina o un processo. Installare sempre un circuito di arresto d'emergenza per
I'applicazione o il processo.
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Nota
Non inserire schede di trasferimento del programma V3.0 nelle CPU S7-1200 V4.0.

Le schede di trasferimento del programma 3.0 non sono compatibili con le CPU S7-1200
della versione V4.0. Se vi si inserisce una memory card che contiene un programma V3.0 si
verifica un errore nella CPU.

Se si inserisce una scheda per il trasferimento del programma|(Pagina130) non valida la si
deve estrarre, portare la CPU da STOP a RUN e resettare la memoria (MRES) o spegnere e
riaccendere la CPU. Dopo aver eliminato la condizione di errore dalla CPU si puo caricare
un programma valido per la CPU V4.0.

Per trasferire un programma dalla V3.0 alla V4.0 & necessario utilizzare il TIA Portal per
modificare il dispositivo nella Configurazione hardware.

Nota

Se si inserisce una memory card con la CPU in STOP, il buffer di diagnostica visualizza un
messaggio indicante l'inizializzazione della valutazione della memory card. La CPU valuta la
memory card non appena l'utente la commuta in RUN, ne resetta la memoria con una
cancellazione totale (MRES) o la riaccende.

Per inserire una memory card aprire il
coperchio sopra la CPU e inserire la
scheda nello slot. L'inserimento e
I'estrazione sono facilitate dal connettore
di tipo push-push.

La memory card é realizzata in modo tale
da impedire un inserimento errato.
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4.5.2 Configurazione del parametro di avvio della CPU prima di copiare il progetto
nella memory card

Il programma copiato in una scheda di trasferimento o di programma contiene il parametro di
avvio per la CPU. Prima di copiare il programma nella memory card verificare di aver
configurato il modo di funzionamento da impostare in seguito allo spegnimento/riaccensione
della CPU. Selezionare se la CPU si avviera in STOP, in RUN o con il modo di
funzionamento precedente allo spegnimento/riaccensione.

Avviamento

Evviamento d-:npu RETE OM: Awvaamento a caldo - RUN -
JENZA &AAAIMENTD (Rmaniin STOF)
compatibilita hardware BRI R

supportata Avviarnento a caldo - Modo di furcionament®onma

Tempo di parametnzaaone
per la pentenia decentrale: | o0004d s

4.5.3 Utilizzo della memory card come scheda di "trasferimento”

ATTENZIONE

Protezione della memory card e del relativo alloggiamento dalle scariche elettrostatiche

Le scariche elettrostatiche possono danneggiare la memory card o il relativo alloggiamento
nella CPU.

Quando la si maneggia, si deve toccare una superficie metallica messa a terra e/o
indossare una fascetta di messa a terra. E inoltre necessario custodire la memory card in
un contenitore a conduzione di corrente.
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Creazione di una scheda di trasferimento

Prima di copiare un programma nella scheda di trasferimento ricordarsi sempre di
configurare il parametro di avvio della CPU|(Pagina 130). Per creare una scheda di
trasferimento procedere nel seguente modo:

1.

Inserire una memory card SIMATIC vuota non protetta in scrittura nel dispositivo di
lettura/scrittura SD collegato al computer. (Se la scheda & protetta in scrittura sbloccare
la levetta di protezione.)

Se si riutilizza una memory card SIMATIC contenente un programma utente o un altro
aggiornamento del firmware, & necessario cancellare i file di programma prima di
riutilizzare la scheda. Utilizzare Windows Explorer per visualizzare i contenuti della
memory card e cancellare il file "S7_JOB.S7S" e cancellare anche eventuali cartelle
esistenti di "Log di dati" e di directory (come "SIMATIC.S7S" o "FWUPDATE.S7S").

ATTENZIONE
NON cancellare i file nascosti "__ LOG__" e "crdinfo.bin" dalla memory card.

| file"__LOG__" e "crdinfo.bin" sono necessari per la memory card. Se vengono

cancellati questi file non & possibile utilizzare la memory card con la CPU.

Nell'albero del progetto (vista progetto), espandere la cartella "SIMATIC Card Reader" e
selezionare il lettore di schede.

Visualizzare la finestra di dialogo "Memory card" facendo clic con il tasto destro del
mouse sulla lettera del drive che corrisponde alla memory card e selezionando
"Proprieta" nel menu di riepilogo.

Selezionare "Trasmissione" nel menu a discesa "Card type" della finestra di dialogo
"Memory card".

A questo punto STEP 7 crea la scheda di trasferimento vuota. Se si sta creando una
scheda di trasferimento vuota, come per il ripristino in caso di perdita della password
della CPU |(Pagina|139), estrarre la scheda di trasferimento dal lettore di schede.

5 & i
MRS Supporta di memaria

Area di memoria

Memonialibers: | 25069056 Bytes
Wirnone Gcoupate: | S489954 Bytis
Frotetn in senitturs

Dati di riconescimento della scheda

Momwe: |30 card (G)
Tipo dischede: - [TETATET S W -
Sistema difile: | FaTIZ
CopRGEEA di memorin FI559040 Bytei
Wumern di serie: | TMC_JbScn3eL00

(=3 snnulla

. Aggiungere il programma selezionando la CPU (ad es. PLC_1 [CPU 1214 DC/DC/DC])

nell'albero del progetto e trascinandola nella memory card (un altro metodo consiste nel
copiare la CPU e incollarla nella memory card). Quando si copia la CPU nella memory
card si apre la finestra di dialogo "Carica anteprima".
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6. Fare clic sul pulsante "Carica" della finestra per copiare la CPU nella memory card.

7. Quando la finestra di dialogo visualizza un messaggio indicante che il programma della
CPU ¢ stato caricato senza errori, fare clic sul pulsante "Fine".

Utilizzo di una scheda di trasferimento

132

AAWERTENZA

Verificare che la CPU non stia eseguendo attivamente un processo prima di inserire la
memory card.

L'inserimento di una memory card attiva la commutazione della CPU al modo STOP, con
possibili effetti sul funzionamento di un processo online o di una macchina. L'imprevisto
funzionamento di un processo o di una macchina pud causare la morte o lesioni alle
persone e/o danni alle cose.

Prima di inserire una scheda di trasferimento assicurarsi sempre che la CPU siain STOP e
che il processo sia in uno stato sicuro.

Nota
Non inserire schede di trasferimento del programma V3.0 nelle CPU S7-1200 V4.0.

Le schede di trasferimento del programma 3.0 non sono compatibili con le CPU S7-1200
della versione V4.0. Se vi si inserisce una memory card che contiene un programma V3.0 si
verifica un errore nella CPU.

Se si inserisce una scheda per il trasferimento del programma non valida la si deve estrarre,
portare la CPU da STOP a RUN e resettare la memoria (MRES) o spegnere e riaccendere la
CPU. Dopo aver eliminato la condizione di errore dalla CPU & possibile caricare un
programma CPU V4.0 valido

Per trasferire il programma in una CPU procedere nel seguente modo:

1. Inserire la scheda di trasferimento nella CPU |(Pagina 128). Se la CPU & in RUN,
commuta in STOP Il LED di manutenzione (MAINT) lampeggia per segnalare che &
necessario valutare la memory card.

2. Spegnere e riaccendere la CPU per valutare la memory card. In alternativa, per riavviare
la CPU si pud commutare da STOP a RUN o resettare la memoria (MRES) da STEP 7.

3. Dopo il riavvio e la valutazione della memory card, la CPU copia il programma nella
propria memoria di caricamento interna.

Il LED RUN/STOP lampeggia alternando una luce verde e una gialla per segnalare che si
sta eseguendo la copia del programma. Quando il LED RUN/STOP si accende (luce
gialla fissa) e il LED MAINT lampeggia, il processo di copia & terminato. Si pud quindi
estrarre la memory card.

4. Riavviare la CPU (sia ripristinando I'alimentazione che mediante i metodi alternativi di
riavvio) per valutare il nuovo programma che & stato trasferito nella memoria di
caricamento interna.
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La CPU passa nel modo di avvio (RUN o STOP) configurato per il progetto.

Nota

Prima di portare la CPU in RUN estrarre la scheda di trasferimento.

454 Utilizzo della memory card come scheda di "programma”

ATTENZIONE

Le scariche elettrostatiche possono danneggiare la memory card o il relativo alloggiamento
nella CPU.

Quando la si maneggia, si deve toccare una superficie metallica messa a terra e/o
indossare una fascetta di messa a terra. E inoltre necessario custodire la memory card in
un contenitore a conduzione di corrente.

Verificare che la memory card non sia protetta dalla scrittura. Sbloccare la
levetta di protezione.

Prima di copiare gli elementi di un programma nella memory card,
cancellare i programmi eventualmente gia presenti.

Creazione di una scheda di programma

Se utilizzata come scheda di programma, la memory card funge da memoria esterna della

CPU. Se si estrae la scheda di programma, la memoria di caricamento interna della CPU &
vuota.

Nota

Se si inserisce una memory card vuota nella CPU e la si valuta spegnendo e riaccendendo
la CPU, commutando da STOP a RUN o resettando la memoria (MRES), il programma e i
valori forzati presenti nella memoria di caricamento interna della CPU vengono copiati nella
memory card (ora la memory card & una scheda di programma). Al termine della copia il
programma nella memoria di caricamento interna della CPU viene cancellato. La CPU passa
nel modo di avvio configurato (RUN o STOP).
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Ricordarsi sempre di/configurare il parametro di avvio della CPU|(Pagina|130) prima di
copiare il progetto nella scheda di programma. Per creare una scheda di programma
procedere nel seguente modo:

1.

Inserire una memory card SIMATIC vuota non protetta in scrittura nel dispositivo di
lettura/scrittura SD collegato al computer. (Se la scheda é protetta in scrittura sbloccare
la levetta di protezione.)

Se si riutilizza una memory card SIMATIC contenente un programma utente o un altro
aggiornamento del firmware, & necessario cancellare i file di programma prima di
riutilizzare la scheda. Utilizzare Windows Explorer per visualizzare i contenuti della
memory card e cancellare il file "S7_JOB.S7S" e cancellare anche eventuali cartelle
esistenti di "Log di dati" e di directory (come "SIMATIC.S7S" o "FWUPDATE.S7S").

ATTENZIONE

NON cancellare i file nascosti "__LOG__" e "crdinfo.bin" dalla memory card.

| file"__LOG__" e "crdinfo.bin" sono necessari per la memory card. Se vengono
cancellati questi file non & possibile utilizzare la memory card con la CPU.

. Nell'albero del progetto (vista progetto), espandere la cartella "SIMATIC Card Reader" e

selezionare il lettore di schede.

Visualizzare la finestra di dialogo "Memory card" facendo clic con il tasto destro del
mouse sulla lettera del drive che corrisponde alla memory card e selezionando
"Proprieta" nel menu di riepilogo.

. Selezionare "Programma" nel menu a discesa della finestra di dialogo "Memory card".

Memory card "G [Programme ™ 3

Suppearta di memons s
o Supporto di i

Area dl memoria

memarin ibera: | 16174592 Eyzes
MEoeia DECUpRTE | 17384448 Exgas
Frotetto in scritturs

Dati di riconascimento della scheda

Mome: | 30 card (5G]
Sistema difle: | FaT32
Capaeithdi mamona. | 33555040 Eytnd
Humero i serie: | SMC_3bScAFTE00
Unlzabile per. | HMLFLE 1x00

Mode di scheda PLC

s st TG

=13 Annidls

Aggiungere il programma selezionando la CPU (ad es. PLC_1 [CPU 1214 DC/DC/DC])
nell'albero del progetto e trascinandola nella memory card (un altro metodo consiste nel
copiare la CPU e incollarla nella memory card). Quando si copia la CPU nella memory

card si apre la finestra di dialogo "Carica anteprima".

6. Fare clic sul pulsante "Carica" della finestra per copiare la CPU nella memory card.

Quando la finestra di dialogo visualizza un messaggio indicante che il programma della
CPU é stato caricato senza errori, fare clic sul pulsante "Fine".
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Utilizzo di una scheda di programma come memoria di caricamento della CPU

AAWERTENZA

Rischi conseguenti all'inserimento di una scheda di programma

Verificare che la CPU non stia eseguendo attivamente un processo prima di inserire la
memory card.

L'inserimento di una memory card attiva la commutazione della CPU al modo STOP, con
possibili effetti sul funzionamento di un processo online o di una macchina. L'imprevisto
funzionamento di un processo o di una macchina pud causare la morte o lesioni alle
persone e/o danni alle cose.

Prima di inserire la memory card assicurarsi sempre che la CPU sia offline e in uno stato
sicuro.

Per utilizzare una scheda di programma nella CPU procedere nel seguente modo:

1. Inserire la scheda di programma nella CPU. Se la CPU & in RUN passa in STOP. || LED
di manutenzione (MAINT) lampeggia per segnalare che & necessario valutare la memory
card.

2. Spegnere e riaccendere la CPU per valutare la memory card. In alternativa, per riavviare
la CPU si pud commutare da STOP a RUN o resettare la memoria (MRES) da STEP 7.

3. Dopo il riavvio della CPU e la valutazione della scheda di programma, la CPU cancella la
propria memoria di caricamento interna.

Quindi passa nel modo di avvio (RUN o STOP) configurato.

La scheda di programma deve rimanere nella CPU. Quando si estrae la scheda di
programma, la memoria di caricamento interna della CPU rimane senza programma.

&AWERTENZA
Rischi conseguenti all'estrazione di una scheda di programma

Se si estrae la scheda di programma la CPU perde la memoria di caricamento esterna e
genera un errore. La CPU passa in STOP e il LED di errore lampeggia.

In condizioni non sicure i dispositivi di comando possono funzionare in modo errato e
determinare un funzionamento scorretto delle apparecchiature comandate. Cio pud
causare la morte o gravi lesioni alle persone e/o danni alle apparecchiature.

E importante comprendere che quando si estrae la scheda di programma si sta togliendo il
programma dalla CPU.
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4.5.5 Aggiornamento del firmware

La memory card pu0 essere utilizzata per aggiornare il firmware. In alternativa si puo usare
la pagina di informazioni sui moduli (Pagina 632) del Web server o le|funzioni online e di

diagnostica di STEP 7/(Pagina 814). Il presente capitolo descrive il metodo con la memory
card.

ATTENZIONE

Protezione della memory card e del relativo alloggiamento dalle scariche elettrostatiche

Le scariche elettrostatiche possono danneggiare la memory card o il relativo alloggiamento
nella CPU.

Quando la si maneggia, si deve toccare una superficie metallica messa a terra e/o
indossare una fascetta di messa a terra. E inoltre necessario custodire la memory card in
un contenitore a conduzione di corrente.

La memory card pu0 essere utilizzata per caricare gli aggiornamenti del firmware
dall'assistenza clienti (http://www.siemens.com/automation/). Da questo sito web andare su
Tecnologia di automazione > Sistemi di automazione > Sistemi di automazione industriale
SIMATIC > PLC > Controllori modulari SIMATIC S7 > SIMATIC S7-1200. Da qui continuare

a navigare fino al tipo specifico di modulo da aggiornare. In "Assistenza" cliccare sul link
"Software Download" per procedere.

In alternativa, & possibile accedere direttamente alla pagina web di download dell'S7-1200
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/it/34612486/133100).

Nota

Non & possibile aggiornare una CPU S7-1200 V3.0 o precedente in una CPU S7-1200 V4.0
mediante I'aggiornamento del firmware.

ATTENZIONE

Per riformattare la memory card non utilizzare I'applicazione per la formattazione di
Windows né un'altra applicazione simile.

Se si riformatta una memory card Siemens con l'applicazione per la formattazione di
Microsoft Windows, la CPU S7-1200 non potra piu utilizzarla.
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Per trasferire I'aggiornamento del firmware nella memory card procedere nel modo
seguente:

1. Inserire una memory card SIMATIC vuota non protetta in scrittura nel dispositivo di

lettura/scrittura SD collegato al computer. (Se la scheda & protetta in scrittura sbloccare
la levetta di protezione.)

E possibile riutilizzare una memory card SIMATIC contenente un programma utente o un

altro aggiornamento del firmware, ma & necessario cancellare alcuni file sulla memory
card.

Per riutilizzare una memory card &€ necessario cancellare il file "S7_JOB.S7S" e tutte le
cartelle "Log di dati" esistenti o tutte le cartelle (come "SIMATIC.S7S" o
"FWUPDATE.S7S") prima di caricare I'aggiornamento del firmware. Utilizzare Windows
Explorer per visualizzare i contenuti della memory card e per cancellare il file e le cartelle.

ATTENZIONE

NON cancellare i file nascosti "__ LOG__" e "crdinfo.bin" dalla memory card.

| file"__LOG__" e "crdinfo.bin" sono necessari per la memory card. Se vengono
cancellati questi file non & possibile utilizzare la memory card con la CPU.

2. Selezionare il file autoestraente (.exe) per I'aggiornamento del firmware corrispondente al
proprio modulo e trasferirlo sul computer. Fare doppio clic sul file di aggiornamento,
impostare il percorso di destinazione del file come directory root della memory card
SIMATIC ed avviare il processo di estrazione. Al termine dell'estrazione la directory root

(cartella) della memory card conterra una directory "FWUPDATE.S7S" e il file
"S7_JOB.S7S".

3. Estrarre la scheda dal dispositivo di scrittura/lettura.
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Per installare I'aggiornamento del firmware procedere nel seguente modo:

&AWERTENZA

Verificare che la CPU non stia eseguendo attivamente un processo prima di installare
I'aggiornamento del firmware.

L'installazione dell'aggiornamento del firmware attivera la commutazione della CPU al
modo STOP con possibili effetti sul funzionamento di un processo online o di una
macchina. L'imprevisto funzionamento di un processo o di una macchina puod causare la
morte o lesioni alle persone e/o danni alle cose.

Prima di inserire la memory card assicurarsi sempre che la CPU sia offline e in uno stato
sicuro.

1. Inserire la memory card nella CPU. Se la CPU & in RUN passa a STOP. Il LED di
manutenzione (MAINT) lampeggia per segnalare che & necessario valutare la memory
card.

2. Spegnere e riaccendere la CPU per avviare I'aggiornamento del firmware. In alternativa,
per riavviare la CPU & possibile eseguire una commutazione da STOP a RUN oppure
resettare la memoria (MRES) da STEP 7.

Nota

Per concludere I'aggiornamento del firmware del modulo & necessario verificare che
I'alimentazione esterna a 24 V DC del modulo rimanga attivata.

Dopo aver riavviato la CPU viene avviato I'aggiornamento del firmware. 1l LED
RUN/STOP lampeggia alternando una luce verde e una gialla per segnalare che
I'aggiornamento € stato copiato. Quando il LED RUN/STOP si accende (luce gialla fissa)
e il LED MAINT lampeggia, il processo di copia € terminato. Si deve quindi estrarre la
memory card.

3. Dopo aver rimosso la memory card riavviare nuovamente la CPU (ristabilendo
I'alimentazione o utilizzando altri metodi per il riavvio) per caricare il nuovo firmware.

L'aggiornamento del firmware non influisce sul programma utente e sulla configurazione
hardware. All'accensione, la CPU entra nello stato configurato per I'avvio. (Se il modo di
avviamento della CPU e stato configurato per "Avviamento a caldo - Modo di funzionameno
prima di RETE OFF, la CPU sara in STOP perché I'ultimo stato della CPU era STOP).

Nota
Aggiornamento di piu moduli collegati alla CPU

Se la configurazione hardware contiene diversi moduli che corrispondono a un singolo file di
aggiornamento del firmware nella memory card, la CPU esegue gli aggiornamenti per tutti
questi moduli (CM, SM e SB) in ordine di configurazione, ossia per ordine crescente in base
alla posizione del modulo nella Configurazione dispositivi di STEP 7.

Se sono stati caricati sulla memory card diversi aggiornamenti del firmware per vari moduli,
la CPU li esegue nell'ordine in cui sono stati caricati.
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4.6 Ripristino in caso di perdita della password

Se si perde la password con cui si & protetta una CPU si deve cancellare il programma
protetto con una scheda di trasferimento vuota. La scheda vuota cancella la memoria di
caricamento interna della CPU. Quindi si puo procedere al caricamento di un nuovo
programma utente da STEP 7 nella CPU.

Per informazioni su come creare e utilizzare le schede di trasferimento vuote consultare il
paragrafo sulle|schede di trasferimento (Pagina|130).

AAWERTENZA

Verificare che la CPU non stia eseguendo attivamente un processo prima di inserire la
memory card

Se si inserisce una scheda di trasferimento in una CPU in RUN, questa passa in STOP. In
condizioni non sicure i dispositivi di comando possono funzionare in modo errato e
determinare un funzionamento scorretto delle apparecchiature comandate. Cio pud
causare la morte o gravi lesioni alle persone e/o danni alle apparecchiature.

Prima di inserire una scheda di trasferimento assicurarsi sempre che la CPU siain STOP e
che il processo sia in uno stato sicuro.

Prima di portare la CPU in RUN estrarre la scheda di trasferimento.
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Per creare la configurazione hardware del PLC si devono inserire nel progetto una CPU e
altri moduli.

102 101 1 = 3

Modulo di comunicazione (CM) o processore di comunicazione (CP): fino a 3, inseriti nei posti
connettore 101, 102 e 103

CPU: posto connettore 1
Porta Ethernet della CPU

Signal board (SB), scheda di comunicazione (CB) o scheda di batteria (BB): 1 al massimo,
inserita nella CPU

® ®0

Modulo di I/0 (SM) per I/O digitali e analogici: fino a 8, inseriti nei posti connettore da2 a9

(la CPU 1214C, la CPU 1215C e la CPU 1217C ne consentono 8, la CPU 1212C 2 e la CPU
1211C nessuno)

Per creare la configurazione &
necessario inserire un dispositivo nel
progetto.

e Selezionare "Dispositivi e reti"
nella vista portale e fare clic su
"Aggiungi nuovo dispositivo".

¢ Nella vista progetto fare doppio
clic su "Aggiungi nuovo

dispositivo" sotto il nome del Dispositivi

progetto. HO O

Dispositivi &

w | Frogetto
ﬁAggiungi nuowvo dispositivo
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5.1 Inserimento di una CPU

5.1
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Inserimento di una CPU

Per creare la configurazione dei dispositivi si deve innanzitutto inserire una CPU nel
progetto. Accertarsi di aver selezionato dall'elenco il modello e la versione di firmware
corretti. Selezionando la CPU nella finestra di dialogo "Aggiungi nuovo dispositivo" vengono
creati automaticamente il telaio di montaggio e la CPU.

Finestra di dialogo "Aggiungi

nuovo dispositivo"

Vista dispositivi della
configurazione hardware

Se si seleziona la CPU nella
vista dispositivi la finestra di

ispezione ne visualizza le
proprieta.
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5.1 Inserimento di una CPU

Nota

Poiché la CPU non dispone di un indirizzo IP preconfigurato, I'utente lo deve impostare
manualmente durante la configurazione dei dispositivi. Se la CPU ¢ collegata al router di una
rete si deve specificare anche l'indirizzo IP del router.
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5.2 Rilevamento della configurazione per una CPU non specificata
gnline | gruemensi Tool Finessia 2 Se si € collegati a una CPU ¢ possibile caricarne la
e configurazione, compresi tutti i moduli, nel proprio progetto.
B grmulnsens * Basta creare un nuovo progetto e selezionare la "CPU non
[} Gvica el diposits ... specificata" anziché una specifica. (E anche possibile saltare
- completamente la configurazione dei dispositivi selezionando
"Crea programma PLC" dai "Primi passi". STEP 7 crea quindi
o automaticamente una CPU non specificata.)
Dall'editor di programma selezionare il comando "Rilevamento
i L el ettt ' hardware" nel menu "Online".

Ay Hodi accessibil sl
o

Dall'editor della configurazione dispositivi selezionare I'opzione per il rilevamento della
configurazione del dispositivo collegato.

w

[= ] [ [”

Nl P 133

Dispositivo non specificato
— Utilizare Catalogo hardware per specificare la CPU,

— oppure Rileva la configurazione del dispositivo collegato.

Dopo aver selezionato la CPU dalla finestra di dialogo online e aver fatto clic sul pulsante
Carica???, STEP 7 carica la configurazione hardware dalla CPU, compresi gli eventuali
moduli (SM, SB o CM). A questo punto & possibile configurare i parametriper la CPU e i
moduli.

.....
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5.3

Tabella 5- 1

5.3 Inserimento di moduli nella configurazione

Inserimento di moduli nella configurazione

Per aggiungere unita alla CPU si utilizza il catalogo hardware:

L'unita di ingressi/uscite (SM) mette a disposizione 1/O digitali o analogici aggiuntivi.
Vengono collegati a destra della CPU.

La Signal Board (SB) fornisce alla CPU un numero limitato di I/O digitali o analogici. L'SB
viene installata sul lato anteriore della CPU.

La scheda di batteria 1297 (BB) assicura un back-up a lungo termine dell'orologio in
tempo reale. La BB si installa sulla parte anteriore della CPU.

La Communication Board (CB) offre una porta di comunicazione aggiuntiva (ad es.
RS485). La CB viene installata sul lato anteriore della CPU.

Il Communication Module (CM) e il processore di comunicazione (CP) forniscono una
porta di comunicazione aggiuntiva, ad es. per PROFIBUS o GPRS. Questi moduli
vengono collegati a sinistra della CPU.

Per inserire un modulo nella configurazione dei dispositivi, selezionarlo nel catalogo
hardware e fare doppio clic o trascinarlo nel posto connettore selezionato. | moduli devono
essere inseriti nella configurazione dei dispositivi e per far si che siano funzionali occorre

caricare la configurazione hardware nella CFU.

Inserimento di un modulo nella configurazione dispositivi

Modulo

Selezione del modulo

Inserimento del modulo

Risultato

SM

| Catalogo

BT

B Filers
» (g oo
» (g Signal Bosrd
» [l Communscation board
» (g scheds di bamenis
~(mo
~ [ D8 x DC 2y
[ se57 221188 B0-0xED
¥ (@O e Doy

= -1

SB, BB o
CB

| Cataloge

Teovs

Filtre:
v [ cFu
~ [l Signal board
rlmo
v g
~mone
~ (g D100 = DC24N
T £E357 223-0BD 30-00E0
Il 557 223-3BD 300080
» [ D100 < posy

et

- I
%
S It L
o
- n

CMo CP

v [ ive
vl
L Lt
» (@ Ao
v [l Modulo du comunecanone
+ [ FROFIBUS
= [l Punts & punts
F L CM 1240 (RE23I)
» [ a0 200 psansy
w [ CM 1241 (RRa22HES)
[ 557 241-1cH 100
b [ #5antertace
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5.4 Modlfica di un dispositivo

5.4

5.5

5.5.1

146

Modifica di un dispositivo

Il tipo di dispositivo di una CPU o di un modulo configurati pud essere modificato. Dalla
Configurazione dispositivi fare clic con il tasto destro del mouse sul dispositivo e selezionare
"Modifica dispositivo" nel menu di scelta rapida. Dalla finestra di dialogo navigare alla CPU o
al modulo e selezionare quella/o da sostituire. La finestra di dialogo Modifica dispositivo
visualizza le informazioni sulla combatibilita tra i due dispositivi.

Nota
Sostituzione di un dispositivo: sostituzione di una CPU V3.0 con una CPU V4.0

Un progetto STEP 7 V12 pud essere aperto in STEP 7 V13 e le CPU V3.0 possono essere
sostituite con CPU V4.0. Non & possibile sostituire CPU di versioni precedenti alla V3.0.
Quando si sostituisce una CPU V3.0 con una CPU V4.0 & necessario considerare le
differenze (Pagina 1025) esistenti nelle funzioni e nel comportamento delle due versioni e le
operazioni da eseguire.

Se un progetto prevede una versione di CPU precedente la V3.0, & possibile aggiornare
dapprima il progetto alla V3.0 e in seguito alla V4.0.

Configurazione del funzionamento della CPU

Panoramica

Per configurare i parametri di esercizio della CPU selezionarla nella vista dispositivi (attorno
all'unita compare un riquadro blu) e aprire la scheda "Proprieta” della finestra di ispezione.

9, Fropriets *i} Informazioni I;I'\:'. Diagnaostics

Genenale

¥ Inbertaccia FROFNEET Ganerale

- CDOD Infermazioni sul pregetto

Mo | FLC_I
BRROTE | Arafb

Larvananty =]

Dezorciens smtetica. | CPU T 2148 DO0CHY

Descronne: | kernona o lacors SOKE. shmentazene DCI4Y n:
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5.5 Configurazione del funzionamento della CPU

Tabella 5-2 Proprieta della CPU

Proprieta

Descrizione

Interfaccia PROFINET

imposta l'indirizzo IP per la sincronizzazione della CPU e dell'ora

DI, DO e Al

Configura il comportamento degli I/O locali (on-board) digitali e analogici (ad esempio i tempi
di filtraggio degli ingressi digitali e la reazione delle uscite digitali allo stop della CPU).

Contatori veloci
(Pagina/417) e generatori di
impulsi (Pagina 372)

abilita e configura i contatori veloci (HSC) e i generatori di impulsi per le operazioni PTO
(uscita di treni di impulsi) e PWM (modulazione dell'ampiezza degli impulsi).

Quando si configurano le uscite della CPU o della Signal Board come generatori di impulsi
(per I'utilizzo con le istruzioni PWM o di controllo del movimento), gli indirizzi delle uscite
corrispondenti vengono cancellati dalla memoria Q e non possono essere utilizzati per altri
scopi nel programma utente. Se il programma utente scrive un valore in un'uscita utilizzata
come generatore di impulsi, la CPU non scrive quel valore nell'uscita fisica.

Avviamento|(Pagina|81)

Avviamento all'accensione: seleziona il comportamento della CPU dopo una transizione off-
on, ad esempio facendo in modo che si avvii in STOP o passi in RUN dopo un avviamento a
caldo

Compatibilita hardware supportata: configura la strategia di sostituzione per tutti i
componenti del sistema (SM, SB, CM, CP e CPU):

¢ Consenti sostituto accettabile

e Consenti qualsiasi sostituto (default)

Ciascun modulo contiene internamente i requisiti di compatibilita di sostituzione in base a
numero di I/O, compatibilita elettrica e altri punti di confronto corrispondenti. Ad esempio, un
SM a 16 canali puo essere un sostituto accettabile per un SM a 8 canali, ma un SM a 8
canali non pud essere un sostituto accettabile per un SM a 16 canali. Se si seleziona
"Consenti sostituto accettabile", STEP 7 applica le regole di sostituzione, altrimenti STEP 7
consente qualsiasi sostituzione.

Tempo di parametrizzazione della periferia decentrata: configura un tempo massimo
(default: 60000 ms) per il passaggio online della periferia decentrata. (I CM e i CP ricevono
I'alimentazione e i parametri di comunicazione dalla CPU durante I'avviamento. Questo
tempo di parametrizzazione fornisce del tempo per il passaggio online della periferia I/O
collegata al CM o al CP.)

La CPU passa in RUN non appena la periferia decentrata € online a prescindere dal tempo
di parametrizzazione. Se la periferia decentrata non & stata portata online entro questo
tempo, la CPU passa comunque in RUN ma senza la periferia decentrata.

Nota: Se la propria configurazione utilizza un CM 1243-5 (master PROFIBUS), non
impostare questo parametro su un valore inferiore a 15 secondi (15000 ms) in modo da
garantire che il modulo possa essere portato online.

Ciclo|(Paginal98)

definisce un tempo di ciclo massimo o un tempo di ciclo minimo fisso

Carico di comunicazione

assegna la percentuale del tempo della CPU da riservare ai task di comunicazione

Merker di sistema e di clock
(Pagina 102)

consente di selezionare un byte per le funzioni dei "merker di sistema" e un byte per le
funzioni dei "merker di clock" (dove ogni bit si attiva e disattiva a una frequenza predefinita).

Web server|/(Pagina 617)

abilita e configura la funzione del Web server.

Orologio

seleziona il fuso orario e configura I'ora legale

Lingue dell'interfaccia
utente

seleziona la lingua per il display del Web server e della CPU in modo che corrisponda alla
lingua utilizzata nel progetto. L'assegnazione della lingua corrispondente per l'interfaccia del
Web server e della CPU & consentita al massimo per due lingue di progetto.

Protezione (Pagina 195)

imposta la protezione in lettura/scrittura e le password per I'accesso alla CPU

Risorse di collegamento
(Pagina|525)

fornisce un riepilogo delle risorse di comunicazione disponibili per la CPU e il numero di
risorse di collegamento configurate.

Panoramica indirizzi

fornisce un riepilogo degli indirizzi I/O configurati per la CPU.
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5.5 Configurazione del funzionamento della CPU

5.5.2 Configurazione dei tempi di filtraggio degli ingressi digitali

| filtri degli ingressi digitali evitano che il programma possa reagire alle variazioni rapide
indesiderate dei segnali di ingresso, causate ad esempio dal rimbalzo dei contatti o dal
rumore elettrico. Il tempo di filtraggio di default, pari a 6,4 ms, blocca le transizioni

tempi di filtraggio inferiori per rilevare e reagire ai segnali dei sensori rapidi, oppure tempi di
filtraggio maggiori per bloccare il rimbalzo lento dei contatti o il rumore impulsivo di maggiore
durata.

Il tempo di filtraggio degli ingressi di 6,4 ms fa si che le singole variazioni del segnale da ‘0’ a
‘1’ oda ‘1’ a ‘0’ debbano protrarsi per circa 6,4 ms per essere rilevate e che i singoli impulsi
high o low piu brevi di tale tempo non vengono rilevati. Se un segnale di ingresso commuta
tra ‘0’ e ‘1’ piu rapidamente del tempo di filtraggio, il valore dell'ingresso nel programma
utente pud cambiare se la durata complessiva dei nuovi valori degli impulsi rispetto a quella
dei vecchi valori supera il tempo di filtraggio.

Il filtro degli ingressi digitali funziona nel seguente modo:

® quando viene immesso un "1", conta in avanti e si arresta una volta raggiunto il tempo di
filtraggio. L'ingresso del registro dell'immagine di processo cambia da "0" a "1" quando il
conteggio diventa pari al tempo di filtraggio.

e Quando viene immesso uno "0", conta indietro e si arresta a "0". L'ingresso del registro
dell'immagine di processo cambia da "1" a "0" quando il conteggio diventa pari a "0".

® Se l'ingresso cambia in un senso e nell'altro, il contatore agisce di conseguenza contando
in avanti e all'indietro. Il registro dell'immagine di processo cambia quando il totale netto
di conteggi diventa pari al tempo di filtraggio o a "0".

® Un segnale che varia rapidamente commutando piu spesso a "0" che a "1" alla fine
passera a "0", mentre se prevalgono le commutazioni a "1" alla fine il registro
dellimmagine di processo passera a "1".

G Fopieth "L Infoimazioni 1) | T Diagmostica

Genetale Vasiabile 10 [ Testi

Ingress] diginal

Filtry dh ndeninants | & 4 eralliies -

[ Amtrea ndevasnents del fecrn

[ A il vameme el Homte b i

w

Ogni ingresso ha una singola configurazione di filtraggio adatta a tutti gli utilizzi: ingressi di
processo, interrupt, misurazione impulsi e ingressi HSC. Per configurare i tempi di filtraggio
degli ingressi selezionare "Ingressi digitali".
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Il tempo di filtraggio di default per gli ingressi digitali & di 6,4 ms. E possibile scegliere uno
qualsiasi dei seguenti valori:

e 0,1us e 0,05ms
e 0,2us e 0,1ms
e 0,4us e 0,2ms
e 0,8us e 04ms
e 1,6us e 0,8ms
e 3,2us e 16ms
e 6,4us e 32ms
e 10,0 us e 6,4ms
e 12,8us e 10,0 ms
e 20,0us e 12,8ms
e 20,0 ms
AAWERTENZA

Rischi in caso di modifica del tempo di filtraggio di un canale di ingresso digitale

Se il tempo di filtraggio di un canale di ingresso digitale viene modificato rispetto ad
un'impostazione precedente, un nuovo valore di ingresso di livello "0" potrebbe dover
essere presentato per una durata massima accumulata di 20,0 ms prima che il filtro
risponda ai nuovi ingressi. Durante questo periodo gli eventi brevi di impulso "0" di durata
inferiore a 20,0 ms potrebbero non essere rilevati o conteggiati.

La modifica dei tempi di filtraggio pud determinare il funzionamento imprevisto delle
macchine o del processo e causare la morte o gravi lesioni alle persone e/o danni alle
apparecchiature.

Per fare in modo che un tempo di filtraggio venga applicato immediatamente si deve
spegnere e accendere la CPU.

5.5.3 Misurazione degli impulsi

La CPU S7-1200 & dotata di una funzione di misurazione degli impulsi per gli ingressi
digitali. Tale funzione consente di rilevare gli impulsi alti o bassi che sono cosi brevi da non
essere sempre rilevabili dalla CPU nella fase di lettura degli ingressi digitali all'inizio del ciclo
di scansione.

Se la funzione ¢ stata abilitata per un dato ingresso e questo modifica il proprio stato, la
variazione viene segnalata e mantenuta fino al successivo aggiornamento del ciclo degli
ingressi. In questo modo viene garantita la misurazione di un impulso breve che viene
mantenuto fino a quando la CPU legge gli ingressi.
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La seguente figura illustra il funzionamento di base della CPU S71200 con la funzione di
misurazione impulsi attiva e disattivata:

Ciclo di scansione Ciclo di scansione successivo
T Aggiornamento degli ingressi T Aggiornamento degli ingressi

Ingresso fisico _:_,_‘
La CPU perde questo impulso perché l'ingresso

|
| |
Uscita di misurazio- : : si @ attivato e disattivato prima che la CPU
1 I
| |
I I

ne impulsi aggiornasse il registro di ingresso dell'immagine di
rocesso
Disattivato ' P
1 I
| |
I La CPU misura questo impulso sull'ingresso fisico
Attivato |_| |

Poiché la funzione di misurazione impulsi agisce sull'ingresso dopo che & passato attraverso
il filtro, € necessario regolare il tempo di filtraggio in modo tale che I'impulso non venga
eliminato dal filtro. La figura seguente mostra uno schema a blocchi di un circuito di ingresso
digitale:

Disaccoppia- Filtro degli Misurazione ; Ingresso alla |
® | “tore ottico | | ingressi digitali [ degli impulsi _’: CPU 1

Ingresso
digitale esterno Misurazione
impulsi attiva

La figura seguente mostra come la funzione di misurazione degli impulsi reagisce alle
diverse condizioni di ingresso. Se in un dato ciclo sono presenti piu impulsi, viene letto solo il
primo. Se un ciclo include piu impulsi, si devono usare gli eventi di interrupt di fronte di
salita/discesa:

Ciclo di scansione iCicIo di scansione successivo

T Aggiornamento degli ingressi t Aggiornamento degli ingressi

Ingresso di misurazione impulsi -1 LTI 1

Uscita di misurazione impulsi _;_l

Ingresso di misurazione impulsi

L

Uscita di misurazione impulsi —————— 7

Ingresso di misurazione impulsi

i

Uscita di misurazione impulsi
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5.6 Configurazione dei parametri dei moduli

Per configurare i parametri di esercizio dei moduli selezionare un modulo nella vista
dispositivi e aprire la scheda "Proprieta" della finestra di ispezione per configurare i
parametri del modulo.

Configurazione di un modulo di I/0 (SM) o di una signal board (SB)

La configurazione del dispositivo per i moduli di I/O e le signal board consente di configurare
quanto segue:

I/O digitali: gli ingressi possono essere configurati per il rilevamento del fronte di salita e
di discesa (associandoli ognuno a un evento e un interrupt di processo) o per la
"misurazione degli impulsi" (in modo che dopo un impulso istantaneo restino attivi) fino al
successivo aggiornamento dell'immagine di processo degli ingressi. Le uscite possono
utilizzare un valore congelato o di sostituzione.

I/0 analogici: consente di configurare i parametri dei singoli ingressi, ad esempio il tipo di
misura (tensione o corrente), il campo e il livellamento, e di attivare la diagnostica per il
controllo dell'underflow o dell'overflow. Le uscite analogiche dispongono di parametri per
il tipo (tensione o corrente) e la diagnostica, ad es. per i cortocircuiti (nelle uscite in
tensione) o i valori limite superiore/inferiore. | campi di ingressi e uscite analogici nelle
unita di engineering non devono essere configurati sulla finestra di dialogo delle
Proprieta, ma nella logica del programma come descritto nel capitolo "Elaborazione di
valori analogici|(Pagina/111)".

Indirizzi degli I/O: si configurano l'indirizzo iniziale del gruppo di ingressi e di uscite del
modulo. E inoltre possibile assegnare gli ingressi e le uscite a una partizione
dellimmagine di processo (PIPO, PIP1, PIP2, PIP3, PIP4), aggiornarli automaticamente o
non utilizzare la partizione dell'immagine di processo. Per informazioni sull'immagine di
processo e le relative partizioni consultare il paragrafo|"Esecuzione del programma
utente" (Pagina 77).

G Proprieta "1, Informazlan % Diagnostica
Generale
Genemle
= Ingrezsi digitali
Caralel Imdirizzl di ingrasso

Canale]

Imdirizzi di 10

= Uscits digeali Indiriae inale: |4
Carmlel
Canale]
Indiri di o

Hardeesrn identfier

Imedinkzzi i wscita

Indirzma inidale: | 4
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Configurazione di un'interfaccia di comunicazione (CM, CP o CB)

La configurazione dei parametri per la rete dipende dal tipo di interfaccia di comunicazione.

) Propaletd 4, Infarmaziond W Diagqnastica ,
| Generale
» Generale
CIFIBLS &
= Inke faccen FROFELS (1) AR
Generale Interfaccia callegata a

PROFIBUS addness
Mado di binsonsmanto Softoeepe: | Mon colegato in rane =

Hardware identier Iividerigdd AUGVR SOTIanALE

Patametsi

Indiimo: |2 -
. Indirem pid alvs

velocka & trasmissione:
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5.7

5.7.1 Creazione di una connessione di

5.7 Configurazione della CPU per la comunicazione

Configurazione della CPU per la comunicazione

rete

Nella "vista di rete" di Configurazione dispositivi si possono creare i collegamenti di rete tra i

dispositivi del progetto. Un volta creato un collegamento si possono configurare i parametri
della rete nella scheda "Proprieta” della finestra di ispezione.

Tabella 5- 3 Creazione di un collegamento di rete

Azione

Risultato

Selezionare "Vista di rete" per
visualizzare i dispositivi da collegare.

Progettol = Dispositivi & Reti
E Wista topologica

|y Vvista dispositivi |

= El 2

'rf Cnllegu i rete U Collqgnmqnm nEct
~

gg:, Vista di rete

FLC_1 PLC_2
CFU214C

CPU1214C

Selezionare la porta di un dispositivo
e trascinare il collegamento nella
porta del secondo dispositivo.

Progettol = Dispositivi & Reti
& Vista topologica |gh Vista di rete |[If Vista dispositivi |
- g ==L r |
= —a

& Collegeinrete 13 Collegament nnection
-~

PLC_1
CPU1214C

PLC_2
CPU1214C

Rilasciare il tasto del mouse per
creare il collegamento.

Progettol = Dispositivi & Reti
; Vista topologica 5_3,1, Wista di rete ﬂ'f Vista dispositivi _
-l ®'H' H

r.’ Collegs in rete U Collegamenti |5 ARECHOn
-

PLC1 PLC_2
CPU1214C CPU1214C
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5.7.2 Configurazione del percorso di collegamento locale/partner

Dopo che ¢ stata inserita un'istruzione TSEND_C, TRCV_C o TCON nel programma utente,
quando si seleziona una parte dell'istruzione la finestra di ispezione visualizza le proprieta
del collegamento. | parametri per l'istruzione di comunicazione devono essere specificati
nella scheda "Configurazione" delle "Proprieta".

Tabella 5- 4 Configurazione del percorso di collegamento (utilizzando le proprieta dell'istruzione)

TCP, ISO on TCP e UDP Proprieta del collegamento
Per i protocolli Ethernet TCP, ISO on TCP e UDP Ao T o e——pppe——
utilizzare le "Proprieta" dell'istruzione Gemsraln, | Canfigaazions '
(TSEND_C, TRCV_C o TCON) per configurare i SRR g Parsmetr dl collsgam
collegamenti "Locale/Partner”. Generals
La figura mostra le "Proprieta del collegamento” Locale Farines
Funto finale [ ne2 -

della scheda "Configurazione" per un

collegamento ISO on TPC. E E

ednces P 1 214C DODOTE 1 = OFL 1 214C DODDE 1E =
Someeete PHAE_2 ¥ | Pne_2 .
b 192.168.01 192.168.0.4

Tiges i
callegamants 150-onTCF -

I 0 del
eallegamants: 1 1

D di
eollegamente: PLC_1_Recene 08 - PLC_2_Send DB -

Craazerse attr del ) Creasiene amtive del
exllegamaersn eellagament

Dettagli delPindirizoo

TIAF locale TIAF paviroee
TEAF (A3C1)
0 i TIAP ED01 4% S34F £F £E 54 41 E0,01 49 S5 4F £F 6E 54 45

Nota

Quando si configurano le proprieta del collegamento di una CPU, STEP 7 permette di
selezionare un DB di collegamento specifico nella CPU partner (se esiste) oppure di crearne
uno nuovo. La CPU partner deve gia essere stata creata per il progetto e non put essere
una CPU "non specificata".

Occorre ancora inserire un'istruzione TSEND_C, TRCV_C o TCON nel programma utente
della CPU partner. Quando si inserisce l'istruzione selezionare il DB di collegamento creato
durante la configurazione.
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Tabella 5- 5 Configurazione del percorso di collegamento per la comunicazione S7 (Configurazione dispositivi)

Comunicazione S7 (GET e PUT) Proprieta del collegamento

Per la comunicazione S7 utilizzare I'editor Srepien  [ilitomasen | Diagnastics
"Dispositivi e reti" della rete per configurare i

collegamenti locali/partner. Si puo fare clic sul Gonerale

pulsante "Evidenziato: Collegamento" per Collegamonty

accedere alle "Proprieta”. e

La scheda "Generale" offre diverse proprieta: i e b

e "Generale" (vedi figura) Locase Paar

: o . BB

e "Proprieta speciali del collegamento”

Punce hnale: | FLC B AC 2
" : " s " - i o] — CFIMET iny
° Dettag“ dell'indirizzo (Ved| f|gura) beserlacein: | FLC_1 FROFINET interia{= FLC_2, FROFINET intesial =
Tipo i
waednceia: | Ethernetnf EthemetiP
Somorere: | PMUE_1 LT L]
Indinze: | 19216800 152.168.0.2
4 Proprieta L Informazionl % Diagnostica
Detvagli dellindisi
eciali del collegamenta
Drettagh dell'wrdinzm Lotale Partner
Punta finale: | PLC_1 [T
Telsio &
Fontagpastn
Ferorre colleg
(ezadec)
TEAP: | SIMATIC-ACCI 001 SIMATIC-ACCT 0001

10 delln sottonete: | CTAS - G000 - 0001 CTAF - 0001 - 0000

Per maggiori informazioni e per ottenere un elenco delle istruzioni di comunicazione
disposibili consultare il paragrafo"Protocolli" (Pagina 531) nel capitolo "PROFINET" oppure il
paragrafo "Creazione di un collegamento S7"|(Pagina 606) nel capitolo "Comunicazione S7".

Tabella 5- 6 Parametri per il collegamento di piu CPU

Parametro Definizione
Indirizzo Indirizzi IP assegnati
Dati generali | Punto finale Nome assegnato alla CPU partner (ricevente)
Interfaccia Nome assegnato alle interfacce
Sottorete Nome assegnato alle sottoreti
Tipo di interfaccia Solo comunicazione S7: Tipo di interfaccia
Tipo di collegamento Tipo di protocollo Ethernet
ID del collegamento Numero di ID
Dati di collegamento Indirizzo di memoria dei dati della CPU locale e partner

Crea collegamento attivo | Pulsante per la selezione della CPU locale o partner come collegamento attivo

Dettagli Punto finale Solo comunicazione S7: Nome assegnato alla CPU partner (ricevente)
dell'indirizzo

Telaio di montaggio/slot Solo comunicazione S7: Posizione di telaio di montaggio e slot

Risorsa di collegamento | Solo comunicazione S7- Componente del TSAP utilizzato nella configurazione
di un collegamento S7 con una CPU S7-300 o S7-400

Porta (decimale): TCP e UPD: porta della CPU partner in formato decimale
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Parametro

Definizione

ID di TSAP? e sottorete: ISO su TCP (RFC 1006) e comunicazione S7: TSAP della CPU locale e

partner in formato ASCII ed esadecimale

1 Quando si configura un collegamento con una CPU S7-1200 tramite ISO on TCP, utilizzare solo caratteri ASCII
nell'estensione TSAP per i partner di comunicazione passivi.

TSAP (transport service access points)

Numeri di porta

Grazie all'utilizzo dei punti di accesso TSAP, I''SO sul protocollo TCP e la comunicazione S7
consentono collegamenti multipli a un unico indirizzo IP (collegamenti fino a 64 K). | punti di
accesso TSAP identificano in modo univoco i collegamenti di questi punti finali di
comunicazione ad un indirizzo IP.

Nella sezione "Dettagli dell'indirizzo" della finestra Parametri di collegamento & possibile
definire i TSAP da utilizzare. Nel campo "TSAP locale" si inserisce il TSAP di un
collegamento nella CPU. Il TSAP assegnato al collegamento nella CPU partner viene invece
inserito nel campo "TSAP del partner".

Con i protocolli TCP e USD, la configurazione dei parametri di collegamento della CPU
locale (attiva) deve specificare I'indirizzo IP remoto e il numero di porta della CPU partner
(passiva).

Nella sezione "Dettagli dell'indirizzo" della finestra Parametri di collegamento & possibile
definire le porte da utilizzare. Nel campo "Porta locale" si inserisce la porta di un
collegamento nella CPU. La porta assegnata per il collegamento nella CPU partner viene
invece inserita nel campo "Porta del partner".

5.7.3 Parametri del collegamento PROFINET

156

Le istruzioni TSEND_C, TRCV_C e TCON richiedono la definizione di parametri specifici per
eseguire il collegamento al dispositivo partner. Questi parametri vengono assegnati con la
struttura TCON_Param per i protocolli TCP, ISO on TCP e UDP. Generalmente si utilizza la
scheda "Configurazione" delle "Proprieta" dell'istruzione per specificare questi parametri. Se
non € possibile accedere a questa scheda occorre definire la struttura TCON_Param a livello
di programma.
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TCON_Param

5.7 Configurazione della CPU per la comunicazione

Tabella 5- 7 Struttura della descrizione del collegamento (TCON_Param)

Byte Parametro e tipo di dati Descrizione
0...1 block_length Ulnt Lunghezza: 64 byte (fissi)
2...3 id CONN_OUC Riferimento a questo collegamento: Campo di valori: 1 (default) ...
(Word) 4095. Indicare il valore di questo parametro per l'istruzione
TSEND_C, TRCV_C o TCON alla voce ID.
4 connection_type USint Tipo di collegamento:
e 17: TCP (default)
e 18:1SOonTCP
e 19:UDP
5 active_est Bool ID del tipo di collegamento:
e TCPelSOonTCP:
— Falso: collegamento passivo
— Vero: collegamento attivo (default)
e UDP: falso
6 local_device_id USint ID dell'interfaccia PROFINET o Industrial Ethernet locale:
1 (default)
7 local_tsap_id_len USint Lunghezza del parametro local_tsap_id utilizzato, in byte; valori
possibili:
e TCP: 0 (attivo, default) o 2 (passivo)
e ISOonTCP:2...16
e UDP:2
8 rem_subnet_id_len USint Questo parametro non viene utilizzato.
rem_staddr_len USint Lunghezza dell'indirizzo del punto finale del partner, in byte:
¢ 0: non specificata (il parametro rem_staddr non & rilevante)
e 4 (default): indirizzo IP del parametro rem_staddr valido (solo
per TCP e ISO on TCP)
10 rem_tsap_id_len USint Lunghezza del parametro rem_tsap_id utilizzato, in byte; valori
possibili:
e TCP: 0 (passivo) o 2 (attivo, default)
e ISOonTCP:2...16
e UDP:0
11 next_staddr_len USint Questo parametro non viene utilizzato.
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Byte Parametro e tipo di dati Descrizione
12 ... 27 |local_tsap_id Array [1..16] of | Componente dell'indirizzo locale del collegamento:
Byte e TCP e ISO on TCP: n° della porta locale (valori possibili: 1 ...

49151; valori consigliati: 2000...5000):

— local_tsap_id[1] = byte high del numero di porta in
notazione esadecimale;

— local_tsap_id[2] = byte low del numero di porta in notazione
esadecimale;

— local_tsap_id[3-16] = non rilevante

e [SO on TCP: ID del TSAP locale:

— local_tsap_id[1] = B#16#EOQ;

— local_tsap_id[2] = telaio di montaggio e posto connettore
dei punti finali locali (bit O ... 4: numero del posto
connettore, bit 5 ... 7: numero del telaio di montaggio);

— local_tsap_id[3-16] = estensione TSAP, opzionale

e UDP: Questo parametro non viene utilizzato.
Nota: assicurarsi che ogni valore di local_tsap_id sia univoco
all'interno della CPU.
28 ... 33 |rem_subnet_id Array [1..6] of Questo parametro non viene utilizzato.
USint
34 ... 39 |rem_staddr Array [1..6] of Solo TCP e ISO on TCP: indirizzo IP del punto finale del partner.
USint (Non rilevante per i collegamenti passivi.) Ad es. l'indirizzo IP
192.168.002.003 viene salvato nei seguenti elementi dell'array:
rem_staddr[1] = 192
rem_staddr[2] = 168
rem_staddr[3] = 002
rem_staddr[4] = 003
rem_staddr[5-6]= non rilevante
40...55 |rem_tsap_id Array [1..16] of | Componente dell'indirizzo partner del collegamento
Byte e TCP: numero della porta partner. Campo: 1 ... 49151; valori

consigliati: 2000 ... 5000):

— rem_tsap_id[1] = byte high del numero di porta in notazione
esadecimale;

— rem_tsap_id[2] = byte low del numero di porta in notazione
esadecimale;

— rem_tsap_id[3-16] = non rilevante

e |SO on TCP: ID del TSAP partner:

— rem_tsap_id[1] = B#16#EO

— rem_tsap_id[2] = telaio di montaggio e posto connettore del
punto finale del partner (bit O ... 4: numero del posto
connettore, bit 5 ... 7: numero del telaio di montaggio)

— rem_tsap_id[3-16] = estensione TSAP, opzionale

e UDP: Questo parametro non viene utilizzato.
56 ... 61 | next_staddr Array [1..6] of Questo parametro non viene utilizzato.
Byte
62 ... 63 |spare Word Riservato: W#16#0000
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Vedere anche

Configurazione del percorso di collegamento locale/partner|(Paginal154)

5.74 Assegnazione degli indirizzi IP (Internet Protocol)

5.74.1 Assegnazione degli indirizzi IP ai dispositivi di programmazione e di rete

Se il dispositivo di programmazione utilizza una scheda adattatore on-board collegata alla
LAN dell'impianto (ed eventualmente al World Wide Web), I'ID di rete e la maschera di
sottorete dell'indirizzo IP della CPU devono essere identici a quelli della scheda adattatore.
L'ID di rete € la prima parte dell'indirizzo IP (primi tre ottetti) (ad esempio, 211.154.184.16) e
determina la rete IP sulla quale si sta lavorando. In genere la maschera di sottorete ha il
valore 255.255.255.0, ma poiché il computer fa parte della LAN di un impianto pud anche
avere valori diversi (ad esempio 255.255.254.0) in modo da consentire I'impostazione di
sottoreti univoche. Quando € associata all'indirizzo IP di un dispositivo in un'operazione
matematica di tipo AND, la maschera di sottorete definisce i limiti di una sottorete IP.

Nota

Poiché i dispositivi di programmazione, i dispositivi di rete e i router IP sono collegati al Web
e comunicano con il mondo esterno & necessario utilizzare indirizzi IP univoci, in modo da
evitare possibili conflitti con altri utenti della rete. Per richiedere I'assegnazione degli indirizzi
IP rivolgersi al reparto IT dell'azienda, che conosce a fondo le reti dell'impianto.

AAWERTENZA

Accesso non autorizzato alla CPU tramite Web server

L'accesso non autorizzato alla CPU o 'impostazione delle variabili del PLC su valori non
validi possono compromettere il funzionamento del processo, causando la morte o gravi
lesioni alle persone e/o danni alle cose.

Poiché abilitando il Web server si consente agli utenti autorizzati di apportare modifiche al
modo di funzionamento, scrivere nei dati del PLC e aggiornare il firmware, Siemens
consiglia di attenersi alle seguenti norme di sicurezza:

e Abilitare I'accesso al Web server solo con il protocollo HTTPS.

e Proteggere gli ID utente del Web server|(Pagina 620) mediante una password con
livello di sicurezza elevato. Le password con livello di sicurezza elevato contengono
almeno otto caratteri, lettere diverse, numeri e caratteri speciali, non corrispondono a
parole del dizionario, né a nomi o identificatori che possono essere dedotti dai dati
personali dell'utente. Tenere la password segreta e cambiarla spesso.

¢ Non estendere i privilegi minimi di default all'utente "tutti".

e Controllare gli eventuali errori e i range delle variabili della logica di programma perché
gli utenti delle pagine Web possono modificare le variabili del PLC impostandole su
valori non validi.
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Se il dispositivo di programmazione utilizza una scheda adattatore Ethernet-USB collegata a
una rete isolata, I'ID di rete e la maschera di sottorete dell'indirizzo IP della CPU devono
essere identici a quelli della scheda adattatore. L'ID di rete & la prima parte dell'indirizzo 1P
(primi tre ottetti) (ad esempio, 211.154.184.16) e determina la rete IP sulla quale si sta
lavorando. In genere la maschera di settorete ha il valore 255.255.255.0. Quando &
associata all'indirizzo IP di un dispositivo in un'operazione matematica di tipo AND, la
maschera di sottorete definisce i limiti di una sottorete IP.

Nota

La scheda adattatore Ethernet-USB puo essere utile se non si vuole che il dispositivo di
programmazione sia collegato alla LAN dell'azienda. Questa soluzione si rivela
particolarmente utile durante il collaudo iniziale o i test di messa in servizio.

Tabella 5- 8 Assegnazione degli indirizzi Ethernet

Scheda adattatore
del dispositivo di
programmazione

Tipo di rete Indirizzo IP (Internet Protocol) Maschera di sottorete

Scheda adattatore
on-board

La maschera di sottorete della CPU e
quella della scheda adattatore on-board
devono essere identiche.

Collegata alla
LAN
dell'impianto (ed
eventualmente
al World Wide
Web)

L'ID di rete della CPU e quello della
scheda adattatore on-board del
dispositivo di programmazione

i ici 1 . .
devono essere identici. In genere la maschera di sottorete ha il

valore 255.255.255.0, ma poiché il
computer fa parte della LAN di un
impianto puo anche avere valori diversi
(ad esempio 255.255.254.0) in modo da
consentire l'impostazione di sottoreti
univoche.?

Scheda adattatore
da Ethernet a USB

La maschera di sottorete della CPU e
quella della scheda adattatore da
Ethernet a USB devono essere identici.

Collegata a una
rete isolata

L'ID di rete della CPU e quello della
scheda adattatore da Ethernet a USB
del dispositivo di programmazione

i ici 1 . .
devono essere identici. In genere la maschera di settorete ha il

valore 255.255.255.0.2

L'ID di rete & la prima parte dell'indirizzo IP (primi tre ottetti) (ad esempio, 211.154.184.16) e determina la rete IP sulla

quale si sta lavorando.

Quando ¢ associata all'indirizzo IP di un dispositivo in un'operazione matematica di tipo AND, la maschera di sottorete

definisce i limiti di una sottorete IP.
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Assegnazione o controllo dell'indirizzo IP del dispositivo di programmazione utilizzando "Risorse di
rete" (sul desktop)

Selezionando le seguenti opzioni di menu & possibile assegnare o controllare l'indirizzo IP
del dispositivo di programmazione:

® "Risorse di rete" (con il tasto destro del mouse)

® "Proprieta"

e "Connessione alla rete locale (LAN)" (con il tasto destro del mouse)
® "Proprieta"

Nella finestra di dialogo "Proprieta - Connessione alla rete locale LAN", individuare la voce
"Protocollo Internet (TCP/IP)" nel campo "La connessione utilizza i componenti seguenti:".
Fare clic su "Protocollo Internet (TCP/IP)" e quindi sul pulsante "Proprieta". Selezionare
"Ottieni automaticamente un indirizzo IP (DHCP)" o "Utilizza il seguente indirizzo IP" (per
inserire un indirizzo IP statico).

Nota

Al momento dell'accensione il Dynamic Host Configuration Protocol (DHCP), un protocollo di
configurazione dinamica degli indirizzi, assegna automaticamente al dispositivo di
programmazione l'indirizzo IP ricevuto dal server DHCP.

5.74.2 Controllo dell'indirizzo IP del dispositivo di programmazione

Gli indirizzi MAC e IP del dispositivo di programmazione possono essere controllati
selezionando le seguenti voci di menu:

1. Nell'albero del progetto selezionare "Accesso online".
2. Fare clic con il tasto destro del mouse sulla rete desiderata e selezionare "Proprieta”.
3. Nella finestra della rete selezionare "Configurazioni" e quindi "Ethernet industriale".

Vengono quindi visualizzati gli indirizzi MAC e IP del dispositivo di programmazione.
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5.74.3
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Assegnazione di un indirizzo IP ad una CPU online

Il sistema permette di assegnare un indirizzo IP ad un dispositivo di rete online, una
soluzione particolarmente utile durante la configurazione iniziale di un dispositivo.

1. Nell'albero del progetto,
verificare che non sia stato
assegnato un indirizzo IP alla
CPU selezionando le seguenti
voci di menu:

e "Accesso online"

e <Scheda adattatore per la rete
nella quale si trova il
dispositivo>

e "Aggiorna nodi accessibili"

NOTA: Se STEP 7 visualizza un

indirizzo MAC al posto di un

indirizzo IP, significa che non &

stato assegnato alcun indirizzo IP.

2. Nel dispositivo accessibile
richiesto fare doppio clic su
"Online & Diagnostica".

3. Selezionare le seguenti voci di
menu nella finestra di dialogo
"Online & diagnostica™:

e "Funzioni"

e "Assegna indirizzo IP"

Navigazione del progetto

Dispositivi
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4. Nel campo "Indirizzo IP"
inserire il nuovo indirizzo IP e fare

* Disgnostics

clic sul pulsante "Assegna enarale fmegna fen
indirizzo IP". i —
ASEEQR oA w0 WAL

Pesesta alle imponason
Indhriza B 192 . 16k L 2 12

Saschers di seorere: 755 . 255 . 25T 0
[l Impiega rauner

Indircmo ded poamer: 192 . 16B . 2 2

T

5. Nell'albero del progetto,

Navigazione del progetto

verificare che il nuovo indirizzo IP [ Disposit |
sia stato assegnato alla CPU 500 2
selezionando le seguenti voci di =[] Pojet]
menu: A e
" . " » i PLc_ 1 [CPU 12140 DO GDC]
e "Accesso online b Il Bt comues
¥ [} informecioni sul documento
e <Adattatore per la rete nella b [ Lingue & Risorse
quale si trova il dispositivo> BN ey -
" . . PRI » L 0OM [Cave RSZ52PM Multi Mazter] T8
e "Aggiorna nodi accessibili T — e
» 1 tnineb{R) FROUT 000 MT beetwark, Conne T
w [}] Dink DUB-E100 USE 2.0 Fast Echern. W,
.Lf #pgioma nodi accessibili
* L) CPUsommon [192.168.2.12]

5.74.4 Configurazione di un indirizzo IP di una CPU del progetto

Configurazione dell'interfaccia PROFINET

Per configurare i parametri dell'interfaccia PROFINET, selezionare la casella verde
PROFINET sulla CPU. La scheda "Proprieta" della finestra di ispezione visualizza la porta
PROFINET.

(

\I
N

@  Porta PROFINET

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG 163



Configurazione dei dispositivi

5.7 Configurazione della CPU per la comunicazione

Configurazione dell'indirizzo IP

164

Indirizzo Ethernet (MAC): in una rete PROFINET ciascun dispositivo € identificato da un
indirizzo MAC (acronimo di Media Access Control, ovvero controllo dell'accesso al mezzo
fisico) assegnato dal costruttore. Un indirizzo MAC € costituito da sei coppie di cifre
esadecimali separate da tratti di congiunzione (-) o da due punti (:) disposte nell'ordine di
trasmissione (ad es. 01-23-45-67-89-AB or 01:23:45:67:89:AB).

Indirizzo IP: ogni dispositivo deve avere anche un indirizzo IP (Internet Protocol) che gli
consenta di fornire i dati in reti piu complesse e provviste di router.

Gli indirizzi IP sono suddivisi in segmenti di 8 bit ed espressi in formato decimale separato
da punti (ad esempio: 211.154.184.16). La prima parte dell'indirizzo IP corrisponde all'ID
della rete (in quale rete ci si trova?) e la seconda all'lD dell'host (che & unico per ciascun
dispositivo della rete). Gli indirizzi IP di tipo 192.168.x.y sono per convenzione indirizzi di reti
private che non fanno parte di Internet.

Maschera di sottorete: una sottorete € un raggruppamento logico dei dispositivi collegati ad
una rete. Nelle LAN (Local Area Network) i nodi delle sottoreti tendono a essere fisicamente
vicini. Le maschere (chiamate "maschere di sottorete" o "maschere di rete") definiscono i
limiti delle sottoreti IP.

La maschera di sottorete 255.255.255.0 &€ generalmente adatta a una rete locale poco
estesa. Cio significa che tutti gli indirizzi IP della rete devono avere gli stessi 3 ottetti iniziali e
che i singoli dispositivi sono identificati dall'ultimo ottetto (campo di 8 bit). Ad esempio si
possono contrassegnare i dispositivi di una rete locale con la maschera di sottorete
255.255.255.0 e un indirizzo IP da 192.168.2.0 a 192.168.2.255.

Le diverse sottoreti sono collegate solo tramite router. Se si utilizzano le sottoreti & quindi
necessario impiegare un router IP.

Router IP: i router costituiscono il collegamento tra le LAN. Tramite il router, il computer di
una LAN puo trasmettere messaggi a qualsiasi altra rete che puo essere a sua volta
collegata ad altre LAN. Se la destinazione dei dati non si trova all'interno della LAN, il router
li inoltra a un'altra rete o a gruppi di reti da dove possono essere trasmessi alla destinazione.

| router utilizzano gli indirizzi IP per trasmettere e ricevere pacchetti di dati.
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S Proprista | Informazioni | & Diagnostica | Proprieta degli indirizzi IP:
Gonorale | Variabile 10 | Test nella finestra Proprieta,
Indirizz! Ethermet selezionare il comando di
I Interfaccia collegata 3 configurazione "Indirizzi
b ﬁ:f:,::::zm Sattarste HT:;:::J:L:I I::,mw - E.thernet". STEP 7 .
— visualizza la finestra di
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@ Inposta indiizm IF nel progetta configurazione dell'indirizzo
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Tabella 5- 9 Parametri dell'indirizzo IP

Parametro Descrizione

Sottorete Nome della sottorete a cui & collegato il dispositivo. Per creare una nuova sottorete fare clic sul
pulsante "Inserisci nuova sottorete". L'impostazione di default & "Non collegato in rete" Sono possibili
due tipi di collegamento:

e L'opzione "Non collegato in rete" impostata per default consente di realizzare un collegamento
locale.

e La sottorete & necessaria se la rete contiene almeno due dispositivi.

Protocollo IP Indirizzo IP Indirizzo IP assegnato alla CPU
Maschera di sottorete Maschera di sottorete assegnata
Impiega router IP Attivare la casella di controllo per indicare che si vuole utilizzare un router
IP
Indirizzo del router Indirizzo IP assegnato al router (se applicabile)
Nota

Durante la fase di caricamento vengono configurati tutti gli indirizzi IP. Se la CPU non ha un
indirizzo IP preconfigurato, occorre associare il progetto all'indirizzo MAC del dispositivo di
destinazione. Se la CPU ¢ collegata al router di una rete si deve specificare anche l'indirizzo
IP del router.

Il pulsante "Acquisisci indirizzo IP in altro modo" consente di modificare I'indirizzo IP online
oppure utilizzando l'istruzione "T_CONFIG |(Pagina 555)" dopo aver caricato il programma.
Questo metodo di assegnazione dell'indirizzo IP € possibile solo per la CPU.
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AAWERTENZA

Caricamento di una configurazione hardware con "Acquisisci indirizzo IP in altro modo"

Dopo aver caricato una configurazione hardware con I'opzione "Acquisisci indirizzo IP in
altro modo" abilitata, non & possibile commutare il modo di funzionamento della CPU da
RUN a STOP o da STOP a RUN.

Le apparecchiature utente continuano a funzionare in queste condizioni € possono causare
operazioni di macchina o di processo inattese che potrebbero provocare morte, gravi
lesioni personali o danni alle cose se non vengono prese le opportune precauzioni.

Assicurarsi che il o gli indirizzi IP della CPU siano impostati prima di utilizzare la CPU
nell'effettivo ambiente di automazione sia utilizzando il pacchetto di programmazione di
STEP 7, lo strumento S7-1200, sia un dispositivo HMI collegato unitamente all'istruzione
T_CONFIG.

&AWERTENZA
Situazione in cui PROFINET potrebbe arrestarsi

La modifica dell'indirizzo IP di una CPU online o tramite il programma utente potrebbe
causare l'arresto della rete PROFINET.

Se l'indirizzo IP di una CPU é stato modificato in un indirizzo IP non compreso nella
sottorete, la rete PROFINET perdera la comunicazione e lo scambio di dati verra arrestato.
Le apparecchiature utente possono essere configurate in modo da continuare a funzionare
in queste condizioni. La perdita della comunicazione PROFINET puo determinare
funzionamenti imprevisti delle macchine o del processo che possono causare la morte,
gravi lesioni alle persone o danni alle cose se non si prendono le opportune precauzioni.

Se si modifica manualmente un indirizzo IP assicurarsi che il nuovo indirizzo IP sia
compreso nella sottorete.
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5.7.5 Test della rete PROFINET

Una volta terminata la configurazione caricare il progetto (Pagina 200) nella CPU. Durante la
fase di caricamento vengono configurati tutti gli indirizzi IP.
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Assegnazione di un indirizzo IP a un dispositivo online

Poiché la CPU S7-1200 non dispone di un indirizzo IP preconfigurato, lo si deve assegnare
manualmente:

® Per informazioni su come assegnare un indirizzo IP a un dispositivo online consultare il
paragrafo "Configurazione dei dispositivi: assegnazione di un indirizzo IP a una CPU
online"|(Pagina 162).

® Per assegnare un indirizzo IP nel progetto lo si deve definire in Configurazione dispositivi
e quindi salvare la configurazione e caricarla nel PLC. Per maggiori informazioni
consultare il paragrafo "Configurazione dei dispositivi: configurazione di un indirizzo IP di
una CPU del progetto"|(Pagina 163).
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Utilizzo della finestra "Caricamento avanzato" per verificare i dispositivi di rete collegati

Utilizzando la funzione "Caricamento nel dispositivo" della CPU S7-1200 e la relativa finestra
"Caricamento avanzato" & possibile visualizzare tutti i dispositivi di rete accessibili e
verificare se vi sono stati assegnati o meno indirizzi IP univoci. Per visualizzare tutti i
dispositivi accessibili e disponibili con i relativi indirizzi MAC e IP, selezionare la casella
"Visualizza tutti i nodi accessibili".
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Se la rete desiderata non compare nell'elenco significa che per qualche motivo la
comunicazione con il dispositivo in questione si € interrotta. E quindi necessario esaminare il
dispositivo e la rete per individuare eventuali errori hardware e/o di configurazione.

Posizione dell'indirizzo Ethernet (MAC) sulla CPU

Nell'ambito delle reti PROFINET, un indirizzo MAC (Media Access Control) € un
identificatore usato dal produttore per identificare l'interfaccia di rete. Normalmente un
indirizzo MAC codifica il numero identificativo registrato del produttore.

Il formato standard (IEEE 802.3) per la stampa degli indirizzi MAC in formato comprensibile
all'uomo & costituito da sei gruppi di cifre esadecimali separate da trattini di congiunzione (-)
o due punti (:) e disposti nell'ordine di trasmissione (ad esempio, 01-23-45-67-89-ab o
01:23:45:67:89:ab).

Nota

Ogni CPU viene fornita con un indirizzo MAC univoco e permanente predefinito che non pud
essere modificato dall'utente.
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L'indirizzo MAC & impresso in basso a sinistra sul lato anteriore della CPU. Si noti che per
vedere le informazioni sull'indirizzo MAC & necessario sollevare le coperture inferiori.
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@  Indirizzo MAC

Inizialmente la CPU non dispone di un indirizzo IP, ma solo dell'indirizzo MAC predefinito dal
produttore. Per la comunicazione PROFINET € indispensabile che ai dispositivi sia
assegnato un indirizzo IP univoco.

Utilizzando la funzione
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dispositivi ai quali non ¢ stato
assegnato il necessario indirizzo
IP univoco.

Lrema
Aprs iy

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, A5E02486684-AG 169



Configurazione dei dispositivi
5.7 Configurazione della CPU per la comunicazione

5.7.7 Configurazione della sincronizzazione del Network Time Protocol

&AWERTENZA

Se un attaccante accede alle reti attraverso la sincronizzazione NTP (Network Time
Protocol) potrebbe riuscire a controllare parzialmente il processo spostando l'ora di sistema
della CPU.

La funzione client NTP della CPU S7-1200 ¢ disattivata per default e, se attiva, consente
solo agli indirizzi IP configurati di fungere da server NTP. La CPU la disattiva per default e
la si deve configurare per consentire la correzione da remoto dell'ora di sistema della CPU.

La CPU S7-1200 supporta gli allarme dall'orologio e le istruzioni di orologio che dipendono
da un'imkpostazione precisa dell'ora di sistema della CPU. Se si configura I'NTP e si
accetta che la sincronizzazione dell'ora venga effettuata da un server ci si deve accertare
che il server sia una sorgente affidabile. Un server inaffidabile potrebbe infatti generare una
falla nel sistema di sicurezza attraverso la quale un utente sconosciuto potrebbe controllare
parzialmente il processo spostando I'ora di sistema della CPU.

Per informazioni e consigli sulla sicurezza consultare il documento "Operational Guidelines
for Industrial Security" (http://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-
security/Documents/operational_guidelines_industrial_security_en.pdf) nella pagina Web
Siemens Service & Support:

Il Network Time Protocol (NTP) & un protocollo molto diffuso per sincronizzare gli orologi dei
computer in base ai time server di Internet. Nel protocollo NTP, la CPU invia interrogazioni
dell'ora ad intervalli regolari (in modalita client) al server NTP nella sottorete (LAN).
Basandosi sulle risposte del server, viene calcolata I'ora piu affidabile e precisa in base alle
quale viene quindi sincronizzata la stazione.

Il vantaggio di questo protocollo € che consente di sincronizzare I'ora tra sottoreti.

Devono essere configurati gli indirizzi IP di fino a quattro server NTP. L'intervallo di
aggiornamento definisce l'intervallo tra le interrogazioni dell'ora (in secondi). Il valore
dell'intervallo varia da 10 secondi a un giorno.

Nel protocollo NTP, viene generalmente trasferito il tempo coordinato universale (UTC) che
corrisponde al GMT (ora media di Greenwich).

Nella finestra Proprieta, selezionare il comando di configurazione "Sincronizzazione dell'ora".
STEP 7 visualizza la finestra di configurazione di sincronizzazione dell'ora:

Sincronizzazione dell'ora

Sincronizzazione dell'ora nella procedura NTP

Server1: 192 168 . 0 -2
Sepser 2 192 165 .0 . 22
Serser 5 192 165 .0 . 23
Sercer d: 192 1656 .0 . 24
Intervallo di aggiornamenta: |10 sec
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Nota

Durante la fase di caricamento vengono configurati tutti gli indirizzi IP.

Tabella 5- 10 Parametri per la sincronizzazione dell'ora

Parametro Definizione

Consente la sincronizzazione Attivare la casella di controllo per consentire la sincronizzazione
dell'ora mediante i server Network | dell'ora tramite i server NTP.
Time Protocol (NTP)

Server 1 Indirizzo IP assegnato al network time server 1

Server 2 Indirizzo IP assegnato al network time server 2

Server 3 Indirizzo IP assegnato al network time server 3

Server 4 Indirizzo IP assegnato al network time server 4

Intervallo per la sincronizzazione | Valore dell'intervallo (sec)

dell'ora

5.7.8 Tempo di avvio, denominazione e assegnazione degli indirizzi del dispositivo
PROFINET

PROFINET IO é in grado di aumentare il tempo di avvio del sistema (timeout configurabile).
La presenza di piu dispositivi e di dispositivi lenti incide sul tempo necessario per passare a
RUN.

Con la versione V4.0, la rete PROFINET S7-1200 pud contenere al massimo 16 PROFINET
1O device.

Ogni stazione (o dispositivo |0) si avvia in modo indipendente all'avvio e cid influisce sul
tempo di avvio complessivo della CPU. Se si imposta la temporizzazione configurabile ad un
valore troppo basso, il tempo di avvio complessivo della CPU potrebbe non essere
sufficiente all'avvio completo di tutte le stazioni. Qualora si verificasse questa situazione,
apparirebbe un falso errore di stazione.

Nelle proprieta della CPU sotto "Avviamento" &€ possibile trovare il "Tempo di
parametrizzazione della periferia decentrata" (temporizzazione). Per default la
temporizzazione configurabile & pari a 60.000 ms (1 minuto) e l'utente pud configurare
questo tempo.

Denominazione e indirizzamento del dispositivo PROFINET in STEP 7

Tutti i dispositivi PROFINET devono avere un nome del dispositivo e un indirizzo IP.
Utilizzare STEP 7 per definire i nomi dei dispositivi e configurare gli indirizzi IP. | nomi dei
dispositivi sono caricati nei dispositivi |O mediante il protocollo DCP (Discovery and
Configuration Protocol) di PROFINET.
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Assegnazione degli indirizzi PROFINET all'avvio del sistema

Il controllore trasmette i nomi dei dispositivi alla rete e i dispositivi rispondono con i loro
indirizzi MAC. Il controllore assegna quindi un indirizzo IP al dispositivo mediante il
protocollo DCP di PROFINET:

e Se l'indirizzo MAC ha un indirizzo IP configurato, allora la stazione esegue l'avvio.

® Se l'indirizzo MAC non ha un indirizzo IP configurato, STEP 7 assegna quello configurato
nel progetto e quindi la stazione esegue l'avvio.

® In caso di problemi con questo processo, si verifica un errore di stazione e I'avvio non
avviene. Questa situazione fa superare il valore di temporizzazione configurabile.
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Concetti di programmazione

6.1 Istruzioni per la progettazione di un sistema PLC

Quando si progetta un sistema PLC si pu0 scegliere tra diversi metodi e criteri. Le seguenti
istruzioni generali sono applicabili a svariati progetti. Ovviamente & necessario attenersi alle
direttive previste dalle procedure della propria azienda e alle procedure vigenti nel proprio
luogo di lavoro e di formazione.

Tabella 6- 1 Istruzioni per la progettazione di un sistema PLC

Fasi consigliate

Task

Suddivisione del
processo o
dell'impianto

Suddividere il processo o I'impianto in parti che siano indipendenti I'una dall'altra. Le parti
definiscono i limiti tra i controllori e influiscono sulle specifiche funzionali e I'assegnamento delle
risorse.

Creazione delle
specifiche funzionali

Descrivere il funzionamento delle singole fasi del processo o dell'impianto, quali gli I/O, la
descrizione funzionale delle fasi, gli stati da raggiungere prima di abilitare I'azione degli attuatori
(ad es. solenoidi, motori e azionamenti), la descrizione dell'interfaccia operatore e delle eventuali
interfacce con altre parti del processo o dell'impianto.

Progettazione dei
circuiti di sicurezza

Identificare le apparecchiature che richiedono un cablaggio permanente per motivi di sicurezza.
Considerare che i dispositivi di comando possono guastarsi e compromettere la sicurezza del
sistema, determinando l'avviamento improvviso o una variazione imprevista del funzionamento
delle macchine. Nei casi in cui il funzionamento imprevisto o scorretto delle macchine potrebbe
causare lesioni alle persone o gravi danni alle cose, € necessario prevedere dei dispositivi
elettromeccanici di esclusione (che intervengano indipendentemente dal PLC) al fine di impedire
funzionamenti pericolosi. Nella progettazione dei circuiti di sicurezza & necessario includere
quanto indicato di seguito.

e I|dentificare il funzionamento scorretto o imprevisto degli attuatori che potrebbe risultare
pericoloso.

¢ Individuare le condizioni che garantiscono un funzionamento sicuro e indicare come rilevarle
indipendentemente dal PLC.

e Cercare di prevedere come il PLC influira sul processo in seguito all'inserimento e al
disinserimento dell'alimentazione e prevedere come e quando verranno rilevati gli errori.
Utilizzare queste informazioni solo per progettare il funzionamento in condizioni normali e in
previsione di anomalie, ma non far affidamento su questo "best case" per garantire la
sicurezza del sistema.

e Progettare dei dispositivi di esclusione manuali o elettromeccanici che, in caso di pericolo,
interrompano il funzionamento dell'impianto indipendentemente dal PLC.

e Fornire al PLC adeguate informazioni sullo stato dei circuiti indipendenti, in modo che sia il
programma che le interfacce utente dispongano dei dati necessari.

¢ Identificare le eventuali ulteriori norme e dispositivi di sicurezza che possono garantire un
funzionamento sicuro del sistema.

Pianificazione della
sicurezza del sistema

Determinare quale livello di|protezione |(Pagina 195) &€ necessario per accedere al processo. Le
CPU e i blocchi di programma possono essere protetti mediante password dall'accesso non
autorizzato.
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Fasi consigliate

Task

Indicazione delle
stazioni operatore

Tenendo conto dei requisiti delle specifiche funzionali, realizzare i seguenti schemi delle stazioni
operatore:

e Prospetto indicante la posizione delle stazioni operatore rispetto al processo o alla macchina.

e Schema meccanico dei dispositivi per la stazione operatore, quali monitor, interruttori e
indicatori luminosi.

e Schemi elettrici con gli I/0 del PLC e dei moduli di I/0.

Realizzazione dei
disegni della
configurazione

Tenendo conto dei requisiti delle specifiche funzionali, realizzare i disegni con la configurazione
dei dispositivi di controllo:

e Prospetto indicante la posizione dei PLC rispetto al processo o all'impianto.
e Schema meccanico del PLC e dei moduli di I/O, compresi i quadri elettrici e altri dispositivi.

e Schema elettrico dei PLC e dei moduli di /0, compresi i codici del tipo di dispositivo, gli
indirizzi per la comunicazione e gli indirizzi di 1/0.

Creazione di un elenco

dei nomi simbolici

Fare un elenco dei nomi simbolici per gli indirizzi assoluti indicando oltre ai segnali degli I/O fisici,
anche gli altri elementi (ad es. i nomi delle variabili) che verranno utilizzati nel programma.

6.2 Strutturazione del programma utente

174

Quando si scrive il programma utente per un task di automazione si inseriscono le
necessarie istruzioni in blocchi di codice:

| blocchi organizzativo (OB) reagiscono a un evento specifico che si verifica nella CPU e
possono interrompere I'esecuzione del programma utente. L'esecuzione ciclica del
programma utente (OB 1) impostata per default costituisce la struttura base del
programma. Se si inseriscono altri OB, questi interrompono I'esecuzione dell'OB 1 ed
eseguono funzioni specifiche, ad es. per i task di avviamento, la gestione di allarmi ed
errori o I'esecuzione di uno specifico codice di programma a particolari intervalli di tempo.

I blocchi funzionali (FB) sono sottoprogrammi la cui esecuzione viene richiamata da un
altro blocco di codice (OB, FB o FC). Il blocco richiamante passa i parametri all'FB e
identifica anche un blocco dati (DB) specifico che salva i dati per il richiamo o l'istanza di
quell'FB. La possibilita di modificare il DB di istanza consente a un FB generico di
comandare il funzionamento di un gruppo di dispositivi. Ad esempio, un unico FB pud
comandare diverse pompe o valvole utilizzando diversi DB di istanza, ognuno dei quali
contiene i parametri di esercizio specifici delle varie pompe o valvole.

Le funzioni (FC) sono sottoprogrammi la cui esecuzione viene richiamata da un altro
blocco di codice (OB, FB o FC). Le FC non sono associate a un DB di istanza e ricevono
i parametri dal blocco richiamante. | valori in uscita dalle FC devono essere scritti in un
indirizzo di memoria o un DB globale.
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Scelta del tipo di struttura del programma utente

In funzione dei requisiti della propria applicazione si pud decidere di creare il programma
utente con una struttura lineare o modulare:

| programmi lineari eseguono tutte le istruzioni per i task di automazione in successione,
una dopo l'altra. Generalmente questo tipo di programmi inseriscono tutte le istruzioni
nell'OB di esecuzione ciclica (OB 1).

| programmi modulari richiamano blocchi di codice che eseguono task specifici. Per
creare una struttura modulare si deve suddividere il task di automazione in task
subordinati, corrispondenti alle funzioni tecnologiche del processo. Ciascun blocco di
codice fornisce il segmento di programma per un task subordinato. Per strutturare il
programma si richiama uno dei blocchi di codice da un altro blocco.

Struttura lineare: Struttura modulare:
.
‘\

<« «—

Creando blocchi di codice generici, che possono essere riutilizzati nel programma utente, si
semplifica la struttura e l'implementazione del programma utente. L'uso di blocchi di codice
generici ha i seguenti vantaggi:

Si possono creare blocchi di codice riutilizzabili per task standard, ad esempio per
comandare una pompa o un motore. Inoltre si possono salvare i blocchi di codice
generici in una libreria che puo essere utilizzata da applicazioni o soluzioni diverse.

Scomponendo la struttura del programma utente in componenti modulari collegati a task
funzionali il programma risulta piu facile da comprendere e gestire. Oltre a consentire di
standardizzare la struttura del programma, i componenti modulari permettono di
aggiornare e modificare il codice di programma in modo piu rapido e semplice.

I componenti modulari semplificano il test del programma. Strutturando il programma
come un insieme di segmenti modulari &€ possibile testare la funzionalita dei singoli
blocchi di codice man mano che li si sviluppa.

Creando componenti modulari collegati a funzioni tecnologiche specifiche si semplifica e
abbrevia la messa in servizio dell'applicazione.
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6.3
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Utilizzo dei blocchi per la strutturazione del programma

Progettando gli FB e le FC in modo che eseguano task generici si ottengono blocchi di
codice modulari. Quindi si struttura il programma facendo in modo che tali blocchi
riutilizzabili vengano richiamati da altri blocchi di codice. Il blocco richiamante passa i
parametri specifici del dispositivo al blocco richiamato.

Quando un blocco di codice ne richiama un altro la CPU esegue il codice di programma del
blocco richiamato. Terminata I'esecuzione del blocco richiamato la CPU riprende ad
eseguire il blocco richiamante. L'elaborazione continua con I'esecuzione dell'istruzione
successiva al richiamo del blocco.

@ Blocco richiamante

OB, FB, FC OB, FB, FC

@l'@

()]

Blocco richiamato (o di interruzione)
Esecuzione del programma

Istruzione o evento che avvia l'esecuzione di un
altro blocco

Esecuzione del programma

l v Fine del blocco (per tornare al blocco
@ richiamante)

A~

Per ottenere una struttura pit modulare si possono annidare i richiami. Nell'esempio
seguente la profondita di annidamento & 3: I'OB di ciclo del programma piu 3 livelli di richiami
dei blocchi di codice.

®e 02>

| | Awvio del ciclo
® | @ @
o e > —— ®  Profondita di annidamento
OB 1 FB 1 FC 1
|DB
FB2 || FB1 []| Fc21
-+ + A
[oe [oB
» v
N . FC 1 DB 1

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Concetti di programmazione

6.3 Utilizzo dei blocchi per la strutturazione del programma

6.3.1 Blocco organizzativo (OB)

| blocchi organizzativi definiscono la struttura del programma e fungono da interfaccia tra il
sistema operativo e il programma utente. Gli OB sono "comandati da eventi", ovvero
vengono eseguiti dalla CPU quando si verifica un determinato evento, ad es. un allarme di
diagnostica o un intervallo di tempo. Alcuni OB dispongono di eventi di avvio e
comportamento predefiniti.

L'OB di ciclo contiene il programma principale. E possibile inserire pit di un OB di ciclo nel
programma utente. In RUN vengono eseguiti gli OB di ciclo con il livello di priorita inferiore
che possono essere interrotti da tutti gli altri tipi di eventi. L'OB di avvio non interrompe I'OB
di ciclo perché la CPU lo esegue prima di passare in RUN.

Una volta elaborati gli OB di ciclo, la CPU ne riavvia subito I'esecuzione. Questa
elaborazione ciclica & quella "normale" dei controllori a logica programmabile. Per molte
applicazioni l'intero programma utente & contenuto in un OB di ciclo.

E possibile creare altri OB che eseguono funzioni specifiche, ad es. per la gestione di allarmi
ed errori o I'esecuzione di uno specifico codice di programma a particolari intervalli di tempo.
Questi OB interrompono I'esecuzione degli OB di ciclo del programma.

Per creare nuovi OB per il programma utente si utilizza la finestra di dialogo "Inserisci nuovo

blocco".
La gestione di queste
Narne: interruzioni &€ sempre
e |  comandata da evento.
2 Frogram oycle Linguaggic: KOF - QuandO S| Verlflca Un
ﬂ; :f‘;’:“ﬂ"_,m“w Numro x evento Ig CPU interrompe
Biceo & Cyelic intermupt ) Manusle I'esecuzione del
S ¥ Hardvware interrupt (&) Automatico
& Tine emox incemugt programma utente e
A Deagnostic error interrupt . H v .
% B s richiama I'OB ?onflgurato
Blacen ::Mk:‘:mm“ Lol Gli OB di cick vengonn elaboras per e|ab0rare I eVentO. Una
i =i A e Tl phngan s sl volta eseguito I'OB la CPU
Undets awiene s pro rammuion.e di ixl.frmioni de . Y .
:Plrlu:le ;mehdell'uﬁ:rrgt: ola creadone di uberian r|prende I'esecuzione del
!E programma utente dal
T punto in cui é stata
interrotta.
[}
Blaceco
dati
Altra,
» | Ulteriori informazioni
Aggeingl e apn | K ] Analls

La CPU determina I'ordine di gestione degli eventi di allarme in base alla priorita. E possibile
assegnare piu eventi di allarme alla stessa classe di priorita. Per maggiori informazioni
consultare gli argomenti relativi ai| blocchi organizzativi|(Pagina|85) e alllesecuzione del
programma utente (Pagina 77).
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Creazione di altri OB

E possibile creare piu OB per il programma utente anche all'interno degli eventi degli OB di
ciclo e di avvio. Creare un OB con la finestra di dialogo "Inserisci nuovo blocco" e
specificarne il nome.

Se si creano piu OB di ciclo per il programma utente, la CPU li esegue ognuno in base al
numero, iniziando dall'OB di ciclo con il numero piu basso (OB 1). Ad esempio: al termine
del primo OB di ciclo (OB1), la CPU esegue I'OB di ciclo con il numero successivo.

Configurazione delle proprieta di un OB

6.3.2

178

Le proprieta di un OB possono essere

[ Generale modificate. Ad es. si pud configurare il
Coatials numero dell'OB o il linguaggio di
Deas & ora programmazione.
Compilazione Moree: | Tirme delay intermups
Frotaaone Home dells costarte: | OF_Teme delsy interrupt
Artibuti Tioes [0

Mumero: |20
Clagps o gventol | Tirne gy inlermipt

Linguaggea: | FOF -
Process Image Part Hummer

IFF.

Nota

Tenere presente che € possibile assegnare ad un OB un numero per l'immagine di processo
parziale come PIPO, PIP1, PIP2, PIP3 o PIP4. Inserendo un numero per l'immagine di
processo parziale, la CPU crea la relativa immagine di processo parziale. Per una
spiegazione piu dettagliata sulle immagini di processo parziali consultare I'argomento
'Esecuzione del programma utente (Pagina 77)".

)
J

Funzione (FC)

Una funzione (FC) € un blocco di codice che generalmente esegue un'operazione specifica
su un gruppo di valori di ingresso. L'FC memorizza i risultati dell'operazione in varie locazioni
di memoria. Ad esempio utilizzare FC per eseguire operazioni standard riutilizzabili (ad es.
per eseguire calcoli matematici) o funzioni tecnologiche (ad es. per comandi individuali
tramite operazioni di combinazione logica di bit). Le FC possono essere richiamate anche
piu volte in punti diversi del programma. La possibilita di riutilizzarle facilita la
programmazione dei task che ricorrono frequentemente.

L'FC non € associata a un blocco dati (DB) di istanza. ma scrivono nello stack dei dati locali i
dati temporanei per le operazioni di calcolo. | dati temporanei non vengono salvati, per
memorizzarli in modo permanente, si deve assegnare il valore di uscita a una locazione di
memoria globale, ad es. alla memoria M 0 a un DB globale.
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6.3.3 Blocco funzionale (FB)

Un blocco funzionale (FB) & un blocco di codice che si serve di un blocco dati di istanza per i
propri parametri e dati statici. Gli FB dispongono di una memoria per le variabili collocata in
un blocco dati (DB) o DB "di istanza". Il DB di istanza mette a disposizione un blocco di
memoria che € associato all'istanza (o richiamo) dell'FB e che memorizza i dati al termine
dell'esecuzione dell'FB. E possibile associare diversi DB di istanza a diversi richiami dell'FB.
Grazie ai DB di istanza & possibile utilizzare un unico FB generico per controllare piu
dispositivi. Si puo realizzare una struttura di programma costituita da un blocco di codice che
richiama un FB e un DB di istanza. La CPU esegue il codice di programma nell'FB e
memorizza i parametri del blocco e i dati statici locali nel DB di istanza. Quando termina
I'esecuzione dell'FB la CPU torna al blocco di codice che ha richiamato I'FB. 1l DB di istanza
mantiene i valori di quella istanza dell'FB. Questi valori sono disponibili per richiamare
successivamente il blocco funzionale nello stesso ciclo di scansione o in altri cicli.

Blocchi di codice riutilizzabili associati a una memoria

Generalmente gli FB vengono utilizzati per controllare I'esecuzione di task o dispositivi che
non si esauriscono entro un ciclo di scansione. Per memorizzare i parametri di esercizio in
modo che siano rapidamente accessibili da un ciclo di scansione all'altro, ogni FB del
programma utente dispone di uno o piu DB di istanza. Quando si richiama un FB si specifica
anche il DB di istanza che contiene i parametri di blocco e i dati locali statici per quel
richiamo o "istanza" dell'FB. |l DB di istanza memorizza questi valori al termine
dell'esecuzione dell'FB.

Se un FB viene progettato per task di comando generici € possibile riutilizzarlo per piu
dispositivi selezionando un diverso DB di istanza per ciascun suo richiamo.

Un FB memorizza i parametri di ingresso, uscita, ingresso/uscita e statici in un DB di istanza.

E inoltre possibile modificare e caricare I'interfaccia del blocco funzionale in RUN.

Assegnazione del valore iniziale nel DB di istanza

Il DB di istanza memorizza un valore di default e un valore iniziale per ciascun parametro. Il
valore iniziale & quello che deve essere utilizzato mentre viene eseguito I'FB e pud essere
modificato durante I'esecuzione del programma utente.

L'interfaccia dell'FB mette inoltre a disposizione la colonna "Valore di default" che consente
di assegnare un nuovo valore iniziale per il parametro mentre si scrive il codice di
programma. Tale valore dell'FB viene in seguito trasferito nel valore iniziale del DB di istanza
associato. Se non si assegna un nuovo valore iniziale per un dato parametro nell'interfaccia
dell'FB, il valore di default del DB di istanza viene copiato nel valore iniziale.
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Utilizzo di un unico FB con i DB

La seguente figura mostra un OB che richiama per tre volte un FB utilizzando ogni volta un
diverso blocco dati. Questa struttura fa si che un FB generico possa comandare diversi
dispositivi simili, ad es. dei motori, assegnando un diverso blocco dati di istanza a ciascun
loro richiamo. Ogni DB di istanza memorizza i dati (velocita, tempo della rampa di salita e
tempo di funzionamento complessivo) di un particolare dispositivo.

DB 201

0B1 e 5

FB 22
FB 22, DB 201 I%
FB 22, DB 202
FB 22, DB 203 '
DB 203

Nel presente esempio I'FB 22 controlla tre dispositivi separati e il DB 201 memorizza i dati di
esercizio per il primo dispositivo, il DB 202 quelli del secondo dispositivo e il DB 203 quelli
del terzo.

6.3.4 Blocco dati (DB)

| blocchi dati (DB) creati per il programma utente consentono di salvare i dati per i blocchi di
codice. Tutti i blocchi del programma utente possono accedere ai dati dei DB globali, mentre
i DB di istanza memorizzano i dati per blocchi funzionali (FB) specifici.

| dati salvati in un DB non vengono cancellati quando termina I'esecuzione del blocco di
codice a cui € associato. Si distinguono due tipi di DB:

e | DB globali memorizzano i dati dei blocchi di codice del programma. | dati di un DB
globale sono accessibili a qualsiasi OB, FB o FC.

e | DB di istanza memorizzano i dati per un FB specifico. La struttura dei dati di un DB di
istanza rispecchia i parametri (Input, Output e InOut) e i dati statici per I'FB (la memoria
temporanea per I'FB non viene memorizzata nel DB di istanza).

Nota

Nonostante il DB di istanza rispecchi i dati per un FB specifico, qualsiasi blocco di codice
ha la possibilita di accedere ai suoi dati.

E inoltre possibile modificare e caricare i blocchi dati in RUN (Pagina|833).

Sistema di automazione S7-1200
180 Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Concetti di programmazione
6.3 Utilizzo dei blocchi per la strufturazione del programma

Blocchi dati di sola lettura
Il DB puo essere configurato come di sola lettura:

1. Fare clic con il mouse destro sul DB nella navigazione del progetto e selezionare
"Proprieta" dal menu di scelta rapida.

2. Nella finestra di dialogo "Proprieta" selezionare "Attributi".

3. Selezionare quindi I'opzione "Il blocco dati nel dispositivo & protetto in scrittura” e fare clic
su "OK".

Blocchi dati ottimizzati e standard

| blocchi dati possono essere configurati come standard o ottimizzati. Gli OB standard sono
compatibili con i tool di programmazione classici di STEP 7 e con le normali CPU S7-300 e
S7-400. | blocchi dati con accesso ottimizzato non hanno una struttura definita in modo fisso.
Gli elementi dei dati contengono solo un nome simbolico nella dichiarazione e nessun
indirizzo fisso nel blocco. La CPU memorizza automaticamente gli elementi nell'area di
memoria disponibile del blocco senza lasciare spazi vuoti, in modo da ottimizzare I'uso della
capacita di memoria.

Per impostare I'accesso ottimizzato a un blocco dati procedere nel seguente modo:
1. Espandere la cartella dei blocchi di programma nell'albero del progetto di STEP 7.

2. Fare clic con il tasto destro del mouse sul blocco dati e selezionare "Proprieta" nel menu
di scelta rapida.

3. Per gli attributi selezionare "Accesso ottimizzato al blocco".

L'accesso ottimizzato al blocco € impostato per default nei nuovi blocchi dati. Se si
deseleziona "Accesso ottimizzato al blocco" il blocco utilizza I'accesso standard.
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6.3.5

182

Creazione di blocchi di codice riutilizzabili

Inserisci nuava blocco ! GI| OB, g|| FB, Ie FC e | DB
Home globali vengono creati nella
Rlegee.] finestra di dialogo "Inserisci

Lingusggio: scL - nuovo blocco" di "Blocchi di
* et 5| programma" nella
Slocca 2t navigazione di progetto.
SRTATSIRTY (&) Aurornatice

Quando si creano i blocchi
di codice si deve

#

Descrizone:

Hincks 1 blocchi funzicnali sono blocchi di codice che memosizmana i prapr valos in modo selezionare il Iing uaggio di
hirsansie perranente nes blocehi dati di istanzs in mado de poterne despore anche dopo .
Felsbarazione del blocco. prOg ram maZIone, mentre

per i DB questa operazione
non € necessaria perché

Furdiane svolgono solo una funzione
di memorizzazione dei dati.

Selezionando la casella di

g

Bloceo controllo "Aggiungi nuovo e
_ A apri" (default), nella vista
> {iteriod informaziant progetto si apre il blocco di
foel Aggiungi ¢ gt = el codice.

Gli oggetti che si intende riutilizzare possono essere salvati in biblioteche. Per ogni progetto
esiste una biblioteca ad esso collegata. Oltre alla biblioteca di progetto & possibile creare
un'infinita di biblioteche globali utilizzabili in diversi progetti. Poiché le biblioteche sono
compatibili tra di loro, i relativi elementi possono essere copiati e spostati da una biblioteca
all'altra.

Le biblioteche vengono utilizzate ad es. per creare dei modelli per i blocchi che vengono
dapprima inseriti nella biblioteca di progetto dove vengono successivamente sviluppati.
Infine i blocchi vengono copiati dalla biblioteca di progetto a quella globale. In seguito la
biblioteca globale viene resa accessibile agli altri colleghi che lavorano al progetto i quali
utilizzano i blocchi e li sviluppano ulteriormente in base alle esigenze individuali, se
necessario.

Per i dettagli sulle operazioni possibili con le biblioteche consultare gli argomenti sulla
biblioteca nella Guida in linea di STEP 7.
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6.4 Coerenza dei dati

La CPU mantiene la coerenza tra tutti i dati semplici (ad es. parole o doppie parole) e le
strutture definite dal sistema (ad es. IEC_TIMERS o DTL). La lettura o scrittura dei valori non
possono essere interrotte (ad es. la CPU protegge 'accesso a un valore di doppia parola
finché i suoi quattro byte non sono stati letti o scritti). Per garantire che gli OB di ciclo e di
allarme non possano scrivere contemporaneamente nella stessa locazione di memoria, la
CPU non esegue I'OB di allarme finché non termina la lettura o la scrittura nell'OB di ciclo.

Se un OB di ciclo e un OB di allarme di un programma utente condividono gli stessi valori di
memoria, anche il programma deve garantire che i valori vengano modificati o letti in modo
coerente. Per proteggere I'accesso ai valori condivisi si possono inserire nell'OB di ciclo le
istruzioni DIS_AIRT (disabilitazione dell'allarme) ed EN_AIRT (abilitazione dell'allarme).

® [nserendo un'istruzione DIS_AIRT nel blocco di codice ci si assicura che I'OB di allarme
non possa essere eseguito durante la lettura o la scrittura.

® |nserire le istruzioni che leggono o scrivono i valori che potrebbero essere modificati da
un OB di allarme.

® Inserire un'istruzione EN_AIRT alla fine della sequenza per annullare l'istruzione
DIS_AIRT e consentire I'esecuzione dell'OB di allarme.

L'esecuzione dell'OB di ciclo pu0 essere interrotta anche dalla richiesta di comunicazione di
un dispositivo HMI o di un'altra CPU. Le richieste di comunicazione possono inoltre creare
problemi di coerenza dei dati. La CPU garantisce che i tipi di dati semplici vengano sempre
letti e scritti in modo coerente dalle istruzioni del programma utente. Poiché il programma
utente viene interrotto periodicamente dalla comunicazione, non & possibile garantire che
I'HMI aggiorni contemporaneamente valori diversi della CPU. Ad es. i valori visualizzati nel
display di un HMI potrebbero appartenere a cicli di scansione diversi della CPU.

Le istruzioni PtP (punto a punto), le istruzioni PROFINET (ad es. TSEND_C e TRCV_C), le
istruzioni PROFINET per gli I/O distribuiti e le istruzioni PROFIBUS per gli I/O distribuiti
(Pagina 321) trasferiscono buffer di dati che potrebbero essere interrotti. Per garantire la
coerenza dei dati dei buffer si deve evitare che vengano eseguite operazioni di lettura e
scrittura nei buffer sia nell'OB di ciclo che in quello OB di allarme. Se & necessario
modificare i valori del buffer per queste istruzioni in un OB di allarme, si deve utilizzare
un'istruzione DIS_AIRT che posticipi le eventuali interruzioni (un OB di allarme o un allarme
di comunicazione da un HMI o un'altra CPU) finché non viene eseguita un'istruzione
EN_AIRT.

Nota

L'istruzione DIS_AIRT ritarda I'elaborazione degli OB di allarme finché non viene eseguita
EN_AIRT, che influisce sulla latenza (il tempo che trascorre da un dato evento
all'esecuzione dell'OB di allarme) delle interruzioni del programma utente.
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6.5

6.5.1

184

Linguaggio di programmazione

STEP 7 consente di utilizzare per I'S7-1200 i seguenti linguaggi di programmazione
standard:

o KOP (schema a contatti) &€ un linguaggio di programmazione grafico che consente di
rappresentare il programma sotto forma di circuiti elettrici (Pagina| 184).

e FUP (schema logico) € un linguaggio di programmazione basato sui simboli grafici
dell’algebra booleana (Pagina 185).

e SCL (structured control language) € un|linguaggio di programmazione evoluto basato sul
testo|(Pagina|186).

Quando si crea un blocco di codice si deve selezionare il linguaggio di programmazione che
il blocco utilizzera.

Il programma utente € in grado di utilizzare blocchi di codice creati in uno o tutti i linguaggi di
programmazione.

Schema a contatti (KOP)

Gli elementi dei circuiti, quali i contatti normalmente chiusi e normalmente aperti e le bobine
vengono collegati tra loro per formare dei segmenti (o "network").

"Stan” "Stap” "On”

| 1

=
—

Per creare la logica per le operazioni complesse si possono inserire delle diramazioni in
modo da realizzare circuiti paralleli. | rami paralleli possono essere aperti verso il basso o
collegati direttamente alla barra di alimentazione e si chiudono verso l'alto.

KOP mette a disposizione istruzioni a "box" per svariate funzioni, quali operazioni
matematiche, di temporizzazione, di conteggio e di trasferimento.

STEP 7 non limita il numero di istruzioni (righe e colonne) in un segmento KOP.

Nota

Ogni segmento KOP deve terminare con una bobina o un'istruzione a box.
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Quando si crea un segmento KOP & importante tener conto delle seguenti regole:

e Non e consentito creare rami che possono determinare un'inversione del flusso della

corrente.
A B c D z
|1 I 11 11 fa
11 11 11 11 u)
E F
|1 ><||
] [
-
H G
| 1 |'

A B Cc z

|| | | )

6.5.2 Schema logico (FUP)

Anche FUP, come KOP, & un linguaggio di programmazione grafico. Per la
rappresentazione della logica FUP utilizza i simboli grafici dell'algebra booleana.

. Per creare la logica per le operazioni

= .. . . . .

"Slan” — % complesse si inseriscono rami paralleli tra i
"On" — g e "an” box.

"Stop” -0 sp —_— _—

Le funzioni matematiche e altre funzioni complesse possono essere rappresentate
direttamente tramite i box logici.

STEP 7 non limita il numero di istruzioni (righe e colonne) in un segmento FUP.
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6.5.3
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SCL

Structured Control Language (SCL) € un linguaggio di programmazione evoluto basato su
PASCAL per le CPU SIMATIC S7. SCL supporta la|struttura a blocchi di STEP 7

(Pagina 176). Il progetto pud contenere blocchi di programma scritti in uno dei seguenti
linguaggi di programmazione: SCL, KOP e FUP.

Le istruzioni SCL utilizzano operatori di programmazione standard, ad es. per I'assegnazione
(:=) e le funzioni matematiche (+ per I'addizione, - per la sottrazione, * per la moltiplicazione
e / per la divisione). SCL utilizza anche operazioni standard di controllo del programma
PASCAL quali IF-THEN-ELSE, CASE, REPEAT-UNTIL, GOTO e RETURN. E possibile
utilizzare qualsiasi riferimento PASCAL per gli elementi sintattici del linguaggio di
programmazione SCL. Molte delle altre istruzioni per SCL, come temporizzatori e contatori,
corrispondono alle istruzioni KOP e FUP. Per maggiori informazioni sulle istruzioni
specifiche, consultare tali istruzioni ai capitoli/Istruzioni di base |(Pagina 207) elstruzioni
avanzate|(Pagina 289)

Quando si crea un blocco, indipendentemente dal tipo (OB, FB o FC), lo si pud impostare in
modo che utilizzi il linguaggio di programmazione SCL. STEP 7 & dotato di un editor di
programma SCL che include i seguenti elementi:

® Un campo per l'interfaccia per la definizione dei parametri del blocco di codice
e Un campo per il codice di programma
® Un albero delle istruzioni contenente le istruzioni SCL supportate dalla CPU

Il codice SCL per l'istruzione va inserito direttamente nell'apposito campo. L'editor contiene i
pulsanti per le istruzioni di codice pil comuni e i commenti. Per istruzioni pit complesse
basta trascinare le istruzioni SCL dal relativo albero al programma. Per creare un
programma SCL si pu0 utilizzare anche un qualsiasi editor di testo e importare
successivamente il file in STEP 7.

Interfaccia

Mome Tipo di dati Cammento
w Input

- StartStopSwitch Bool

w Cutput

- Run¥esMo Bool

w |hQut

- <8ggiungi=

w Termp

- <8ggiungi=

w FReturn

- Ret_val void E l__._

= g 0 o~ o B L R =

ga A AAAALA

CASE... FDR... WHILE..

.
IF... OF.. TODO.. DO.. =4

THEN
fF Startement section IF

END_IF;
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Nella sezione Interfaccia del blocco di codice SCL si possono dichiarare i seguenti tipi di
parametri:

® [nput, Output, INOut e Ret_Val: questi parametri definiscono le variabili di ingresso e di
uscita e il valore di ritorno del blocco di codice. Il nome della variabile che viene inserito
qui viene utilizzato localmente durante I'esecuzione del blocco di codice. In genere non si
utilizza il nome della variabile globale nella tabella delle variabili.

e Static (solo FB, lo screenshot piu sopra si riferisce a un FC): Il blocco di codice utilizza le
variabili statiche per memorizzare i risultati intermedi statici nel blocco dati di istanza. I
blocco mantiene i dati statici finché non vengono sovrascritti, ovvero anche per diversi
cicli. Anche i nomi dei blocchi richiamati dal blocco di codice come multiistanze vengono
salvati nei dati locali statici.

® Temp: questi parametri sono le variabili temporanee utilizzate durante I'esecuzione del
blocco di codice.

Se si richiama il blocco di codice SCL da un altro blocco di codice, i relativi parametri
appaiono come ingressi o uscite.

“SlatProcess™
EN ENO

“Start” = StatStopSwatch Fluriesho = “0n"

In questo esempio le variabili per "Start" e "On" (dalla tabella delle variabili del progetto)
corrispondono a "StartStopSwitch" e "RunYesNo" nella tabella delle dichiarazioni del
programma SCL.

Costruzione di un'espressione SCL

Un'espressione SCL € una formula per il calcolo di un valore. L'espressione € composta da
operandi e operatori (come *, /, + 0 -). Gli operandi possono essere costituiti da variabili,
costanti o espressioni.

La valutazione dell'espressione avviene in un certo ordine definito dai fattori seguenti:

® Ogni operatore ha una priorita predefinita e I'operazione con la priorita piu alta viene
eseguita per prima

® Se gli operatori hanno la stessa priorita, vengono elaborati da sinistra verso destra.

® Per designare una serie di operatori da valutare insieme vengono utilizzate delle
parentesi.

Il risultato di un'espressione pu0 essere utilizzato per assegnare un valore ad una variabile
utilizzata dal programma, come condizione utilizzata da un'istruzione di controllo, come
parametri per un'altra istruzione SCL o per richiamare un blocco di codice.

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG 187



Concetti di programmazione

6.5 Linguaggio di programmazione

Tabella 6-2 Operatori in SCL

Tipo Operazione Operatore Priorita
Parentesi (Espressione) (,) 1
Funzioni matematiche Potenza > 2
Segno (piu unario) + 3
Segno (meno unario) - 3
Moltiplicazione * 4
Divisione / 4
Modulo MOD 4
Addizione + 5
Sottrazione - 5
Confronto Minore di < 6
Minore o uguale a <= 6
Maggiore di > 6
Maggiore o uguale a >= 6
Uguale a = 7
Non uguale a <> 7
Combinazione logica di bit Negazione (unaria) NOT 3
Operazione logica AND AND o & 8
Operazione logica OR esclusiva XOR 9
Operazione logica OR OR 10
Assegnazione Assegnazione = 11

Nonostante sia un linguaggio di programmazione evoluto, SCL utilizza istruzioni standard
per i task di base:

Istruzione di assegnazione: :=
Funzioni matematiche: +, -, * e/

Indirizzamento delle variabili globali (tag): "<nome variabile>" (nome di variabile o di
blocco racchiuso tra virgolette doppie)

Indirizzamento delle variabili locali: #<nome variabile> (nome della variabile preceduto
dal simbolo "#")

Gli esempi seguenti mostrano le varie espressioni per i diversi utilizzi.

"C" := #A+#B; Assegna la somma di due variabili locali a una
variabile

"Data_block_1".Tag := #A; Assegnazione a una variabile di blocco dati

IF #A > #B THEN "C" := #A; Condizione per l'istruzione IF-THEN

"C" := SQRT (SQR (#A) + SQR (#B));  Parametri per l'istruzione SQRT

Gli operatori aritmetici possono processare vari tipi di dati numerici. 1l tipo di dati del risultato
€ determinato dal tipo di dati dell'operando piu significativo. Ad esempio, un'operazione di
moltiplicazione che usa un operando INT e un operando REAL da come risultato un valore
REAL.

188
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Istruzioni di controllo

Condizioni

Un'istruzione di controllo & un tipo speciale di espressione SCL che esegue i seguenti task:
e Diramazione del programma

® Ripetizione delle sezioni del codice del programma SCL

e Salto ad altre parti del programma SCL

® Esecuzione condizionata

Le istruzioni di controllo SCL includono IF-THEN, CASE-OF, FOR-TO-DO, WHILE-DO,
REPEAT-UNTIL, CONTINUE, GOTO e RETURN.

In genere una sola istruzione occupa una riga di codice. Piu istruzioni possono essere
inserite su una riga, oppure € possibile spezzare un'istruzione in diverse righe di codice per
facilitare la lettura del codice stesso. | separatori (quali tabulazioni, interruzioni di riga e spazi
aggiuntivi) vengono ignorati nel controllo della sintassi. Un'istruzione END termina
I'istruzione di controllo.

Gli esempi seguenti illustrano un'istruzione di controllo FOR-TO-DO. (Entrambe le forme di
codifica sono sintatticamente valide).
FOR x := 0 TO max DO sum := sum + value(x); END_FOR;
FOR x := 0 TO max DO
sum := sum + value (x);
END_FOR;

Un'istruzione di controllo pud essere associata anche ad un'etichetta. Un'etichetta inizia con

due punti all'inizio dell'istruzione:
Etichetta: <Statement>;

la Guida in linea di STEP 7 fornisce informazioni complete sulla programmazione in SCL.

Una condizione & un'espressione di confronto o un'espressione logica il cui risultato & di tipo
BOOL (con valore sia vero che falso). L'esempio seguente illustra condizioni di vari tipi.

#Temperatura > 50 Espressione relazionale
#Contatore <= 100

#CHARL < 'S’

(#Alpha <> 12) AND NOT #Beta Confronto ed espressione logica

5 + #Alpha Espressione aritmetica

Una condizione pud usare espressioni aritmetiche:

® | a condizione dell'espressione & vera se il risultato & qualsiasi valore diverso da zero.

® | a condizione dell'espressione é falsa se il risultato & pari a zero.
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Indirizzamento

Come accade con KOP e FUP, SCL consente di usare sia le variabili (indirizzamento
simbolico) che gli indirizzi assoluti nel programma utente. Inoltre SCL consente di utilizzare
una variabile come indice dell'array.

Indirizzamento assoluto

$10.0 Gli indirizzi assoluti sono preceduti dal carattere
$MB100 "%". Se manca il "%", durante la compilazione
STEP 7 genera un errore di variabile non definita.

Indirizzamento simbolico

"PLC_Tag_1" Variabile di una tabella delle variabili PLC
"Data_block_1".Tag_1 Variabile di un blocco dati
"Data_block 1".MyArray[#i] Elemento array nell'array di un blocco dati

Indirizzamento indicizzato con le istruzioni PEEK e POKE

190

SCL mette a disposizione le istruzioni PEEK e POKE che consentono di leggere o scrivere
da/verso i blocchi dati, gli I/0 o la memoria. Si devono specificare i parametri per gli offset di
bit o di byte specifici per il funzionamento.

Nota

Le istruzioni PEEK e POKE possono essere utilizzate solo con i blocchi dati standard (non
ottimizzati). Va inoltre ricordato che queste istruzioni trasferiscono solamente i dati € non
forniscono informazioni sui tipi e gli indirizzi.

PEEK (area:= in_, Legge il byte a cui fa riferimento il byteOffset
dbNumber:=_in_, del blocco dati, degli I/O o dell'area di
byteOffset:= in ); memoria indirizzati.

Esempio di indirizzamento di un blocco dati:
$MB100 := PEEK (area:=16#84,

dbNumber:=1, byteOffset:=#i)
Esempio di indirizzamento dell'ingresso IB3:

$MB100 := PEEK (area:=16#81,
dbNumber:=0, byteOffset:=#i); // when

#i = 3
PEEK_WORD (area:=_in_, Legge la parola a cui fa riferimento il
dbNumber:= in_, byteOffset del blocco dati, degli I/O o dell'area
byteOffset:= in ); di memoria indirizzati.
Esempio:

$MW200 := PEEK_WORD (area:=16#84,
dbNumber:=1, byteOffset:=#i);
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PEEK _DWORD (area:=_in_,

dbNumber:= in_,
byteOffset:= in );

PEEK _BOOL (area:=_in_,

dbNumber:= in_,
byteOffset:= in_,
bitOffset:=_in_);

POKE (area:=_in_,

dbNumber:= in_,
byteOffset:= in_,

value:=_in_);

POKE_BOOL (area:=_in _,

dbNumber:= in

byteOffset:= in_,
bitOffset:=_in_,

value:=_in );

POKE BLK (area_src:=_in_,
dbNumber_ src:= in_,
byteOffset_src:= in_,
area dest:=_in ,
dbNumber dest:=_in ,
byteOffset _dest:=_in_,

count:= in );

6.5 Linguaggio di programmazione

Legge la doppia parola a cui fa riferimento il
byteOffset del blocco dati, degli I/0 o dell'area
di memoria indirizzati.

Esempio:

$MD300 := PEEK_DWORD (area:=16#84,
dbNumber:=1, byteOffset:=#i);

Legge un valore booleano a cui fanno
riferimento il bitOffset e il byteOffset del
blocco dati, degli I/0 o dell'area di memoria
indirizzati.

Esempio:

$MB100.0 := PEEK BOOL (area:=16#84,
dbNumber:=1, byteOffset:=#ii,
bitOffset:=#j);

Scrive il valore (Byte, Word, o DWord) nel
byteOffset indirizzato del blocco dati, degli I/O
o dell'area di memoria indirizzati.

Esempio di indirizzamento di un blocco dati:
POKE (area:=16#84, dbNumber:=2,
byteOffset:=3, value:="Tag_1");
Esempio di indirizzamento dell'uscita QB3:
POKE (area:=16#82, dbNumber:=0,
byteOffset:=3, value:="Tag 1");
Scrive il valore booleano nel bitOffset e nel
byteOffset indirizzati del blocco dati, degli I/0
o dell'area di memoria indirizzati.

Esempio:

POKE_BOOL (area:=16#84, dbNumber:=2,
byteOffset:=3, bitOffset:=5,
value:=0) ;

Scrive il "numero" di byte a partire dall'offset
di byte indirizzato del blocco dati sorgente,
degli I/0 o dell'area di memoria indirizzati nel
byteOffset del blocco dati di destinazione,
degli I/O o dell'area di memoria indirizzati
Esempio:

POKE_BLK (area_src:=16#84,

dbNumber src:=#src_db,
byteOffset_src:=#src_byte,

area dest:=16#84,

dbNumber dest:=#src_db,
byteOffset_dest:=#src_byte,
count:=10) ;

Per i parametri "area", "area_src" e "area_dest" delle istruzioni PEEK e POKE sono
applicabili i seguenti valori. Per le aree diverse dai blocchi dati il parametro dbNumber deve

essere 0.
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16#81 |
16#82 Q
16#83 M
16#84 DB

Richiamo di altri blocchi di codice dal programma SCL

Per richiamare un altro blocco di codice nel programma utente, basta inserire il nome (o
I'indirizzo assoluto) dell'FB o dell'FC con i parametri. Nel caso degli FB occorre indicare il DB
di istanza da richiamare con I'FB.

<nome DB> (Elenco dei parametri) Richiamo come istanza singola
<nome istanza#> (Elenco dei parametri) Richiamo come multiistanza
"MyDB" (MyInput:=10, MyInOut:="Tagl") ;

<FC name> (Elenco dei parametri) Richiamo standard
<Operand>:=<FC name> (Elenco dei parametri) Richiamo in un'espressione
"MyFC" (MyInput:=10, MyInOut:="Tagl") ;

Si possono inoltre trascinare i blocchi dall'albero di navigazione nell'editor di programma
SCL e completare la parametrizzazione.

Inserimento di commenti per i blocchi del codice SCL

192

E possibile inserire nel codice SCL un commento di blocco specificandone il testo tra (* e *).
| caratteri (* e *) possono racchiudere un numero qualsiasi di righe. Il blocco di codice SCL
pud contenere molti commenti. Per facilitare la programmazione I'editor SCL mette a
disposizione un pulsante per i commenti e le istruzioni di controllo pit comuni:

CASE... FDR... WHILE..

IF... OF.. TODO.. DO..

.9
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6.5.4 EN ed ENO per KOP, FUP e SCL

Determinazione del "flusso di corrente" (EN e ENO) di un'istruzione

Alcune istruzioni (ad es. quelle matematiche e di trasferimento) forniscono i parametri per

EN ed ENO. Tali parametri riguardano il flusso della corrente in KOP o FUP e determinano

se l'istruzione verra eseguita o meno durante un dato ciclo di scansione. SCL consente di

impostare anche il parametro ENO per un blocco di codice.

¢ EN (Enable In) € un ingresso booleano. L'istruzione a box viene eseguita quando
l'ingresso ¢ attraversato dal flusso di corrente ( EN = 1). Se l'ingresso EN di un box KOP
e collegato direttamente a sinistra della barra di alimentazione, l'istruzione viene eseguita

sempre.

® ENO (Enable Out) & un'uscita booleana. Se l'ingresso EN del box € attraversato dal

flusso di corrente e il box esegue la propria funzione senza errori, 'uscita ENO trasmette
il flusso di corrente (ENO = 1) all'elemento successivo. Se viene rilevato un errore
durante I'esecuzione dell'istruzione a box, il flusso di corrente viene interrotto (ENO = 0)
nell'istruzione a box che lo ha generato.

Tabella 6-3 Operandi per EN ed ENO

Editor di programma Ingressi/uscite Operandi Tipo di dati
KOP EN, ENO Flusso di corrente Bool
FUP EN I, I:P, Q, M, DB, Temp, flusso di corrente Bool
ENO Flusso di corrente Bool
SCL EN’* Vero, falso Bool
ENO?2 Vero, falso Bool

' EN e disponibile solo per gli FB.

2 L'uso di ENO con il blocco di codice SCL €& opzionale. || compilatore SCL puo essere configurato per impostare ENO al
termine del codice di blocco.

Configurazione di SCL per impostare ENO

Per configurare il compilatore SCL per I'impostazione di ENO, procedere nel modo

seguente:

1. Selezionare il comando "Impostazioni" dal menu "Opzioni".

2. Aprire le proprieta della "Programmazione PLC" e selezionare "SCL (Structured Control

Language)".

3. Selezionare I'opzione "Imposta ENO automaticamente”.
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Utilizzo di ENO nel codice di programma

Nel codice di programma si pud anche utilizzare ENO, ad esempio assegnandola a una
variabile PLC o valutandola in un blocco locale.

Ad esempio:
“MyFunction”
( IN1 := .. ,
IN2 = .. ,
OUT1 => #myOut,
ENO => j#statusFlag ); // la variabile PLC statusFlag registra il
valore di ENO

“MyFunction”
( IN1 := ..
IN2 := .. ,
OUT1 => #myOut,
ENO => ENO ); // il flag di stato del blocco di "MyFunction"
// viene memorizzato nel blocco locale

IF ENO = TRUE THEN
// esegui il codice solo se MyFunction restituisce ENO = true

Effetto dei parametri Ret_Val o Status su ENO

Vedere anche

194

Alcune istruzioni, come quelle di comunicazione o di conversione di stringhe, hanno un
parametro di uscita che contiene informazioni sulla loro elaborazione. Alcune istruzioni ad
esempio hanno il parametro Ret_Val (valore di ritorno) che generalmente € di tipo Int e
fornisce informazioni di stato entro un campo da -32768 a +32767. Altre istruzioni hanno il
parametro Status che generalmente € di tipo Word e memorizza informazioni di stato entro
un campo di valori esadecimali da 16#0000 a 16#FFFF. Il valore numerico memorizzato in
un parametro Ret_Val o Status determina lo stato di ENO dell'istruzione.

® Ret_Val: un valore da 0 a 32767 imposta ENO = 1 (o vero). Un valore da -32768 a -1
imposta ENO = 0 (o falso). Per valutare Ret_Val cambiare la rappresentazione
impostandola su "esadecimale".

e Status: un valore da 16#0000 a 16#7FFF imposta ENO = 1 (o vero). Un valore da
16#8000 a 16#FFFF imposta ENO = 0 (o falso).

Le istruzioni la cui esecuzione richiede piu di un ciclo that take hanno il parametro Busy
(Bool) per segnalare che sono attive e non hanno ancora completato I'esecuzione. Queste
istruzioni spesso hanno anche il parametro Done (Bool) e Error (Bool). Done segnala che
l'istruzione & stata portata a termine senza errori e Error segnala che l'istruzione & stata
portata a termine con errori.

® Se Busy =1 (o vero), ENO =1 (o vero).
® Se Done =1 (o vero), ENO =1 (o vero).

® Se Error = 1 (o vero), ENO = 0 (o falso).

Istruzioni OK (Verifica validita) e NOT_OK (Verifica invalidita) |(Pagina|233)
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Protezione

Protezione di accesso alla CPU

La CPU fornisce quattro livelli di sicurezza per limitare I'accesso a funzioni specifiche.
Quando si configurano il livello di sicurezza e la password di una CPU si limitano le funzioni
e le aree di memoria accessibili senza password.

Ogni livello consente di accedere ad alcune funzioni senza password. Per default la CPU
non pone limiti all'accesso e non & protetta da password. Per limitare I'accesso a una CPU
se ne devono configurare le proprieta e specificare la password.

La CPU continua a essere protetta anche se la password viene immessa attraverso una
rete. La protezione mediantte password non viene applicata all'esecuzione delle istruzioni
del programma e delle funzioni di comunicazione. Immettendo la password corretta si pud
accedere a tutte le funzioni del livello.

La comunicazione da PLC a PLC (mediante le istruzioni di comunicazione dei blocchi di

codice) non viene limitata dal livello di sicurezza della CPU.

Tabella 6-4 Livelli di sicurezza della CPU

Livello di sicurezza

Limitazioni dell'accesso

Accesso completo
(senza protezione)

Consente l'accesso completo senza password.

Accesso in lettura

Consente l'accesso HMI e tutti i tipi di comunicazione da PLC a PLC senza password.

La password € necessaria per modificare la CPU (scrivervi) e cambiarne il modo di
funzionamento (RUN/STOP).

Accesso HMI

Consente I'accesso HMI e tutti i tipi di comunicazione da PLC a PLC senza password.

La password € necessaria per leggere i dati dalla CPU, modificarla (scrivervi) e cambiarne il
modo di funzionamento (RUN/STOP).

Nessun accesso
(protezione completa)

Non consente I'accesso senza password.

La password & necessaria per I'accesso HMI per leggere i dati dalla CPU, modificarla (scrivervi)
e cambiarne il modo di funzionamento (RUN/STOP).

Nelle password la distinzione fra lettere maiuscole e minuscole ¢ rilevante. Per configurare il
livello di protezione e le password procedere nel seguente modo:

1. Selezionare la CPU in "Configurazione dispositivi".

2. Selezionare la scheda "Proprieta" nella finestra di ispezione.

3. Selezionare la proprieta "Protezione™ per impostare il livello di protezione e immettere le

password.
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Protezione

Protezione

Seleziona il livello di accesso peril FLC

Livello di acesso Accessn Autorizezsione di accesso
Hiwll Lettura Soatiura Fassword Conferma
[ ) Accesso completo (senza protezione) w ' v et pEmmmam
() Accessa in lettura " i N (R AR

Ir;‘ih:'-:r-nr: HMI
'_.l Messun accesso (protezione completa)

Caricando questa configurazione nella CPU I'utente ha I'accesso HMI e pud accedere alle
funzioni HMI senza una password. Per leggere i dati I'utente deve inserire la password
configurata per "Accesso in lettura" o quella per "Accesso completo (senza protezione)". Per
scrivere i dati l'utente deve inserire la password configurata per "Accesso completo (senza
protezione)".

&AWERTENZA
Accesso non autorizzato a una CPU protetta

Gli utenti con diritti di accesso completo alla CPU dispongono dei diritti per leggere e
scrivere le variabili PLC. A prescindere dal livello di accesso alla CPU, gli utenti del Web
server possono disporre dei diritti per leggere e scrivere le variabili PLC. L'accesso non
autorizzato alla CPU o I'impostazione delle variabili del PLC su valori non validi possono
compromettere il funzionamento del processo, causando la morte o gravi lesioni alle
persone e/o danni alle cose.

Gli utenti autorizzati possono apportare modifiche del modo di funzionamento, scrivere nei
dati del PLC e aggiornare il firmware. Siemens consiglia di attenersi alle seguenti norme di
sicurezza:

o Livelli di accesso alla CPU protetti da password €D utente Web server|(Pagina 620)
con password sicure. Le password con livello di sicurezza elevato contengono almeno
otto caratteri, lettere diverse, numeri e caratteri speciali, non corrispondono a parole del
dizionario, né a nomi o identificatori che possono essere dedotti dai dati personali
dell'utente. Tenere la password segreta e cambiarla spesso.

e Abilitare I'accesso al Web server solo con il protocollo HTTPS.
e Non ampliare i diritti minimi di default dell'utente del Web server "Ognuno".

e Controllare gli eventuali errori e i range delle variabili della logica di programma perché
gli utenti delle pagine Web possono modificare le variabili del PLC impostandole su
valori non validi.
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Meccanismi di collegamento

Per accedere a partner del collegamento remoti con le istruzioni PUT/GET l'utente deve
disporre anche dell'autorizzazione.

Per default, I'opzione "Consenti accesso tramite comunicazione PUT/GET" non € abilitata. In
questo caso l'accesso in lettura e scrittura ai dati della CPU & possibile solo per i
collegamenti di comunicazione che richiedono la configurazione e la programmazione sia
per la CPU locale che per il partner di comunicazione. L'accesso tramite le istruzioni
BSEND/BRCYV, ad es., € possibile.

Pertanto i collegamenti per i quali la CPU locale € solo un server (vale a dire che nella CPU
locale non esiste la configurazione/programmazione della comunicazione con il partner) non
sono possibili durante il funzionamento della CPU, ad es:

® Accesso PUT/GET, FETCH/WRITE o FTP attraverso moduli di comunicazione
® Accesso PUT/GET da altre CPU S7
® Accesso HMI attraverso la comunicazione PUT/GET

Per consentire I'accesso ai dati della CPU dal lato client, vale a dire che non si intende
limitare i servizi di comunicazione della CPU, occorre procedere nel modo seguente:

1. Per la protezione dell'accesso configurare un livello di protezione qualsiasi tranne
"Nessun accesso (protezione completa)".

2. Selezionare la casella di controllo "Consenti accesso tramite comunicazione PUT/GET".

Meccanismi di collegamento

[ Consenti accesso tramite comunicaaione PUTIGET dal parmer remoto (FLE, HMI, OFG

-

Caricando questa configurazione nella CPU, la CPU consente la comunicazione PUT/GET
dai partner remoti.

6.6.2 Protezione del know-how

La protezione del know-how consente di impedire che persone non autorizzate accedano a
uno o alcuni blocchi di codice (OB, FB, FC o DB) del programma. Creando una password si
pud limitare I'accesso al blocco di codice. La protezione mediante password impedisce alle
persone non autorizzate di leggere o modificare il blocco di codice. Se non si dispone della
password si possono leggere solo le seguenti informazioni sul blocco di codice:

e Titolo, commento e proprieta del blocco
® Parametri di trasferimento (IN, OUT, IN_OUT, Return)
® Struttura dei richiami del programma

® Variabili globali nei riferimenti incrociati (senza informazioni sul punto di utilizzo, le
variabili locali sono nascoste)

Se si imposta la protezione del "know-how" per un blocco, il codice che vi &€ contenuto
diventa accessibile solo inserendo la password.
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Configurare la protezione del know-how del blocco di codice nella task card "Proprieta” del

blocco. Dopo aver aperto il blocco di codice selezionare "Protezione" nelle Proprieta.

|"“Ge-n'enale |

Generale =
Protezione

Informazione
Data e ora Protezione del know-how
Compilations

Il Blocoo non & protetoo,

Attributi Frotezione

Protezione dalla copia

T

Nessun collegamenta

1. Nelle Proprieta del blocco di codice fare
clic sul pulsante "Protezione" per
visualizzare la finestra di dialogo
"Protezione del know-how".

2. Fare clic sul pulsante "Definisci" per
inserire la password.

Una volta inserita e confermata la password
fare clic su "Ok".

[«]
Protezione del Know how 2.
a
~— Defnisa |
[ ok [ Annulle|
Definisci password =
Dehinisci password
Muove password: || | 8
Conferma password: n
oK [ Annulls |
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6.6.3 Protezione dalla copia

Una funzione di sicurezza aggiuntiva consente di assegnare i blocchi di programma per
I'utilizzo con una memory card o una CPU specifica. Questa funzione & particolarmente utile
per proteggere la proprieta intellettuale. Assegnando un blocco di programma a un
dispositivo specifico sei limita I'utilizzo del programma o del blocco di codice solo con una
memory card o una CPU specifica. Questa funzione consente di distribuire un programma o
un blocco di codice in forma elettronica (come via Internet o mediante e-mail) oppure
inviando un modulo di memoria. La protezione dalla copia € disponibile perOB (Pagina 177),
FB|(Pagina|179) e FC|(Pagina|178).

Assegnare il blocco di codice a una CPU o memory card specifica nella task card "Proprieta”
del blocco.

1.

Dopo aver aperto il blocco di codice selezionare "Protezione".

| Generale
GGenerale
: Protezione
Informazione
Dats & ora Protezione del know-how
Compilanione
Protezione Il bloceo non & proteto,
Antributi pr— e

 Protezione
Protezione dalla copia

Nessun collegamenta -

Nell'elenco a discesa della task card "Protezione dalla copia" selezionare I'opzione per
assegnare il blocco di codice a una memory card o a una CPU specifica.

Protezione del know-how

Il bloceo non & protetto
Frotezione

Protezione dalla copia

Collega al numero di serie della CFU.

(®) Numero di serie inserito durante il caricamento in un dispositive o una memaory
card,

~—~ " o
{_Vmmem numero di sere:

. Selezionare il tipo di protezione dalla copia e inserire il numero di serie della memory

card o della CPU.

Nota

Nel numero di serie si distingue tra caratteri maiuscoli e minuscoli.
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6.7

200

Caricamento degli elementi del programma nella CPU

Gli elementi del progetto possono essere caricati dal dispositivo di programmazione nella
CPU. Quando si carica un progetto la CPU salva il programma utente (OB, FC, FB e DB)
nella memoria non volatile.

o o aicn 330 confgueed & "TLE_1

Dlipeighe Tipo & dipeaighe  Tips indriza
[T CUNNECO00.  Towe VH2 100

wrriucsis POPCper il contaments. B D CUBEI00 A T 00w
NE

Mo aoor i1l nells 1otitente & desnasiont f Visusion teti i nedl scon skl

Ciapoiitheg Tipo & dipaitng  Teo Indleizn CRipoiv-tide fne.

N T T T T T
= - T el d 0oty =

LEDTamges

| Canch Al |

Il caricamento del progetto dal dispositivo di programmazione nella CPU pu0 essere
effettuato da una delle seguenti posizioni:

® "Albero del progetto": fare clic con il tasto destro del mouse sull'elemento del programma
quindi selezionare la voce "Carica" nel menu di scelta rapida.

® Menu "Online": fare clic sulla voce "Carica nel dispositivo".

® Barra degli strumenti: fare clic sull'icona "Carica nel dispositivo".

Nota

Il caricamento del programma non cancella né modifica i valori della memoria a ritenzione.
Per cancellare la memoria a ritenzione prima di caricare un programma riportare la CPU alle
impostazioni di fabbrica prima di procedere al caricamento.

E anche possibile caricare un progetto per gli HMI Basic Panel (Pagina 32) dal TIA Portal in
una memory inserita nella CPU S7-1200.
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6.8 Caricamento dalla CPU

6.8.1 Copia di elementi del progetto

| blocchi di programma possono essere anche copiati da una CPU online o una memory
card collegata al dispositivo di programmazione.

Predisporre il progetto offline per i blocchi di programma .+ pogemor

copiati: B Aggiungi nuovo dispositiva
iy Dizpositivi & Reti

1. Inserire una CPU compatibile con la CPU online. BF T F.C_1 [CPU 12714C DODO/DC]

I configurazione dispositi

2. Espandere una volta il nodo della CPU in modo che
i .. % Online & Diagnostica
compaia la cartella "Blocchi di programma". = | Blocchi di programema
B Inserisc nuovo blocco
A Main [0B1]

Per caricare i blocchi di programma dalla CPU online nel

_ ﬁ Collega online
progetto offline procedere nel seguente modo:

1. Fare clic sulla cartella "Blocchi di programma" nel T
progetto offline.

2. Fare clic sul pulsante "Collega online".
Fare clic sul pulsante "Carica nel PG".

4. Confermare la scelta nella finestra di dialogo Carica
nel PG (Pagina 810).

w

In alternativa al metodo precedente procedere nel 4= ccessi oniine |
seguente modo: » jjuse [s7usE] Y
) . . » [ COM [Cavo RSZS2PP Multi Master] 18
1. Nella navigazione del progetto espandere il nodo b 1 PLCSIM VS ¢ [TCRAIP] 58
"Accesso online" per selezionare i blocchi di ¥ L intel{f) PRON 000 MT Hetwork Conne.. 18

w _§j D-Link DUB-E100 USE 2.0 Fast Ether... h;,

programma nella CPU online: s : :
147 Aggioma nodi accessibili
2. Espandere il nodo della rete e fare due volte clic su ~@ncns2iss01]
"Aggiorna nodi accessibili". 30 00K (S a0t cn
* = Blocchi di programma
3. Espandere il nodo della CPU. 4 Main [0B1]
. " R " & Blocco_1 [FC1]

4. Trascinare la cartella "Blocchi di programma" dalla » B Oggets tecnologici
CPU online nella cartella "Blocchi di programma" del » L& Tipo di dati PLC
progetto offline.

5. Nella finestra di dialogo "Anteprima per il caricamento
del dispositivo" selezionare la casella "Continua" e fare
quindi clic su "Carica dal dispositivo".

Una volta completato il caricamento, tutti i blocchi del S4F YPLC 1 [CPU 1214C DODCIDC]

programma, i blocchi tecnologici e le variabili verranno I configurazione dispositivi

visualizzati nell'area offline. sl b

= g Blocchi di programma
“ Inserisci nuovo bloco
4 Main [0B1]
& Bloceo_1 [FC1]
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Nota

E possibile copiare i blocchi di programma dalla CPU online in un programma esistente. La
cartella "Blocchi di programma" del progetto offline non deve essere vuota. In ogni caso, il
programma esistente verra cancellato e sostituito dal programma utente della CPU online.

6.8.2 Utilizzo della funzione di confronto

Per rilevare le differenze tra i progetti online e offline si utilizza|l'editor di confronto
(Pagina 818) di STEP 7. Pud essere utile eseguire questa operazione prima di caricare il

programma dalla CPU.

6.9 Test del programma

6.9.1 Controllo e modifica dei dati nella CPU

Come illustrato nella tabella seguente, i valori nella CPU online possono essere controllati e

modificati.

Tabella 6- 5 Controllo e modifica dei dati con STEP 7

Editor Controllo Modifica Forzamento
Tabella di controllo Si Si No
Tabella di forzamento Si No Si
Editor di programma Si Si No
Tabella delle variabili Si No No
Editor DB Si No No
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Controllo con

Rl 1 R
tabella di controllo
=3 I ¥, F. F. K f =5

Heme Indiri=c Formato wisuali= . Valore di contralle  Valore di comande

“0on® Sl Bool [E FALSE

i ald 1 Bool [§] FALSE

“Run® %00.0 Bool [E] FALSE

q - - Controllo con editor KOP
] ke e e e e e e ——————— e B |
I

Run” i
{ e

Per maggiori informazioni su controllo e modifica dei dati nella CPU|(Pagina|819) consultare
il capitolo "Online & Diagnostica".

6.9.2 Tabelle di controllo e di forzamento

Per controllare e modificare i valori del programma utente eseguito da una CPU online si
utilizzano le "tabelle di controllo". E possibile creare e salvare nel progetto diverse tabelle di
controllo per supportare svariati ambienti di test. In questo modo si possono riprodurre i test
durante la messa in servizio o a scopo di assistenza e manutenzione.

Le tabelle di controllo consentono di controllare e interagire con la CPU mentre esegue |l
programma utente. E possibile visualizzare o modificare i valori non solo per le variabili dei
blocchi di codice e dei blocchi dati, ma anche per le aree di memoria della CPU, compresi gli
ingressi e le uscite (I e Q), gli ingressi della periferia (I:P), i merker (M) e i blocchi dati (DB).

La tabella di controllo consente di abilitare le uscite fisiche (Q:P) di una CPU in STOP. La si
pud usare, ad esempio, per assegnare valori specifici alle uscite mentre si effettua il test del
cablaggio per la CPU.

STEP 7 mette a disposizione anche una tabella di forzamento per "forzare" una variabile su
un valore specifico. Per maggiori informazioni sul forzamento vedere il paragrafo relativo al
forzamento dei valori nella CPU (Pagina|827) nel capitolo "Online e diagnostica".

Nota

| valori forzati sono memorizzati nella CPU e non nella tabella di controllo.

Non & possibile forzare un ingresso (o un indirizzo "I"). Tuttavia, & possibile forzare un
ingresso della periferia. Per forzare un ingresso della periferia aggiungere una :P all'indirizzo
(ad esempio: "On:P").

STEP 7 consente inoltre diltracciare e registrare le variabili del programma in base a delle
condizioni di trigger|(Pagina 838).
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6.9.3

204

Riferimenti incrociati per illustrare I'utilizzo

La finestra di ispezione visualizza le informazioni dei riferimenti incrociati sulle modalita di
utilizzo di un oggetto selezionato nell'intero progetto, ad es. nel programma utente, nella
CPU e in un qualsiasi dispositivo HMI. La scheda "Riferimenti incrociati" visualizza le istanze
in cui l'oggetto selezionato viene utilizzato e gli oggetti che lo utilizzano. La finestra di
ispezione include anche i blocchi che sono disponibili soltanto online nei riferimenti incrociati.
Per visualizzare i riferimenti incrociati selezionare il comando "Visualizza riferimenti
incrociati" (nella vista progetto i riferimenti incrociati si trovano nel menu "Strumenti").

Nota

Per vedere le informazioni dei riferimenti incrociati non € necessario chiudere I'editor.

Le voci dei riferimenti incrociati possono essere ordinate a piacere. L'elenco dei riferimenti
incrociati fornisce una panoramica dell'utilizzo degli indirizzi di memoria e delle variabili
all'interno del programma utente.

® Quando si crea e modifica un programma grazie a questo elenco si ha sempre una
panoramica degli operandi, delle variabili e dei richiami di blocco utilizzati.

e Dai riferimenti incrociati si pud saltare direttamente al punto di applicazione di operandi e
variabili.

e Durante I'esecuzione di test del programma o nel corso dei tentativi di risoluzione di
eventuali problemi viene segnalato quale locazione di memoria viene elaborata da un
determinato comando in determinato blocco, quale variabile viene utilizzata in una
determinata pagina e quale blocco viene richiamato da un determinato blocco.

Tabella 6- 6 Elementi del riferimento incrociato

Colonna Descrizione

Oggetto Nome dell'oggetto che utilizza gli oggetti di livello subordinato o che viene utilizzato
da essi.

Quantita Numero di utilizzi

Punto di Ogni punto di utilizzo, ad es. la rete

applicazione

Proprieta Proprieta particolari degli oggetti indirizzati, ad es. i nomi delle variabili nelle
dichiarazioni di multistanza.

Come Mostra informazioni aggiuntive sull'oggetto, ad es. se un DB di istanza € utilizzato
come modello o come un'istanza multipla.

Accesso Tipo di accesso, se I'accesso all'operando ¢ in lettura (R) e/o in scrittura (W).

Indirizzo Indirizzo dell'operando

Tipo Informazione sul tipo e sul linguaggio utilizzati per la creazione dell'oggetto

Percorso Percorso dell'oggetto nell'albero del progetto
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6.9.4 Struttura di richiamo per esaminare la gerarchia di richiamo

La struttura di richiamo descrive la gerarchia di richiamo del blocco all'interno del programma
utente. Essa fornisce una panoramica dei blocchi utilizzati, dei richiami di altri blocchi, delle
relazioni tra blocchi, dei dati richiesti per ogni blocco e dello stato dei blocchi. Dalla struttura
di richiamo ¢ possibile aprire I'editor di programma e modificare i blocchi.

La struttura di richiamo permette di visualizzare i blocchi utilizzati nel programma utente.
STEP 7 evidenzia il primo livello della struttura di richiamo e visualizza ogni blocco che non
viene richiamato da un altro blocco nel programma. Il primo livello della struttura di richiamo
visualizza gli OB, le FC, gli FB e i DB che non vengono richiamati da un OB. Se un blocco di
codice richiama un altro blocco, il blocco richiamato viene rappresentato come una tacca
sotto al blocco richiamante. La struttura di richiamo visualizza solo i blocchi richiamati da un
blocco di codice.

E possibile selezionare di visualizzare solo i blocchi che causano conflitti all'interno della
struttura di richiamo. | conflitti possono essere causati dalle seguenti condizioni:

® Blocchi che eseguono qualsiasi richiamo con data e ora pil 0 meno recenti.

® Blocchi che richiamano un bocco con interfaccia modificata.

® Blocchi che utilizzano una variabile con indirizzo e/o tipo di dati modificato.

® Blocchi che non vengono richiamati né direttamente né indirettamente da un OB.
® Blocchi che richiamano un blocco inesistente o mancante.

Piu richiami di blocco e blocchi dati possono essere riuniti in un gruppo. L'elenco a discesa
permette di visualizzare i link alle varie locazioni dei richiami.

E anche possibile eseguire una verifica della coerenza per mostrare i conflitti di data e ora.
La modifica alla data e all'ora di un blocco nel corso o al termine della creazione del
programma puo causare conflitti che a loro volta provocano incoerenze tra i blocchi
richiamanti e richiamati.

® |a maggior parte dei conflitti di data e ora e di interfaccia pu® essere risolta ricompilando
i blocchi di codice.

® Se con la compilazione le incoerenze non vengono corrette, andare all'origine del
problema nell'editor di programma utilizzando il link nella colonna "Dettagli" ed eliminare
quindi le incoerenze manualmente.

® | blocchi evidenziati in rosso devono essere ricompilati.
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7.1

711

Contatti KOP

Operazioni di combinazione logica di bit

Operazioni di combinazione logica di bit

KOP e FUP sono molto efficaci nella gestione della logica booleana. Mentre SCL &
particolarmente efficace nel calcolo matematico complesso e nelle strutture di controllo del
progetto, SCL pu0 essere usato per la logica booleana.

Tabella 7- 1 Contatti normalmente chiusi e normalmente aperti
KOP SCL Descrizione
"IN IF in THEN Contatti normalmente chiusi e normalmente aperti: E possibile collegare
- — Statement; contatti con altri contatti e realizzare delle combinazioni logiche. Se il bit
ELSE di ingresso specificato utilizza I'lD di memoria | (ingresso) o Q (uscita), ne
Statement; viene letto il valore dal registro dell'immagine di processo. | segnali dei
END IF: contatti fisici del processo di comando sono collegati ai morsetti | del
- IF NOT (in) THEN PLQ. La CPU effettua la scansione dei segnall dgg]l ingressi col!egatl e
aggiorna ininterrottamente i corrispondenti valori di stato nel registro
—/— Statement; ; . . L .
ELSE dell'immagine di processo degli ingressi.
Statement : I.ns..erendo "pP" dopg la | & possibile fare iq mf)do che |le dato ingrgsso
END IF: fisico venga letto direttamente (ad esempio: "%I13.4:P"). In caso di lettura

diretta, i valori di dati a bit vengono letti direttamente dall'ingresso fisico
invece che dall'immagine di processo. La lettura diretta non implica
I'aggiornamento dell'immagine di processo.

Tabella 7-2 Tipi di dati per i parametri

Parametro

Tipo di dati

Descrizione

IN

Bool

Bit assegnato

® || contatto normalmente aperto & chiuso (ON) quando il valore di bit assegnato & uguale a

1.

® || contatto normalmente chiuso € chiuso (ON) quando il valore di bit assegnato € uguale a

0.

® | contatti collegati in serie creano segmenti logici AND.

e | contatti collegati in parallelo creano segmenti logici OR.
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7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

Box FUP, AND, OR e XOR

Nell programmazione FUP i contatti KOP vengono convertiti in segmenti costituiti da box
AND (&), OR (>=1) e OR esclusivo (x), nei quali I'utente puod specificare i valori di bit per gl
ingressi e le uscite. Collegando i box logici con altri box si possono creare le proprie
combinazioni logiche. Una volta inserito un box in un segmento si possono aggiungere altri
ingressi con il tool "Inserisci ingresso" (selezionarlo nella barra degli strumenti "Preferiti" o
nell'albero delle istruzioni e trascinarlo nel lato di ingresso del box). In alternativa si pud fare
clic con il tasto destro del mouse sul connettore di ingresso del box e selezionare "Inserisci
ingresso".

Gli ingressi e le uscite di un box possono essere collegati a un altro box logico oppure, se un
ingresso non & collegato, si pud specificare un indirizzo o un nome simbolico a bit. Quando
l'istruzione a box viene eseguita, gli stati di ingresso attuali vengono applicati alla logica
binaria dei box e, se "veri", sara vera anche l'uscita del box.

Tabella 7-3 Box AND, OR e XOR

"INt — sk

FUP SCL! Descrizione

o out := inl AND Perché l'uscita di un box AND sia vera devono essere veri tutti
M e in2; gli ingressi.
"l — s —_

= out := inl OR in2; |Perché I'uscita di un box OR sia vera deve essere vero un

ingresso qualsiasi.

T2 — s

out := inl XOR Perché l'uscita di un box XOR sia vera deve essere vero un
in2; numero dispari di ingressi.

1 Per SCL: Il risultato dell'operazione deve essere assegnato ad una variabile da usare per un'altra istruzione.

Tabella 7-4 Tipi di dati per i parametri

Parametro

Tipo di dati Descrizione

IN1, IN2

Bool Bit di ingresso
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Invertitore logico NOT

Tabella7-5

Inverti RLO (risultato logico)

7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

KOP

FUP

SCL

Descrizione

—] NOT —

RIERIE-

"t N

NOT

"IN —o

"2t

Nella programmazione in FUP si pu0 selezionare il tool
"Nega ingresso binario" nella barra degli strumenti "Preferiti"
o nell'albero delle istruzioni e trascinarlo su un ingresso o
un'uscita per crearvi un invertitore logico.

Il contatto NOT KOP inverte lo stato logico dell'ingresso del

flusso di corrente.

e Se non c'e flusso di corrente in ingresso al contatto NOT,
c'é flusso di corrente in uscita.

e Se c'e flusso di corrente in ingresso al contatto NOT, non
c'é flusso di corrente in uscita.

Bobina di uscita e box di assegnazione

Tabella 7-6 Assegnazione e negazione assegnazione

L'istruzione bobina di uscita scrive il valore per un bit di uscita. Se il bit di uscita specificato
utilizza I''D di memoria Q, la CPU lo attiva o disattiva nel registro dell'immagine di processo
in modo che sia uguale allo stato del flusso di corrente. | segnali di uscita per gli attuatori di
comando sono collegati ai morsetti Q della CPU In RUN la CPU scansiona ininterrottamente
i segnali di ingresso, elabora gli stati degli ingressi in base alla logica del programma e
reagisce impostando nuovi valori per gli stati delle uscite nel registro di uscita dell'immagine
di processo. La CPU trasferisce i nuovi stati delle uscite salvati nel registro dellimmagine di
processo nei morsetti di uscita cablati.

KOP FUP SCL Descrizione
“ouT” “quT out := Nella programmazione FUP, le bobine KOP vengono
—_ — z <espressione trasformate in box di assegnazione (= e /=) nei quali si
- booleana>; specifica un indirizzo di bit per l'uscita. E possibile
collegare gli ingressi e le uscite dei box alla logica degli
“auT ouT- out := NOT altri box o specificare un indirizzo di bit.
—{/— = <espressione Inserendo ":P" dopo la Q & possibile specificare che
- booleana>; un'uscita fisica venga scritta direttamente (ad esempio:
"%Q3.4:P"). In caso di scrittura diretta i valori di dati di bit
vengono scritti nell'immagine di processo delle uscite e
rouT direttamente nell'uscita fisica.
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7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

Tabella 7- 7 Tipi di dati per i parametri

Parametro

Tipo di dati

Descrizione

ouT

Bool

Bit assegnato

® Se una bobina di uscita & attraversata dal flusso di corrente o & abilitato un box "=" FUP,
il bit di uscita viene impostato a 1.

® Se una bobina di uscita non € attraversata dal flusso di corrente o non & abilitato un box
di assegnazione "=" FUP, il bit di uscita viene impostato a 0.

® Se una bobina di uscita invertita & attraversata dal flusso di corrente o € abilitato un box
"/=" FUP, il bit di uscita viene impostato a 0.

® Se una bobina di uscita invertita non & attraversata dal flusso di corrente o non & abilitato
un box "/=" FUP, il bit di uscita viene impostato a 1.

71.2 Istruzioni di impostazione e reset

Imposta e Resetta 1 bit

Tabella 7- 8 Istruzioni Se R

KOP FUP SCL Descrizione
noUT" "quT" Non disponibile | Imposta uscita:
T Quando S (Imposta) ¢ attivata il valore di dati nell'indirizzo
—5— N - — OUT viene impostato a 1. Quando S é disattivata OUT resta
invariato.
"oyt “ouT" Non disponibile | Resetta uscita:
TR quando R (resetta) & attivata, il valore di dati nell'indirizzo OUT
—R}— N — —_ viene impostato a 0. Quando R é disattivata OUT resta
invariato.

1 Per KOP e FUP: Queste istruzioni possono essere inserite in qualsiasi punto del segmento.

2 Per SCL: Per ripetere questa funzione all'interno dell'applicazione € necessario scrivere il codice.

Tabella 7-9 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

IN (o collegamento ai contatti/porte Bool Variabile di bit dell'indirizzo da controllare

logiche)

ouT Bool Variabile di bit dell'indirizzo da impostare o resettare
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Imposta e Resetta campo di bit

Tabella 7- 10 Istruzioni SET_BF e RESET_BF

7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

KOP! FUP SCL Descrizione
OUT nguUTh Non disponibile | Imposta campo di bit:. . . . .
TSET BE quando SET_BF ¢ attivata viene assegnato il valore di dati 1 a
—{SET_BFH N "n" bit a partire dall'indirizzo OUT. Quando SET_BF &
n' M disattivata, OUT resta invariato.
QT Ut Non disponibile | Resetta campo di bit:
"RESET BF | RESET_BF scrive il valore di dati 0 in "n" bit a partire dalla
—{ RESET_BF ) —EN variabile di indirizzo OUT. Quando RESET_BF & disattivata,
e M OUT resta invariato.

T Per KOP e FUP: Queste istruzioni devono essere inserite nell'ultima posizione a destra del ramo.

2 Per SCL: Per ripetere questa funzione all'interno dell'applicazione & necessario scrivere il codice.

Tabella 7- 11 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

ouT Bool Elemento iniziale di un campo di bit da impostare o resettare
(esempio: #MyArray[3])

n Costante (UInt) Numero di bit da scrivere

Flipflop con set e reset dominante

Tabella 7- 12 Istruzioni RS e SR

KOP / FUP SCL Descrizione
"HOUT Non disponibile Flipflop di resettaggio/impostazione:
as RS ¢ un latch in cui & dominante il segnale di impostazione. Se i segnali di
—R A impostazione (S1) e di reset (R) sono entrambi veri, il valore nell'indirizzo
-51 INOUT sara 1.
MO Non disponibile Flipflop di impostazione/resettaggio:
%R SR € un latch in cui € dominante il segnale di reset. Se i segnali di impostazione
-5 (] (S) e di reset (R1) sono entrambi veri, il valore nell'indirizzo INOUT sara 0.
-FR1

T Per KOP e FUP: Queste istruzioni devono essere inserite nell'ultima posizione a destra del ramo.

2 Per SCL: Per ripetere questa funzione all'interno dell'applicazione € necessario scrivere il codice.
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7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

Tabella 7- 13 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

S, $1 Bool Ingresso di impostazione (set); 1 indica che € dominante
R, R1 Bool Ingresso di reset; 1 indica che & dominante

INOUT Bool Variabile di bit assegnata "INOUT"

Q Bool Segue lo stato del bit "INOUT"

La variabile "INOUT" assegna l'indirizzo di bit che viene impostato o resettato. L'uscita
opzionale Q rispecchia lo stato del segnale dell'indirizzo "INOUT".

Istruzione S1 R Bit "INOUT"

RS 0 0 Stato precedente
0 1 0
1 0o 1
1 1 1
S R1

SR 0 0 Stato precedente
0 1 0
1 0o 1
1 1 0
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7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

713 Istruzioni di fronte di salita e di discesa

Tabella 7- 14 Rilevamento di transizione positiva e negativa

KOP FUP SCL Descrizione
e M Non disponibile | Interroga il fronte di salita del segnale di un operando.
p P ! KOP: Lo stato di questo contatto & vero quando viene rilevata una
—P B transizione positiva (da OFF a ON) nel bit assegnato "IN". Lo stato
"M_BIT" o BT logico del contatto viene quindi combinato con lo stato del flusso di

corrente in ingresso per impostare lo stato del flusso di corrente in
uscita. Il contatto P puo essere inserito in qualsiasi punto del segmento
tranne che alla fine del ramo.

FUP: Lo stato logico dell'uscita &€ vero quando viene rilevata una
transizione positiva (da OFF a ON) nel bit di ingresso assegnato. Il box
P puo essere inserito solo all'inizio di un ramo.

g N Non disponibile | Interroga il fronte di discesa del segnale di un operando.
p

—IN|— ] KOP: Lo stato di questo contatto & vero quando viene rilevata una
transizione negativa (da ON a OFF) nel bit di ingresso assegnato. Lo
"M_BIT" MBI stato logico del contatto viene quindi combinato con lo stato del flusso
- di corrente in ingresso per impostare lo stato del flusso di corrente in
uscita. |l contatto N pud essere inserito in qualsiasi punto del segmento
tranne che alla fine del ramo.

FUP: Lo stato logico dell'uscita &€ vero quando viene rilevata una
transizione negativa (da ON a OFF) nel bit di ingresso assegnato. Il
box N puo essere inserito solo all'inizio di un ramo.

" " " " Non disponibile | Imposta operando in caso di fronte di salita del segnale.
ouT auT 1

—{ P }— P KOP: Il bit assegnato "OUT" & vero quando viene rilevata una

" wo | _ transizione positiva (da OFF a ON) nel flusso di corrente in ingresso
M_EIT - - alla bobina. Lo stato del flusso di corrente in ingresso passa sempre
M_BIT attraverso la bobina come il flusso di corrente in uscita. La bobina P

pud essere inserita in qualsiasi punto del segmento.

FUP: Il bit assegnato "OUT" & vero quando viene rilevata una
transizione positiva (da OFF a ON) nello stato logico della connessione
di ingresso del box oppure, se il box si trova all'inizio del ramo,
nell'assegnazione del bit di ingresso. Lo stato logico dell'ingresso
passa sempre attraverso il box come lo stato logico dell'uscita. Il box
P= pud essere inserito in qualsiasi punto del ramo.

"oyt U Non disponibile | Imposta operando in caso di fronte di discesa del segnale.
1

—{ N }— H= KOP: Il bit assegnato "OUT" & vero quando viene rilevata una
i BT | — L transizione negativa (da ON a OFF) nel flusso di corrente in ingresso
- ORI alla bobina. Lo stato del flusso di corrente in ingresso passa sempre
- attraverso la bobina come il flusso di corrente in uscita. La bobina N
puo essere inserita in qualsiasi punto del segmento.

FUP: Il bit assegnato "OUT" & vero quando viene rilevata una
transizione negativa (da ON a OFF) nello stato logico della
connessione di ingresso del box oppure, se il box si trova all'inizio del
ramo, nell'assegnazione del bit di ingresso. Lo stato logico dell'ingresso
passa sempre attraverso il box come lo stato logico dell'uscita. 1l box
N= puo essere inserito in qualsiasi punto del ramo.

T Per SCL: Per ripetere questa funzione all'interno dell'applicazione & necessario scrivere il codice.
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Tabella 7- 15 P_TRIG e N_TRIG

KOP / FUP SCL Descrizione
Non disponibile ! Interroga il fronte di salita del segnale del RLO (risultato dell'operazione
P_TRIG ;
oL 0 logica).
" - - _ Il flusso di corrente o lo stato logico dell'uscita Q sono veri quando
M_BIT viene rilevata una transizione positiva (da OFF a ON) nello stato
dell'ingresso CLK (FUP) o nel flusso di corrente in ingresso CLK (KOP).
In KOP l'istruzione P_TRIG non pud essere inserita all'inizio o alla fine
di un segmento. In FUP l'istruzione P_TRIG pu0 essere inserita in
qualsiasi punto tranne che alla fine di un ramo.
Non disponibile Interroga il fronte di discesa del segnale del RLO.
M_TRIG . . R .
LK Q- Il flusso di corrente o lo stato logico dell'uscita Q sono veri quando
viene rilevata una transizione negativa (da ON a OFF)) nello stato

"M_BEIT" dell'ingresso CLK (FUP) o nel flusso di corrente in ingresso CLK (KOP).

In KOP l'istruzione N_TRIG non puo essere inserita all'inizio o alla fine
di un segmento. In FUP listruzione N_TRIG pud essere inserita in
qualsiasi punto tranne che alla fine di un ramo.

1 Per SCL: Per ripetere questa funzione all'interno dell'applicazione & necessario scrivere il codice.

Tabella 7- 16 Istruzioni R_TRIG e F_TRIG

KOP / FUP SCL Descrizione
"p_TRIG_DE" "R_TRIG_DB" (CLK:= ||mposta variabile con fronte di salita del segnale.
F_TRIG _in_, Q=> out Il DB di istanza assegnato viene utilizzato per memorizzare lo stato

E ENG — precedente dell'ingresso CLK. Il flusso di corrente o lo stato logico

oL o] dell'uscita Q sono veri quando viene rilevata una transizione positiva (da
OFF a ON) nello stato dell'ingresso CLK (FUP) o nel flusso di corrente
in ingresso CLK (KOP).

In KOP l'istruzione R_TRIG non pu0 essere inserita all'inizio o alla fine

di un segmento. In FUP l'istruzione R_TRIG puo essere inserita in
qualsiasi punto tranne che alla fine di un ramo.

“F TRIG DB 1" "F_TRIG DB" (CLK:= ||mposta variabile con fronte di discesa del segnale.
F TRIG _in_, Q=> out Il DB di istanza assegnato viene utilizzato per memorizzare lo stato
EN END — precedente dell'ingresso CLK. Il flusso di corrente o lo stato logico

dell'uscita Q sono veri quando viene rilevata una transizione negativa
(da ON a OFF)) nello stato dell'ingresso CLK (FUP) o nel flusso di
corrente in ingresso CLK (KOP).

CLE (o

In KOP l'istruzione F_TRIG non puo essere inserita all'inizio o alla fine di
un segmento. In FUP l'istruzione F_TRIG pu0 essere inserita in
qualsiasi punto tranne che alla fine di un ramo.

Nel caso di R_TRIG e F_TRIG, quando si inserisce l'istruzione nel programma compare
automaticamente la finestra di dialogo "Opzioni di richiamo", che consente di definire

se il merker del fronte verra memorizzato nel rispettivo blocco dati (istanza singola) o come
variabile locale (istanza multipla) nell'interfaccia

del blocco. Se si crea un blocco dati separato lo si ritrova in "Blocchi di programma > Blocchi
di sistema" nella cartella "Risorse del programma"

dell'albero del progetto.
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7.1 Operazioni di combinazione logica di bit

Tabella 7- 17 Tipi di dati per i parametri (contatti/bobine P e N, P=, N=, P_TRIG and N_TRIG)

Parametro Tipo di dati Descrizione

M_BIT Bool Merker in cui & stato salvato lo stato precedente dell'ingresso

IN Bool Bit di ingresso di cui viene rilevato il fronte di transizione

ouT Bool Bit di uscita che indica che & stato rilevato un fronte di transizione

CLK Bool Bit di flusso di corrente o di ingresso di cui viene rilevato il fronte di
transizione

Q Bool Uscita che indica che é stato rilevato un fronte

Tutte le istruzioni di fronte utilizzano un merker (M_BIT: contatti/bobine P/N,
P_TRIG/N_TRIG) o (bit del DB di istanza: R_TRIG, F_TRIG) per memorizzare lo stato
precedente del segnale di ingresso controllato. Il fronte viene rilevato confrontando lo stato
dell'ingresso con quello precedente. Se gli stati indicano che l'ingresso & cambiato nella
direzione rilevante, viene rilevato un fronte e l'uscita diventa vera. In caso contrario l'uscita
diventa falsa.

Nota

Le istruzioni con i fronti valutano i valori dell'ingresso e del merker ad ogni esecuzione,
compresa la prima. Quando si progetta il programma € necessario tener conto degli stati
dell'ingresso e del merker per consentire o0 meno il rilevamento dei fronti nel primo ciclo di
scansione.

Poiché il merker deve essere mantenuto in memoria da un'esecuzione all'altra, si deve
utilizzare un univoco bit per ciascuna istruzione di fronte e non utilizzare lo stesso bit in altri
punti del programma. Si deve inoltre evitare di usare la memoria temporanea e le aree di
memoria che possono essere influenzate da altre funzioni di sistema, ad es. da un
aggiornamento degli I/O. Per I'assegnazione degli M_BIT (in un DB di istanza) utilizzare solo
la memoria M, i DB globali o la memoria statica.
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7.2 Funzionamento del femporizzatore

7.2 Funzionamento del temporizzatore

Le istruzioni di temporizzazione vengono utilizzate per creare ritardi programmati. Il numero
di temporizzatori utilizzabili nel programma utente & limitato unicamente dalla quantita di
memoria disponibile nella CPU. Ogni temporizzatore utilizza una struttura di DB del tipo di
dati IEC_Timer di 16 byte per memorizzare i dati del temporizzatore specificati nella parte
superiore del box o dell'istruzione della bobina. STEP 7 crea automaticamente il DB
all'inserimento dell'istruzione.

Tabella 7- 18 Istruzioni di temporizzazione

Box KOP/FUP Bobine SCL Descrizione
KOP
EC_Timer_0 0B "IEC_Timer_ O_DB".TP( Il temporizzatore TP genera un impulso con una
I — —{TP }— IN:= bool in_, durata preimpostata.
Time "PRESET_Tag” PT:= time_in_,
= o= Q=> bool out_,
ill l ET=>_ time_out );
IEC Timer 1 TOM_DE "IEC_Timer_ 0_DB".TON ( Il temporizzatore TON imposta l'uscita Q su ON al
T —{TON }— IN:= bool_in _, termine di un tempo di ritardo preimpostato.
Time "PRESET_Tag" PT:= time_in_,
— M Q- Q=> bool out_,
il il ET=>_ time_out );
IEC_Timer_2 TOF_DB "IEC_Timer_0_DB".TOF ( Il temporizzatore TOF resetta l'uscita Q su OFF al
ToF —{TOF }— IN:= bool_in_, termine di un tempo di ritardo preimpostato.
Time "PRESET_Tag" PT:= time_ in ,
IN 0= Q=> bool_out_,
il i ET=> time out );
IEC_Timer_3 TONR_DE "IEC_Timer_ O_DB".TONR ( |l temporizzatore TONR imposta l'uscita Q su ON
E=r —{ TOMR }— IN:= bool in_, al termine di un tempo di ritardo preimpostato. Il
Time "PRESET Tag" R:= bool in_ tempo trascorso viene accumulato per piu periodi
I 0= PT:= time in , di temporizzazione finché non viene resettato
ET 0=> bool out , dallingresso R.
il ET=>_ time_out );
Solo FUP: TOM_DB (Nessun equivalente SCL) La bobina PT (preimposta temporizzatore) carica
—{FT }— un nuovo valore temporale PRESET
tl “PRESET Tag" nell'lEC_Timer specificato.
T —
Solo FUP: TOM_DE (Nessun equivalente SCL) La bobina RT (resetta temporizzatore) resetta
—{ T I''EC_Timer specificato.
RT

1 STEP 7 crea automaticamente il DB all'inserimento dell'istruzione.
2 Negli esempi SCL "IEC_Timer_0_DB" & il nome del DB di istanza.
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7.2 Funzionamento del temporizzatore

Tabella 7- 19 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
Box: IN Bool TP, TON e TONR:
Bobina: Flusso di corrente Box: O=disabilita temporizzatore, 1=abilita temporizzatore
Bobina: Nessun flusso di corrente=disabilita temporizzatore, Flusso di
corrente=abilita temporizzatore
TOF:
Box: O=abilita temporizzatore, 1=disabilita temporizzatore
Bobina: Nessun flusso di corrente=abilita temporizzatore, Flusso di
corrente=disabilita temporizzatore
R Bool Solo box TONR:
O=nessun reset
1=resetta tempo trascorso e bit Qa 0
Box: PT Time Box o bobina del temporizzatore: ingresso tempo preimpostato
Bobina: "PRESET_Tag"
Box: Q Bool Box del temporizzatore: uscita del box Q o bit Q nei dati DB del
Bobina: DBdata.Q temporizzatore
Bobina del temporizzatore: nei dati DB del temporizzatore € possibile
indirizzare solo il bit Q
Box: ET Time Box del temporizzatore: I'uscita del box ET (tempo preimpostato) o il valore
Bobina: DBdata.ET di tempo ET dei dati DB del temporizzatore
Bobina del temporizzatore: nei dati DB del temporizzatore si pud indirizzare
solo il valore di tempo ET.

Tabella 7- 20 Conseguenze delle variazioni del valore dei parametri PT e IN

Temporizzatore

Variazioni dei parametri dei box PT e IN e dei parametri delle bobine corrispondenti

TP

La variazione di PT non ha alcuna conseguenza durante |'esecuzione del temporizzatore.

La variazione di IN non ha alcuna conseguenza durante I'esecuzione del temporizzatore.

TON

La variazione di PT non ha alcuna conseguenza durante I'esecuzione del temporizzatore.

Se IN diventa falso durante I'esecuzione del temporizzatore il temporizzatore viene resettato e
arrestato.

TOF

La variazione di PT non ha alcuna conseguenza durante I'esecuzione del temporizzatore.

Se IN diventa vero durante I'esecuzione del temporizzatore il temporizzatore viene resettato e
arrestato.

TONR

La variazione di PT non ha alcuna conseguenza durante |'esecuzione del temporizzatore, ma ne ha
quando l'esecuzione riprende.

Se IN diventa falso durante I'esecuzione del temporizzatore il temporizzatore viene arrestato ma non
resettato. Se IN diventa di nuovo vero il temporizzatore avvia la temporizzazione a partire dal valore
di tempo accumulato.

| valori di PT (tempo preimpostato) ed ET (tempo trascorso) vengono memorizzati nei dati
del DB IEC_Timer come numeri interi con segno che rappresentano i millisecondi. | dati di
TIME utilizzano I'ID T# e possono essere specificati come unita di tempo semplice (T#200ms
0 200) o composta come T#2s_200ms.
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Tabella 7- 21 Dimensione e campo del tipo di dati TIME

Tipo di dati

Dimensione

Campi numerici validi?

TIME

32 bit, salvati
come dati DInt

T#-24d_20h_31m_23s_648ms ... T#24d_20h_31m_23s_647ms
Salvati come -2.147.483.648 ms ... +2.147.483.647 ms

11l campo negativo del tipo di dati TIME sopra indicato non & utilizzabile con le istruzioni di temporizzazione. | valori PT
(tempo preimpostato) negativi vengono impostati a zero quando viene eseguita l'istruzione di temporizzazione. ET
(tempo preimpostato) € sempre un valore positivo.

Esempio di bobina del temporizzatore

Le bobine dei temporizzatori (TP), (TON), (TOF) e (TONR) devono essere I'ultima istruzione
in un segmento KOP. Come mostra I'esempio di un temporizzatore, un'istruzione di contatto
in un segmento successivo valuta il bit Q in dati del DB IEC_Timer della bobina del
temporizzatore. Alla stesso modo, € necessario indirizzare I'elemento ELAPSED nei dati del
DB IEC_Timer per poter utilizzare nel programma utente il valore del tempo trascorso.

"Tag_Input" Timer

| { | {TP —

| "DE1".MylEC_

"Tag_Time"

Il temporizzatore di impulso viene avviato durante la commutazione da 0 a 1 del valore di bit
Tag_Input. Il temporizzatore viene eseguito per il tempo specificato dal valore temporale
Tag_Time.

"OB1".MylEC_
Timer.0) "Tag_Output”
Il [
LI | L

Finché il temporizzatore viene eseguito, DB1.MylEC_Timer.Q=1 e Tag_Output value=1. Una
volta trascorso il valore Tag_Time, DB1.MylEC_Timer.Q=0 e Tag_Output value=0.

Bobine RT (resetta temporizzatore) e PT (preimposta temporizzatore)
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Queste istruzioni delle bobine possono essere utilizzate con temporizzatori a box o a bobina
€ possono situarsi in posizione centrale. Lo stato del flusso di corrente nell'uscita della
bobina & sempre lo stesso dell'ingresso. Quando € attivata la bobina (RT), I'elemento
ELAPSED nei dati del DB IEC_Timer specificato € resettato a 0. Quando ¢ attivata la bobina
(PT), I'elemento PRESET nei dati del DB IEC_Timer specificato viene caricato con il valore
di durata assegnato.

Nota

Quando si inseriscono le istruzioni di temporizzazione in un FB si pud scegliere I'opzione
"Blocco dati di multiistanza". | nomi delle strutture dei temporizzatori possono essere diversi
e contrassegnare strutture di dati diverse, ma i dati di temporizzazione sono contenuti in un
unico blocco dati, per cui non &€ necessario creare un blocco dati separato per ogni
temporizzatore. Si riduce cosi il tempo di elaborazione e la memoria di dati necessaria per la
gestione dei temporizzatori. Le strutture dei dati del temporizzatore contenute nel DB di
multiistanza condiviso non interagiscono tra loro.
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Tabella 7- 22 Tipi di temporizzatori IEC

7.2 Funzionamento del temporizzatore

Temporizzatore

Diagramma di temporizzazione

TP: Genera impulso

Il temporizzatore TP genera un impulso con una durata
preimpostata.

IN

TON: Genera ritardo all'inserzione

Il temporizzatore TON imposta l'uscita Q su ON al
termine di un tempo di ritardo preimpostato.

TOF: Genera ritardo alla disinserzione

Il temporizzatore TOF resetta I'uscita Q su OFF al
termine di un tempo di ritardo preimpostato.

ET

i

TONR: Accumulatore temporale

Il temporizzatore TONR imposta l'uscita Q su ON al
termine di un tempo di ritardo preimpostato. Il tempo
trascorso viene accumulato per piu periodi di
temporizzazione finché non viene resettato dall'ingresso
R.
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Nota

Nella CPU non viene assegnata alcuna risorsa dedicata ad un'istruzione di temporizzazione
specifica. Ogni temporizzatore utilizza, infatti, la sua propria struttura nella memoria DB e un
temporizzatore sempre in funzione all'interno della CPU per eseguire la temporizzazione.

Quando viene avviato un temporizzatore in seguito ad un cambio di fronte sull'ingresso di
un'istruzione TP, TON, TOF o TONR, il valore del temporizzatore sempre in funzione
all'interno della CPU viene copiato nell'elemento START della struttura DB assegnata a
questa istruzione di temporizzazione. Questo valore di avvio rimane invariato mentre il
temporizzatore continua a funzionare e viene utilizzato successivamente ad ogni
aggiornamento del temporizzatore. Ad ogni nuovo avvio del temporizzatore, nella struttura
del temporizzatore viene caricato un nuovo valore di avvio dal temporizzatore all'interno
della CPU.

Quando si aggiorna un temporizzatore, il valore di avvio di cui sopra viene sottratto dal
valore corrente del temporizzatore all'interno della CPU per determinare il tempo trascorso. Il
tempo trascorso viene quindi confrontato con quello preimpostato per determinare lo stato
del bit Q del temporizzatore. Gli elementi ELAPSED e Q vengono quindi aggiornati nella
struttura DB assegnata a questo temporizzatore. Il tempo trascorso € bloccato al valore
preimpostato, ovvero il temporizzatore non continua ad accumulare il tempo trascorso oltre il
valore preimpostato.

Il temporizzatore viene aggiornato solo e se:
® \/iene eseguita un'istruzione di temporizzazione (TP, TON, TOF o TONR)

e | 'elemento "ELAPSED" della struttura del temporizzatore nel DB & indirizzato
direttamente da un'istruzione

® | 'elemento "Q" della struttura del temporizzatore nel DB & indirizzato direttamente da
un'istruzione
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Programmazione del temporizzatore

Quando si programma e si crea un programma utente occorre tener conto delle seguenti
conseguenze del funzionamento del temporizzatore:

® Nella stessa scansione & possibile avere piu aggiornamenti di un temporizzatore. l|
temporizzatore si aggiorna ogni volta che viene eseguita un'istruzione di temporizzazione
(TP, TON, TOF, TONR) e ogni volta che I'elemento ELAPSED o Q della struttura del
temporizzatore viene utilizzato come parametro di un'altra istruzione eseguita. Cio
costituisce un vantaggio se si desidera disporre degli ultimi dati del temporizzatore
(fondamentalmente una lettura diretta del temporizzatore). Tuttavia, se si desidera avere
dei valori coerenti nel corso di una scansione del programma, occorre inserire l'istruzione
di temporizzazione prima di tutte le altre istruzioni che necessitano di questi valori e
utilizzare le variabili dalle uscite Q ed ET dell'istruzione di temporizzazione invece degli
elementi ELAPSED e Q della struttura DB del temporizzatore.

e E possibile avere delle scansioni durante le quali non avviene nessun aggiornamento del
temporizzatore. E possibile avviare il temporizzazione con una funzione e quindi smettere
di richiamare quella funzione per una o piu scansioni. Se non vengono eseguite altre
istruzioni che fanno riferimento agli elementi ELAPSED o Q della struttura del
temporizzatore, allora il temporizzatore non si aggiorna. Non si verifica un nuovo
aggiornamento fino a quando non viene nuovamente eseguita l'istruzione del
temporizzatore o qualche altra istruzione che utilizza I'elemento ELAPSED o Q dalla
struttura del temporizzatore come parametro.

® Sebbene in genere non avvenga, & possibile assegnare la stessa struttura DB del
temporizzatore a piu istruzioni di temporizzazione. In generale, per evitare interazioni non
desiderate, utilizzare solo un'istruzione di temporizzazione (TP, TON, TOF, TONR) per
struttura DB del temporizzatore.

® | temporizzatori con autoreset possono essere utilizzati per attivare delle azioni che
devono svolgersi periodicamente. In genere i temporizzatori con autoreset si realizzano
con un contatto normalmente chiuso che indirizza il bit del temporizzatore davanti
all'istruzione di temporizzazione. Questo segmento del temporizzatore si trova
generalmente sopra uno o piu segmenti dipendenti che utilizzano il bit del temporizzatore
per attivare le azioni. Quando il temporizzatore raggiunge il valore previsto (viene
raggiunto il tempo trascorso) il bit del temporizzatore & su ON per una scansione,
consentendo cosi I'esecuzione della logica del segmento dipendente controllata dal bit
del temporizzatore. Alla successiva esecuzione del segmento del temporizzatore il
contatto normalmente chiuso & su OFF, quindi il temporizzatore si resetta e il bit del
temporizzatore viene eliminato. Alla scansione successiva il contatto normalmente chiuso
€ su ON, quindi si riavvia il temporizzatore. Quando si realizzano dei temporizzatori con
autoreset simili, non utilizzare I'elemento "Q" della struttura DB del temporizzatore come
parametro per il contatto normalmente chiuso davanti all'istruzione di temporizzazione.
Utilizzare invece la variabile collegata all'uscita "Q" dell'istruzione di temporizzazione. ||
motivo per cui si preferisce evitare di accedere all'elemento Q della struttura DB del
temporizzatore & che questo provoca un aggiornamento del temporizzatore e se il
temporizzatore viene aggiornato a causa del contatto normalmente chiuso, allora il
contatto resetta immediatamente l'istruzione di temporizzazione. L'uscita Q dell'istruzione
di temporizzazione non & su ON per una scansione e non vengono eseguiti i segmenti
dipendenti.
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Ritenzione dei dati di temporizzazione dopo una commutazione RUN-STOP-RUN o un ciclo di
spegnimento/accensione della CPU

Se una sessione in modo RUN termina in STOP o in seguito ad un ciclo di
spegnimento/accensione della CPU viene avviata una nuova sessione RUN, i dati di
temporizzazione memorizzati nel modo RUN precedente vanno persi, a meno che la
struttura dei dati del temporizzatore non sia indicata come a ritenzione (temporizzatori TP,
TON, TOF e TONR).

Se si accettano i valori predefiniti nella finestra delle opzioni di richiamo dopo aver inserito
un'istruzione di temporizzazione nell'editor di programma, viene assegnato automaticamente
un DB di istanza che non puo essere a ritenzione. Per fare si che i dati del proprio
temporizzatore siano a ritenzione occorre invece utilizzare un DB globale o un DB di
multiistanza.

Assegnare un DB globale per memorizzare i dati di temporizzazione come dati a ritenzione

Questa opzione funziona indipendentemente dal punto in cui si trova il temporizzatore (OB,
FC o FB).

1. Creare un DB globale:

Fare doppio clic su "Inserisci nuovo blocco" dall'albero del progetto
Fare clic su blocco dati (DB)
Come tipo, scegliere DB globale

Se si desidera poter selezionare degli elementi di dati singoli in questo DB come a
ritenzione, assicurarsi che sia spuntata la casella di tipo DB "Ottimizzato". L'altra
opzione di tipo DB "Standard - compatibile con S7-300/400" consente solo di
impostare tutti gli elementi di dati DB a ritenzione o non a ritenzione.

Fare clic su OK

2. Aggiungere la o le strutture del temporizzatore al DB:

Nel nuovo DB globale aggiungere una nuova variabile statica utilizzando I''EC_Timer
del tipo di dati.

Nella colonna "Retain", selezionare la casella in modo che questa struttura risulti a
ritenzione.

Ripetere il processo per creare strutture per tutti i temporizzatori che si desidera
memorizzare in questo DB. E possibile inserire ogni struttura di temporizzazione in un
DB unico globale oppure inserire piu strutture di temporizzazione nello stesso DB
globale. Inoltre & possibile inserire altre variabili statiche accanto ai temporizzatori in
questo DB globale. Inserendo piu strutture di temporizzazione nello stesso DB globale
€ possibile ridurre il numero complessivo di blocchi.

Rinominare le strutture di temporizzazione, se desiderato.

3. Aprire il blocco di programma per modificare il punto in cui inserire un temporizzatore a
ritenzione (OB, FC o FB).

4. Inserire l'istruzione di temporizzazione nel punto desiderato.
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5. Quando compare la finestra delle opzioni di richiamo, fare clic sul pulsante Annulla.

Nella parte superiore della nuova istruzione di temporizzazione, inserire il nome (non
usare l'aiuto per scorrere) del DB globale e della struttura di temporizzazione creata
come descritto in precedenza (esempio: "Data_block_3.Static_1").

Assegnare un DB di multiistanza per memorizzare i dati di temporizzazione come dati a ritenzione

Questa opzione funziona solo se si inserisce il temporizzatore in un FB e

varia a seconda che le proprieta dell'FB comprendano o meno "Accesso ottimizzato al
blocco" (consente solo I'accesso simbolico). Per verificare com'e configurato I'attributo di
accesso ad un FB esistente, fare clic con il tasto destro del mouse sull'FB nell'albero del
progetto, scegliere Proprieta e quindi scegliere Attributi.

Se I'FB ha la proprieta "Accesso ottimizzato al blocco" (consente solo I'accesso simbolico):

1.
2.
3.

Aprire I'FB per apportare le modifiche.
Inserire l'istruzione di temporizzazione nel punto desiderato nell'FB.

Quando compare la finestra delle opzioni di richiamo fare clic sull'icona di multiistanza.
L'opzione di multiistanza & disponibile solo se l'istruzione & inserita in un FB.

Nella finestra delle opzioni di richiamo, rinominare il temporizzatore, se desiderato.

5. Fare clic su OK. L'istruzione di temporizzazione compare nell'editor e la struttura

dell'lEC_TIMER compare nell'interfaccia dell'FB sotto Statica.

Se necessario, aprire I'editor di interfaccia dell'FB (potrebbe essere necessario fare clic
sulla freccia per ingrandire la vista).

In Statica, individuare la struttura di temporizzazione appena creata.

Nella colonna Retain della struttura di temporizzazione, modificare la selezione in
"Retain". Ogniqualvolta questo FB viene successivamente richiamato da un altro blocco
di programma, viene creato un DB di istanza con questa definizione di interfaccia che
contiene la struttura di temporizzazione definita a ritenzione.
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Se I'FB non ha la proprieta "Accesso ottimizzato al blocco", I'accesso al blocco € di tipo
standard; & quindi compatibile con le configurazioni classiche di S7-300/400 e consente
l'accesso simbolico e diretto. Per assegnare un DB di multiistanza a un FB con accesso
standard procedere nel seguente modo:

1.
2.
3.

Aprire I'FB per apportare le modifiche.
Inserire l'istruzione di temporizzazione nel punto desiderato nell'FB.

Quando compare la finestra delle opzioni di richiamo, fare clic sull'icona di multiistanza.
L'opzione di multiistanza €& disponibile solo se l'istruzione € inserita in un FB.

Nella finestra delle opzioni di richiamo, rinominare il temporizzatore, se desiderato.

Fare clic su OK. L'istruzione di temporizzazione compare nell'editor e la struttura
dell'lEC_TIMER compare nell'interfaccia dell'FB sotto Statica.

Aprire il blocco che utilizzera questo FB.

7. Inserire questo FB nel punto desiderato. In questo modo si crea un blocco dati di istanza

per questo FB.

8. Aprire il blocco dati di istanza creato dopo aver inserito I'FB nell'editor.

In Statica, individuare la struttura di temporizzazione di interesse. Nella colonna Retain
per questa struttura di temporizzazione, spuntare la casella per far si che questa struttura
sia a ritenzione.
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Tabella 7- 23 Istruzioni di conteggio

Funzionamento del contatore

7.3 Funzionamento del contatore

KOP / FUP

SCL

Descrizione

"Counter name"

"IEC_Counter_ 0 DB".CTU
(
CU:= bool_in,
R:= bool_in,
PV:= int in,
Q=> bool out,
Cv=>_int out);

"Counter narme"

1D
Int

"IEC_Counter_0_DB".CTD
(
CD:= bool_in,
LD:= bool_in,
PV:= int in,
Q=> bool out,
CV=> int out);

"Counter name"

CTUD
Int
b Rt Q-
=1CD QD=
—-F o
=L
F

"IEC_Counter_0 DB".CTU
D(
CU:= bool_in,
CD:= bool_in,
R:= bool_in,
LD:= bool_in,
PV:= int in,
QU=> bool_ out,
QD=> bool_out,
CV=> int out);

Le istruzioni di conteggio consentono di contare gli eventi interni del
programma e quelli esterni del processo. Per salvare i propri dati
ciascun contatore utilizza una struttura memorizzata in un blocco dati
che viene assegnato quando si inserisce l'istruzione nell'editor.

e CTU & un contatore con conteggio in avanti
e CTD & un contatore con conteggio all'indietro
e CTUD & un contatore con conteggio in avanti e all'indietro

T Per KOP e FUP: Selezionare il tipo di dati del valore di conteggio nell'elenco a discesa sotto al nome dell'istruzione.

2 STEP 7 crea automaticamente il DB all'inserimento dell'istruzione.

3 Negli esempi SCL "IEC_Counter_0_DB" € il nome del DB di istanza.

Tabella 7- 24 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati’ Descrizione

CU, CD Bool Conta in avanti o indietro di uno

R (CTU, CTUD) Bool Resetta a zero il valore di conteggio

LD (CTD, CTUD) Bool Carica il controllo per il valore preimpostato

PV

Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt

Valore di conteggio preimpostato

Q, QU Bool Vero se CV >= PV
QD Bool Verose CV <=0
cv Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt Valore di conteggio attuale

11l campo numerico dei valori di conteggio varia in funzione del tipo di dati selezionato. Se il valore € un numero intero
senza segno € possibile contare all'indietro fino a zero o in avanti fino al limite del campo. Se il valore € un numero
intero con segno é possibile contare all'indietro fino al limite negativo del campo e in avanti fino al limite positivo.
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Il numero di contatori utilizzabili nel programma utente & limitato unicamente dalla quantita di
memoria disponibile nella CPU. | contatori utilizzano il seguente spazio di memoria:

e Per i tipi di dati SInt o USInt l'istruzione di conteggio utilizza 3 byte.
® Per i tipi di dati Int o Ulnt l'istruzione di conteggio utilizza 6 byte.
e Per i tipi di dati DInt o UDInt l'istruzione di conteggio utilizza 12 byte.

Queste istruzioni utilizzano contatori software la cui velocitd massima di conteggio & limitata
dalla velocita di esecuzione dell'OB in cui sono stati inseriti. L'OB in cui si trovano le
istruzioni deve essere eseguito abbastanza spesso da rilevare tutte le transizioni degli
ingressi CU o CD. Per informazioni sulle operazioni di conteggio veloce, vedere listruzione
CTRL_HSC|(Pagina 417).

Nota

Quando si inseriscono le istruzioni di conteggio in un FB si pud scegliere I'opzione DB di
multiistanza; in questo modo i nomi delle strutture dei contatori possono essere diversi e
contrassegnare strutture di dati diverse, ma i dati di conteggio sono contenuti in un unico
DB, per cui non & necessario creare un DB separato per ogni contatore. Si riduce cosi il
tempo di elaborazione e la memoria dei dati necessaria per i contatori. Le strutture dei dati di
conteggio contenute nel DB di multiistanza condiviso non interagiscono tra loro.

Funzionamento dei contatori

Tabella 7- 25 Funzionamento di CTU (conteggio in avanti)

Contatore Funzionamento

Il contatore CTU conta in avanti di 1 quando il valore del parametro CU

cambia da 0 a 1. Il diagramma di temporizzazione del CTU mostra il cu | | [ [ |—|
funzionamento con un valore di conteggio costituito da un numero intero !

senza segno (dove PV = 3). R ' I |

e Se il valore del parametro CV (valore di conteggio attuale) &
maggiore o uguale al valore del parametro PV (valore di conteggio
preimpostato), il parametro di uscita del contatore Q = 1.

e Se il valore del parametro di reset R cambia da 0 a 1, il valore di cv
conteggio attuale viene resettato a 0.
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Tabella 7- 26 Funzionamento di CTD (conteggio all'indietro)

Contatore Funzionamento
Il contatore CTD conta indietro di 1 quando il valore del
parametro CD cambia da 0 a 1. Il diagramma di CcD —!_I—!-I—rl I I-I—!_I
temporizzazione del CTD mostra il funzionamento con un J_| - ' 1
. . . . . LOAD L 1 1 1
valore di conteggio costituito da un numero intero senza segno ot ! ! ! '
(dove PV = 3). 130 ' v 3 '
1 1 2
e Se il valore del parametro CV (valore di conteggio attuale) 2 1 _I—
¢ inferiore o uguale a 0, il parametro di uscita del contatore eV o ] 0
Q=1. : : .
e Se il valore del parametro LOAD cambia da 0 a 1, il valore Q —|_,_|—
del parametro PV (valore preimpostato) viene caricato nel
contatore come nuovo CV (valore di conteggio attuale).

Tabella 7- 27 Funzionamento di CTUD (conteggio in avanti e all'indietro)

Contatore Funzionamento
Il contatore CTUD conta in m 'm M M M M
avanti e all'indietro di 1 quando cu . b ! ; X
gli ingressi di conteggio in avanti : ' ' : '
(CU) o all'indietro (CD) passano cD 4 L : ! !_l |_| :
da 0 a 1. Il diagramma di 1 : ' ' 1 ' '
temporizzazione del CTUD " : ' ' ' ' ; |
mostra il funzionamento con un R . . . , : : \ !
valore di conteggio costituito da , ! : ! , ' ' ;
un numero intero senza segno ! ' : : ! ' M ! :
(dove PV = 4). LOAD ' ! ; b5 : v 5 !
e Se il valore del parametro CV . : v 4 |_| 4 4 ]
& maggiore o uguale al " : L3
valore del parametro PV, il .
parametro di uscita del cv 0
contatore QU = 1.
e Se il valore del parametro CV
€ minore o uguale a zero, il Qu | L I_
parametro di uscita del I_
contatore QD = 1. QD o
e Se il valore del parametro
LOAD cambiada Oa 1, il
valore del parametro PV
viene caricato nel contatore
come nuovo CV.
e Se il valore del parametro di
reset RcambiadaOa 1, il
valore di conteggio attuale
viene resettato a 0.
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Ritenzione dei dati di conteggio dopo una commutazione RUN-STOP-RUN o un ciclo di
spegnimento/accensione della CPU

Se una sessione in RUN termina in STOP o in seguito a un ciclo di spegnimento/accensione
della CPU viene avviata una nuova sessione in RUN, i dati di conteggio memorizzati nella
precedente sessione RUN vanno persi, a meno che la struttura dei dati di conteggio non sia
a ritenzione (contatori CTU, CTD e CTUD).

Se si accettano i valori di default nella finestra delle opzioni di richiamo dopo aver inserito
un'istruzione di conteggio nell'editor di programma, viene assegnato automaticamente un DB
di istanza che non puo essere a ritenzione. Per fare si che i dati del proprio contatore siano
a ritenzione occorre invece utilizzare un DB globale o un DB di multiistanza.

Assegnare un DB globale per memorizzare i dati di conteggio come dati a ritenzione

Questa opzione funziona indipendentemente da dove si trova il contatore (OB, FC o FB).

1. Creare un DB globale:

Fare doppio clic su "Inserisci nuovo blocco" dall'albero del progetto
Fare clic su blocco dati (DB)
Come tipo, scegliere DB globale

Se si desidera poter selezionare singoli dati di questo DB come a ritenzione,
assicurarsi che sia spuntata la casella per il tipo indirizzabile soltanto simbolicamente.

Fare clic su OK

2. Aggiungere la o le strutture del contatore al DB:

Nel nuovo DB globale aggiungere una nuova variabile statica utilizzando uno dei tipi di
dati di conteggio. Assicurarsi di considerare il tipo che si desidera utilizzare per i valori
preimpostati e di conteggio.

Nella colonna "Retain", selezionare la casella in modo che questa struttura risulti a
ritenzione.

Ripetere il processo per creare strutture per tutti i contatori che si desidera
memorizzare in questo DB. E possibile inserire ogni struttura di conteggio in un DB
unico globale oppure inserire piu strutture di conteggio nello stesso DB globale. Inoltre
& possibile inserire altre variabili statiche accanto ai contatori in questo DB globale.
Inserendo piu strutture di conteggio nello stesso DB globale & possibile ridurre il
numero complessivo di blocchi.

Rinominare le strutture di conteggio, se desiderato.

3. Aprire il blocco di programma per modificare il punto in cui inserire un contatore a
ritenzione (OB, FC o FB).

4. Inserire l'istruzione di conteggio nel punto desiderato.
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5. Quando compare la finestra delle opzioni di richiamo, fare clic sul pulsante Annulla. Ora
si dovrebbe visualizzare una nuova istruzione di conteggio con "??7?", sia appena sopra
che appena sotto il nome dell'istruzione.

6. Nella parte superiore della nuova istruzione di conteggio, inserire il nome (non usare
l'aiuto per scorrere) del DB globale e della struttura di conteggio creata come descritto in
precedenza (esempio: "Data_block_3.Static_1"). Cio consente di inserire il tipo di valore
preimpostato e di conteggio (ad esempio: Ulnt per una struttura IEC_UCounter).

Tipo di dati di conteggio Tipo corrispondente dei valori preimpostati e

di conteggio
IEC_Counter INT
IEC_SCounter SINT
IEC_DCounter DINT
IEC_UCounter UINT
IEC_USCounter USINT
IEC_UDCounter UDINT

Assegnare un DB di multiistanza per memorizzare i dati di conteggio come dati a ritenzione

Questa opzione funziona solo se si inserisce il contatore in un FB e

varia a seconda che le proprieta dell'FB comprendano o meno "Accesso ottimizzato al
blocco" (consente solo I'accesso simbolico). Per verificare com'e configurato I'attributo di
accesso ad un FB esistente, fare clic con il tasto destro del mouse sull'FB nell'albero del
progetto, scegliere Proprieta e quindi scegliere Attributi.

Se I'FB ha la proprieta "Accesso ottimizzato al blocco" (consente solo I'accesso simbolico):

1.
2.
3.

Aprire I'FB per apportare le modifiche.
Inserire l'istruzione di conteggio nel punto desiderato nell'FB.

Quando compare la finestra delle opzioni di richiamo, fare clic sull'icona di multiistanza.
L'opzione di multiistanza & disponibile solo se l'istruzione € inserita in un FB.

Nella finestra delle opzioni di richiamo, rinominare il contatore, se desiderato.

Fare clic su OK. L'istruzione di conteggio compare nell'editor con il tipo INT per i valori
preimpostati e di conteggio, e la struttura IEC_COUNTER compare nell'interfaccia dell'FB
sotto Statica.

Se desiderato, modificare il tipo nell'istruzione di conteggio da INT ad uno degli altri tipi.
La struttura di conteggio si modifichera di conseguenza.

. Se necessario, aprire I'editor di interfaccia dell'FB (potrebbe essere necessario fare clic

sulla freccia per ingrandire la vista).

In Statica, individuare la struttura di conteggio appena creata.

9. Nella colonna Retain di questa struttura di conteggio, modificare la selezione in "Retain".

Ogniqualvolta questo FB viene successivamente richiamato da un altro blocco di
programma, viene creato un DB di istanza con questa definizione di interfaccia che
contiene la struttura di conteggio definita a ritenzione.
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Se I'FB non ha la proprieta "Accesso ottimizzato al blocco", I'accesso al blocco € di tipo
standard; & quindi compatibile con le configurazioni classiche di S7-300/400 e consente
l'accesso simbolico e diretto. Per assegnare un DB di multiistanza a un FB con accesso
standard procedere nel seguente modo:

1. Aprire I'FB per apportare le modifiche.
2. Inserire l'istruzione di conteggio nel punto desiderato nell'FB.

3. Quando compare la finestra delle opzioni di richiamo, fare clic sull'icona di multiistanza.
L'opzione di multiistanza & disponibile solo se l'istruzione € inserita in un FB.

4. Nella finestra delle opzioni di richiamo, rinominare il contatore, se desiderato.

5. Fare clic su OK. L'istruzione di conteggio compare nell'editor con il tipo INT per i valori
preimpostati e di conteggio, e la struttura IEC_COUNTER compare nell'interfaccia dell'FB
sotto Statica.

6. Se desiderato, modificare il tipo nell'istruzione di conteggio da INT ad uno degli altri tipi.
La struttura di conteggio si modifichera di conseguenza.

7. Aprire il blocco che utilizzera questo FB.

8. Inserire questo FB nel punto desiderato. In questo modo si crea un blocco dati di istanza
per questo FB.

9. Aprire il blocco dati di istanza creato dopo aver inserito I'FB nell'editor.

10.In Statica, individuare la struttura di conteggio di interesse. Nella colonna Retain di
questa struttura di conteggio, spuntare la casella per far si che questa struttura sia a
ritenzione.

Tipo indicato nell'istruzione di conteggio (per Struttura del tipo corrispondente indicata

valori preimpostati e di conteggio) nell'interfaccia dell'FB
INT IEC_Counter
SINT IEC_SCounter
DINT IEC_DCounter
UINT IEC_UCounter
USINT IEC_USCounter
UDINT IEC_UDCounter
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7.4 Operazioni di confronto

7.4.1 Istruzioni di confronto di valori

Tabella 7- 28 Istruzioni di confronto

KOP FUP SCL Descrizione
N - out := inl = in2; Confronta due valori dello stesso tipo di dati. Se il
— B_},_le or confronto del contatto KOP ¢& vero il contatto viene
'I Byte |' N — N1 IF inl = in2 attivato. Se il confronto del box FUP & vero l'uscita del
N N2 N2 — THEN out := 1; |DOXé&vera.
ELSE out := 0;
END IF;
1 Per KOP e FUP: fare clic sul nome dell'istruzione (ad es. "==") per modificare il tipo di confronto nell'elenco a discesa.

Fare clic su "???" e selezionare il tipo di dati nell'elenco a discesa.

Tabella 7- 29 Tipi di dati per i parametri

Parametro

Tipo di dati Descrizione

IN1, IN2

Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, String, Char, Valori da confrontare
Time, DTL, costante

Tabella 7- 30 Descrizioni del confronto

Tipo di relazione

Il confronto & vero se...

IN1 & uguale a IN2

<> IN1 & diverso da IN2

>= IN1 & maggiore di o uguale a IN2
<= IN1 & inferiore o uguale a IN2

> IN1 & maggiore di IN2

< IN1 € inferiore a IN2
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7.4.2 Istruzioni IN_Range (Valore compreso nel campo) e OUT_Range (Valore fuori

campo)

Tabella 7- 31 Istruzioni Valore compreso nel campo e Valore fuori campo

KOP / FUP SCL Descrizione
TRV out := IN RANGE (min, Verifica se un valore di ingresso si trova entro o al di fuori di un
T val, max); campo di valori specificato.
B Se il confronto & vero l'uscita del box & vera.
W
WAL
WA
out := OUT RANGE (min,
OUT_RAMNGE -
297 val, max);
I
WAL
[

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare il tipo di dati nell'elenco a discesa.

Tabella 7- 32 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati’ Descrizione
MIN, VAL, MAX | Sint, Int, Dint, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Ingressi del comparatore
Costante

1 | parametri di ingresso MIN, VAL e MAX devono avere lo stesso tipo di dati.
® |l confronto IN_RANGE & vero se: MIN <= VAL <= MAX
® |l confronto OUT_RANGE é vero se: VAL < MIN o VAL > MAX

232

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Istruzioni di base

7.4 Operazioni di confrontfo

743 Istruzioni OK (Verifica validita) e NOT_OK (Verifica invalidita)

Tabella 7- 33 Istruzioni OK (Verifica validita) e Not OK (Verifica invalidita)

KOP FUP SCL

Descrizione

e e Non disponibile

— ok~ ok,

. g Non disponibile

—noT_oK |— MNOT_OK

Verifica se un riferimento ai dati di ingresso € o meno un
numero reale valido secondo la specifica IEEE 754.

T Per KOP e FUP: Se il confronto del contatto KOP & vero il contatto viene attivato e fa passare il flusso di corrente. Se il

box FUP & vero l'uscita del box & vera.

Tabella 7- 34 Tipi di dati per il parametro

Parametro Tipo di dati

Descrizione

IN Real, LReal

Dati di ingresso

Tabella 7- 35 Funzionamento

Istruzione Il test del numero Real é vero se:
OK Il valore di ingresso & un numero reale valido *
NOT_OK Il valore di ingresso non & un numero reale valido !

T Un valore Real o LReal non & valido se & +/- INF (infinito), NaN (non € un numero) o se & un valore denormalizzato. Un
valore denormalizzato € un numero molto vicino allo zero. Nei calcoli la CPU lo sostituisce con uno zero.
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7.5

7.5.1

Funzioni matematiche

Istruzione CALCULATE (Calcola)

Tabella 7- 36 Istruzione CALCULATE

KOP / FUP SCL Descrizione
per creare L'istruzione CALCULATE consente di creare una funzione matematica
EAL%I#ATE I'equazione che agisce sugli ingressi (IN1, IN2, .. INn) ed emette il risultato in OUT
o | utilizzare sulla base dell'equazione definita.
EN END . ]
OUT = <377 Iespress!one e Selezionare innanzitutto un tipo di dati. Tutti gli ingressi e le uscite
- matematica SCL . -
devono avere lo stesso tipo di dati.
IM1 ouT standard.
[M23: e Perinserire un altro ingresso, fare clic sul simbolo sull'ultimo

ingresso.

Tabella 7- 37 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati?
IN1, IN2, ..INn Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord
ouT Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord

1 I parametri IN e OUT devono avere lo stesso tipo di dati (con conversioni implicite dei parametri di ingresso). Ad
esempio: il valore SINT di un ingresso verrebbe convertito in un valore INT o REAL se OUT & un valore INT o REAL.

234

Fare clic sul simbolo della calcolatrice per aprire la finestra in cui definire la funzione
matematica. Inserire I'espressione sotto forma di ingressi (ad es. IN1 e IN2) e operazioni.
Facendo clic su "OK" per salvare la funzione, la finestra di dialogo crea automaticamente gl
ingressi per l'istruzione CALCULATE.

In basso nell'editor compare un esempio e un elenco delle possibili operazioni matematiche

inseribi

Lell} &0

Esempio:
(INT + INZ) ™ (INT - IN2)

Possibili istruzioni:

And, Or, XOr, Swap, Not [ Imv, «, = ", [ Mod, Abs, Neg, Exp, **, Frag, Ln, Sin, ASin, Cos, ACos, Tan, ATan,

Sqr. Sqrt. Round, Ceil, Floor, Trunc

—
OK 1 Annulla
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Nota

Anche per ogni costante nella funzione deve essere creato un ingresso. |l valore costante
verrebbe quindi inserito nell'ingresso collegato per l'istruzione CALCULATE.

L'inserimento delle costanti sottoforma di ingressi permette di copiare l'istruzione
CALCULATE in altre posizioni all'interno del programma senza dover modificare la funzione.
| valori o le variabili degli ingressi per l'istruzione possono quindi essere modificati senza
conseguenze sulla funzione.

Se CALCULATE é stata eseguita e tutte le singole operazioni di calcolo sono concluse
correttamente, ENO = 1. In caso contrario, ENO = 0.

7.5.2 Istruzioni Somma, Sottrai, Moltiplica e Dividi

Tabella 7- 38 Istruzioni Somma, Sottrai, Moltiplica e Dividi

KOP / FUP SCL Descrizione
e out := inl + in2; |, ADD: somma (IN1+IN2= OUT)
T out := J_'nl - :!.n2; e SUB: sottrazione (IN1 - IN2 = OUT)
out := inl * in2;
EM ENO= | gut := inl / in2; e MUL: moltiplicazione (IN1 * IN2 = OUT)
IN1 out e DIV: divisione (IN1/IN2 = OUT)
N2> Le divisioni di numeri interi troncano la parte frazionaria del quoziente per

fornire un numero intero in uscita.

1 Per KOP e FUP: fare clic su"???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 39 Tipi di dati per i parametri (KOP e FUP)

Parametro Tipo di dati? Descrizione

IN1, IN2 Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, costante Ingressi dell'operazione
matematica

ouT Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Uscita dell'operazione
matematica

T | parametri IN1, IN2 e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.

IM2sE Per aggiungere un ingresso ADD o MUL, fare clic sul simbolo "Crea" oppure fare
clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso di uno dei
parametri IN disponibili e selezionare il comando "Inserisci ingresso".

Per eliminare un ingresso, fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso
di uno dei parametri IN (se sono presenti pit ingressi oltre ai due originali) disponibili e
selezionare il comando "Cancella".
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Se attiva (EN = 1) la funzione matematica esegue l'operazione specificata sui valori di
ingresso (IN1 e IN2) e salva il risultato nell'indirizzo di memoria specificato dal parametro di
uscita (OUT). Una volta eseguita correttamente |'operazione, l'istruzione imposta ENO = 1.

Tabella 7- 40 Stato di ENO

ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Il risultato dell'operazione matematica non & compreso entro il campo numerico valido del tipo di dati

selezionato. Viene restituita la parte meno significativa del risultato corrispondente alla dimensione di
destinazione.

0 Divisione per 0 (IN2 = 0): Il risultato non & definito e viene restituito zero.
0 Real/LReal: se uno dei valori di ingresso & NAN (non & un numero) viene restituito NAN.
0 ADD Real/LReal: se entrambi i valori IN sono INF con segni diversi |'operazione non & valida e viene
restituito NaN.
0 SUB Real/LReal: se entrambi i valori IN sono INF con lo stesso segno I'operazione non € valida e viene
restituito NaN.
0 MUL Real/LReal: se un valore IN & zero e l'altro € INF I'operazione non & valida e viene restituito NaN.
0 DIV Real/LReal: se entrambi i valori IN sono zero o INF l'operazione non & valida e viene restituito NaN.
7.5.3 Istruzione MOD (Rileva il resto della divisione)

Tabella 7- 41 Istruzione Modulo (Rileva il resto della divisione)

KOP / FUP SCL Descrizione
out := inl MOD in2; L'istruzione MOD pu¢ essere utilizzata per ottenere il resto di
""35' un'operazione di divisione di numeri interi. Il valore dell'ingresso IN1
JEN  ENO- viene diviso per il valore dell'ingresso IN2, ottenendo il resto nell'uscita
i1 ouT OUT.
Iz

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 42 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati’ Descrizione
IN1 e IN2 Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Costante Ingressi del modulo
ouT Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt Uscita del modulo

1| parametri IN1, IN2 e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.
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ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Valore IN2 = 0, ad OUT viene assegnato il valore zero
754 Istruzione NEG (Crea complemento a due)

Tabella 7- 44 Istruzione NEG (Crea complemento a due)

KOP / FUP SCL Descrizione
TG -(in); L'istruzione NEG inverte il segno aritmetico del valore nel parametro IN e salva il
| m | risultato nel parametro OUT.
—EN END -
N ouT)

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 45 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati’ Descrizione
IN Sint, Int, DInt, Real, LReal, costante Ingresso dell'operazione matematica
ouT Sint, Int, DInt, Real, LReal Uscita dell'operazione matematica

1 | parametri IN e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.

Tabella 7- 46 Stato di ENO

ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Il valore risultante non & compreso entro il campo numerico valido del tipo di dati selezionato.

Esempio per Sint: NEG (-128) da come risultato +128 che & maggiore del valore massimo consentito per il

tipo di dati.
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7.5.5 Istruzioni INC (Incrementa) e DEC (Decrementa)

Tabella 7- 47 Istruzioni INC e DEC

KOP / FUP SCL Descrizione
ERE| in_out := in_out + 1; Incrementa il valore di un numero intero con o senza segno:
777 Valore IN_OUT +1 = valore IN_OUT
—EM EMND
{IouT
T in_out := in out - 1; |Decrementa il valore di un numero intero con o senza segno:
| T Valore IN_OUT - 1 = valore IN_OUT
—EM END —
{INAOUT

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 48 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN/OUT Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt Ingresso e uscita dell'operazione matematica

Tabella 7- 49 Stato di ENO

ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Il valore risultante non & compreso entro il campo numerico valido del tipo di dati selezionato.
Esempio per Sint: INC (+127) da come risultato +128 che € maggiore del valore massimo consentito per il
tipo di dati.
7.5.6 Istruzione ABS (Genera valore assoluto)

Tabella 7- 50 Istruzione ABS (Valore assoluto)

KOP / FUP SCL Descrizione
T out := ABS(in); Calcola il valore assoluto di un numero intero o reale con segno nel parametro
" IN e salva il risultato nel parametro OUT.
—EM END -
Ll ouT |

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.
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Tabella 7- 51 Tipi di dati per i parametri

7.5 Funzioni matematiche

Parametro Tipo di dati? Descrizione
IN Sint, Int, DInt, Real, LReal Ingresso dell'operazione matematica
ouT Sint, Int, DInt, Real, LReal Uscita dell'operazione matematica

1 | parametri IN e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.

Tabella 7- 52 Stato di ENO

ENO

Descrizione

Nessun errore

selezionato.

tipo di dati.

Il risultato dell'operazione matematica non & compreso entro il campo numerico valido del tipo di dati

Esempio per Sint: ABS (-128) da come risultato +128 che & maggiore del valore massimo consentito per il

7.5.7

Tabella 7- 53 Istruzioni MIN (Rileva valore min.) e MAX (Rileva valore max.)

Istruzioni MIN (Rileva valore min.) e MAX (Rileva valore max.)

KOP / FUP SCL Descrizione
out:= MIN( L'istruzione MIN confronta il valore di due parametri IN1 e IN2 e
r'gl?';' inl:= variant in_, assegna il valore minimo (il piu basso) al parametro OUT.
— in2:= variant_in_
— EM ELlD— [,...in32]);
IM ouT
M2k
out:= MAX( L'istruzione MAX confronta il valore di due parametri IN1 e IN2 e
h’l’j‘f inl:= variant in_, assegna il valore massimo (il piu alto) al parametro OUT.
= in2:= variant_in_
— EN EMO = [,...in32]);
IM ouT
IM2sE

1 Per KOP e FUP: fare clic su"???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 54 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati’ Descrizione

IN1, IN2 Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Costante | Ingressi dell'operazione matematica (fino
[...IN32] a 32 ingressi)

ouT Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Real, LReal Uscita dell'operazione matematica

T | parametri IN1, IN2 e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.
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IM2sE Per aggiungere un ingresso, fare clic su "Crea" oppure fare clic con il tasto
destro del mouse sul connettore dell'ingresso di uno dei parametri IN disponibili
e selezionare il comando "Inserisci ingresso".

Per eliminare un ingresso, fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso
di uno dei parametri IN (se sono presenti piu ingressi oltre ai due originali) disponibili e
selezionare il comando "Cancella".

Tabella 7- 55 Stato di ENO

ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Solo per il tipo di dati Real:
e Almeno un ingresso non & un numero reale (NaN).
e L'OUT risultante & +/- INF (infinito).
7.5.8 Istruzione LIMIT (Imposta valore limite)

Tabella 7- 56 Istruzione LIMIT (Imposta valore limite)

W

KOP / FUP SCL Descrizione
T LIMIT(MN:= variant in , L'istruzione Limit verifica se il valore del parametro IN & compreso
L IN:= variant in , entro il campo di valori specificato dai parametri MIN e MAX and if
-EN EMO - -_— — —_—
Wi our MX:= variant_in_, not, clamps the value at MIN or MAX.

OUT:= variant out_);

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 57 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati? Descrizione

MN, IN e MX Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Costante Ingressi dell'operazione
matematica

ouT Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Uscita dell'operazione
matematica

1| parametri MN, IN, MX e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.
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Se il valore del parametro IN & compreso entro il campo specificato, il valore di IN viene
salvato nel parametro OUT. Se il valore del parametro IN non &€ compreso entro il campo
specificato, il valore OUT corrisponde al valore del parametro MIN (se il valore di IN &
inferiore a quello di MIN) oppure al valore del parametro MAX (se il valore di IN & superiore a

quello di MAX).
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Tabella 7- 58 Stato di ENO

ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Real: se uno o alcuni valori per MIN, IN e MAX non € un numero (NaN) viene restituito NaN.
0 Se MIN & maggiore di MAX il valore di IN viene assegnato a OUT.
Esempi SCL:
e MyVal := LIMIT(MN:=10,IN:=53, MX:=40); // Risultato: MyVal = 40
e MyVal := LIMIT(MN:=10,IN:=37, MX:=40); // Risultato: MyVal = 37
e MyVal := LIMIT(MN:=10,IN:=8, MX:=40); // Risultato: MyVal = 10
7.5.9 Istruzioni esponente, logaritmo e trigopnometria

Le funzioni matematiche in virgola mobile consentono di programmare le operazioni
matematiche utilizzando il tipo di dati Real o LReal:

SQR: Genera quadrato (IN 2= OUT)
SQRT: Genera radice quadrata (VIN = OUT)
LN: Genera logaritmo naturale (LN(IN) = OUT)

EXP: Genera valore esponenziale (e N=0UT), dove la base e =
2,71828182845904523536

EXPT: Calcola la potenza (IN1 N2 = QUT)

| parametri EXPT IN1 e OUT devono sempre avere lo stesso tipo di dati, quindi occorre
selezionare Real o LReal. Il tipo di dati per il parametro dell'esponente IN2 pud essere
selezionato tra molti tipi di dati.

FRAC: Rileva i decimali (parte frazionale di un numero in virgola mobile IN = OUT)
SIN: Forma valore del seno (sin(radianti IN) = OUT)

ASIN: Forma valore dell'arcoseno (arcsine(IN) = radianti OUT), dove sin(radianti OUT) =
IN

COS: Genera coseno (cos(radianti IN) = OUT)
ACOS: Genera arcocoseno (arccos(IN) = radianti OUT), dove cos(radianti OUT) = IN
TAN: Genera tangente (tan(radianti IN) = OUT)
ATAN: Genera arcotangente (arctan(IN) = radianti OUT), dove tan(radianti OUT) = IN
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Tabella 7- 59 Esempi di istruzioni di operazioni matematiche in virgola mobile

KOP / FUP SCL Descrizione

T out := SQR(in); Quadrato: IN 2= QUT

Feal o Ad esempio: Se IN = 9, allora OUT = 81.

—EN  ENO~ out := in * in;

I ouT

= out := inl ** in2; Esponenziale generale: IN1 N2= OUT

| Rea =772 Ad esempio: Se IN1 =3 e IN2 = 2, allora OUT = 9.
—EN ENO

{1 our

{IN2

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" (accanto al nome dell'istruzione) e selezionare il tipo di dati nel menu a discesa.

2 Per SCL: Per creare le espressioni matematiche € possibile utilizzare anche gli operatori matematici SCL di base.

Tabella 7- 60 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN, IN1 Real, LReal, costante Ingressi
IN2 Sint, Int, DInt, USInt, UInt,UDInt, Real, LReal, costante Ingresso esponenziale EXPT
ouT Real, LReal Uscite
Tabella 7- 61 Stato di ENO
ENO Istruzione Condizione Risultato (OUT)
1 Tutti Nessun errore Risultato valido
0 SQR Il risultato & maggiore del campo Real/LReal valido +INF
IN & +/- NaN (non & un numero) +NaN
SQRT IN & negativo -NaN
IN & +/- INF (infinito) o +/- NaN +/- INF o +/- NaN
LN IN & 0.0, negativo, -INF o -NaN -NaN
IN & +INF o +NaN +INF o +NaN
EXP Il risultato € maggiore del campo Real/LReal valido +INF
IN & +/- NaN +/- NaN
SIN, COS, TAN IN & +/- INF o +/- NaN +/- INF o +/- NaN
ASIN, ACOS IN non &€ compreso nel campo valido da -1,0 a +1,0 +NaN
IN & +/- NaN +/- NaN
ATAN IN & +/- NaN +/- NaN
FRAC IN & +/- INF o +/- NaN +NaN
EXPT IN1 € +INF e IN2 non & -INF +INF
IN1 & negativo o -INF +NaN se IN2 & Real/LReal,
-INF negli altri casi
IN1 0 IN2 & +/- NaN +NaN
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ENO Istruzione Condizione Risultato (OUT)
IN1 & 0,0 e IN2 & Real/LReal (solamente) +NaN
7.6 Operazioni di trasferimento
7.6.1 Istruzioni MOVE (Copia valore), MOVE_BLK (Copia area) e UMOVE_BLK

(Copia area senza interruzione)

Le istruzioni di trasferimento consentono di copiare degli elementi di dati in un nuovo
indirizzo di memoria e di convertirli da un tipo di dati in un altro. Il trasferimento non
determina la modifica dei dati di origine.

® ['istruzione MOVE copia un unico elemento di dati dall'indirizzo di origine specificato dal
parametro IN nell'indirizzo di destinazione specificato dal parametro OUT.

Le istruzioni MOVE_BLK e UMOVE_BLK hanno anche un parametro COUNT che
specifica quanti elementi di dati vengono copiati. Il numero di byte copiati per elemento
dipende dal tipo di dati assegnati ai nomi delle variabili dei parametri IN e OUT nella

tabella delle variabili PLC.

Tabella 7- 62 Istruzioni MOVE, MOVE_BLK e UMOVE_BLK

KOP / FUP SCL Descrizione
S outl := in; Copia in un nuovo indirizzo o in piu indirizzi un elemento di dati
— EN EMO = memorizzato in un indirizzo specificato.!
N 3E0UTT
R MOVE_BLK ( Trasferimento con interruzione che copia un blocco di elementi
Jen Emnom in:= variant in, di dati in un nuovo indirizzo.
1M out count:= uint_in,
COUNT out=> variant_out);
UIITHE L UMOVE_BLK ( Trasferimento senza interruzione che copia un blocco di
—EN T ENO in:= variant in, elementi di dati in un nuovo indirizzo.
1M out count:= uint_in,
EOUNT out=> variant out);

T Istruzione MOVE: per inserire un'altra uscita in KOP e FUP, fare clic sul simbolo "Crea" accanto al parametro di uscita.
Per SCL utilizzare varie istruzioni di assegnazione. E anche possibile utilizzare una delle costruzioni di loop.
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Tabella 7- 63 Tipi di dati per l'istruzione MOVE

Parametro Tipo di dati Descrizione

IN Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, Indirizzo di origine
DWord, Char, Array, Struct, DTL, Time

ouT Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, Indirizzo di destinazione
DWord, Char, Array, Struct, DTL, Time

4 0UT1 Per aggiungere le uscite MOVE, fare clic sul simbolo "Crea" oppure fare clic con
il tasto destro del mouse sul connettore dell'uscita di uno dei parametri OUT
disponibili e selezionare il comando "Inserisci uscita".

Per eliminare un'uscita, fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'uscita di
uno dei parametri OUT (se sono presenti piu uscite oltre alle due originali) disponibili e
selezionare il comando "Cancella".

Tabella 7- 64 Tipi di dati per le istruzioni MOVE_BLK e UMOVE_BLK

Parametro Tipo di dati Descrizione

IN Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Byte, Word, Indirizzo iniziale di origine
DWord

COUNT Ulint Numero di elementi di dati da

copiare

ouT Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, Indirizzo iniziale di destinazione
DWord
Nota

Regole per le operazioni di copia dei dati

e Per copiare il tipo di dati Bool, utilizzare SET_BF, RESET_BF, R, S o la bobina di uscita
(KOP)|Hotspot text/(Pagina 210)

e Per copiare un unico tipo di dati semplice, utilizzare MOVE

e Per copiare un array di tipi di dati semplici, utilizzare MOVE_BLK o0 UMOVE_BLK
e Per copiare una struttura, utilizzare MOVE

e Per copiare una stringa, utilizzare|S_MOVE (Pagina 299)

e Per copiare il carattere di una stringa, utilizzare MOVE

e Le istruzioni MOVE_BLK e UMOVE_BLK non consentono di copiare array o strutture
nelle aree di memoria I, Q o M.
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Le istruzioni MOVE_BLK e UMOVE_BLK si differenziano per la modalita di gestione degli
allarmi:

e Durante I'esecuzione di MOVE_BLK gli eventi di allarme vengono messi in coda ed

elaborati. Utilizzare l'istruzione MOVE_BLK nei casi in cui i dati contenuti nell'indirizzo di
destinazione non vengono usati in un sottoprogramma di OB di allarme oppure, in casi di
utilizzo, se non & necessario che siano coerenti. Se I'operazione MOVE_BLK viene
interrotta, I'ultimo elemento di dati trasferito nell'indirizzo di destinazione € completo e
coerente. L'operazione MOVE_BLK viene ripresa al termine dell'esecuzione dell'OB di

allarme.

e Gli eventi di allarme vengono messi in coda ma non elaborati finché non termina
I'esecuzione di UMOVE_BLK. Utilizzare l'istruzione UMOVE_BLK nei casi in cui, per poter
eseguire un sottoprogramma di OB di allarme, & necessario che I'operazione di
trasferimento sia terminata e che i dati di destinazione siano coerenti. Per maggiori
informazioni consultare il capitolo sullajcoerenza dei dati (Pagina|183).

Dopo I'esecuzione dell'istruzione MOVE, ENO & sempre vera.

Tabella 7- 65 Stato di ENO

ENO Condizione Risultato
1 Nessun errore Tutti gli elementi COUNT sono stati copiati
correttamente.
0 Il campo di origine (IN) o di destinazione (OUT) sono Gli elementi con le dimensioni adatte vengono
maggiori dell'area di memoria disponibile. copiati. Gli elementi parziali non vengono
copiati.
7.6.2 Istruzioni FieldRead (Leggi campo) e FieldWrite (Scrivi nel campo)

Nota

STEP 7 V10.5 non supportava un riferimento variabile come un indice dell'array o array
multidimensionali. Le istruzioni FieldRead e FieldWrite erano utilizzate per operazioni
dell'indice dell'array variabile per un array monodimensionale. STEP 7 V11 e le versioni

successive supportano una variabile come un indice dell'array e array multidimensionali.

FieldRead e FieldWrite sono comprese in STEP 7 V11 e successive per la retrocompatibilita
con i programmi che hanno utilizzato queste istruzioni.
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Tabella 7- 66 Istruzioni FieldRead e FieldWrite

KOP / FUP SCL Descrizione
. value := FieldRead legge I'elemento dell'array con il valore
F"";ffad member [index] ; dell'indice INDEX dall'array il cui primo elemento &
EN END = specificato nel parametro MEMBER. Il valore
INDE3 YALLE dell'elemento dell'array viene trasferito nella
MEMBER: posizione specificata nel parametro VALUE.
_ member [index] := FieldWrite trasferisce il valore nella posizione
F"";';‘;"B value; specificata dal parametro VALUE all'array il cui primo
EN o ENO elemento e specificato dal parametro MEMBER. I
INDE3 MEMEER valore viene trasferito all'elemento dell'array il cui
WALUE indice dell'array € specificato dal parametro INDEX.

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 67 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
Index Ingresso Dint Il numero di indice dell'elemento dell'array da
leggere o scrivere
Member 1 Ingresso Tipi di elementi dell'array: Posizione del primo elemento in un array
Bool, Byte, Word, DWord, monodimensionale definito in un blocco dati globale
Chair, Sint, Int, DInt, USInt, o un'interfaccia del blocco.
Ulnt, UDInt, Real, LReal Ad esempio: se l'indice dell'array & specificato come
[-2..4], allora l'indice del primo elemento & -2 e non
0.
Value ! Uscita Bool, Byte, Word, DWord, Posizione in cui viene copiato I'elemento dell'array
Chair, Sint, Int, DInt, USInt, specificato (FieldRead)
Ulnt, UDInt, Real, LReal Posizione del valore che & copiato nell'elemento
dell'array specificato (FieldWrite)

T Il tipo di dati dell'elemento dell'array specificato dal parametro MEMBER e dal parametro VALUE devono avere lo
stesso tipo di dati.

L'uscita di abilitazione ENO = 0, in presenza di una delle condizioni seguenti:
® |'ingresso EN ha lo stato del segnale "0"

e | 'elemento dell'array specificato nel parametro INDEX non & definito nell'array indicato
nel parametro MEMBER

® Durante I'elaborazione si verificano errori quali un overflow
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Accesso ai dati mediante indicizzazione degli array

Per accedere agli elementi di un array mediante una variabile basta utilizzare quest'ultima
come indice di array nella logica del programma. Ad es. il segmento sotto riportato imposta
un'uscita in base al valore booleano di un array di valori booleani nel blocco "Data_block_1"
che ¢ indirizzato dalla variabile del PLC "Index".

"Data_block_1".
Boal_ %00.0
Array["Index"] "Tag_1"

]l | I 1
LI} L

La logica con l'indice di array variabile € uguale al metodo precedente che utilizzava
un'istruzione FieldRead:

FieldRead
Boal

EM EMO

ThAD 100 w00
"Index" — INDEX WALLUE — "Tag_1"

"Data_block_1".
Boaol_array{1] — MEMEER

le istruzioni FieldWrite e FieldRead possono essere sostituite con la logica che usa una
variabile come indice dell'array.

SCL non dispone di istruzioni FieldRead o FieldWrite ma consente l'indirizzamento indiretto
degli array con una variabile:

#Tag_1 := "Data_block 1".Bool Array[#Index];
7.6.3 FILL_BLK (Inserisci dati nell'area) e UFILL_BLK (Inserisci area senza
interruzione)

Tabella 7- 68 Istruzioni FILL_BLK e UFILL_BLK

KOP / FUP SCL Descrizione

A FILL_1.3LK( . . Istru;ipne Inserisci i daFi.ne.II‘.are.)a: inserisce copie di un elemento di dati
e END L in:= variant in, |specificato in un'area diindirizzi

M ouT | count:=int,

| COUNT | out=> variant_out) ;

) UFILL BLK( Istruzione Inserisci area senza interruzione: inserisce copie di un

den EHD = in:= variant_in, elemento di dati specificato in un'area di indirizzi

1M ouT count:=int

| COUNT | out=> variant out);
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Tabella 7- 69 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, | Indirizzo di origine dei dati
DWord
COUNT USiInt, Ulnt Numero di elementi di dati da copiare
ouT Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, | Indirizzo di destinazione dei dati

DWord
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Nota
Regole per le operazioni di predefinizione della memoria

e Per effettuare la predefinizione con il tipo di dati BOOL, utilizzare SET_BF, RESET_BF,
R, S o la bobina di uscita (KOP)

o Per effettuare la predefinizione con un unico tipo di dati semplice, utilizzare MOVE
e Per predefinire un array con un tipo di dati semplici, utilizzare FILL_BLK o UFILL_BLK
o Per predefinire il carattere di una stringa, utilizzare MOVE

e Leistruzioni FILL_BLK e UFILL_BLK non consentono di predefinire array nelle aree di
memoria |, Q o M.

Le istruzioni FILL_BLK e UFILL_BLK copiano I'elemento dati di origine IN nella destinazione
in cui l'indirizzo iniziale & specificato dal parametro OUT. L'operazione di copia viene ripetuta
e un blocco ininterrotto di indirizzi viene predefinito finché il numero di copie non diventa
uguale al parametro COUNT.

Le istruzioni FILL_BLK e UFILL_BLK si differenziano per la modalita di gestione degli allarmi:

e Durante I'esecuzione di FILL_BLK gli eventi di allarme vengono messi in coda ed
elaborati. Utilizzare l'istruzione FILL_BLK nei casi in cui i dati contenuti nell'indirizzo di
destinazione non vengono usati in un sottoprogramma di OB di allarme oppure, in casi di
utilizzo, se non & necessario che siano coerenti.

® Gli eventi di allarme vengono messi in coda ma non elaborati finché non termina
I'esecuzione di UFILL_BLK. Utilizzare l'istruzione UFILL_BLK nei casi in cui, per poter
eseguire un sottoprogramma di OB di allarme, € necessario che I'operazione di
trasferimento sia terminata e che i dati di destinazione siano coerenti.

Tabella 7- 70 Stato di ENO

ENO Condizione Risultato
1 Nessun errore L'elemento IN & stato copiato correttamente
in tutte le destinazioni COUNT.
0 Il campo di destinazione (OUT) & Gli elementi con le dimensioni adatte
maggiore dell'area di memoria vengono copiati. Gli elementi parziali non
disponibile vengono copiati.
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Tabella 7- 71 Istruzione SWAP

7.6 Operazioni di trasferimento

Istruzione SWAP (Modifica disposizione byte)

KOP / FUP SCL Descrizione
I out := SWAP(in); |Inverte I'ordine dei byte all'interno di elementi di dati costituiti da due o quattro
SWAP . g . B S \ )
w7 byte. lasciando tuttavia invariato I'ordine dei bit nei byte. Dopo l'esecuzione
—dEN EMNO = dell'istruzione SWAP ENO & sempre vero.
IM auT

1

Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 72 Tipi di dati per i parametri
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Parametro Tipo di dati Descrizione

IN Word, DWord Byte di dati IN disposti in ordine

ouT Word, DWord Byte di dati OUT disposti in ordine inverso
Esempio 1 Parametro IN = MBO, Parametro OUT = MB4,

(prima dell'esecuzione) (dopo l'esecuzione)
Indirizzo MWO MB1 MW4 MB5
W#16#1234 12 34 34 12
WORD MSB LSB MSB LSB
Esempio 2 Parametro IN = MBO, Parametro OUT = MB4,
(prima dell'esecuzione) (dopo l'esecuzione)

Indirizzo MDO MB1 MB2 MB3 MD4 MB5 MB6 MB7
DW#16# 12 34 56 78 78 56 34 12
12345678
DWORD MSB LSB MSB LSB
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7.7 Operazioni di conversione

7.71 Istruzione CONV (Converti valore)

Tabella 7- 73 Istruzione CONV (converti valore)

KOP / FUP SCL Descrizione
out := <data type in> TO_<data type out>(in); Converte un elemento di dati da un
.‘,,E,F‘::i, tipo di dati in un altro.
—EN END =
™ ot

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare i tipi di dati nel menu a discesa.

2 Per SCL: Creare l'istruzione di conversione identificando il tipo di dati per il parametro di ingresso (in) e quello di uscita
(out). Ad esempio DWORD_TO_REAL converte un valore DWord in un valore Real.

Tabella 7- 74 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

IN Stringa di tipo Bit', Sint, USInt, Int, Uint, DInt, UDInt, Real, Valore di ingresso
LReal, BCD16, BCD32

ouT Stringa di tipo Bit', Sint, USInt, Int, Uint, DInt, UDInt, Real, Valore di ingresso convertito in un nuovo
LReal, BCD16, BCD32 tipo di dati

1 Questa istruzione non consente di selezionare stringhe di tipo Bit (Byte, Word, DWord). Per immettere un operando con
tipo di dati Byte, Word o DWord per il parametro di un'istruzione selezionare un numero intero senza segno con la
stessa lunghezza di bit. Ad es. selezionare USInt per un Byte, UInt per una Word o UDInt per una DWord.

Dopo che é stato selezionato il tipo di dati (da convertire) I'elenco a discesa (dei tipi in cui
convertire) visualizza una lista di possibili conversioni. Le conversioni da e verso BCD16
sono limitate al tipo di dati Int. Le conversioni da e verso BCD32 sono limitate al tipo di dati
Dint.

Tabella 7- 75 Stato di ENO

ENO Descrizione Risultato (OUT)
Nessun errore Risultato valido

0 IN & +/- INF o +/- NaN +/- INF o +/- NaN

0 Il risultato & maggiore del campo valido per il tipo di OUT viene impostato sul valore IN
dati OUT
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7.7.2 Istruzioni di conversione per SCL

Istruzioni di conversione per SCL

Tabella 7- 76 Conversione da Bool, Byte, Word o DWord

Tipo di dati Istruzione Risultato
Bool BOOL_TO_BYTE, BOOL_TO_WORD, Il valore é trasferito al bit meno significativo del tipo di
BOOL_TO_DWORD, BOOL_TO_INT, dati di destinazione.
BOOL TO DINT
Byte BYTE TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di
destinazione.
BYTE_TO_WORD, BYTE TO_DWORD Il valore & trasferito al byte meno significativo del tipo di
dati di destinazione.
BYTE_TO_SINT, BYTE TO_USINT Il valore é trasferito al tipo di dati di destinazione.
BYTE_TO_INT, BYTE TO_UINT, Il valore é trasferito al byte meno significativo del tipo di
BYTE _TO_DINT, BYTE TO UDINT dati di destinazione.
Word WORD_TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di
destinazione.
WORD_TO_BYTE Il byte meno significativo del valore di origine € trasferito
al tipo di dati di destinazione.
WORD_TO_DWORD Il valore ¢ trasferito nella parola meno significativa del
tipo di dati di destinazione.
WORD_TO_SINT, WORD_TO_USINT Il byte meno significativo del valore di origine & trasferito
al tipo di dati di destinazione.
WORD_TO_INT, WORD_TO_UINT Il valore é trasferito al tipo di dati di destinazione.
WORD_TO_DINT, WORD_TO_UDINT Il valore & trasferito nella parola meno significativa del
tipo di dati di destinazione.
DWord DWORD_TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di
destinazione.
DWORD_TO_BYTE, DWORD_TO_WORD, Il byte meno significativo del valore di origine & trasferito
DWORD_TO_SINT al tipo di dati di destinazione.
DWORD_TO_USINT, DWORD_TO_INT, La parola meno significativa del valore di origine viene
DWORD_TO_UINT trasferita nel tipo di dati di destinazione.
DWORD_TO_DINT, DWORD_TO_UDINT, Il valore & trasferito al tipo di dati di destinazione.

DWORD TO REAL
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Tabella 7- 77 Conversione da un numero intero corto (Sint o USInt)

Tipo di dati Istruzione Risultato
Sint SINT_TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di
destinazione.
SINT_TO_BYTE Il valore ¢ trasferito al tipo di dati di destinazione.
SINT_TO_WORD, SINT_TO_DWORD Il valore € trasferito al byte meno significativo del tipo di
dati di destinazione.
SINT_TO_INT, SINT_TO_DINT, Il valore & convertito.
SINT TO_USINT, SINT TO_ UINT,
SINT_TO_UDINT, SINT_TO_ REAL,
SINT TO_LREAL, SINT_TO_ CHAR,
SINT TO STRING
USint USINT_TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di

destinazione.

USINT_TO_BYTE

Il valore & trasferito al tipo di dati di destinazione.

USINT_TO_WORD, USINT_TO_DWORD,
USINT_TO_INT, USINT_ TO_UINT,
USINT TO DINT, USINT TO UDINT

Il valore ¢ trasferito al byte meno significativo del tipo di
dati di destinazione.

USINT_TO_SINT, USINT_TO_REAL,
USINT _TO_LREAL, USINT_TO_CHAR,
USINT TO_STRING

Il valore € convertito.

Tabella 7- 78 Conversione da un numero intero (Int o Ulnt)

Tipo di dati istruzione Risultato
Int INT TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di
destinazione.
INT_TO_BYTE, INT_TO_DWORD, Il valore & convertito.
INT_TO_SINT, INT_TO_USINT,
INT_TO_UINT, INT_TO_UDINT,
INT_TO_REAL, INT TO_LREAL,
INT TO CHAR, INT TO STRING
INT_ TO_WORD Il valore & trasferito al tipo di dati di destinazione.
INT_TO_DINT Il valore & trasferito al byte meno significativo del tipo di
dati di destinazione.
Ulnt UINT_TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito nel tipo di dati di

destinazione.

UINT_TO_BYTE, UINT_TO_SINT,
UINT_TO_USINT, UINT TO_INT,

UINT_TO_REAL, UINT TO_LREAL,
UINT TO CHAR, UINT TO STRING

Il valore & convertito.

UINT_TO_WORD, UINT TO_DATE

Il valore & trasferito al tipo di dati di destinazione.

UINT_TO_DWORD, UINT_TO_DINT,
UINT TO_UDINT

Il valore ¢ trasferito al byte meno significativo del tipo di
dati di destinazione.
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Tabella 7- 79 Conversione da un numero intero doppio (Dint o UDInt)

7.7 Operazioni di conversione

Tipo di dati Istruzione Risultato
Dint DINT TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito
nel tipo di dati di destinazione.
DINT TO_BYTE, DINT TO_WORD, DINT TO_SINT, Il valore € convertito.
DINT TO_USINT, DINT TO_INT, DINT TO_UINT,
DINT _TO_UDINT, DINT TO REAL, DINT TO LREAL,
DINT TO CHAR, DINT TO STRING
DINT TO_DWORD, DINT TO_ TIME Il valore é trasferito al tipo di dati di
destinazione.
UDInt UDINT_ TO_BOOL Il bit meno significativo viene trasferito

nel tipo di dati di destinazione.

UDINT_TO_BYTE, UDINT TO_WORD, UDINT TO_SINT,
UDINT_TO_USINT, UDINT_TO_INT, UDINT TO_UINT,
UDINT_TO_DINT, UDINT TO_REAL, UDINT TO_LREAL,
UDINT TO CHAR, UDINT TO STRING

Il valore & convertito.

UDINT_TO_DWORD, UDINT_TO_TOD

Il valore & trasferito al tipo di dati di
destinazione.

Tabella 7- 80 Conversione da un numero reale (Real o LReal)

LREAL_TO_UINT, LREAL TO DINT, LREAL TO_UDINT,
LREAL TO REAL, LREAL TO_ STRING

Tipo di dati Istruzione Risultato
Real REAL TO_DWORD, REAL TO_LREAL Il valore é trasferito al tipo di dati di
destinazione.
REAL TO_SINT, REAL_TO USINT, REAL TO_ INT, Il valore & convertito.
REAL TO _UINT, REAL_TO DINT, REAL TO_UDINT,
REAL TO STRING
LReal LREAL TO_SINT, LREAL TO_USINT, LREAL_TO_INT, Il valore & convertito.

Tabella 7- 81 Conversione da Time, DTL, TOD o Date

Tipo di dati Istruzione Risultato

Time TIME_TO_DINT Il valore & trasferito al tipo di dati di
destinazione.

DTL DTL_TO_DATE, DTL_TO_TOD Il valore & convertito.

TOD TOD_TO_UDINT Il valore & convertito.

Date DATE_TO_UINT Il valore € convertito.
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Tabella 7- 82 Conversione da Char o String

Tipo di dati Istruzione Risultato

Char CHAR TO_SINT, CHAR TO_USINT, Il valore & convertito.
CHAR TO_INT, CHAR TO UINT,
CHAR TO DINT, CHAR TO UDINT

CHAR TO_STRING Il valore é trasferito al primo carattere della
stringa.
String STRING_TO_SINT, STRING_TO_USINT, Il valore € convertito.

STRING_TO INT, STRING_TO UINT,
STRING_TO DINT, STRING TO UDINT,
STRING TO REAL, STRING TO LREAL
STRING_TO_CHAR Il primo carattere della stringa & copiato in Char.

7.7.3 Istruzioni ROUND (Arrotonda) e TRUNC (Genera numero intero)

Tabella 7- 83 Istruzioni ROUND e TRUNC

KOP / FUP SCL Descrizione
out := ROUND (in); [ Converte un numero reale in un numero intero. In KOP/FUP si pud
ﬂ:‘:ﬁ';?d selezionare il tipo di dati dell'uscita, ad esempio "DInt", facendo clic su
N END "???" nel box dell'istruzione.
L ouT | In SCL Il'uscita dell'istruzione ROUND ha per default il tipo di dati DINT. Per

arrotondare a un altro tipo di dati dell'uscita specificare il nome
dell'istruzione con il nome esplicito del tipo di dati, ad esempio
ROUND_REAL o ROUND_LREAL.

| decimali del numero reale vengono arrotondati al numero intero
successivo (IEEE - round to nearest). Se la cifra decimale del numero &
esattamente la meta della differenza tra due numeri interi (ad es. 10,5), il
numero viene arrotondato all'intero pari. Ad esempio:

e ROUND (10.5) = 10
e ROUND (11.5) = 12

P out := TRUNC (in) ; TRUNC converte un numero reale in numero intero. La parte frazionaria del
Real to Dl numero reale viene troncata a zero (IEEE - round to zero).
=EH ENOD =
IN ouT |

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" (accanto al nome dell'istruzione) e selezionare il tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 84 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN Real, LReal Ingresso in virgola mobile
ouT Sint, Int, DiInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Uscita arrotondata o troncata
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Tabella 7- 85 Stato di ENO

ENO Descrizione Risultato (OUT)

1 Nessun errore Risultato valido

0 IN & +/- INF o +/- NaN +/- INF 0 +/- NaN
7.74 Istruzioni CEIL e FLOOR (Genera da un numero in virgola mobile il numero

intero superiore e inferiore)

Tabella 7- 86 Istruzioni CEIL e FLOOR

KOP / FUP SCL Descrizione
; out := CEIL(in); Converte un numero reale (Real o LReal) nel piu vicino
Hc:i:am numero intero ma_gg_io_re 0 uguale al numero reale selezionato
={EN END = (IEEE "round to +infinity").
{IH ourT |
S out := FLOOR(in); Converte un numero reale (Real o LReal) nel piu vicino
Fimal b Dl | numero intero miporg o uguale al numero reale selezionato
—EM END - (IEEE "round to -infinity").
] ouT

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" (accanto al nome dell'istruzione) e selezionare il tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 87 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN Real, LReal Ingresso in virgola mobile
ouT Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal Uscita convertita

Tabella 7- 88 Stato di ENO

ENO Descrizione Risultato (OUT)
1 Nessun errore Risultato valido
0 IN & +/- INF o +/- NaN +/- INF o +/- NaN
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7.7.5

Tabella 7- 89 Istruzioni SCALE_X e NORM_X

Istruzioni SCALE_X (Riporta in scala) e NORM_X (Normazione)

KOP / FUP SCL Descrizione
i out :=SCALE X(min:= in , Riporta in scala il parametro VALUE, costituito da
SCALE_X - - =
Fed to 777 value:=_in , un numero reale normalizzato, dove ( 0,0 <=
—EM EMO max:=_in ); VALUE <= 1,0) nel tipo di dati e nel campo di
{MIN  OUT| valori specificati dai parametri MIN e MAX:
j"ﬂ;"fE OUT = VALUE (MAX - MIN) + MIN
HORHR out :=NORM X(min:= in_, Normalizza il parametro VALUE entro il campo di
777 ko sl value:= in_, valori specificato dai parametri MIN e MAX:
=EN END - max:= in ); OUT = (VALUE - MIN) / (MAX - MIN),
Rt LT dove (0,0 <= 0OUT <=1,0)
{VALLE
{ M

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 90 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati’ Descrizione

MIN Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Valore di ingresso minimo per il campo

VALUE SCALE_X: Real, LReal Valore di ingresso da riportare in scala o
NORM_X: Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Real, LReal normalizzare

MAX Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Valore di ingresso massimo per il campo

ouT SCALE_X: Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal Valore di uscita riportato in scala o

NORM_X: Real, LReal

normalizzato

1 Per SCALE_X: | parametri MIN, MAX e OUT devono avere lo stesso tipo di dati.
Per NORM_X: | parametri MIN, VALUE e MAX devono avere lo stesso tipo di dati.
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Nota
Il parametro VALUE di SCALE_X deve essere limitato a ( 0,0 <= VALUE <=1,0)

Se il parametro VALUE ¢ inferiore a 0,0 o superiore a 1,0:

e L'operazione di messa in scala lineare pud generare valori OUT inferiori al valore del
parametro MIN o superiori al valore del parametro MAX, che tuttavia rientrano nel campo
consentito per il tipo di dati OUT. In questi casi I'esecuzione di SCALE_X imposta ENO =
vero.

e E possibile generare valori in scala che non rientrano nel campo del tipo di dati OUT. In
questi casi il parametro OUT viene impostato su un valore intermedio uguale alla parte
meno significativa del numero reale riportato in scala prima della conversione finale nel
tipo di dati OUT. In questo caso I'esecuzione di SCALE_X imposta ENO = falso.

Il parametro VALUE di NORM_X deve essere limitato a ( MIN <= VALUE <= MAX)
Se il parametro VALUE ¢ inferiore a MIN o superiore a MAX, I'operazione di messa in scala

lineare pud generare valori OUT normalizzati inferiori a 0,0 o superiori a 1,0. In questo caso
I'esecuzione di NORM_X imposta ENO = vero.

Tabella 7- 91 Stato di ENO

ENO Condizione Risultato (OUT)

1 Nessun errore Risultato valido

0 Il risultato & maggiore del campo valido per il Risultato intermedio: la parte meno significativa di un

tipo di dati OUT numero reale prima della conversione finale nel tipo di dati

OUT.

0 Parametri MAX <= MIN SCALE_X: la parte meno significativa del numero reale
VALUE fino a raggiungere la dimensione di OUT.
NORM_X: VALUE nel tipo di dati di VALUE fino a
raggiungere le dimensioni di una doppia parola.

0 Parametro VALUE = +/- INF o +/- NaN VALUE e scritto in OUT
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Esempio (KOP): normalizzazione e messa in scala di un valore di ingresso analogico

Il campo valido di valori di un ingresso analogico da un modulo di I/O analogico o una signal
board che utilizza un ingresso per corrente va da 0 a 27648. Supponiamo che un ingresso
analogico rappresenti una temperatura in cui il valore 0 dell'ingresso analogico rappresenta -
30,0 gradi C e 27648 rappresenta 70,0 gradi C.

Per trasformare il valore analogico nelle unita di engineering corrispondenti, normalizzare
I'ingresso ad un valore compreso tra 0,0 e 1,0 e quindi metterlo in scala tra -30,0 e 70,0. Il
valore risultante & la temperatura rappresentata dall'ingresso analogico in gradi C:

HORM_3 SCALE_X
Int to Real Real toReal
EN ENO EN EMO —y
RAIR
. TLMOED -3 MOS0 .
HIE2 “Mormalized_ 0000000000000 OUT = "Current_temp
“Temp_input’ — ¥ALUE  OUT — value" OE+007 — MIN
MAK
27648 LMOGN
"Mormalized_
walue” — WALLE
7.
0000000000000
OE+007 — MAX

Notare che se l'ingresso analogico provenisse da un modulo di I/O analogico o una signal
board per tensione, il valore MIN dell'istruzione NORM_X sarebbe -27648 invece di 0.

Esempio (KOP): normalizzazione e messa in scala di un valore di ingresso analogico
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Il campo valido di valori di un'uscita analogica in un modulo di I/O analogico o una signal
board che utilizza un'uscita per corrente va da 0 a 27648. Supponiamo che un'uscita
analogica rappresenti un'impostazione di temperatura in cui il valore 0 dell'ingresso
analogico rappresenta -30,0 gradi C e 27648 rappresenta 70,0 gradi C. Per convertire un
valore di temperatura in memoria compreso tra -30,0 e 70,0 in un valore per l'uscita
analogica nel campo da 0 a 27648, occorre normalizzare il valore in unita di engineering ad
una valore compreso tra 0,0 e 1,0 e quindi metterlo in scala nel campo dell'uscita analogica,

da 0 a 27648:
MORM_X SCALE
Real toReal Real ta Int
EM EMD EN END —y
MIN
-3 %MDED v FHIWE0 .
0000000000000 "Mormalized_ wMOB0 OUT — "Temp_autput
DE+007 — MIN ouT — walue" “Narmalized
BAWED value" — WALUE
"Target_temp” @ WALUE DTEAE — hAK
7.
0000000000000
DE+007 - MAX

Notare che se I'uscita analogica fosse prevista per un modulo di I/O analogico o una signal
board per tensione, il valore MIN dell'istruzione SCALE_X sarebbe -27648 invece di 0.

Per ulteriori informazioni sulle rappresentazioni degli ingressi analogici (Pagina 946) e le
rappresentazioni delle uscite analogiche|(Pagina|947) per tensione e corrente, consultare i

dati tecnici.
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7.8

7.8.1

7.8 Operazioni di controllo del programma

Operazioni di controllo del programma

Istruzioni JMP (Salta se RLO = 1), JMPN (Salta se RLO = 0) e Etichetta
(Etichetta di salto)

Tabella 7- 92 Istruzione JMP, JMPN e LABEL

KOP FUP SCL Descrizione
Labsel_riame it i Vedere l'istruzione| GOTO| | Salta se RLO (risultato dell'operazione logica) = 1:
—{JMP— Jue | (Pagina 279). se c'e flusso di corrente in ingresso alla bobina JMP
=1 (KOP) o se l'ingresso del box JMP & vero (FUP),
I'esecuzione del programma prosegue con la prima
istruzione successiva all'etichetta specificata.
Label_name Labal_narne Salta se RLO = 0:
—{ JMPH}— JMPN Se non c'é flusso di corrente in ingresso alla bobina
- JMPN (KOP) o se l'ingresso del box JMPN ¢ falso
(FUP), I'esecuzione del programma prosegue con la
prima istruzione successiva all'etichetta specificata.
etichetta di destinazione per le istruzioni JMP e
Label_name Label_name JMPN.

T 1 nomi delle etichette possono essere digitati direttamente nell'istruzione LABEL. Utilizzare I'icona di aiuto del parametro
per selezionare i nomi delle etichette disponibili per I'apposito campo delle istruzioni JMP e JMPN. Inoltre il nome
dell'etichetta pud essere digitato direttamente nell'istruzione JMP o JMPN.

Tabella 7- 93 Tipi di dati per i parametri

Parametro

Tipo di dati Descrizione

Label_name

Identificatore dell'etichetta Identificatore per le istruzioni di salto e la corrispondente etichetta
di destinazione del programma

Ogni etichetta deve essere univoca all'interno di un blocco di codice.

E possibile saltare all'interno di un blocco di codice, ma non & possibile saltare da un

blocco di codice ad un altro.

Il salto pud essere in avanti o indietro.

E possibile saltare alla stessa etichetta da piti di un punto nello stesso blocco di codice.
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7.8.2 Istruzione JMP_LIST (Definisci elenco di salti)

Tabella 7- 94 Istruzione JMP_LIST

KOP / FUP - SCL Descrizione
CASE k OF L'istruzione JMP_LIST funge da distributore dei salti di programma per
JHP_LIST 0: GOTO destO; controllare I'esecuzione delle parti del programma. Il salto all'etichetta di
—EM DESTO 1: GOTO destl; programma corrispondente dipende dal valore dell'ingresso K.
k. DESTI 2: GOTO dest2: |L'esecuzione del programma continua con le istruzioni del programma
DESTZ [n: GOTO destn;] successive all'etichetta di destinazione del salto. Se il valore
1 DEST3 END CASE: dellingresso K supera il numero di etichette - 1, non si verifica nessun

salto e I'elaborazione continua con il segmento di programma
successivo.

Tabella 7- 95 Tipi di dati per i parametri

Parametro

Tipo di dati

Descrizione

K

Ulnt

Valore di controllo del distributore di salti

DESTO, DEST1, ..,
DESTn.

Etichette di programma

Etichette di destinazione del salto corrispondenti a valori del parametro K
specifici:

se il valore di K € uguale a 0, allora si salta all'etichetta di programma
assegnata all'uscita DESTO. Se il valore di K € uguale a 1, allora si salta
all'etichetta di programma assegnata all'uscita DEST1, e cosi via. Se il
valore dell'ingresso K supera il (numero di etichette - 1), non si verifica
alcun salto e l'elaborazione continua con il segmento di programma
successivo.
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Per KOP e FUP: Quando il box JMP_LIST viene inserito nel programma, presenta due
uscite di etichette di salto. E possibile inserire o cancellare destinazioni di salto.

JMP_LIST

K DEST1
by

JMP_LIST
-EM  DESTO

K wDEST1=
.

Tabella 7- 96 Istruzione SWITCH

Fare clic su "Crea" all'interno del box (a sinistra dell'ultimo parametro DEST)
EM  DESTO per inserire nuove uscite per le etichette di salto.

Fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'uscita e
selezionare il comando "Inserisci uscita".

Fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'uscita e
selezionare il comando "Cancella".

Istruzione SWITCH (Distributore di salto)

SCL

Descrizione

KOP / FUP
SWITCH
777
EN  DESTO
DEST1
= s:DEST2
> ELSE

Non disponibile

L'istruzione SWITCH funge da distributore dei salti di programma
per controllare I'esecuzione delle parti del programma. A seconda
del risultato dei confronti tra il valore dell'ingresso K e i valori
assegnati agli ingressi di confronto specificati, si salta all'etichetta
di programma che corrisponde alla prima prova di confronto che
risulta essere vera. Se nessun confronto risulta essere vero, allora
si salta all'etichetta assegnata a ELSE. L'esecuzione del
programma continua con le istruzioni del programma successive
all'etichetta di destinazione del salto.

1 Per KOP e FUP: Fare clic sotto il nome del box e selezionare il tipo di dati nel menu a discesa.
2 Per SCL: Utilizzare un set di confronti IF-THEN.
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Tabella 7- 97 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati? Descrizione

K Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, | Ingresso di valore di confronto comune
LReal, Byte, Word, DWord, Time,
TOD, Date

== <> < <= > >= | SInt, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Real,
LReal, Byte, Word, DWord, Time,

TOD, Date

Ingressi di valori di confronto separati per tipi di confronto
specifici

DESTO, DESTT, ..,
DESTn. ELSE

Etichette di programma

Etichette di destinazione del salto corrispondenti a confronti
specifici:

I'ingresso di confronto sotto e accanto all'ingresso K viene
elaborato per primo e provoca un salto all'etichetta
assegnata a DESTO, se il confronto tra il valore K e questo
ingresso & vero. La successiva prova di confronto utilizza
l'ingresso successivo sottostante e provoca il salto
all'etichetta assegnata a DESTH1, se il confronto & vero. |
restanti confronti vengono elaborati allo stesso modo e se
nessun confronto risulta essere vero, allora si salta
all'etichetta assegnata a ELSE.

1 L'ingresso K e gli ingressi di confronto (==, <>, <, <=, >, >=) devono avere lo stesso tipo di dati.

Inserimento e cancellazione di ingressi e specifica dei tipi di confronto

La prima volta che il bpx SWITCH KOP e FUP viene inserito nel programma, presenta due
ingressi di confronto. E possibile assegnare tipi di confronto e inserire ingressi/destinazioni di

salto come illustrato di seguito.

DESTO
K s:DESTH

DESTO
k. :DEST1

= .%ELSE

DESTO ®
K ::DEST1

%== ELSE .
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Fare clic su un operatore di confronto all'interno del box e selezionare
un nuovo operatore dall'elenco a discesa.

Fare clic su "Crea" all'interno del box (a sinistra dell'ultimo parametro
DEST) per inserire nuovi parametri di confronto e destinazione.

Fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso
e selezionare il comando "Inserisci ingresso".

Fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso
e selezionare il comando "Cancella".

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Istruzioni di base

7.8 Operazioni di controllo del programma

Tabella 7- 98 Selezione del tipo di dati del box SWITCH e operazioni di confronto ammesse

Tipo di dati Confronto Sintassi dell'operatore
Byte, Word, DWord Uguale ==
Non uguale <>
Sint, Int, Dint, USInt, Ulint, Uguale ==
UDInt, Real, LReal, Time, TOD, | Nonp uguale <>
Date . .
Maggiore di o uguale >=
Minore di o uguale <=
Maggiore di >
Minore di <

Regole di inserimento del box SWITCH

® Non & ammesso alcun collegamento dell'istruzione KOP/FUP davanti all'ingresso di
confronto.

® Non e presente nessuna uscita ENO, quindi in un segmento &€ ammessa una sola
istruzione SWITCH e l'istruzione SWITCH deve essere l'ultima operazione di un
segmento.

784 Istruzione RET (Salta indietro)

L'istruzione RET & opzionale e consente di concludere I'esecuzione del blocco attuale. Se &
presente il flusso di corrente nella bobina RET (KOP) o se l'ingresso RET del box & vero
(FUP), I'esecuzione del blocco attuale termina in quel punto e le istruzioni successive a RET
non vengono eseguite. Se il blocco attuale & un OB, il parametro "Return_Value" viene
ignorato. Se il blocco attuale & un'FC o un FB, il valore del parametro "Return_Value" viene
restituito alla routine richiamante come valore ENO del box richiamato.

Non & necessario inserire l'istruzione RET per ultima nel blocco perché questa operazione
viene effettuata automaticamente. E possibile inserire piu istruzioni RET nello stesso blocco.

Per SCL vedere l'istruzione RETURN (Pagina 279).

Tabella 7- 99 Istruzione Return_Value (RET) di controllo dell'esecuzione

KOP FUP SCL Descrizione
“Frebun, Vake™ “Fleturm_Vale'" RETURN; Conclude I'esecuzione del blocco attuale
——{RET [RET |

Tabella 7- 100  Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

Return_Value Bool Il parametro "Return_value" dell'istruzione RET viene assegnato all'uscita ENO del
box di richiamo blocco contenuto nel blocco richiamante.

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG 263



Istruzioni di base

7.8 Operazioni di controllo del programma

Di seguito ¢ illustrato un esempio di operazioni per I'utilizzo dell'istruzione RET in un blocco
di codice FC:

1. Creare un nuovo progetto e inserirvi un'FC
2. Moadificare I'FC:

Inserire istruzioni prelevandole dall'albero delle istruzioni.

Inserire un'istruzione RET, specificando quanto segue per il parametro

"Return_Value":

Vero, falso o una locazione di memoria che specifichi il valore di ritorno richiesto.

Inserire altre istruzioni.

3. Richiamare I'FC da MAIN [OB1].

Per avviare I'esecuzione dell'FC I"ingresso EN del box FC nel blocco di codice MAIN deve
essere vero.

Il valore specificato dall'istruzione RET nell'FC sara presente nell'uscita ENO del box FC nel
blocco di codice MAIN che segue I'FC per la quale & vero il flusso di corrente verso
l'istruzione RET.

7.8.5 Istruzione ENDIS_PW (Limita e abilita autenticazione della password)

Tabella 7- 101 Istruzione ENDIS_PW

hmi_pwd:= bool_in _,

f pwd on=> bool_out_,
full pwd on=> bool out_,
r_pwd_on=> bool_ out_,
hmi_pwd_on=> bool out_,

KOP / FUP SCL Descrizione

S ENDIS PW( L'istruzione ENDIS_PW consente di
= - . — req:= bool in , abilitare o disabilitare i collegamenti del
— REQ Ret_Val f pwd:= bool_in_, client alla CPU S7-1200 anche quando il
- F_PWD F_PAD_ON = - - . f P . .
s i I full pwd:= bool_in_, client & in grado di fornire la password
— R_PWD F_PAD_ON — r pwd:= bool_in_, corretta.
— HM_PWD HM_PAD_ON — . L.

Questa istruzione non disabilita le
password del Web server.

Tabella 7- 102  Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati | Descrizione

REQ IN Bool Esegue la funzione se REQ=1

F_PWD IN Bool Password failsafe: abilita (=1) o disabilita (=0)

FULL_PWD IN Bool Password di accesso completo: abilita (=1) o disabilita (=0)

R_PWD IN Bool Password di accesso in lettura: abilita (=1) o disabilita (=0)

HMI_PWD IN Bool Password HMI: abilita (=1) o disabilita (=0)

F_PWD_ON ouT Bool Stato della password failsafe: abilitata (=1) o disabilitata (=0)
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Parametro e tipo Tipo di dati | Descrizione

FULL_PWD_ON ouT Bool Stato della password di accesso completo: abilitata (=1) o disabilitata (=0)
R_PWD_ON ouT Bool Stato della password di sola lettura: abilitata (=1) o disabilitata (=0)
HMI_PWD_ON ouT Bool Stato della password HMI: abilitata (=1) o disabilitata (=0)

Ret_Val ouT Word Risultato della funzione

Richiamando ENDIS_PW con REQ=1 si disabilitano i tipi di password nei quali il parametro
di ingresso per la password € FALSE. Ogni tipo di password puo essere abilitato e
disabilitato separatamente. Ad esempio, abilitando la password fail safe e disabilitando le
altre, si puo limitare I'accesso alla CPU a un gruppo ristretto di persone.

ENDIS_PW viene eseguita in modo sincrono in un ciclo del programma e i parametri di
uscita della password indicano sempre lo stato attuale di abilitazione della password, a
prescindere dal REQ del parametro di ingresso. Tutte le password abilitate devono poter
essere reimpostate su abilitata/disabilitata. In caso contrario viene restituito un messaggio di
errore e vengono abilitate tutte le password che lo erano prima dell'esecuzione di
ENDIS_PW. Ci¢ significa che in una CPU standard (dove la password failsafe non &
configurata) F_PWD deve sempre essere impostato a 1 per ottenere un valore di ritorno di 0.
In questo casoF_PWD_ON & sempre 1.

Nota

e Se la password HMI € disabilitata I'esecuzione di ENDIS_PW pu0 bloccare I'accesso dei
dispositivi HMI.

e Le sessioni del client che erano state autorizzate prima dell'esecuzione di ENDIS_PW
non vengono modificate dall'istruzione.

Dopo I'avviamento 'accesso alla CPU ¢ limitato da password precedentemente definite nella
configurazione della protezione della CPU. La possibilita di disabilitare una password valida
deve essere ristabilita eseguendo nuovamente ENDIS_PW. Tuttavia, se si esegue
immediatamente ENDIS_PW e si disabilitano password necessarie, &€ possibile che
I'accesso al TIA Portal venga bloccato. Esiste la possibilita di utilizzare un'istruzione di
temporizzazione per ritardare I'esecuzione di ENDIS_PW dando cosi il tempo di inserire le
password prima che vengano disabilitate.

Nota
Ripristino di una CPU che blocca la comunicazione con il TIA Portal
Per maggiori dettagli sulle modalita di cancellazione della memoria di caricamento interna di

un PLC utilizzando una memory card consultare I'argomento sul/recupero di una password
persa (Pagina 139).
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Il passaggio al modo di funzionamento STOP provocato da errori, dall'esecuzione di STP o
da STEP 7 non elimina la protezione. La protezione & valida fino a quando si riavvia la CPU.
Vedere la tabella seguente per i dettagli.

Azione Modo di funzionamento Controllo password con
ENDIS_PW

Dopo il reset della memoriada | STOP Attiva: le password disabilitate
STEP 7 rimangono tali.

Dopo 'avviamento o la STOP Off: le password non vengono
sostituzione di una memory card disabilitate.

Dopo l'esecuzione di STARTUP, RUN Attiva: le password vengono
ENDIS_PW in un OB di ciclo del disabiltate secondo i parametri
programma o di avvio ENDIS_PW.

Dopo il passaggio del modo di STOP Attiva: le password disabilitate
funzionamento da RUN o rimangono tali.

STARTUP a STOP causato

dall'istruzione STP, da un errore

oda STEP 7
Nota

Livelli di accesso alla CPU protetti da password sicure. Le password con livello di sicurezza
elevato contengono almeno otto caratteri, lettere diverse, numeri e caratteri speciali, non
corrispondono a parole del dizionario, né a nomi o identificatori che possono essere dedotti
dai dati personali dell'utente. Tenere la password segreta e cambiarla spesso.

Tabella 7- 103  Codici delle condizioni di errore

RET_VAL Descrizione

(W#16#...)

0000 Nessun errore

80D0 La password failsafe non € configurata.

80D1 La password per l'accesso in lettura/scrittura non € configurata.
80D2 La password per |'accesso in lettura non & configurata.

80D3 La password per I'accesso HMI non € configurata.
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7.8.6 Istruzione RE_TRIGR (Riavvia tempo di controllo del ciclo)
Tabella 7- 104  Istruzione RE_TRIGR
KOP / FUP SCL Descrizione
—— RE_TRIGR() ; RE_TRIGR (Riavvia watchdog del tempo di ciclo) consente di aumentare il
RE_TRIGR : . . . . .
JEm EmMDL tempo massimo che puo trascorrere prima che il temporizzatore di controllo del

tempo di ciclo generi un errore.

L'istruzione RE_TRIGR consente di riavviare il temporizzatore del tempo di ciclo durante un
singolo ciclo. In questo modo il tempo di ciclo massimo consentito viene aumentato di un
tempo di ciclo massimo a partire dall'ultima esecuzione della funzione RE_TRIGR.

Nota

Prima della CPU versione firmware 2.2 dell'S7-1200, RE_TRIGR era limitata all'esecuzione
da un OB di ciclo del programma e poteva essere utilizzata per aumentare all'infinito il tempo
di ciclo del PLC. ENO = falso e il temporizzatore di controllo del tempo di ciclo non viene
resettato quando RE_TRIGR viene eseguita da un OB di avvio, un OB di allarme o un OB di
errore.

Dalla versione firmware 2.2 in poi, RE_TRIGR pud essere eseguita da un qualsiasi OB
(compreso OB di avvio, di allarme e di errore). Tuttavia, la scansione del PLC puo essere
aumentata solo di un massimo di 10 volte il tempo di ciclo massimo configurato.

Impostazione del tempo di ciclo massimo del PLC

Il valore del tempo del ciclo massimo puo essere configurato con "Tempo di ciclo" nella
finestra Configurazione dispositivi.

Tabella 7- 105  Valori del tempo di ciclo

Controllo del tempo di | Valore minimo Valore massimo Valore di default
ciclo

Tempo di ciclo 1ms 6000 ms 150 ms
massimo

Timeout del watchdog

Se il temporizzatore di controllo del tempo di ciclo raggiunge il suo valore prima che sia
terminato il ciclo di scansione, viene generato un errore. Se il programma utente contiene un
OB di allarme di errore temporale (OB 80) la CPU esegue I'OB, che pud comprendere la
logica di programma per generare una reazione speciale.

Se il programma utente non contiene un OB di allarme di errore temporale, la prima
condizione di timeout viene ignorata e la CPU resta in RUN. Se si verifica un secondo
timeout del tempo di ciclo massimo durante lo stesso ciclo di programma (il doppio del
valore di tempo di ciclo massimo), viene attivato un errore che commuta la CPU in STOP.

In STOP l'esecuzione del programma si arresta mentre la comunicazione e la diagnostica di
sistema della CPU restano attive.
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7.8.7 Istruzione STP (Chiudi programma)

Tabella 7- 106  Istruzione STP

KOP / FUP SCL Descrizione
S STP() ; STP porta la CPU in STOP. Quando la CPU & in STOP, I'esecuzione del
JEN EMD = programma e gli aggiornamenti fisici dell'immagine di processo si arrestano.

Per maggiori informazioni vedere: Configurazione delle uscite in caso di commutazione da
RUN a STOP|(Pagina|105).

Se EN = vero, la CPU passa in STOP, I'esecuzione del programma si arresta e lo stato di
ENO diventa non rilevante. Negli altri casi EN = ENO = 0.

7.8.8 Istruzioni GET_ERROR e GET_ERROR_ID (Interroga errori e ID di errore
localmente)

Le istruzioni di lettura degli errori forniscono informazioni sugli errori di esecuzione dei
blocchi di programma. Se si inserisce un'istruzione GET_ERROR o GET_ERRORL_ID &
possibile gestire gli errori del programma all'interno del blocco.

GET_ERROR

Tabella 7- 107  Istruzione GET_ERROR

KOP / FUP SCL Descrizione

GET_ERROR (_out ) ; Indica che si & verificato un errore di esecuzione di un blocco di
programma locale e inserisce informazioni dettagliate sull'errore in
una struttura di dati di errore predefinita.

GET_ERROR
=1EN ENO
ERROR

Tabella 7- 108  Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

ERROR ErrorStruct Struttura dei dati dell'errore: E possibile modificare il nome della
struttura ma non quello dei suoi membri.

Tabella 7- 109  Elementi della struttura di dati ErrorStruct

Componenti della struttura Tipo di dati Descrizione
ERROR_ID Word ID dell'errore
FLAGS Byte Mostra se si € verificato un errore durante il richiamo di un blocco.

e 16#01: errore durante il richiamo di un blocco.

e 16#00: nessun errore durante il richiamo di un blocco.
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Componenti della struttura Tipo di dati Descrizione
REACTION Byte Reazione predefinita:
e 0: Ignora (scrivi errore),
e 1: Continua con valore sostitutivo "0" (leggi errore),
e 2: Salta istruzione (errore di sistema)
CODE_ADDRESS CREF Informazioni sull'indirizzo e il tipo di blocco
BLOCK_TYPE Byte Tipo di blocco in cui si & verificato I'errore:
e 1:0B
e 2:FC
e 3:FB
CB_NUMBER Ulnt Numero del blocco di codice
OFFSET UDInt Riferimento alla memoria interna
MODE Byte Modalita di accesso: a seconda del tipo di accesso, possono essere
fornite le informazioni seguenti:
Modo (A) (B) (©) (D) B
0
1 Offset
2 Area
3 Punto di | Campo Numero
applicazi | d'azione
one
4 Area Offset
5 Area N° DB Offset
6 N° porta Area N° DB Offset
/Acc
7 N° porta | N°slot/ Area N° DB Offset
/Acc Campo
OPERAND_NUMBER Ulnt Numero operando del comando della macchina
POINTER_NUMBER _ Ulnt (A) Puntatore interno
LOCATION
SLOT_NUMBER_SCOPE Ulnt (B) Area di memorizzazione nella memoria interna
DATA_ADDRESS NREF Informazioni sull'indirizzo di un operando
AREA Byte (C) Area di memoria:
e L:16#40-4E, 86, 87, 8E, 8F, CO - CE
o |: 16#81
o Q:16#82
o M: 16#83
o DB: 16#84, 85, 8A, 8B
DB_NUMBER Ulnt (D) Numero del blocco dati
OFFSET UDInt (E) Indirizzo relativo dell'operando
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GET_ERROR_ID

Tabella 7- 110  Istruzione GetErrorlD

KOP / FUP SCL Descrizione

GET_ERR ID(); Indica che si & verificato un errore di esecuzione di un blocco di
GE_ERR_ID programma e ne specifica I'ID (codice identificativo).
= EN END
D

Tabella 7- 111 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

ID Word valori dell'D dell'errore per il membro ERROR_ID di ErrorStruct
Tabella 7- 112 Valori Error_ID

ERROR_ID ERROR_ID decimale | Errore di esecuzione del blocco di programma

esadecimale

0 0 Nessun errore

2520 9504 Stringa danneggiata

2522 9506 Errore di lettura di operando fuori campo

2523 9507 Errore di scrittura di operando fuori campo

2524 9508 Errore di lettura di un'area non valida

2525 9509 Errore di scrittura di un'area non valida

2528 9512 Errore di lettura dell'allineamento dei dati (allineamento errato dei bit)
2529 9513 Errore di scrittura dell'allineamento dei dati (allineamento errato dei bit)
252C 9516 Errore di puntatore non inizializzato

2530 9520 DB protetto dalla scrittura

253A 9530 DB globale non presente

253C 9532 Versione errata o FC non presente

253D 9533 Istruzione non presente

253E 9534 Versione errata o FB non presente

253F 9535 Istruzione non presente

2575 9589 Errore di profondita di annidamento del programma

2576 9590 Errore di assegnazione dei dati locali

2942 10562 Ingresso fisico non presente

2943 10563 Uscita fisica non presente
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Per default la CPU reagisce all'errore di esecuzione di un blocco registrando un errore nel
buffer di diagnostica. Se tuttavia si inseriscono una o piu istruzioni GET_ERROR o
GET_ERROR_ID all'interno di un blocco di codice, si fa in modo che questo gestisca gli
errori al suo interno. In questo caso la CPU non registra I'errore nel buffer di diagnostica. Le
informazioni di errore vengono invece riportate nell'uscita dell'istruzione GET_ERROR o
GET_ERROR_ID. Si pud scegliere se leggere tutte le informazioni di errore con l'istruzione
GET_ERROR o se leggere solo I'ID dell'errore con l'istruzione GET_ERROR_ID.
Generalmente il primo errore & quello piu importante mentre quelli successivi sono una sua
conseguenza.

La prima esecuzione di un'istruzione GET_ERROR o GET_ERROR_ID all'interno di un
blocco restituisce il primo errore rilevato durante I'esecuzione del blocco. Questo errore
avrebbe potuto verificarsi in qualsiasi momento tra l'inizio del blocco e I'esecuzione di
GET_ERROR o GET_ERROR_ID. Le esecuzioni successive di GET_ERROR o
GET_ERROR_ID restituiscono il primo errore successivo alla loro precedente esecuzione.
La cronologia degli errori non viene salvata e I'esecuzione di un'istruzione riabilita il sistema
PLC al rilevamento dell'errore successivo.

Il tipo di dati ErrorStruct utilizzato dall'istruzione GET_ERROR puo essere aggiunto
nell'editor di blocchi dati e negli editor di interfaccia dei blocchi in modo da consentire alla
logica del programma di accedere ai valori di questo tipo. Per aggiungere questa struttura,
selezionare ErrorStruct nell'elenco a discesa dei tipi di dati. E possibile creare piu elementi
ErrorStruct definendoli con nomi univoci. | membri di un ErrorStruct non possono essere
rinominati.

Condizione di errore indicata da ENO

Se EN = vero e viene eseguita GET_ERROR o GET_ERROR_ID, allora:

e ENO = vero indica che si & verificato un errore di esecuzione del blocco di codice e che
sono presenti dati di errore

e ENO = falso indica che non si & verificato alcun errore di esecuzione del blocco di codice

E possibile collegare a ENO della logica di programma che reagisca all'errore; ENO si
attivera dopo che si € verificato un errore. Se € presente un errore il parametro di uscita ne
salva i dati in un punto a cui il programma puo accedere.

GET_ERROR e GET_ERROR_ID possono essere utilizzate per trasmettere informazioni di
errore dal blocco in esecuzione (blocco richiamato) al blocco richiamante Inserire l'istruzione
nell'ultimo segmento del blocco richiamato in modo che ne rilevi lo stato di esecuzione finale.
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7.8.9

7.8.9.1

Tabella 7- 113

Istruzioni di controllo del programma per SCL

Panoramica delle istruzioni di controllo del programma per SCL

Structured Control Language (SCL) fornisce tre tipi di istruzioni di controllo del programma
per strutturare il programma utente:

Istruzioni selettive: un'istruzione selettiva consente di dirigere I'esecuzione del
programma in sequenze di istruzioni alternate.

Loop: I'esecuzione del loop € controllata mediante istruzioni di iterazione. Un'istruzione di
iterazione specifica quali parti di un programma debbano essere iterate a seconda di

certe condizioni.

Salti di programma: un salto di programma significa un salto diretto ad una destinazione
specificata e quindi ad un'istruzione diversa all'interno dello stesso blocco.

Queste istruzioni di controllo del programma utilizzano la sintassi del linguaggio di

programmazione PASCAL.

Tipi di istruzioni di controllo del programma per SCL

Istruzione di controllo del programma

Descrizione

Selettiva Istruzione IF-THEN Consente di dirigere I'esecuzione del programma in uno dei due rami
(Pagina|273) alternati a seconda che la condizione sia vera o falsa
Istruzione CASE Consente I'esecuzione selettiva in 1 dei rami alternati nin base al
(Pagina|274) valore di una variabile

Loop Istruzione FOR Ripete una sequenza di istruzioni per tutto il tempo in cui la variabile di
(Pagina|275) controllo rimane entro il campo di valori specificato
Istruzione WHILE-DO Ripete una sequenza di istruzioni mentre una condizione di esecuzione
(Pagina|276) continua ad essere soddisfatta

Istruzione REPEAT-
UNTIL (Pagina 277)

Ripete una sequenza di istruzioni fino a che viene soddisfatta una
condizione di conclusione

Salto di programma

Istruzione CONTINUE

Interrompe l'esecuzione di un'iterazione di loop corrente

(Pagina|278)

Istruzione EXIT Esce da un loop in qualsiasi punto indipendentemente dal fatto che la
(Pagina|278) condizione di conclusione sia soddisfatta o meno

Istruzione GOTO Fa si che il programma salti immediatamente ad un'etichetta specificata
(Pagina|279)

Istruzione RETURN Fa si che il programma esca dal blocco attualmente in esecuzione e
(Pagina|279) ritorni al blocco richiamante
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7.8.9.2 Istruzione IF-THEN

L'istruzione IF_THEN & un'istruzione condizionale che controlla il flusso di programma
eseguendo un gruppo di istruzioni in base alla valutazione di un valore Bool di
un'espressione logica. Per annidare o strutturare I'esecuzione di piu istruzioni IF-THEN &
possibile utilizzare anche delle parentesi.

Tabella 7- 114  Elementi dell'istruzione IF-THEN

SCL

Descrizione

IF "condition" THEN
statement_A;
statement B;
statement_C;

Se la "condition" € vera o 1, allora esegue le istruzioni seguenti fino
all'istruzione END-IF.

Se la "condition" € falsa o 0, allora salta all'istruzione END_IF (a meno il
programma non comprenda istruzioni ELSIF o ELSE opzionali).

[ELSIF "condition-n" THEN L'istruzione opzionale ELSEIF' fornisce condizioni supplementari da
statement N; valutare. Ad esempio: se la "condition" nell'istruzione IF-THEN ¢ falsa,
71 allora il programma valuta "condition-n". Se la "condition-n" & vera, allora
esegue "statement_N".

[ELSE L'istruzione opzionale ELSE fornisce delle istruzioni da eseguire quando la
statement_X; "condition" dell'istruzione IF-THEN e falsa.

i1
END_IF; L'istruzione END_IF conclude l'istruzione IF-THEN.

T All'interno di un'istruzione IF-THEN & possibile comprendere piu istruzioni ELSIF.

Tabella 7- 115  Variabili dell'istruzione IF-THEN

Variabili Descrizione

"condition" Richiesta. L'espressione logica & vera (1) o falsa (0).

"statement_A" Opzionale. Una o piu istruzioni da eseguire quando la "condition" & vera.

"condition-n" Opzionale. L'espressione logica da valutare dall'istruzione ELSIF opzionale.

"statement_N" Opzionale. Una o piu istruzioni da eseguire quando la "condition-n" dell'istruzione ELSIF &

vera.

"statement_X" Opzionale. Una o piu istruzioni da eseguire quando la "condition" dell'istruzione IF-THEN &

falsa.

Un'istruzione IF viene eseguita nel rispetto delle regole seguenti:

® Viene eseguita la prima sequenza di istruzioni la cui espressione logica = vera. Le
sequenze di istruzioni restanti non vengono eseguite.

® Se nessuna espressione booleana = vera, viene eseguita la sequenza di istruzioni
presentate da ELSE (oppure nessuna sequenza di istruzioni se il ramo ELSE non esiste).

® |e istruzioni ELSIF possono esistere in qualsiasi numero.

Nota

L'utilizzo di uno o piu rami ELSIF ha il vantaggio che le espressioni logiche che seguono
un'espressione valida non vengono piu valutate in contrasto con una sequenza di
istruzioni IF. Il runtime di un programma puo quindi essere ridotto.
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7.8.9.3 Istruzione CASE

Tabella7- 116  Elementi dell'istruzione CASE

SCL

Descrizione

CASE "Test Value" OF

[ELSE
Else-statement[; Else-statement,
END CASE;

"Valuelist": Statement[; Statement,
"Valuelist": Statement[; Statement,

-11

L'istruzione CASE esegue uno dei diversi
gruppi di istruzioni a seconda del valore di
un'espressione.

Tabella 7- 117  Parametri

1: Statement_A;

Parametro Descrizione
"Test_Value" Richiesto. Qualsiasi espressione numerica del tipo di dati Int
"ValueList" Richiesto. Un valore unico o un elenco di valori separati da una virgola o campi di valori.

(Usare due punti per definire un campo di valori: 2..8) L'esempio seguente illustra le diverse
versioni dell'elenco di valori:

2, 4: Statement _B;
3,5..7,9: Statement _C;

Statement Richiesto. Una o piu istruzioni che vengono eseguite quando il "Test_Value" corrisponde a
qualsiasi valore nell'elenco di valori

Else-statement

Opzionale. Una o piu istruzioni che vengono eseguite se non c'é corrispondenza con un
valore delle corrispondenze indicate nel "ValueList"

Un'istruzione CASE viene eseguita nel rispetto delle seguenti regole:

® | 'espressione Test_value deve restituire un valore del tipo Int.

e Quando viene elaborata un'istruzione CASE, il programma verifica se il valore
dell'espressione Test_value & contenuto all'interno di un elenco di valori specificato. Se
non viene trovata alcuna corrispondenza, viene eseguito il componente dell'istruzione

assegnato all'elenco.

® Se non viene trovata alcuna corrispondenza, viene eseguita la parte di programma
successiva a ELSE oppure, se il ramo ELSE non esiste non viene eseguita nessuna

istruzione.
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Le istruzioni CASE possono essere annidate. Ogni istruzione CASE annidata deve avere

un'istruzione END_CASE associata.

CASE "varl" OF
1 : #var2 := 'A';
2 : $#var2 := 'B';
ELSE
CASE "var3" OF
65..90: #var2 := 'UpperCase';
97..122: #var2 := 'LowerCase';
ELSE
#var2:= 'SpecialCharacter’;
END_CASE;
END_CASE;
7.8.9.4 Istruzione FOR

Tabella7- 118  Elementi dell'istruzione FOR

SCL Descrizione
FOR "control_variable" := "begin" TO "end" L'istruzione FOR viene utilizzata per ripetere una
[BY "increment"] DO sequenza di istruzioni fin tanto che la variabile di
statement; controllo si trova entro il campo di valori
. specificato. La definizione di un loop con FOR
END FOR; comprende la specifica di un valore iniziale e uno

finale. Entrambi i valori devono essere dello
stesso tipo della variabile di controllo.

I loop FOR possono essere annidati. L'istruzione
END_FOR si riferisce all'ultima istruzione FOR
eseguita.

Tabella7- 119  Parametri

Parametro Descrizione

"control_variable" Richiesto. Un numero intero (Int o DInt) che funge da contatore loop

"begin" Richiesto. Espressione semplice che specifica il valore iniziale delle variabili di controllo

"end" Richiesto. Espressione semplice che determina il valore finale delle variabili di controllo

"increment” Opzionale. Variazione di una "control_variable" dopo ogni loop. "increment" ha lo stesso tipo
di dati di "control_variable". Se il valore di "increment" non & specificato, il valore delle
variabili verra incrementato di 1 dopo ogni loop. "increment" non pud essere modificato
durante I'esecuzione dell'istruzione FOR.
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L'istruzione FOR esegue quanto segue:

e All'inizio del loop la variabile di controllo viene impostata sul valore iniziale (assegnazione
iniziale), che ad ogni iterazione del loop viene aumentato dell'incremento specificato
(incremento positivo) o ridotto (incremento negativo) fino a raggiungere il valore finale.

® Dopo ogni loop viene verificata la condizione (valore finale raggiunto) per stabilire se &
stata o0 meno soddisfatta. Se la condizione di fine non viene soddisfatta la sequenza delle
istruzioni viene ripetuta, altrimenti il loop termina e I'esecuzione continua con listruzione
successiva al loop.

Regole per la formulazione delle istruzioni FOR:
e | avariabile di controllo puo essere solo dei tipo di dati Int o Dint.

e |'istruzione BY [incremento] pud essere omessa. Se non & specificato nessun
incremento, si presume automaticamente che sia +1.

Per concludere il loop indipendentemente dallo stato dell'espressione "condition", utilizzare
Istruzione EXIT (Pagina 278). L'istruzione EXIT esegue l'istruzione immediatamente dopo
l'istruzione END_FOR.

Utilizzare l'istruzione Istruzione CONTINUE (Pagina 278) per saltare le istruzioni successive
di un loop FOR e continuare il loop verificando se la condizione per la conclusione &
soddisfatta.

7.8.9.5 Istruzione WHILE-DO

Tabella 7- 120  Istruzione WHILE

SCL Descrizione

WHILE "condition" DO L'istruzione WHILE esegue una serie di istruzioni finché una data condizione risulta
Statement; vera.
Statement; I loop WHILE possono essere annidati. L'istruzione END_WHILE si riferisce all'ultima
el istruzione WHILE eseguita.

END WHILE;

Tabella 7- 121 Parametri

Parametro Descrizione
"condition" Richiesto. Un'espressione logica che risulta vera o falsa. (Una condizione "null" € interpretata
come falsa).
Statement Opzionale. Una o piu istruzioni che sono eseguite fino a che la condizione risulta vera.
Nota
L'istruzione WHILE valuta lo stato della "condition" prima di eseguire qualsiasi istruzione. Per
eseguire le istruzioni almeno una volta indipendentemente dallo stato della "condition",
utilizzare l'istruzione| REPEAT |(Pagina 277).
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Un'istruzione WHILE viene eseguita nel rispetto delle regole seguenti:

® |a condizione di esecuzione viene valutata prima di ogni iterazione del corpo del loop.

® || corpo del loop in seguito a DO si ripete finché la condizione di esecuzione risulta vera.
e Se risulta falsa, il loop viene saltato e viene eseguita l'istruzione successiva al loop.

Per concludere il loop indipendentemente dallo stato dell'espressione "condition", utilizzare
Istruzione EXIT |(Pagina|278). L'istruzione EXIT esegue l'istruzione immediatamente dopo
l'istruzione END_WHILE.

Utilizzare l'istruzione CONTINUE per saltare le istruzioni successive di un loop WHILE e
continuare il loop verificando se la condizione per la conclusione & soddisfatta.

7.8.9.6 Istruzione REPEAT-UNTIL
Tabella 7- 122 Istruzione REPEAT
SCL Descrizione
REPEAT L'istruzione REPEAT esegue un gruppo di istruzioni finché una data condizione risulta
Statement; vera.
; | loop REPEAT possono essere annidati. L'istruzione END_REPEAT si riferisce sempre
UNTIL "condition" all'ultima istruzione REPEAT eseguita.
END REPEAT;
Tabella 7- 123  Parametri
Parametro Descrizione
Statement Opzionale. Una o piu istruzioni che sono eseguite fino a che la condizione risulta vera.
"condition” Richiesto. Una o piu espressioni dei due modi seguenti: un'espressione numerica o
un'espressione di stringa che risulta vera o falsa. Una condizione "null" & interpretata come
falsa.

Nota

Prima di valutare lo stato della "condition", I'istruzione REPEAT esegue le istruzioni nella
prima iterazione del loop (anche se la "condition" &€ falsa). Per rivedere lo stato della
"condition" prima dell'esecuzione delle istruzioni, utilizzare l'istruzione WHILE (Pagina 276).

Per concludere il loop indipendentemente dallo stato dell'espressione "condition", utilizzare
Istruzione EXIT |(Pagina|278). L'istruzione EXIT esegue l'istruzione immediatamente dopo
l'istruzione END_REPEAT.

Utilizzare l'istruzione Istruzione CONTINUE (Pagina 278) per saltare le istruzioni successive
di un loop REPEAT e continuare il loop verificando se la condizione per la conclusione &
soddisfatta.
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7.8.9.7 Istruzione CONTINUE
Tabella 7- 124  Istruzione CONTINUE
SCL Descrizione
CONTINUE L'istruzione CONTINUE salta le istruzioni successive di un loop di programma (FOR,
Statement; WHILE, REPEAT) e continua il loop verificando se la condizione per la conclusione &
; soddisfatta. In caso contrario, il loop continua.
Un'istruzione CONTINUE viene eseguita nel rispetto delle regole seguenti:
e (Questa istruzione conclude immediatamente I'esecuzione del corpo di un loop.
® A seconda che la condizione di ripetizione del loop sia soddisfatta o meno, il corpo viene
eseguito ancora oppure l'istruzione di iterazione viene abbandonata e viene eseguita
l'istruzione immediatamente successiva.
® |n un'istruzione FOR la variabile di controllo viene aumentata dell'incremento specificato
immediatamente dopo un'istruzione CONTINUE.
Utilizzare l'istruzione CONTINUE solo all'interno di un loop. Nei loop CONTINUE annidati si
fa sempre riferimento al loop che la comprende immediatamente. CONTINUE viene
generalmente utilizzata insieme ad un'istruzione IF.
Se il loop deve essere abbandonato indipendentemente dal test di conclusione, utilizzare
l'istruzione EXIT.
L'esempio seguente illustra l'uso dell'istruzione CONTINUE per evitare un errore di divisione
per 0 durante il calcolo della percentuale di un valore:
FOR i := 0 TO 10 DO
IF value[i] = O THEN CONTINUE; END_IF;
p := part / value[i] * 100;
s := INT_TO_STRING(p) ;
percent := CONCAT(INl:=s, IN2:="%");
END_FOR;
7.8.9.8 Istruzione EXIT
Tabella 7- 125  Istruzione EXIT
SCL Descrizione
EXIT; L'istruzione EXIT viene utilizzata per uscire da un loop (FOR, WHILE o REPEAT) in qualsiasi punto,

indipendentemente dal fatto che la condizione di conclusione sia soddisfatta o meno.
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Un'istruzione EXIT viene eseguita nel rispetto delle regole seguenti:

® (Questa istruzione fa si che l'istruzione di ripetizione che circonda direttamente l'istruzione
di uscita sia abbandonata immediatamente.

® | 'esecuzione del programma continua dopo la fine del loop (ad esempio dopo
END_FOR).
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Utilizzare l'istruzione EXIT all'interno di un loop. Nei loop annidati, l'istruzione EXIT fa si che
I'elaborazione ritorni al successivo livello di annidamento superiore.
FOR i := 0 TO 10 DO
CASE value[i, 0] OF
1..10: value [i, 1]:="A";
11..40: value [i, 1]:="B";
41..100: value [i, 1]:="C";
ELSE
EXIT;
END_CASE;
END_FOR;

7.8.9.9 Istruzione GOTO

Tabella 7- 126  Istruzione GOTO

SCL Descrizione
GOTO JumpLabel; L'istruzione GOTO salta le istruzioni passando ad un'etichetta nello stesso blocco.
Statement; L'etichetta di salto ("JumpLabel") e I'istruzione GOTO devono trovarsi nello stesso
. ; blocco. Il nome di un'etichetta di salto pud essere assegnato solo una volta
JumpLabel: Statement; all'interno di un blocco. Ogni etichetta di salto pud essere la destinazione di diverse
istruzioni GOTO.

Non & possibile saltare ad una parte di loop (FOR, WHILE o REPEAT), mentre € possibile
saltare dall'interno di un loop.

Nell'esempio seguente a seconda del valore dell'operando "Tag_value" I'esecuzione del
programma riprende nel punto definito dalla relativa etichetta di salto. Se "Tag_value" = 2,
I'esecuzione del programma riprende nell'etichetta di salto "MyLabel2" e salta "MyLabel1".
CASE "Tag_value" OF

1 : GOTO MyLabell;

2 : GOTO MyLabel2;

ELSE GOTO MyLabel3;

END_CASE;

MyLabell: "Tag 1" := 1;
MyLabel2: "Tag 2" := 1;
MyLabel3: "Tag 4" := 1;

7.8.9.10 Istruzione RETURN

Tabella 7- 127  Istruzione RETURN

SCL Descrizione

RETURN; L'istruzione RETURN esce dal blocco di codice in esecuzione senza condizioni. L'esecuzione del

programma ritorna al blocco richiamante o al sistema operativo (quando si esce da un OB).

Esempio di istruzione RETURN:
IF "Errore" <> 0 THEN
RETURN;

END_IF;
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Nota

Dopo aver eseguito l'ultima istruzione, il blocco di codice ritorna automaticamente al blocco
richiamante. Non inserire un'istruzione RETURN al termine del blocco di codice.

7.9 Combinazioni logiche a parola

7.9.1 Istruzioni delle operazioni logiche AND, OR e XOR

Tabella 7- 128  Istruzioni delle operazioni logiche AND, OR e XOR

KOP / FUP SCL Descrizione
T out := inl AND in2; AND: AND logico
77
EM ENO - out := inl OR in2; OR: OR logico
:m;b out out := inl XOR in2; XOR: OR esclusivo logico

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

IM2sE Per aggiungere un ingresso, fare clic su "Crea" oppure fare clic con il tasto destro
del mouse sul connettore dell'ingresso di uno dei parametri IN disponibili e
selezionare il comando "Inserisci ingresso".

Per eliminare un ingresso, fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso
di uno dei parametri IN (se sono presenti pit ingressi oltre ai due originali) disponibili e
selezionare il comando "Cancella".

Tabella 7- 129  Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN1, IN2 Byte, Word, DWord Ingressi logici
ouT Byte, Word, DWord Uscita logica

1| parametri IN1, IN2 e OUT vengono impostati tutti sul tipo di dati selezionato.

| corrispondenti valori di bit di IN1 e IN2 vengono combinati logicamente per generare un
risultato logico booleano nel parametro OUT. Dopo I'esecuzione di queste istruzioni ENO &
sempre vero.
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7.9.2 Istruzione INV (Crea complemento a uno)
Tabella 7- 130  Istruzione INV
KOP / FUP SCL Descrizione
i Non disponibile Calcola il complemento a uno del parametro IN invertendo i valori dei
777 singoli bit del parametro IN (modificando gli 0 in 1 e gli 1 in 0). Dopo
—{EM EMO — I'esecuzione dell'istruzione ENO & sempre vero.
I ouT

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 131 Tipi di dati per i parametri
Parametro Tipo di dati Descrizione
IN Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Byte, Word, DWord Elemento di dati da invertire
ouT Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Byte, Word, DWord Uscita negata
7.9.3 Istruzioni DECO (Decodifica) e ENCO (Codifica)
Tabella 7- 132 Istruzione ENCO e DECO
KOP / FUP SCL Descrizione
S out := ENCO(_in ); Caodifica un pattern di bit in un numero binario
ek L'istruzione ENCO converte il parametro IN nel numero binario
=EN END = corrispondente alla posizione del bit impostato meno significativo
N ouT] del parametro IN e restituisce il risultato nel parametro OUT. Se il
parametro IN &€ 0000 0001 o 0000 0000, viene restituito in OUT il
valore 0. Se il valore del parametro IN &€ 0000 0000, ENO viene
impostato su falso.
B out := DECO(_in_); Decodifica un numero binario in un pattern di bit
| Fid) L'istruzione DECO decodifica il numero binario fornito dal
-EN E“? o parametro IN impostando a 1 la corrispondente posizione di bit
{IN 1]

nel parametro OUT (gli altri bit vengono impostati a 0). Dopo
I'esecuzione dell'istruzione DECO ENO & sempre vero.

Nota: Il tipo di dati di default per l'istruzione DECO € DWORD. In
SCL, cambiare il nome dell'istruzione in DECO_BYTE o
DECO_WORD per decodificare un valore di byte o di parola, e
assegnare scheda o indirizzo a un byte o parola.

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.
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Tabella 7- 133 Tipi di dati per i parametri
Parametro Tipo di dati Descrizione
IN ENCO: Byte, Word, DWord ENCO: pattern di bit da codificare
DECO: Ulint DECO: valore da decodificare
ouT ENCO: Int ENCO: valore codificato
DECO: Byte, Word, DWord DECO: pattern di bit decodificato
Tabella 7- 134  Stato di ENO
ENO Condizione Risultato (OUT)
1 Nessun errore Numero di bit valido
0 IN & zero OUT viene impostato a zero
Il tipo di dati del parametro OUT dell'istruzione DECO, che puo essere Byte, Word o DWord,
limita il campo utile del parametro IN. Se il valore del parametro IN € maggiore del campo
utile, viene eseguita un'operazione "Modulo" per estrarre i bit meno significativi sotto indicati.
Campo del parametro IN di DECO:
® \engono utilizzati 3 bit (valori 0-7) IN per impostare 1 posizione di bit in un Byte OUT
® \engono utilizzati 4 bit (valori 0-15) IN per impostare 1 posizione di bit in un Word OUT
® \engono utilizzati 5 bit (valori 0-31) IN per impostare 1 posizione di bit in un DWord OUT
Tabella 7- 135 Esempi
Valore IN di DECO Valore OUT di DECO (decodifica di una posizione di bit)
Byte OUT Min. IN 0 00000001
8 bit Max. IN 7 10000000
Word OUT Min. IN 0 0000000000000001
16 bit Max. IN 15 1000000000000000
DWord OUT Min. IN 0 00000000000000000000000000000001
32 bit Max. IN 31 10000000000000000000000000000000
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794 Istruzioni SEL (Seleziona), MUX (Multiplexaggio) e DEMUX (Demultiplexaggio)
Tabella 7- 136 Istruzione SEL (seleziona)
KOP / FUP SCL Descrizione
out := SEL( In funzione del valore assunto dal parametro G, SEL assegna al
S,?Ei‘ g:=_bool_in, parametro OUT uno dei due valori di ingresso forniti.

EM ENO - in0:-_variant_in,

G ouT inl:= variant_in);

MO

IM1

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 137  Tipi di dati per l'istruzione SEL
Parametro Tipo di dati? Descrizione
G Bool e 0 seleziona INO
e 1 seleziona IN1
INO, IN1 Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord, Ingressi
Time, Char
ouT Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord, Uscita
Time, Char

T Le variabili di ingresso e la variabile di uscita devono avere lo stesso tipo di dati.

Codici delle condizioni di errore: ENO & sempre vero dopo I'esecuzione dell'istruzione SEL.

Tabella 7- 138  IstruzioneMUX (multiplexaggio)
KOP / FUP SCL Descrizione
il out := MUX( In funzione del valore assunto dal parametro K, MUX copia nel
el k:= unit in, parametro OUT uno dei diversi valori di ingresso forniti. Se il valore
EM ENO = inl:=variant in, del parametro K supera (IN77- 1), allora il valore del parametro ELSE
K. ouT in2:=variant in, viene copiato nel parametro OUT.
IND
IN1=x [...in32:=variant in,]
ELSE -

inelse:=variant_in);

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.

IM2sk Per aggiungere un ingresso, fare clic su "Crea" oppure fare clic con il tasto
ELSE E destro del mouse sul connettore dell'ingresso di uno dei parametri IN
disponibili e selezionare il comando "Inserisci ingresso".

Per eliminare un ingresso, fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'ingresso
di uno dei parametri IN (se sono presenti pit ingressi oltre ai due originali) disponibili e
selezionare il comando "Cancella".
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Tabella 7- 139  Tipi di dati per l'istruzione MUX
Parametro Tipo di dati Descrizione
K Ulnt e 0 seleziona IN1
e 1 seleziona IN2
e nseleziona INn
INO, IN1, .. INn Sint, Int, Dint, USInt, Ulnt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord, Ingressi
Time, Char
ELSE Sint, Int, DInt, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord, | Valore di ingresso sostitutivo
Time, Char (opzionale)
ouT Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, DWord, Uscita

Time, Char

1 Le variabili di ingresso e la variabile di uscita devono avere lo stesso tipo di dati.

Tabella 7- 140  IstruzioneDEMUX (demultiplexaggio)
KOP / FUP SCL Descrizione
T DEMUX ( DEMUX copia il valore della posizione assegnata al parametro IN in

297 k:= unit in, una delle molte uscite. Il valore del parametro K seleziona quale

EM END in:=variant_in, uscita & stata selezionata come destinazione del valore IN. Se il

K. auTo outl:=variant in, valore di K & maggiore del numero (OUTn- 1), allora il valore IN

M s=0UT1 out2 :=variant_in, viene copiato nella posizione assegnata al parametro ELSE.

ELSE -

[...out32:=variant_in,]

outelse:=variant in);

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare un tipo di dati nel menu a discesa.
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sE LT Per inserire un ingresso, fare clic su "Crea" oppure fare clic con il tasto destro
LSE del mouse sul connettore dell'uscita di uno dei parametri OUT disponibili e
selezionare il comando "Inserisci uscita".

Per eliminare un'uscita, fare clic con il tasto destro del mouse sul connettore dell'uscita di
uno dei parametri OUT (se sono presenti piu uscite oltre alle due originali) disponibili e
selezionare il comando "Cancella".

Sistema di automazione S7-1200
Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Istruzioni di base

7.9 Combinazioni logiche a parola

Tabella 7- 141 Tipi di dati per I'istruzione DEMUX

Parametro Tipo di dati? Descrizione

K Ulnt Valore del selettore:
e 0 seleziona OUT1
e 1 seleziona OUT2

e nseleziona OUTn

IN Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, Ingresso
DWord, Time, Char

OuUTO, OUTA1, .. | Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, Uscite

OUTn DWord, Time, Char
ELSE Sint, Int, DInt, USInt, UInt, UDInt, Real, LReal, Byte, Word, Uscita sostitutiva quando K & maggiore di
DWord, Time, Char (OUTn - 1)

' La variabile di ingresso e le variabili di uscita devono avere lo stesso tipo di dati.

Tabella 7- 142 Stato ENO per le istruzioni MUX e DEMUX

ENO Condizione Risultato (OUT)

1 Nessun errore MUX: il valore IN selezionato viene
copiato in OUT

DEMUX: il valore IN viene copiato
nelllOUT selezionata

0 MUX: K & maggiore del numero di ingressi -1 e Nessuna ELSE presente: OUT resta
invariata,

e ELSE presente, valore ELSE
assegnato in OUT

DEMUX: K & maggiore del numero di uscite -1 e Nessuna ELSE presente: le uscite
restano invariate,

o ELSE presente, valore IN copiato in
ELSE
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7.10 Spostamento e rotazione
7.101 Istruzioni SHR (Sposta verso destra) e SHL (Sposta verso sinistra)
Tabella 7- 143 Istruzioni SHR e SHL
KOP / FUP SCL Descrizione
Shi out := SHR( Utilizzare le istruzioni di scorrimento (SHL e SHR) per scorrere il
9 | in:= variant in _, pattern di bit del parametro IN. Il risultato viene assegnato al
—EM EMO - n:=_uint_in); parametro OUT. Il parametro N specifica il numero di posizioni di
I:I ouT | out := SHL( bit fatte scorrere:
in:= variant_in , e SHR: fa scorrere un pattern di bit verso destra
ni=_uint in); e SHL: fa scorrere un pattern di bit verso sinistra

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare i tipi di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 144  Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione

IN Byte, Word, DWord Pattern di bit da far scorrere

N Ulint Numero di posizioni di bit da far scorrere
ouT Byte, Word, DWord Pattern di bit dopo l'operazione di scorrimento

e Se N=0 lo scorrimento non viene effettuato e il valore IN viene assegnato a OUT.

® Gli zeri vengono fatti scorrere nelle posizioni di bit liberate dall'operazione.

e Se il numero di posizioni da far scorrere (N) &€ maggiore di quello dei bit nel valore di
destinazione (8 per Byte, 16 per Word, 32 per DWord), i valori di bit originali vengono fatti
scorrere fuori e sostituiti con zeri (a OUT viene assegnato zero).

® Dopo l'esecuzione delle istruzioni di scorrimento ENO & sempre vero.

Tabella 7- 145  Esempio di SHL con dati Word

Scorrimento dei bit di un Word verso sinistra inserendo gli zeri da destra (N = 1)

IN 1110 0010 1010 1101

Valore di OUT prima del primo 1110 0010 1010 1101
scorrimento:

Dopo il primo scorrimento verso sinistra: 1100 0101 0101 1010

Dopo il secondo scorrimento verso sinistra: | 1000 1010 1011 0100

Dopo il terzo scorrimento verso sinistra: 0001 0101 0110 1000
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7.10 Spostamento e rotazione

7.10.2 Istruzioni ROR (Fai ruotare verso destra) e ROL (Fai ruotare verso sinistra)
Tabella 7- 146  Istruzioni ROR e ROL
KOP / FUP SCL Descrizione
— out := ROL( Le istruzioni di rotazione (ROR e ROL) consentono di far ruotare il
ROL . . . S . .
277 in:= variant in_, pattern di bit del parametro IN. Il risultato viene assegnato al
-EH END - n:= uint _in); parametro OUT. Il parametro N specifica il numero di posizioni di bit
{IN ouT | out := ROR( fatte ruotare.
N . . .
) in:=_variant in , ¢ ROR: fa ruotare un pattern di bit verso destra
ni=_uint in); e ROL: fa ruotare un pattern di bit verso sinistra

T Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare i tipi di dati nel menu a discesa.

Tabella 7- 147  Tipi di dati per i parametri
Parametro Tipo di dati Descrizione
IN Byte, Word, DWord Pattern di bit da far ruotare
N Ulint Numero di posizioni di bit da far ruotare
ouT Byte, Word, DWord Pattern di bit dopo 'operazione di rotazione
e Se N=0 la rotazione non viene effettuata e e il valore IN viene assegnato a OUT.
e | dati di bit fatti ruotare e uscire da un lato del valore di destinazione vengono reinseriti dal
lato opposto, in modo da mantenere tutti i valori di bit originali.
® |a rotazione viene eseguita anche se il numero di posizioni di bit da far ruotare (N) &
superiore a quello del valore di destinazione (8 Byte, 16 per Word, 32 per DWord).
® Dopo l'esecuzione delle istruzioni di rotazione ENO & sempre vero.
Tabella 7- 148  Esempio di ROR con dati Word

Rotazione dei bit che escono da destra e vengono reinseriti da sinistra (N = 1)

IN 0100 0000 0000 0001

Valore di OUT prima della prima rotazione: | 0100 0000 0000 0001

Dopo la prima rotazione verso destra: 1010 0000 0000 0000

Dopo la seconda rotazione verso destra: 0101 0000 0000 0000
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Istruzioni avanzate

8.1 Funzioni di data, ora e orologio

8.1.1 Istruzioni di data e ora
Le istruzioni di data e ora consentono di eseguire operazioni di calcolo della data e dell'ora.

e T_CONYV converte un valore in o da (tipi di dati di data e ora) e (tipi di dati byte, word e
dword)

e T_ADD somma i valori Time e DTL: (Time + Time = Time) o (DTL + Time = DTL)
e T_SUB sottrae i valori Time e DTL: (Time - Time = Time) o (DTL - Time = DTL)

T_DIFF fornisce la differenza tra i due valori DTL come valore Time: DTL - DTL = Time

T_COMBINE combina un valore Date e un valore Time_and_Date per creare un valore
DTL

Per informazioni sul formato dei dati DTL e Time, consultare il capitolo sui|Tipi di dati di data
e ora/(Pagina/115).

Tabella 8- 1 Istruzione T_CONV (Estrai e converti tempi)

KOP / FUP Esempio SCL Descrizione
T out := DINT TO_TIME ( T_(_JONV converte un valore in o da (tipi di dati di data e ora) e (tipi di
977 10 777 in:= variant_in); dati byte, word e dword).
<EM ENO -
. Ouf out := TIME_TO DINT(
in:= variant in);

T Peribox KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare i tipi di dati di origine/destinazione nel menu a discesa.

2 Per SCL: trascinare T_CONYV dall'albero delle istruzioni e inserirla nell'editor di programma, quindi selezionare i tipi di
dati di origine/destinazione.

Tabella 8- 2 Tipi di dati validi per le conversioni T_CONV

Tipo di dati IN (o OUT) Tipi di dati OUT (o IN)

TIME (millisecondi) Dint, Int, Sint, UDInt, Ulnt, USInt, TOD
Solo SCL: Byte, Word, Dword

DATE (numero di giorni dal 1° gennaio 1990) Dint, Int, Sint, UDInt, Ulnt, USInt, DTL

Solo SCL: Byte, Word, Dword

TOD (millisecondi dalla mezzanotte 24:00:00.000) | Dint, Int, Sint, UDInt, Ulnt, USInt, TIME, DTL
Solo SCL: Byte, Word, Dword
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8.1 Funzioni di data, ora e orologio

Nota

Utilizzo di T_CONV per convertire una dimensione di dati maggiore in una dimensione
inferiore

Quando si converte un tipo di dati di dimensioni maggiori (che comprende piu byte) in un tipo
di dati piu piccolo (che comprende meno byte) pud succedere che i valori di dati vengano
troncati. Se si verifica questo errore ENO viene impostata a 0.

Conversione nel/dal tipo di dati DTL

DTL (Date and Time Long) contiene i dati dell'anno, del mese, della data e dell'ora. | dati
DTL possono essere convertiti nei/dai tipi di dati DATE e TOD.

La conversione tra DTL e DATE riguarda tuttavia solo i valori relativi all'anno, al mese e al
giorno. La conversione tra DTL e TOD riguarda invece i valori relativi all'ora, ai minuti e ai
secondi.

Quando T_CONYV effettua la conversione in DTL, gli elementi di dati in formato DTL che
sono esclusi dalla conversione restano invariati.

Tabella 8- 3 Istruzioni T_ADD (Somma tempi) e T_SUB (Sottrai tempi)

KOP / FUP SCL Descrizione
) out := T_ADD( T_ADD somma il valore dell'ingresso IN1 (tipi di dati DTL o Time) con
77 1o Tie inl:= variant in, quello dell'ingresso Time IN2. Il parametro OUT fornisce il risultato
—EN END - in2:= time in); come valore DTL o Time. E possibile eseguire due operazioni con i
{Im ouT | tipi di dati:
fin2

e Time + Time = Time
e DTL + Time =DTL

e out := T_SUB( T_SUB sottrae il valore Time in IN2 da IN1 (valore DTL o Time). Il
277 to Tima I inl:= variant in, parametro OUT fornisce un valore differenziale con tipo di dati DTL o
-EH END - in2:= time_in); Time. E possibile eseguire due operazioni con i tipi di dati:
o T
:";_ ol e Time-Time =Time

e DTL-Time=DTL

1 Per KOP e FUP: fare clic su "???" e selezionare i tipi di dati nel menu a discesa.

Tabella 8- 4 Tipi di dati per i parametri T_ADD e T_SUB

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN11 IN DTL, Time Valore DTL o Time

IN2 IN Time Valore Time da sommare o sottrarre
ouT ouT DTL, Time Somma o differenza DTL DTL o Time

1 Selezionare il tipo di dati IN1 nell'elenco a discesa sotto il nome dell'istruzione. Selezionando il tipo di dati IN1 viene
impostato automaticamente il tipo di dati del parametro OUT.
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Tabella 8- 5 Istruzione T_DIFF (differenza di data e ora)

8.1 Funzioni di data, ora e orologio

KOP / FUP SCL Descrizione
TG out := T_DIFF( T_DIFF sottrae il valore DTL (IN2) dal valore DTL (IN1). Il parametro
OTL to Time inl:= DTL in, OUT fornisce un valore differenziale con tipo di dati Time.
In1 ouIT |
{In2

Tabella 8- 6 Tipi di dati per i parametri T_DIFF

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN1 IN DTL Valore DTL

IN2 IN DTL Valore DTL da sottrarre
ouT ouT Time Differenza Time

Codici delle condizioni di errore: ENO = 1 significa che non si & verificato alcun errore. ENO

= 0 e parametro OUT = 0 errori:
e Valore DTL non valido

e \Valore Time non valido

Tabella 8- 7 Istruzione T_COMBINE (Combina tempi)

KOP / FUP SCL Descrizione
out := T_COMBINE combina un valore Date e un valore
T_COMEINE :
Time._Of Day TO DTL CONCAT DATE_TOD ( Time_of_Day per creare un valore DTL.
—En EMD — Inl := _date in,
IN1 ouT In2 := _tod_in);
12

T L'istruzione avanzata T_COMBINE equivale alla funzione CONCAT_DATE_TOD di SCL.

Tabella 8- 8 Tipi di dati per i parametri T_COMBINE

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN1 IN Date Il valore Date da combinare deve essere compreso tra
DATE#1990-01-01 e DATE#2089-12-31

IN2 IN Time_of_Day Valori Time_of_Day da combinare

ouT ouT DTL Valore DTL
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8.1 Funzioni di data, ora e orologio

8.1.2 Funzioni di orologio

202

&AWERTENZA

Se un attaccante accede alle reti attraverso la sincronizzazione NTP (Network Time
Protocol) potrebbe riuscire a controllare parzialmente il processo spostando l'ora di sistema
della CPU.

La funzione client NTP della CPU S7-1200 ¢ disattivata per default e, se attiva, consente
solo agli indirizzi IP configurati di fungere da server NTP. La CPU la disattiva per default e
la si deve configurare per consentire la correzione da remoto dell'ora di sistema della CPU.

La CPU S7-1200 supporta gli allarme dall'orologio e le istruzioni di orologio che dipendono
da un'imkpostazione precisa dell'ora di sistema della CPU. Se si configura I'NTP e si
accetta che la sincronizzazione dell'ora venga effettuata da un server ci si deve accertare
che il server sia una sorgente affidabile. Un server inaffidabile potrebbe infatti generare una
falla nel sistema di sicurezza attraverso la quale un utente sconosciuto potrebbe controllare
parzialmente il processo spostando I'ora di sistema della CPU.

Per informazioni e consigli sulla sicurezza consultare il documento "Operational Guidelines
for Industrial Security" (http://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-
security/Documents/operational_guidelines_industrial_security_en.pdf) nella pagina Web
Siemens Service & Support:
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8.1 Funzioni di data, ora e orologio

Le istruzioni di orologio consentono di impostare e leggere |'orologio di sistema della CPU.
Per i valori di data e ora viene utilizzato il tipo di dati|DTL (Pagina/115).

Tabella 8- 9 Istruzioni di data e ora di sistema
KOP / FUP SCL Descrizione
WRETET | ret val := WR_SYS_T (Imposta ora) imposta I'ora della CPU con valore
S - WR_SYS T( DTL al parametro IN. Questo valore non comprende gli offset
In reval per il fuso orario e l'ora legale.
in:= DTL in );
ROSYET | ret val := RD_SYS_T (Leggi ora) legge dalla CPU l'ora di sistema attuale.
- e — RD_SYS T( Questo valore non comprende gli offset per il fuso orario e I'ora
FET_WAL | legale.
AT out=> DTL out);
[ ROLLOET ret val := RD_LOC_T (Leggi ora locale) fornisce l'ora locale attuale della
- LI e RD_LOC_T( CPU indicandola con il tipo di dati DTL. Questo valore di data e
T rerval ora riflette il fuso orario adeguatamente regolato per I'ora legale

ouT |

out=> DTL out);

(se configurato).

WR_LOC T
DL

ret _val :=
WR_LOC_T (

LOCTIME:=DTL in_,
DST:_in_;

WR_LOC_T (Scrivi ora locale) imposta la data e l'ora
dell'orologio della CPU. Le informazioni relative alla data e all'ora
vengono assegnate come tempo locale in LOCTIME con il tipo di
dati DTL. Per calcolare la data e I'ora di sistema l'istruzione
utilizza la struttura di DB 'TimeTransformationRule

(Pagina 295)". La precisione della data e dell'ora locale e di
quella di sistema ¢ specifica del prodotto e non deve essere
inferiore a un millisecondo. | valori in ingresso al parametro
LOCTIME inferiori a quelli supportati dalla CPU vengono
arrotondati durante il calcolo della data e dell'ora di sistema.

Nota: Per impostare le proprieta dell'ora (fuso orario, attivazione
DST, inizio DST e fine DST) si utilizza la finestra Configurazione
del dispositivo della CPU. In caso contrario WR_LOC_T non
riesce a interpretare il cambio dell'ora DST (ora legale).
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8.1 Funzioni di data, ora e orologio

Tabella 8- 10 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN DTL Ora da impostare nell'orologio di sistema della CPU

ouT ouT DTL RD_SYS_T: ora di sistema attuale della CPU
RD_LOC_T: ora locale attuale, comprese eventuali regolazioni
per l'ora legale, se configurate

LOCTIME DTL WR_LOC_T: ora locale

DST BOOL WR_LOC_T: Daylight Saving Time viene valutata solo durante
"il doppio orario" quando gli orologi passano all'ora legale.
e TRUE = ora legale (prima ora)
e FALSE = ora solare (seconda ora)

RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione

La data e I'ora locale vengono calcolate sulla base degli offset per il fuso orario e I'ora
legale impostati dall'utente nei parametri "Ora" della scheda generale della
configurazione dei dispositivi.

La configurazione del fuso orario indica un offset rispetto al'UTC o al GMT.

La configurazione dell'ora legale specifica il mese, la settimana, il giorno e I'ora di inizio
dell'ora legale.

Anche la configurazione dell'ora solare specifica il mese, la settimana, il giorno e I'ora di
inizio dell'ora solare.

L'offset del fuso orario viene applicato al valore dell'ora di sistema. L'offset dell'ora legale
viene applicato solo quando ¢ in vigore I'ora legale.

Nota
Configurazione dell'inizio dell'ora solare e dell'ora legale

La proprieta della configurazione dispositivi della CPU per l'inizio dell'ora solare e dell'ora
legale deve essere espressa nell'ora locale.

Codici delle condizioni di errore: ENO = 1 significa che non si & verificato alcun errore. ENO
= 0 significa che si & verificato un errore di esecuzione e l'uscita RET_VAL fornisce il codice
della relativa condizione.

RET_VAL (W#16#....)

Descrizione

0000

I'ora locale attuale €& I'ora solare

0001 I'ora solare & stata configurata e corrisponde all'ora locale attuale

8080 I'ora locale non ¢ disponibile o il valore LOCTIME non & valido

8081 il valore dell'anno non & ammesso o |'ora assegnata dal parametro LOCTIME non & valida

8082 il valore del mese non & ammesso (byte 2 del formato DTL)

8083 il valore del giorno non € ammesso (byte 3 del formato DTL)

8084 il valore dell'ora non & ammesso (byte 5 del formato DTL)

8085 il valore dei minuti non € ammesso (byte 6 del formato DTL)

8086 il valore dei secondi non € ammesso (byte 7 del formato DTL)

8087 il valore dei nanosecondi non & ammesso (i byte da 8 a 11 del formato DTL)
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RET_VAL (W#16#....) | Descrizione
8089 il valore dell'ora non esiste (l'ora & gia trascorsa in seguito al passaggio all'ora legale)
80B0O L'orologio hardware non funziona correttamente
80B1 la struttura "TimeTransformationRule" non & stata definita
8.1.3 Struttura di dati TimeTransformationRule
Descrizione

Le regole per il passaggio all'ora solare e a quella legale sono definite nella struttura
TimeTransformationRule. La struttura & come segue:

Nome Tipo di dati Descrizione

TimeTransformationRule STRUCT
Bias INT Differenza di tempo tra ora locale e UTC [min]
DaylightBias INT Differenza di tempo tra l'ora legale e quella solare [min]
DaylightStartMonth USINT Mese della conversione all'ora legale
DaylightStartWeek USINT Settimana della conversione all'ora legale

1 = primo evento del giorno della settimana nel mese, ...,
5 = ultimo evento del giorno della settimana del mese

DaylightStartWeekday USINT Giorno della settimana del passaggio all'ora legale:
1 = domenica

DaylightStartHour USINT Ora del passaggio all'ora legale

DaylightStartMinute USINT Minuti del passaggio all'ora legale

StandardStartMonth USINT Mese della conversione all'ora solare

StandardStartWeek USINT Settimana della conversione all'ora solare

1 = primo evento del giorno della settimana nel mese, ...,
5 = ultimo evento del giorno della settimana del mese

StandardStartWeekday USINT Giorno della settimana del passaggio all'ora solare:
1 = domenica
StandardStartHour USINT Ora del passaggio all'ora solare
StandardStartMinute USINT Minuti del passaggio all'ora solare
TimeZoneName STRING[80] Nome del fuso orario: "(GMT+01:00) Amsterdam, Berlino, Berna, Roma,

Stoccolma, Vienna"
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8.1.4 Istruzione SET_TIMEZONE (Imposta fuso orario)

Tabella 8- 11 Istruzione SET_TIMEZONE

KOP / FUP SCL Descrizione
"SET "SET_TIMEZONE_DB" ( Imposta i parametri di fuso orario e ora
TIMEZOME_DE" REQ:= bool_in, legale utilizzati per trasformare I'ora del
SET_TIMEZONE Timezone:=_struct_in, |sistema della CPU in ora locale.
=N ENOI— DONE=> bool out ,
—|FEQ DOME = BUSY=> bool out
TimeZone BUSY | =>_bool_out_,
ERROIE ERROR=> bool out_,
STATUS STATUS=> word_out ) ;

1 Nell'esempio SCL "SET_TIMEZONE_DB" ¢ il nome del DB di istanza.

Tabella 8- 12 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

REQ IN Bool REQ=1: esegue la funzione

Timezone IN TimeTransformationRule | Regole per la trasformazione da ora di sistema a ora
locale

DONE ouT Bool Funzione completa

BUSY ouT Bool Funzione occupata

ERROR ouT Bool Errore rilevato

STATUS ouT Word Risultato della funzione / messaggio di errore

Per modificare manualmente i parametri del fuso orario nella CPU utilizzare le proprieta
dell'orologio nella scheda "Generale" della configurazione dispositivi.

Utilizzare l'istruzione SET_TIMEZONE per impostare a livello di programma la
configurazione dell'ora locale. | parametri della struttura 'TimeTransformationRule

(Pagina 295)" assegnano il fuso orario locale e la temporizzazione del passaggio automatico
tra ora solare e ora legale.

Codici delle condizioni di errore: ENO = 1 significa che non si & verificato alcun errore. ENO
= 0 significa che si & verificato un errore di esecuzione e l'uscita STATUS fornisce il codice
della relativa condizione.

STATUS Descrizione

(W#16#....)

0 Nessun errore

7000 Nessun ordine in corso di elaborazione

7001 Avvio dell'elaborazione dell'ordine. Parametro BUSY =1, DONE =0

7002 Richiamo intermedio (REQ non rilevante): Istruzione gia attiva; BUSY ha il valore "1".

808x Errore nel componente x-th: Ad esempio 8084 indica che DaylightStartWeekif non € un valore compreso
tra1eb.
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8.1.5

8.1 Funzioni di data, ora e orologio

Istruzione RTM (Contatore ore di esercizio)

Tabella 8- 13 Istruzione RTM

KOP / FUP SCL Descrizione
RTM(NR:=_uint _in_, L'istruzione RTM (Contatore ore di esercizio) pud impostare,
i KM END MODE:= byte_in_, avviare, arrestare e leggere i contatori delle ore di esercizio nella
MR RET WAL PV:= dint_in_, CPU.
WODE L0 CQ=> bool_out_,
P () Cv=> dint out_);

Tabella 8- 14 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
NR IN Ulint Numero del contatore delle ore di esercizio: (valori possibili: 0..9)
MODE IN Byte Numero di modalita di esecuzione RTM:
e 0 = Recupero valori (lo stato viene quindi scritto nella CQ e il
valore attuale nella CV)
e 1= Avwvia (all'ultimo valore del contatore)
e 2=Arresta
e 4 =Imposta (al valore specificato in PV)
e 5 =Imposta (al valore specificato in PV) e quindi avvia
e 6 = Imposta (al valore specificato in PV) e quindi arresta
e 7 = Salva tutti i valori RTM della CPU nella MC (Memory
Card)
PV IN Dint Preimposta il valore delle ore per il contatore delle ore di
esercizio specificato
RET_VAL ouT Int Risultato della funzione / messaggio di errore
cQ ouT Bool Stato del contatore delle ore di esercizio (1 = in funzione)
cv ouT Dint Valore attuale delle ore di esercizio per il contatore specificato

La CPU gestisce fino a dieci contatori delle ore di esercizio per tracciare le ore di esercizio
dei sottosistemi di controllo critici. | singoli contatori devono essere avviati con un'esecuzione
RTM per ogni temporizzatore. Tutti i contatori delle ore di esercizio vengono arrestati quando
la CPU passa da RUN a STOP. | singoli temporizzatori possono essere arrestati anche con

un'esecuzione RTM di modo 2.

Quando una CPU passa da STOP a RUN, occorre riavviare i temporizzatori con
un'esecuzione RTM per ogni temporizzatore avviato. Dopo che un contatore delle ore di
esercizio ha superato 2147483647 ore, il conteggio si interrompe e viene inviato I'errore di
"Overflow". Per resettare o modificare il temporizzatore, l'istruzione RTM deve essere
eseguita una volta per ciascun temporizzatore.
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8.1 Funzioni di data, ora e orologio

Tabella 8- 15 Codici

Un'interruzione dell'alimentazione della CPU o un ciclo di spegnimento/accensione provoca
un processo di spegnimento che salva i valori attuali del contatore delle ore di esercizio nella
memoria a ritenzione. Alla riaccensione della CPU, i valori del contatore delle ore di
esercizio memorizzati vengono ricaricati nei temporizzatori e le ore totali di utilizzo
precedenti non vengono perse. | contatori delle ore di esercizio devono essere riavviati per
accumulare ulteriori ore di esercizio.

Il programma puo utilizzare anche il modo di esecuzione RTM 7 per salvare i valori del
contatore delle ore di esercizio in una memory card. Gli stati di tutti i temporizzatori
nell'istante di esecuzione del modo RTM 7 vengono memorizzati nella memory card. Con il
passare del tempo questi valori memorizzati possono diventare non corretti, dal momento
che i temporizzatori vengono avviati ed arrestati durante una sessione del programma. |
valori della memory card devono essere aggiornati periodicamente per acquisire eventi di
tempo di utilizzo importanti. |l vantaggio della memorizzazione dei valori RTM nella memory
card & che puo essere inserita in una CPU sostitutiva quando il programma e i valori RTM
salvati sono disponibili. Se i valori RTM non venissero salvati nella memory card, i valori del
temporizzatore andrebbero persi (in una CPU sostitutiva).

Nota
Evitare troppi richiami del programma per le operazioni di scrittura nella memory card

Ridurre al minimo le operazioni di scrittura nella memory card di memoria flash per avere
una maggiore durata della stessa.

delle condizioni di errore

RET_VAL (W#16#...

J) Descrizione

0 Nessun errore

8080 Numero errato del contatore delle ore di esercizio

8081 Al parametro PV & stato trasmesso un valore negativo

8082 Overflow del contatore delle ore di funzionamento

8091 Il parametro di ingresso MODE contiene un valore non valido
80B1 | valori non possono essere salvati nella memory card (MODO=7)

208
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8.2 Stringa e carattere

8.2 Stringa e carattere

8.2.1 Descrizione dei dati String

Tipo di dati String

| dati String vengono salvati come intestazione di 2 byte seguita da max. 254 byte di caratteri
ASCII. L'intestazione String contiene due lunghezze. Il primo byte corrisponde alla
lunghezza massima indicata tra parentesi quadre durante l'inizializzazione della stringa
oppure € impostato per default a 254. Il secondo byte dell'intestazione corrisponde alla
lunghezza attuale ovvero al numero di caratteri validi della stringa. La lunghezza attuale
deve essere inferiore o uguale alla lunghezza massima. Il numero di byte memorizzati per il
formato String & superiore di 2 byte alla lunghezza massima.

Inizializzazione dei dati String

Per poter eseguire un'istruzione con le stringhe € innanzitutto necessario inizializzare i dati di
ingresso e di uscita String come stringhe valide nella memoria.

Dati String validi

Una stringa valida deve avere una lunghezza massima superiore a zero e inferiore a 255. La
lunghezza attuale deve essere inferiore o uguale alla lunghezza massima.

Le stringhe non possono essere assegnate alle aree di memoria | o Q.

Per maggiori informazioni vedere:|Formato del tipo di dati String/(Pagina 116).

8.2.2 Istruzione S_MOVE (Sposta stringa di caratteri)

Tabella 8- 16 Istruzione di trasferimento stringa

KOP / FUP SCL Descrizione
e out := in; Copia la stringa IN di origine in una posizione OUT. L'esecuzione di S_MOVE non
—EM  EMOL influisce sul contenuto della stringa di origine.

1M out

Tabella 8- 17 Tipi di dati per i parametri

Parametro Tipo di dati Descrizione
IN String Stringa di origine
ouT String Indirizzo di destinazione
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8.2.3

8.2.3.1

Se la lunghezza attuale della stringa all'ingresso IN & superiore alla lunghezza massima
della stringa memorizzata all'uscita OUT, allora viene copiata la parte della stringa IN che
pud essere inserita nella stringa OUT.

Istruzioni di conversione di stringhe

Istruzioni S_CONV, STRG_VAL e VAL_STRG (Converti in/da stringa di caratteri e
valore numerico)

Le seguenti istruzioni consentono di convertire stringhe di caratteri numerici in valori
numerici o valori numerici in stringhe di caratteri numerici:

e S_CONV effettua una conversione (stringa numerica in valore numerico) o (valore
numerico in stringa numerica)

e STRG_VAL converte una stringa numerica in valore numerico con opzioni per il formato

e VAL_STRG converte un valore numerico in una stringa numerica con opzioni per il
formato

S_CONV (Converti stringa di caratteri)

Tabella 8- 18 Istruzione di conversione di stringhe

KOP / FUP SCL Descrizione
o out := Converte una stringa di caratteri nel valore corrispondente o un
| 7w | <Type> TO_<Type>(in) ; valore nella corrispondente stringa di caratteri. L'istruzione
—EN ENO - S_CONV non dispone di funzioni di formattazione dell'uscita, &
{IN ouT | quindi piu semplice ma meno flessibile delle istruzioni STRG_VAL
e VAL_STRG.

1 Per KOP / FUP: fare clic su "???" e selezionare il tipo di dati nell'elenco a discesa.

2 Per SCL: seleziona S_CONYV dalle istruzioni avanzate e risponde alle richieste dei tipi di dati per la conversione.
STEP 7 fornisce quindi l'istruzione di conversione adeguata.

Tabella 8- 19 Tipi di dati (da stringa in valore)

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN String Stringa di caratteri in
ingresso

ouT ouT String, Char, Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Valore numerico in uscita

300

La conversione del parametro di stringa IN inizia dal primo carattere e continua fino alla fine
della stringa o fino al primo carattere diverso da "0" ... "9", "+", "-", o ".". Il valore del risultato
viene fornito nella posizione specificata nel parametro OUT. Se il valore numerico in uscita
non rientra nel campo del tipo di dati OUT, il parametro OUT viene impostato a 0 e ENO
viene impostato su falso. In caso contrario il parametro OUT contiene il risultato valido e
ENO viene impostato su vero.
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8.2 Stringa e carattere

Regole per il formato della stringa in ingresso:

e Come separatore decimale della stringa IN si deve utilizzare il carattere ".".

® | evirgole "," come separatore delle migliaia a sinistra del separatore decimale sono
consentite e ignorate.

® Gli spazi iniziali vengono ignorati.

S_CONV (conversione da valore in stringa)

Tabella 8- 20 Tipi di dati (da valore in stringa)

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN String, Char, Sint, Int, Dint, USInt, Uint, UDInt, Real, LReal Valore numerico in ingresso
ouT ouT String Stringa di caratteri in uscita

Un numero intero, un numero intero senza segno o un valore IN in virgola mobile vengono
convertiti nella corrispondente stringa di caratteri in OUT. Perché la conversione sia
possibile il parametro OUT deve far riferimento a una stringa valida. Una stringa valida &
costituita dalla lunghezza massima della stringa nel primo byte, da quella attuale nel
secondo byte e dai caratteri attuali della stringa nei byte successivi. La stringa convertita
sostituisce i caratteri nella stringa OUT, a partire dal primo, e adegua il byte della lunghezza
attuale della stringa OUT. Il byte della lunghezza massima della stringa OUT resta invariato.

Il numero di caratteri che vengono sostituiti varia in funzione del tipo di dati e del valore
numerico del parametro IN. Il numero di caratteri sostituiti deve essere compreso entro la
lunghezza di stringa del parametro OUT. La lunghezza massima (primo byte) della stringa
OUT deve essere maggiore o uguale al numero massimo di caratteri convertiti previsto. La
seguente tabella riporta alcuni esempi di conversione da valore in stringa con S_CONV.

Regole per il formato della stringa in uscita:
® | valori scritti nel parametro OUT non sono preceduti dal segno "+".
® \Viene utilizzata la rappresentazione in virgola fissa (non la notazione esponenziale).

® Come separatore decimale per il parametro IN con tipo di dati Real viene utilizzato il

punto ".".

e | valori sono allineati a destra nella stringa di uscita e sono preceduti da caratteri di
spaziatura che riempiono le posizioni vuote.

Tabella 8- 21 Lunghezza massima delle stringhe per ciascun tipo di dati

Tipo didati | Posizioni per | Esempio di stringa convertita’ Lunghezza complessiva della stringa compresi i bye
IN i caratteri della lunghezza massima e di quella attuale
allocate da
S_CONV
uUSint 4 "x255" | 6
Sint 4 "-128" | 6
Ulnt 6 "x65535" | 8
Int 6 "-32768" | 8
UDInt 11 "x4294967295" | 13
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Tipo di dati | Posizioni per | Esempio di stringa convertita’ Lunghezza complessiva della stringa compresi i bye
IN i caratteri della lunghezza massima e di quella attuale
allocate da
S_CONV
Dint 11 "-2147483648" | 13
Real 14 "x-3,402823E+38" | 16
"x-1,175495E-38"
"x+1,175495E-38"
"x+3,402823E+38"
LReal 21 "-1,7976931348623E+308" | 23
"-2,2250738585072E-308"
"+2,2250738585072E-308"
"+1,7976931348623E+308"
1 I caratteri "x" sono caratteri di spaziatura che riempiono le posizioni vuote nel campo allineato a destra assegnato al

valore convertito.

STRG_VAL (Converti stringa di caratteri in un valore numerico)

Tabella 8- 22 Istruzione da stringa in valore

KOP / FUP SCL Descrizione
e " STR?_VAL" ( _ _ Con.verte una stringa di paratteri numerigi ngl
. Sting o 777 . in:= string in, corrispondente numero intero o numero in virgola
—EN END = format:= word in, mobile.
IN ouT p:=uint_in,
;DHMM out=> variant out);

1 Per KOP / FUP: fare clic su "???" e selezionare il tipo di dati nell'elenco a discesa.

Tabella 8- 23 Tipi di dati per l'istruzione STRG_VAL

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN String Stringa di caratteri ASCII da convertire
FORMAT IN Word Opzioni per il formato di uscita
P IN Uint, Byte, USInt IN: indice che punta al primo carattere da convertire
(primo carattere = 1)
ouT ouT Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, UDInt, | Valore numerico convertito
Real, LReal

La conversione inizia nella stringa IN, a partire dall'offset di caratteri P, e continua fino alla
fine della stringa o fino al primo carattere diverso da "+", "-", ".", ",", "e", "E" 0 "0" ... "9". Il
risultato viene scritto nella posizione specificata nel parametro OUT.

Per poter essere eseguiti come stringa valida nella memoria, i dati String devono essere
inizializzati.

Qui di seguito viene definito il parametro FORMAT dell'istruzione STRG_VAL. Le posizioni di
bit inutilizzate devono essere impostate a zero.
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Tabella 8- 24 Formato dell'istruzione STRG_VAL

8.2 Stringa e carattere

Bit Bit 8 | Bit 7 Bit 0
16
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 f r

f = formato di notazione

r = formato del separatore
decimale

1= notazione esponenziale
0 = notazione in virgola fissa

1=","(virgola)
0="." (punto)

Tabella 8- 25 Valori del parametro FORMAT

FORMAT (W#16#) Formato di notazione Separatore decimale
0000 (default) Virgola fissa "
0001
0002 Esponenziale
0003

Da 0004 a FFFF

Valori non ammessi

Regole per la conversione STRG_VAL:

Se si utilizza il punto "." come separatore decimale, le virgole "," alla sua sinistra vengono
interpretate come caratteri di separazione delle migliaia. Queste virgole sono ammesse e
ignorate.

Se si utilizza la virgola "," come separatore decimale, i punti "." alla sua sinistra vengono
interpretati come caratteri di separazione delle migliaia. | punti sono ammessi e ignorati.

Gli spazi iniziali vengono ignorati.

VAL_STRG (Converti valore numerico in una stringa di caratteri)

Tabella 8- 26 Conversione da valore in stringa

KOP / FUP SCL Descrizione
"VAL_STRG" ( Converte un numero intero, un numero intero senza
\:?“;_51533 in:= variant in, segno o un valore in virgola mobile nella corrispondente
£i4 b - - . . .
—EN - ENO size:= usint_in, stringa di caratteri.
JIH our prec:=_usint_in,
15IZE format:= word in,
{PREC N :
| FORMAT p: u1nt_:|.1-1,
P out=>_string out);

T Per KOP / FUP: fare clic su "???" e selezionare il tipo di dati nell'elenco a discesa.
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Tabella 8- 27 Tipi di dati per l'istruzione VAL_STRG

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt, | Valore da convertire
UDInt, Real, LReal

SIZE IN USint Numero di caratteri da scrivere nella stringa OUT

PREC IN uUSint Precisione o dimensione della parte frazionaria. Il
separatore decimale non € compreso.

FORMAT IN Word Opzioni per il formato di uscita

P IN Ulint, Byte, USInt IN: indice che punta al primo carattere di stringa OUT da
sostituire (primo carattere = 1)

ouT ouT String Stringa convertita

Il valore rappresentato dal parametro IN viene convertito in una stringa indirizzata dal
parametro OUT. Perché la conversione sia possibile il parametro OUT deve essere una
stringa valida.

La stringa convertita sostituira i caratteri della stringa OUT a partire dall'offset P fino al
numero di caratteri specificato dal parametro SIZE. Il numero di caratteri in SIZE deve
essere compreso entro la lunghezza della stringa OUT, a partire della posizione P. Questa
istruzione & utile per inserire caratteri numerici nelle stringhe di testo. E ad esempio possibile
immettere il numero "120" nella stringa "Pressione pompa = 120 psi".

Il parametro PREC specifica la precisione o il numero di cifre della parte frazionaria della
stringa. Se il valore del parametro IN & un numero intero, PREC specifica la posizione del
separatore decimale. Se, ad esempio, il valore di dati € 123 e PREC = 1, il risultato sara
"12,3". La precisione massima supportata per il tipo di dati Real & di 7 cifre.

Se il parametro P & maggiore della dimensione attuale della stringa OUT, vengono aggiunti
degli spazi fino alla posizione P e il risultato viene aggiunto alla fine della stringa. La
conversione termina quando viene raggiunta la lunghezza di stringa massima in OUT.

Qui di seguito viene definito il parametro FORMAT dell'istruzione VAL_STRG. Le posizioni di
bit inutilizzate devono essere impostate a zero.

Tabella 8- 28 Formato dell'istruzione VAL_STRG

Bit Bit8 | Bit7 Bit 0
16

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 S f r

s = segno del numero 1= utilizzare il segno "+" e "-"
0 = utilizzare solo il segno "-"
f = formato di notazione 1= notazione esponenziale
0 = notazione in virgola fissa
r = formato del separatore 1=","(virgola)
decimale 0="."(punto)
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Tabella 8- 29 Valori del parametro FORMAT

FORMAT (WORD) Carattere del segno del Formato di notazione Separatore decimale
numero
W#16#0000 Solo "-" Virgola fissa
W#16#0001
W#16#0002 Esponenziale "
W#16#0003
W#16#0004 "+ e " Virgola fissa "
W#16#0005
W#16#0006 Esponenziale
W#16#0007
Da W#16#0008 a Valori non ammessi
W#16#FFFF

Regole per il formato della stringa nel parametro OUT:

Se la stringa convertita non raggiunge la lunghezza specificata vi vengono aggiunti degli
spazi introduttivi.

Se il bit di segno del parametro FORMAT é falso, i valori di numero intero senza segno e
con segno vengono scritti nel buffer di uscita senza il segno "+" iniziale. Il segno "-" viene
utilizzato se necessario.

<spazi iniziali><cifre senza zeri iniziali>'.'<cifre di PREC>

Se il bit di segno & vero, i valori di numero intero senza segno e con segno vengono
scritti nel buffer di uscita preceduti dal segno.

<spazi iniziali><segno><cifre senza zeri iniziali>'.'<cifre di PREC>

Se FORMAT viene impostato su "notazione esponenziale", i valori con tipo di dati Real
vengono scritti nel buffer di uscita nel seguente modo:

<spazi iniziali><segno><cifra> "' <cifre di PREC>'E' <segno><cifre senza zero iniziale>

Se FORMAT viene impostato su "notazione in virgola fissa", i numeri interi, i numeri interi
senza segno e i numeri con tipo di dati REAL vengono scritti nel buffer di uscita nel
seguente modo:

<spazi iniziali><segno><cifre senza zeri iniziali>'.'<cifre di PREC>

Gli zeri iniziali a sinistra del separatore decimale (ad eccezione della cifra che lo segue
direttamente) vengono eliminati.

| valori a destra del separatore decimale vengono arrotondati in modo da rientrare nel
numero di cifre a destra del separatore specificato nel parametro PREC.

La dimensione della stringa deve essere di almeno tre byte superiore al numero di cifre a
destra del separatore.

| valori della stringa sono giustificati a destra.
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Condizioni di errore rilevate da ENO

Se si verifica un errore durante la conversione vengono restituiti i seguenti risultati:

® ENO viene impostato a 0.

e OUT viene impostato a 0 o come indicato negli esempi di conversione da stringa in

valore.

e OUT resta invariato o viene impostato come indicato negli esempi in cui OUT & una

stringa.

Tabella 8- 30 Stato di ENO

ENO

Descrizione

Nessun errore

arametro non ammesso o non valido; ad esempio l'accesso a un che non esiste
P t lido; ad I' DB ch t

Stringa non ammessa: la lunghezza massima della stringa sia 0 o 255

Stringa non ammessa: la lunghezza attuale € maggiore di quella massima

Il valore numerico convertito & troppo grande per il tipo di dati OUT specificato.

olojo|o|Oo |-

La dimensione massima indicata nel parametro OUT deve essere sufficiente a contenere il numero
di caratteri specificato dal parametro SIZE, a partire dalla posizione indicata dal parametro P.

o

Valore P non ammesso: P=0 o P & maggiore della lunghezza attuale della stringa

Il parametro SIZE deve essere maggiore del parametro PREC.
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Tabella 8- 31 Esempi di conversione da stringa in valore S_CONV

Stringa IN Tipo di dati OUT Valore OUT ENO
"123" Int o DInt 123 Vero
"-00456" Int o Dint -456 Vero
"123.45" Int o Dint 123 Vero
"+2345" Int o DInt 2345 Vero
"00123AB" Int o Dint 123 Vero
"123" Real 123.0 Vero
"123.45" Real 123.45 Vero
"1.23e-4" Real 1.23 Vero
"1.23E-4" Real 1.23 Vero
"12,345.67" Real 12345.67 Vero
"3.4e39" Real 3.4 Vero
"-3.4e39" Real -3.4 Vero
"1,17549e-38" Real 1,17549 Vero
"12345" Sint 0 Falso
"A123" N/A 0 Falso
N/A 0 Falso
"++123" N/A 0 Falso
"+-123" N/A 0 Falso
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Tabella 8- 32 Esempi di conversione da valore in stringa S_CONV

Tipo di dati Valore IN Stringa OUT 1 ENO
Ulnt 123 "xxx123" | Vero
Ulnt 0 "xxxxx0" | Vero
UDInt 12345678 "xxx12345678" | Vero
Real +9123,456 "xx+9,123456E+3" | Vero
LReal +9123,4567890123 "xx+9,1234567890123 | Vero
E+3"
Real -INF "XXXXXXXXXXXINF" | Falso
Real +INF "XXXXXXXXXXXINF" | Falso
Real NaN "xxxxxxxxxxxNaN" | Falso

T | caratteri "x" sono caratteri di spaziatura che riempiono le posizioni vuote nel campo allineato a
destra assegnato al valore convertito.

Tabella 8- 33 Esempi di conversione STRG_VAL

Stringa IN FORMAT Tipo di dati OUT Valore OUT ENO
(W#16#....)

"123" 0000 Int o DInt 123 Vero
"-00456" 0000 Int o DInt -456 Vero
"123.45" 0000 Int o DInt 123 Vero
"+2345" 0000 Int o DInt 2345 Vero
"00123AB" 0000 Int o DInt 123 Vero
"123" 0000 Real 123.0 Vero
"-00456" 0001 Real -456.0 Vero
"+00456" 0001 Real 456.0 Vero
"123.45" 0000 Real 123.45 Vero
"123.45" 0001 Real 12345.0 Vero
"123.45" 0000 Real 12345.0 Vero
"123.45" 0001 Real 123.45 Vero
".00123AB" 0001 Real 123.0 Vero
"1.23e-4" 0000 Real 1.23 Vero
"1.23E-4" 0000 Real 1.23 Vero
"1.23E-4" 0002 Real 1.23E-4 Vero
"12,345.67" 0000 Real 12345.67 Vero
"12,345.67" 0001 Real 12.345 Vero
"3.4e39" 0002 Real +INF Vero
"-3.4e39" 0002 Real -INF Vero
"1,1754943e-38" 0002 Real 0.0 Vero
(e inferiore)

"12345" N/A Sint 0 Falso
"A123" N/A N/A 0 Falso
N/A N/A 0 Falso
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Stringa IN FORMAT Tipo di dati OUT Valore OUT ENO
(W#16#....)

"++123" N/A N/A 0 Falso

"+-123" N/A N/A 0 Falso

Gli esempi seguenti di conversioni VAL_.

inizializzata come indicato di seguito:

" "
Current Temp = xxxxxxxxxx C

dove il carattere

nn
X

rappresenta gli spazi riservati al valore convertito.

STRG fanno riferimento a una stringa OUT

Tabella 8- 34 Esempi di conversione VAL_STRG
Tipo di dati | Valore IN P SIZE FORMAT PREC | Stringa OUT ENO
(W#16#....)

Ulnt 123 16 10 0000 0 Current Tem Vero
Ulnt 0 16 10 0000 2 Current Temp Vero
UDInt 12345678 16 10 0000 3 Cugrent Tem Vero
UDInt 12345678 16 10 0001 3 G55t Iem Vero
Int 123 16 10 0004 0 Current Tem Vero
Int -123 16 10 0004 0 Current Tem Vero
Real -0.00123 16 10 0004 4 Gurrent Temp = xxx- Vero
Real -0.00123 16 10 0006 4 urzent Temp = - Vero
Real -INF 16 10 N/A 4 Current Temp Falso
Real +INF 16 10 N/A 4 Current Tem Falso
Real NaN 16 10 N/A 4 Current Temp Falso
UDInt 12345678 16 6 N/A 3 Current Tem Falso

8.2.3.2 Istruzioni Strg_TO_Chars e Chars_TO_Strg (Converti in/da stringa di caratteri e Array
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of CHAR)

Strg_TO_Chars copia una stringa di caratteri ASCII in un array di byte di caratteri.

Chars_TO_Strg copia un array di byte di caratteri ASCII in una stringa di caratteri.

Nota

Sono ammessi solo i tipi di array a base zero (Array [0..n] of Char) o (Array [0..n] of Byte),
come il parametro di ingresso Chars per l'istruzione Chars_TO_Strg o come il parametro
IN_OUT Chars per l'istruzione Strg_TO_Chars .
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Tabella 8- 35 Istruzione Strg_TO_Chars

8.2 Stringa e carattere

KOP / FUP SCL

Descrizione

Strg TO_Chars(

Stryg_TO_Chars ) )

—EN EMO — Strg:=_string_in_,
Strg cnt pChars:=_dint in_,
pChars Cnt=> uint_out_,
Chars

Chars:= variant inout );

L'intera stringa in ingresso Strg viene copiata in un array di
caratteri nel parametro IN_OUT Chars.

Questa operazione sovrascrive i byte a partire dal numero
dell'elemento array specificato nel parametro pChars.

Possono essere utilizzate stringhe di tutte le lunghezze
massime supportate (1 ... 254).

Il delimitatore finale non & scritto, & responsabilita
dell'utente impostarlo. Se si desidera impostarlo subito
dopo l'ultimo carattere scritto dell'array, utilizzare il
successivo numero dell'elemento array [pChars+Cnt].

Tabella 8- 36 Tipi di dati per i parametri (Strg_TO_Chars)

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

Strg IN String Stringa di origine

pChars IN Dint Numero dell'elemento array per il primo carattere della
stringa scritto nell'array di destinazione

Chars IN_OUT Variant Il parametro Chars & un puntatore a un array a base zero
[0..n] di caratteri copiati dalla stringa in ingresso. L'array pud
essere dichiarato in un DB oppure come variabili locali
nell'interfaccia del blocco.
Esempio: "DB1".MyArray punta ai valori dell'elemento
MyArray [0..10] of Char in DB1.

Cnt ouT Ulint Conteggio dei caratteri copiati

Tabella 8- 37 Istruzione Chars_TO_Strg

KOP / FUP SCL

Descrizione

Chars_TO_Strg(

Chars_TO_Stry . A
— . Chars:= variant_in_,
chars Strg pChars:= dint in_,

pchars Cnt:= uint_in_,
Cht Strg=>_string out );

L'intero array di caratteri o una parte di esso viene copiato in
una stringa.

Prima di eseguire l'istruzione Chars_TO_Strg € necessario
dichiarare la stringa in uscita. La stringa viene quindi
sovrascritta dall'istruzione Chars_TO_Strg.

Possono essere utilizzate stringhe di tutte le lunghezze
massime supportate (1 ... 254).

Il valore della lunghezza massima di una stringa non viene
modificato dall'istruzione Chars_TO_Strg . Una volta raggiunta
la lunghezza massima consentita per la stringa la copia
dall'array alla stringa si interrompe.

Il valore '$00' o 16#00 del carattere nul nell'array di caratteri
funge da delimitatore e termina la copia dei caratteri nella
stringa.
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8.2 Stringa e carattere

Tabella 8- 38 Tipi di dati per i parametri (Chars_TO_Strg)

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

Chars IN Variant Il parametro Chars € un puntatore all'array a base zero [0..n] di
caratteri da convertire in una stringa. L'array puod essere
dichiarato in un DB oppure come variabili locali nell'interfaccia
del blocco.
Esempio: "DB1".MyArray punta ai valori dell'elemento MyArray
[0..10] of Char in DB1.

pChars IN Dint Numero dell'elemento del primo carattere nell'array da copiare.
Il valore di default & I'elemento array [O].

Cnt IN Ulnt Conteggio dei caratteri da copiare: 0 sta per tutti

Strg ouT String Stringa di destinazione

Tabella 8- 39 Stato di ENO

ENO Descrizione
1 Nessun errore
0 Chars_TO_Strg: tentativo di copia nella stringa in uscita di un numero di byte di caratteri superiore alla
lunghezza massima consentita nella dichiarazione della stringa
0 Chars_TO_Strg: il valore (16#00) del carattere nul € stato trovato nell'array di byte di caratteri in ingresso.
0 Strg_TO_Chars: tentativo di copia nella stringa in uscita di un numero di byte di caratteri superiore a quello
consentito dal limite del numero degli elementi
8.23.3 Istruzioni ATH e HTA (Converti in/da stringa di caratteri ASCIl e numero esadecimale)

Utilizzare le istruzioni ATH (da ASCII a esadecimale) e HTA (da esadecimale ad ASCII) per
le conversioni tra i byte di caratteri ASCII (solo caratteri da 0 e 9 e maiuscoladaAaF)ei
corrispondenti nibbli esadecimali a 4 bit.

Tabella 8- 40 Istruzione ATH

KOP / FUP SCL Descrizione
T ret val := ATH( Converte i caratteri ASCII in un pacchetto di cifre esadecimali.
Il in:= variant in_,
=EN EWO - n:=_int_in_,
IN RET_VAL|
M ouT |

out=> variant_out );

Tabella 8- 41 Tipi di dati per l'istruzione ATH

Tipo di parametro Tipo di dati Descrizione

IN IN Variant Puntatore all'array di byte di caratteri ASCII

N IN Ulint Numero di byte di caratteri ASCII da convertire
RET_VAL ouT Word Codice della condizione di esecuzione

ouT ouT Variant Puntatore all'array di byte esadecimali convertiti
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8.2 Stringa e carattere

La conversione inizia nella posizione specificata dal parametro IN e continua per N byte. Il
risultato viene scritto nella posizione specificata nel parametro OUT. Possono essere
convertiti solo caratteri ASCII validi da 0 a 9, lettere minuscole dalla a alla f e lettere
maiuscole da A a F. Qualsiasi altro carattere sara convertito in zero.

| caratteri codificati ASCII a 8 bit vengono convertiti in nibbli esadecimali a 4 bit. Due
caratteri ASCII possono essere convertiti in un singolo byte contenente due nibbli
esadecimali di 4 bit.

| parametri IN e OUT specificano gli array di byte e i dati String non esadecimali. | caratteri
ASCII vengono convertiti e inseriti nell'uscita esadecimale nello stesso ordine in cui sono
letti. Se il numero di caratteri ASCII € dispari, allora gli zeri vengono inseriti nel nibblo piu a
destra dell'ultima cifra esadecimale convertita.

Tabella 8- 42 Esempi di conversione da ASCII a esadecimale (ATH)

Byte di caratteri IN N Valore OUT ENO
'0a23' 4 W#16#0A23 Vero
'"123AFx1a23' 10 16#123AF01023 Falso
'a23' 3 W#16#A230 Vero
Tabella 8- 43 Istruzione HTA
KOP / FUP SCL Descrizione
ret val := HTA( Converte un pacchetto di cifre esadecimali nei corrispondenti byte
HTA, . . . . .

—En END — in:= variant in _, di caratteri ASCII.

I RET_\aL n:= _uint_in_,

M auT out=> variant out )

Tabella 8- 44 Tipi di dati per l'istruzione HTA

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN IN Variant Puntatore all'array di byte di ingresso

N IN Ulnt Numero di byte da convertire (ogni byte di ingresso ha due nibbli a 4 bit e
produce caratteri ASCII 2N)

RET_VAL ouT Word Codice della condizione di esecuzione

ouT ouT Variant Puntatore all'array di byte di caratteri ASCII

La conversione inizia nella posizione specificata dal parametro IN e continua per N byte.
Ogni nibblo a 4 bit converte un solo carattere ASCII a 8 bit e produce byte di caratteri ASCII
2N in uscita. Tutti i byte 2N in uscita vengono scritti come caratteri ASCll da 0 a 9 e con
maiuscola da A a F. Il parametro OUT specifica un array di byte e non una stringa.

Ogni nibblo del byte esadecimale viene convertito in un carattere nello stesso ordine in cui
viene letto (viene convertito per primo il nibblo piu a sinistra di una cifra decimale, seguito dal
nibblo piu a destra di quello stesso byte).
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8.2 Stringa e carattere

Tabella 8- 45 Esempi di conversione da esadecimale ad ASCII (HTA)

Valore IN N Byte di caratteri OUT ENO (ENO & sempre vero dopo l'esecuzione di HTA)
Wi#16#0123 2 '0123' Vero
DW#16#123AF012 4 '"123AF012' Vero

Tabella 8- 46 Codici delle condizioni ATH and HTA

RET_VAL Descrizione ENO

(W#16#....)

0000 Nessun errore Vero

0007 Carattere di ingresso ATH non valido: € stato trovato un carattere che non era un Falso
carattere ASCII 0-9, né una lettera minuscola dalla a alla f, né una lettera maiuscola
dalla A alla F

8101 Puntatore di ingresso non ammesso o non valido, ad esempio I'accesso a un DB che | Falso
non esiste

8120 Stringa di ingresso in formato non valido, ovvero max= 0, max=255, corrente>max o Falso
lunghezza grant nel puntatore < max

8182 Buffer di ingresso troppo piccolo per N Falso

8151 Tipo di dati non ammesso per il buffer di ingresso Falso

8301 Puntatore di uscita non ammesso o non valido, ad esempio I'accesso a un DB che Falso
non esiste

8320 Stringa di uscita in formato non valido, ovvero max= 0, max=255, corrente>max o Falso
lunghezza grant nel puntatore < max

8382 Buffer di uscita troppo piccolo per N Falso

8351 Tipo di dati non ammesso per il buffer di uscita Falso
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8.2.4

8.24.1

8.2 Stringa e carattere

Istruzioni con le stringhe

Il programma di comando puo utilizzare le seguenti istruzioni con le stringhe e i caratteri per
creare messaggi visualizzabili dall'operatore e log di processo.

Istruzione MAX_LEN (Lunghezza massima di una stringa)

Tabella 8- 47 Istruzione Lunghezza massima

KOP / FUP SCL Descrizione
FTETTE out := MAX_LEN (Lunghezza massima della stringa) fornisce il valore della
Sm—ng MAX LEN(in); lunghezza massima assegnato alla stringa IN nell'uscita OUT. Se si verificano
errori durante I'esecuzione dell'istruzione viene fornita in uscita una lunghezza
—EH ENO (= di stringa vuota.
H out Il tipo di dati STRING contiene due lunghezze: il primo byte indica la lunghezza

massima e il secondo quella attuale (che corrisponde al numero attuale di
caratteri validi).

e Lalunghezza massima della stringa di caratteri viene assegnata per
ciascuna definizione STRING tra parentesi quadre. Il numero di byte
occupati da una stringa € superiore di 2 byte alla lunghezza massima.

e Lalunghezza attuale corrisponde al numero di posizioni attualmente
occupate da caratteri. La lunghezza attuale deve essere inferiore o uguale
alla lunghezza massima.

L'istruzione MAX_LEN iconsente di leggere la lunghezza massima di una
stringa di caratteri e LEN quella attuale.

Tabella 8- 48 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN String Stringa di ingresso
ouT ouT Dint Numero massimo di caratteri consentito per una
stringa IN
8.24.2 LEN (Lunghezza attuale di una stringa)

Tabella 8- 49 Istruzione di lunghezza

KOP / FUP SCL Descrizione
TER out := LEN(in); LEN (lunghezza stringa) fornisce la lunghezza attuale della stringa IN all'uscita
String OUT. Le stringhe vuote hanno lunghezza zero.

-EN ENO -

{N ouT |

Sistema di automazione S7-1200

Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG

313




Istruzioni avanzate

8.2 Stringa e carattere

Tabella 8- 50 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN String Stringa di ingresso
ouT ouT Int, DInt, Real, LReal Numero di caratteri validi della stringa IN

Tabella 8- 51 Stato di ENO

ENO Condizione ouT
1 Nessuna condizione di stringa non valida Lunghezza di stringa valida
0 La lunghezza attuale di IN supera la lunghezza massima di IN La lunghezza attuale viene
La lunghezza massima di IN non & compresa entro il campo di memoria impostata a 0
assegnato
La lunghezza massima di IN € 255 (lunghezza non ammessa)

8.243 Istruzione CONCAT (Concatena stringhe)

Tabella 8- 52 Istruzione Concatena stringhe

KOP / FUP SCL Descrizione
out := CONCAT(inl, in2); CONCAT (concatena stringhe) unisce i parametri di stringa IN1 e
COMNCAT ) . . .
Stiing IN2 in modo da formare una stringa che viene fornita in OUT.
—EH EMO = Dopo la concatenazione la stringa IN1 costituisce la parte sinistra
1M1 auT e la stringa IN2 la parte destra della stringa combinata.
2

Tabella 8- 53 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN1 IN String Stringa di ingresso 1

IN2 IN String Stringa di ingresso 2

ouT ouT String Stringa combinata (stringa 1 + stringa 2)
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Tabella 8- 54 Stato di ENO

82

Stringa e carattere

ENO Condizione ouT
1 Nessun errore rilevato Caratteri validi
0 La stringa risultante dalla concatenazione supera la lunghezza massima | caratteri della stringa risultante
della stringa OUT vengono copiati fino a
raggiungere la lunghezza
massima di OUT
La lunghezza attuale di IN1 supera la lunghezza massima di IN1, la La lunghezza attuale viene
lunghezza attuale di IN2 supera la lunghezza massima di IN2 oppure la impostata a 0
lunghezza attuale di OUT supera la lunghezza massima di OUT (stringa
non valida)
La lunghezza massima di IN1, IN2 o OUT non & compresa entro il campo
di memoria assegnato
La lunghezza massima di IN1 o IN2 & 255 oppure la lunghezza massima di
OUT & 00 255
8.24.4 Istruzioni LEFT, RIGHT e MID (Leggi sottostringhe in una stringa)

Tabella 8- 55 Operazioni di sottostringhe sinistra, destra e centrale

KOP / FUP SCL Descrizione
out := LEFT(in, L); LEFT(sottostringa sinistra) fornisce una sottostringa costituita dai primi
';E.EL caratteri L del parametro di stringa IN.
'fIEH” EEE r e Se L & maggiore della lunghezza attuale della stringa IN, viene
I ' restituita in OUT l'intera stringa IN.
e Se la stringa in ingresso € vuota, in OUT viene restituita una stringa
vuota.
out := MID(in, L, p); MID (sottostringa centrale) fornisce la parte centrale di una stringa. La
;‘h:__"g sottostringa centrale ha una lunghezza di L caratteri e inizia nella
JEN EHD posizione P (compresa).
IH ouTf Se la somma di L e P supera la lunghezza attuale del parametro di
ke stringa IN, viene restituita una sottostringa che inizia nella posizione P
i e continua fino alla fine della stringa IN.
SR out := RIGHT(in, L); RIGHT (sottostringa destra) fornisce gli ultimi caratteri L di una stringa.
Shiing e Se L & maggiore della lunghezza attuale della stringa IN, viene
d.ﬁuN Eﬁ?" restituita in OUT l'intera stringa IN.
{L i e Se la stringa in ingresso € vuota, in OUT viene restituita una stringa
vuota.
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8.2 Stringa e carattere

Tabella 8- 56 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN String Stringa di ingresso
L IN Int Lunghezza della sottostringa da creare:
e LEFT utilizza il numero di caratteri piu a sinistra di caratteri
nella stringa
e RIGHT utilizza il numero di caratteri pit a destra di caratteri
nella stringa
e MID utilizza il numero di caratteri a partire dalla posizione P
all'interno della stringa
P IN Int Solo MID: posizione del primo carattere di sottostringa da copiare
P= 1, per la posizione iniziale del carattere della stringa IN
ouT ouT String Stringa di uscita

Tabella 8- 57 Stato di ENO

ENO Condizione ouT
1 Nessun errore rilevato Caratteri validi
0 e L oP éinferiore ougualea0 La lunghezza attuale viene
e P & maggiore della lunghezza massima di IN impostata a 0
e Lalunghezza attuale di IN supera la lunghezza massima di IN oppure
la lunghezza attuale di OUT supera la lunghezza massima di OUT
e Lalunghezza massima di IN o OUT non & compresa entro il campo di
memoria assegnato
e Lalunghezza massima di IN o OUT & 0 0 255
La lunghezza della sottostringa (L) da copiare & maggiore della lunghezza | | caratteri vengono copiati fino a
massima della stringa OUT. raggiungere la lunghezza
massima di OUT
Solo MID: L o P & inferiore o uguale a 0 La lunghezza attuale viene
Solo MID: P & maggiore della lunghezza massima di IN impostata a 0
La lunghezza attuale di IN1 supera la lunghezza massima di IN1 oppure la | La lunghezza attuale viene
lunghezza attuale di IN2 supera la lunghezza massima di IN2 (stringa non | impostata a 0
valida)
La lunghezza massima di IN1, IN2 o OUT non € compresa entro il campo
di memoria assegnato
La lunghezza massima di IN1, IN2 o OUT & 0 o 255 (lunghezza non
ammessa)
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8.2 Stringa e carattere

8.24.5 Istruzione DELETE (Cancella caratteri nella stringa)

Tabella 8- 58 Istruzione Cancella sottostringa

KOP / FUP SCL Descrizione
BEETE) out := DELETE(in, L, p); Cancella i caratteri L dalla stringa IN. La cancellazione dei
Sting caratteri inizia dalla posizione P (compresa) e la restante
= EH END = sottostringa viene fornita al parametro OUT.
{IM auT | . . o . o
L e Se L € uguale a zero la stringa in ingresso viene restituita in
|p OUT.
e Selasomma di L e P & maggiore della lunghezza della stringa
in ingresso, la stringa viene cancellata fino alla fine.

Tabella 8- 59 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
IN IN String Stringa di ingresso
L IN Int Numero di caratteri da cancellare
IN Int Posizione del primo carattere da cancellare: il primo carattere della
stringa IN occupa la posizione numero 1
ouT ouT String Stringa di uscita

Tabella 8- 60 Stato di ENO

ENO Condizione ouT
1 Nessun errore rilevato Caratteri validi
0 P & maggiore della lunghezza attuale di IN IN viene copiato in OUT e non

viene cancellato alcun carattere

La stringa ottenuta dopo la cancellazione dei caratteri supera la lunghezza | | caratteri della stringa risultante
massima della stringa OUT vengono copiati fino a
raggiungere la lunghezza
massima di OUT

L & inferiore a 0 oppure P & inferiore o uguale a 0 La lunghezza attuale viene
impostata a 0

La lunghezza attuale di IN supera la lunghezza massima di IN oppure la
lunghezza attuale di OUT supera la lunghezza massima di OUT

La lunghezza massima di IN o OUT non & compresa entro il campo di
memoria assegnato

La lunghezza massima di IN o OUT & 0 o0 255
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8.2 Stringa e carattere

8.24.6

Istruzione INSERT (Inserisci caratteri nella stringa)

Tabella 8- 61 Istruzione Inserisci sottostringa

KOP / FUP SCL Descrizione
CHEERT] out := INSERT(inl, in2, p); |Inserisce la stringa IN2 nella stringa IN1. L'inserimento inizia
Shing dopo il carattere nella posizione P.
—EN END =
fIMY ouT |
HiNz
|P

Tabella 8- 62 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN1 IN String Stringa di ingresso 1

IN2 IN String Stringa di ingresso 2

P IN Int Ultima posizione dei caratteri nella stringa IN1 prima del punto di
inserimento della stringa IN2
Il primo carattere della stringa IN1 occupa la posizione numero 1.

ouT ouT String Stringa risultante

Tabella 8- 63 Stato di ENO

ENO Condizione ouT

1 Nessun errore rilevato Caratteri validi

0 P & maggiore della lunghezza di IN1 IN2 viene concatenato a IN1 subito dopo

I'ultimo carattere IN1

P & inferiore a 0

La lunghezza attuale viene impostata a 0

La stringa ottenuta dopo l'inserimento supera la lunghezza
massima della stringa OUT

| caratteri della stringa risultante vengono
copiati fino a raggiungere la lunghezza
massima di OUT

La lunghezza attuale di IN1 supera la lunghezza massima di IN1, la | La lunghezza attuale viene impostata a 0
lunghezza attuale di IN2 supera la lunghezza massima di IN2

oppure la lunghezza attuale di OUT supera la lunghezza massima
di OUT (stringa non valida)

La lunghezza massima di IN1, IN2 o OUT non & compresa entro il
campo di memoria assegnato

La lunghezza massima di IN1 o IN2 & 255 oppure la lunghezza
massima di OUT € 0 o 255
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8.2 Stringa e carattere

8.24.7 Istruzione REPLACE (Sostituisci caratteri nella stringa)

Tabella 8- 64 Istruzione Sostituisci sottostringa

KOP / FUP SCL Descrizione
e — out := REPLACE ( Sostituisce i caratteri L nel parametro di stringa IN1. La
REPLACE . . . Lo - - . .
Siring inl:= string in_, sostituzione inizia dalla posizione P (compresa) della stringa IN1 e i
- EM END - in2:= string in_, caratteri sostitutivi vengono forniti dal parametro di stringa IN2.
{1 ouT | L:= int in
T - .
i p:=_int_in);
{F

Tabella 8- 65 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN1 IN String Stringa di ingresso

IN2 IN String Stringa di caratteri sostitutivi

L IN Int Numero di caratteri da sostituire

P IN Int Posizione del primo carattere da sostituire
ouT ouT String Stringa risultante

Se il parametro L & uguale a zero, la stringa IN2 viene inserita nella posizione P della stringa
IN1 senza che vengano cancellati caratteri dalla stringa IN1.

Se P & uguale a uno, i primi caratteri L della stringa IN1 vengono sostituiti con i caratteri
della stringa IN2.

Tabella 8- 66 Stato di ENO

ENO Condizione ouT
1 Nessun errore rilevato Caratteri validi
0 P & maggiore della lunghezza di IN1 IN2 viene concatenato a IN1 subito dopo
l'ultimo carattere IN1
P punta all'interno di IN1, ma in IN1 rimane un numero di caratteri IN2 sostituisce i caratteri finali di IN1 a
inferiore a quelli di L partire dalla posizione P
La stringa ottenuta dopo la sostituzione supera la lunghezza | caratteri della stringa risultante vengono
massima della stringa OUT copiati fino a raggiungere la lunghezza
massima di OUT
La lunghezza massima di IN1 & 0 IN2 vengono copiati in OUT
L & inferiore a 0 oppure P & inferiore o uguale a 0 La lunghezza attuale viene impostata a 0

La lunghezza attuale di IN1 supera la lunghezza massima di IN1, la
lunghezza attuale di IN2 supera la lunghezza massima di IN2
oppure la lunghezza attuale di OUT supera la lunghezza massima
di OUT

La lunghezza massima di IN1, IN2 o OUT non & compresa entro il
campo di memoria assegnato

La lunghezza massima di IN1 o IN2 € 255 oppure la lunghezza
massima di OUT & 0 o 255
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8.2 Stringa e carattere

8.24.8

Istruzione FIND (Trova caratteri nella stringa)

Tabella 8- 67 Istruzione Trova sottostringa

KOP / FUP SCL Descrizione
= out := FIND ( Fornisce la posizione della sottostringa specificata da IN2 all'interno
Sting inl:= string in_, |della stringa IN1. La ricerca inizia da sinistra. La posizione del primo
—EM EMO = in2:= string_in); |elemento IN2 trovato nella stringa viene restituita in OUT. Se la stringa
1M1 ouT | IN2 non viene trovata nella stringa IN1, viene restituito il valore zero.
1 N2

Tabella 8- 68 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

IN1 IN String Cerca nella stringa

IN2 IN String Cerca la stringa

ouT ouT Int Posizione del primo elemento corrispondente ai criteri di ricerca
all'interno della stringa IN1

Tabella 8- 69 Stato di ENO

ENO Condizione ouT
1 Nessun errore rilevato Posizione dei caratteri valida
0 IN2 & maggiore di IN1 La posizione dei caratteri viene
La lunghezza attuale di IN1 supera la lunghezza massima di IN1 oppure | ImPostata a 0
la lunghezza attuale di IN2 supera la lunghezza massima di IN2 (stringa
non valida)
La lunghezza massima di IN1 o IN2 non & compresa entro il campo di
memoria assegnato
La lunghezza massima di IN1 o IN2 ¢ 255
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

8.3.1 Istruzioni per gli I/O distribuiti

Le seguenti istruzioni per la periferia decentrata possono essere utilizzate con PROFINET,
PROFIBUS o AS-i:

Istruzione RDREC (Pagina 322): lettura di un record di dati con il numero INDEX da un
modulo o dispositivo.

Istruzione WRREC |(Pagina|322): trasferimento di un record di dati con il numero INDEX
a un modulo o dispositivo definito da ID.

Istruzione RALRM |(Pagina|325): ricezione di un allarme con tutte le relative informazioni
da un modulo o dispositivo e inoltro di queste informazioni ai parametri di uscita.

Istruzione DPRD_DAT |(Pagina 333): con l'istruzione DPRD_DAT si devono leggere aree
di dati coerenti maggiori di 64 byte da un modulo o dispositivo.

Istruzione DPWR_DAT (Pagina|333): con l'istruzione DPWR_DAT si devono scrivere
aree di dati coerenti maggiori di 64 byte da un modulo o dispositivo.

L'istruzione DPNRM_DG (Pagina 335) pu0 essere utilizzata solo con PROFIBUS. lettura dei
dati di diagnostica attuali di uno slave DP nel formato specificato dalla norma EN 50 170,
volume 2, PROFIBUS.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

8.3.2

Istruzioni RDREC e WRREC (Leggi/scrivi set di dati)

Le seguenti istruzioni RDREC (Leggi set di dati) e WRREC (Scrivi set di dati) possono

essere utilizzate con PROFINET, PROFIBUS e AS-i.

Tabella 8- 70 Istruzioni RDREC e WRREC

KOP / FUP SCL Descrizione
"RDREC DE" "RDREC_DB" ( Utilizzare l'istruzione RDREC per leggere
Pre req:= bool_in _, un record di dati_co_n_il numero INDEX da
s ID:=_word in_, un componente indirizzato dall'lD, ad es.
—Er . index:= dint_in_, un telaio di montaggio centrale o un
—reQ VALID mlen:= uint in , componente distribuito (PRQFIBUS DPo
D BUSY valid=> bool out ) PROEINET 10). Assegnare |_I numero
INDEX ERROA busy=> ;ool ;ut 7 massimo di byte.da leggere in ML.EN. La
- - = lunghezza selezionata dell'area di
MLEN STATL= error=> bool out_, destinazione RECORD deve avere
RECORD LEM status=> dword out_, | gmeno una lunghezza di byte MLEN.
len=> uint_out_,
record:= variant inout );
"WRREC DE" "WRREC_DB" ( Utilizzare l'istruzione WRREC per
e req:= bool_in _, trasferire un RECORD di .dati conil
TS e e ID:=_word in_, numero di record INDEX in uno slave DP
_LEn ENO — index:= dint_in_, / un componente di dispositivo
—reg DENE len:= uint in , PROFINET 10 inQirizgato daII'ID, ad es. il
D BUISY Ly done=> bool out modulo di un telaio di montaggio centrale
" - .= 0 un componente distribuito (PROFIBUS
INDEX ERROR — busy=>_bool_out_, DP o PROFINET I0).
rror=> 1
e — X AT :tazu s=;i§:°;2iz;;_, Assegnare la lunghezza di byte del

record:=_variant_inout )

record di dati da trasmettere. La
lunghezza selezionata dell'area d'origine
RECORD deve quindi avere almeno una
lunghezza di byte LEN.

1 STEP 7 crea automaticamente il DB all'inserimento dell'istruzione.
2 Nell'esempio SCL "RDREC_DB" e "WRREC_DB" sono i nomi dei DB di istanza.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Tabella 8- 71 Tipi di dati RDREC e WRREC per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

REQ IN Bool REQ = 1: trasferimento di record di dati

ID IN HW_IO (Word) Indirizzo logico dello slave DP / componente di dispositivo
PROFINET IO (modulo o sottomodulo):

e Per un modulo di uscita, occorre impostare il bit 15 (ad
esempio, per l'indirizzo 5: ID:= DW#16#8005).
e Per un modulo di combinazione, deve essere specificato il
piu piccolo dei due indirizzi.
Nota: in V3.0 I'ID del dispositivo pud essere determinato nei due
modi seguenti:
e Selezionando le seguenti opzioni nella "Vista di rete™:
— Dispositivo (box grigio)
"Proprieta" del dispositivo
"ldentificazione HW"
Nota: non tutti i dispositivi visualizzano la propria
identificazione HW.
e Selezionando le seguenti opzioni nel menu "Navigazione del
progetto":
— Variabili PLC
— Tabella delle variabili standard
— Tabella delle costanti di sistema
Vengono visualizzate tutte le identificazioni HW dei
dispositivi configurate.
Nota: in V4.0 I'ID del dispositivo (identificazione hardware) per il
modulo di interfaccia & determinata localizzando il parametro
"Nome dispositivo [INTESTAZIONE]" in Costanti di sistema nella
tabella delle variabili.
INDEX IN Byte, Word, USInt, Numero del record di dati
Ulnt, Sint, Int, DInt

MLEN IN Byte, USInt, Ulint Lunghezza massima in byte dell'informazione del record di dati
da recuperare (RDREC)

VALID ouT Bool Il nuovo record di dati & stato ricevuto ed & valido (RDREC). Il bit
VALID & vero per un ciclo di scansione se |'ultima richiesta si &
conclusa senza errori.

DONE ouT Bool Il record di dati & stato trasferito (WRREC). Il bit DONE & vero
per un ciclo di scansione se I'ultima richiesta si & conclusa
senza errori.

BUSY ouTt Bool e BUSY = 1: il processo di lettura (RDREC) o scrittura

(WRREC) non si € ancora concluso.
e BUSY = 0: la trasmissione dei record di dati é stata
completata.

ERROR ouT Bool ERROR = 1: si & verificato un errore di lettura (RDREC) o di
scrittura (WRREC). Il bit ERROR & vero per un ciclo di
scansione se l'ultima richiesta si &€ conclusa con un errore. ||
valore del codice di errore nel parametro STATUS & valido solo
durante I'unico ciclo di scansione in cui ERROR = TRUE.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
STATUS ouT DWord Stato del blocco o informazione di errore
LEN OUT (RDREC) | Uint ¢ Lunghezza dell'informazione del record di dati recuperata
IN (WRREC) (RDREC)
e Lunghezza massima del byte del record di dati da trasferire
(WRREC)
RECORD | IN_OUT Variant e Area di destinazione per i record di dati recuperati (RDREC)
e Record di dati (WRREC)

Le istruzioni RDREC e WRREC funzionano in modo asincrono, ovvero l'elaborazione copre
diversi richiami delle istruzioni. Iniziare richiamando RDREC o WRREC con REQ = 1.

Lo stato dell'ordine viene indicato dal parametro di uscita BUSY e dai due byte centrali del
parametro di uscita STATUS. Il trasferimento del record di dati termina quando il parametro
di uscita BUSY é stato impostato su FALSE

Un valore TRUE (solo per un ciclo di scansione) sul parametro di uscita VALID (RDREC) o
DONE (WRREC) verifica se il set di dati € stato trasferito correttamente nell'area di
destinazione RECORD (RDREC) o nel dispositivo di destinazione (WRREC). Nel caso di
RDREC, il parametro di uscita LEN contiene la lunghezza dei dati recuperati in byte.

Il parametro di uscita ERROR (solo per un ciclo di scansione se ERROR = TRUE) indica che
si & verificato un errore nella trasmissione dei set di dati. In questo caso, il parametro di
uscita STATUS (solo per un ciclo di scansione se ERROR = TRUE) contiene l'informazione
di errore.

| set di dati sono definiti dal produttore del dispositivo hardware. Per maggiori dettagli sui set
di dati consultare la documentazione sul dispositivo hardware fornita dal produttore.

Nota

Se si configura uno slave DPV1 mediante un file GSD (GSD rev. 3 e superiori) e l'interfaccia
DP del master DP & impostata su "compatibile con S7", nel programma utente non si
possono leggere record di dati dai moduli di I/0 con "RDREC" né si puo scrivere nei moduli
di I/0 con "WRREC". In questo caso il master DP indirizza lo slot errato (slot configurato +
3).

Soluzione: impostare l'interfaccia del master DP su "DPV1".

Nota

Le interfacce delle istruzioni "RDREC" e "WRREC" sono identiche agli FB "RDREC" e
"WRREC" definiti in "PROFIBUS Guideline - PROFIBUS Communication and Proxy Function
Blocks according to IEC 61131-3".

Nota

Se si usa "RDREC" o "WRREC" per leggere o scrivere un record di dati per PROFINET IO, i
valori negativi nei parametri INDEX, MLEN e LEN vengono interpretati come numeri interi di
16 bit senza segno.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

8.3.3 Istruzione RALRM (Ricevi allarme)
L'istruzione RALRM (ricevi allarme) pud essere utilizzata con PROFINET e PROFIBUS.

Tabella 8- 72 Istruzione RALRM

KOP / FUP SCL Descrizione
RALAM_DE "RALRM DB" ( Utilizzare l'istruzione RALRM (leggi allarme) per leggere le
i mode:= int in_, informazioni degli allarmi di diagnostica dai moduli/dispositivi
MODE  NEW| f ID:= word in_, PROFIBUS o PROFINET 1/0.
S s mlen:=_uint_in_, Le informazioni nei parametri di uscita contengono le
THED  LEN new=>_bool_out_, informazioni di avvio dell'OB richiamato nonché le informazioni
i status=> dword out , della sorgente di allarme.
ID=> word out , Richiamare RALRM in un OB di allarme per inviare le
len=> uint_out_, informazioni relative al o agli eventi che hanno provocato
tinfo:= variant inout , I'allarme. L'S7-1200 supporta i seguenti OB di allarme di
ainfo:= variant inout ); diagnostica: stato, aggiornamento, profilo, allarme di errore di
- - - diagnostica, estrazione o inserimento dei moduli, guasto del
telaio o della stazione

1 STEP 7 crea automaticamente il DB all'inserimento dell'istruzione.
2 Nell'esempio SCL "RALRM_DB" & il nome del DB di istanza.

Tabella 8- 73 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
MODE IN Byte, USInt, Sint, Int | Modo di funzionamento
F_ID IN HW_IO (Word) Indirizzo logico iniziale del componente (modulo) da cui devono essere

ricevuti gli allarmi
Nota: I'ID del dispositivo pud essere determinato nei due modi seguenti:
e Selezionando le seguenti opzioni nella "Vista di rete™

— Dispositivo (box grigio)

— "Proprieta" del dispositivo

"ldentificazione HW"
Nota: Non tutti i dispositivi visualizzano le proprie identificazioni

HW.
e Selezionando le seguenti opzioni nel menu "Navigazione del
progetto":
— Variabili PLC

— Tabella delle variabili standard
— Tabella delle costanti di sistema

— Vengono visualizzate tutte le identificazioni HW dei dispositivi
configurate.

MLEN IN Byte, USInt, Uint Lunghezza massima in byte delle informazioni di allarme dati da
ricevere. MLEN di 0 consente di ricevere tante informazioni di allarme
dati quante sono disponibili nell'area di destinazione AINFO.

NEW ouT Bool E stato ricevuto un nuovo allarme.

STATUS ouT DWord Stato dell'istruzione RALRM. Per maggiori informazioni vedere il
"Parametro STATUS per RDREC, WRREC e RALRM"|(Pagina 329).
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

ID ouT HW_IO (Word) Identificazione HW del modulo I/O che ha provocato I'allarme di
diagnostica
Nota: per una descrizione delle modalita di definizione dell'ID del
dispositivo vedere il parametro F_ID .

LEN ouT DWord, Uint, UDInt, | Lunghezza delle informazioni di allarme AINFO ricevute

Dint, Real, LReal

TINFO IN_OUT Variant Informazione dei task: campo di destinazione delle informazioni relative
ad avvio e gestione degli OB. La lunghezza TINFO & sempre 32 byte.

AINFO IN_OUT Variant Informazione di allarme: area di destinazione dell'informazione
dell'intestazione e di informazioni di allarme supplementari Per AINFO,
fornire una lunghezza di almeno MLEN byte, se MLEN & maggiore di 0.
La lunghezza AINFO & variabile.

Nota

326

Se si richiama "RALRM" in un OB il cui evento di avvio non & un allarme della periferia,
l'istruzione fornisce nelle uscite un'informazione corrispondentemente ridotta.

Quando si richiama "RALRM" in OB diversi utilizzare DB di istanza differenti. Se si valutano i
dati derivati da un richiamo di "RALRM" all'esterno dell'OB di interrupt a cui & associato, si
deve utilizzare un DB di istanza separato per ciascun evento di avvio dell'OB.

Nota

L'interfaccia dell'istruzione "RALRM" & identica all'FB "RALRM" definito in "PROFIBUS
Guideline - PROFIBUS Communication and Proxy Function Blocks according to IEC 61131-

3"
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Richiamo di RALRM

L'istruzione RALRM pud essere richiamata in tre diversi modi di funzionamento (MODE).

Tabella 8- 74 Modi di funzionamento dell'istruzione RALRM

MODO Descrizione

0 ¢ |D contiene l'identificazione HW del modulo I/O che ha attivato I'allarme.
e |l parametro di uscita NEW & impostato su vero.

e LEN produce un'uscita di 0.

e AINFO e TINFO non sono aggiornati con nessuna informazione.

1 ¢ ID contiene l'identificazione HW del modulo I/O che ha attivato I'allarme.
e |l parametro di uscita NEW & impostato su vero.
e LEN produce un'uscita della quantita di byte di dati AINFO che vengono restituiti.

¢ AINFO e TINFO sono aggiornati con informazioni relative agli allarmi.

2 Se l'identificazione HW assegnata al parametro di ingresso F_ID ha attivato I'allarme, allora:

e |D contiene l'identificazione HW del modulo I/O che ha attivato l'allarme. Deve avere lo stesso valore di
F_ID.

e |l parametro di uscita NEW & impostato su vero.
e LEN produce un'uscita della quantita di byte di dati AINFO che vengono restituiti.

¢ AINFO e TINFO sono aggiornati con informazioni relative agli allarmi.

Nota

Se si assegna un'area di destinazione di TINFO o AINFO che é troppo piccola, RALRM non
riesce a restituire le informazioni complete.

MLEN pud limitare la quantita di dati AINFO che vengono restituiti.

Vedere i parametri AINFO e i parametri TINFO del sistema di informazioni online di STEP 7
per ottenere informazioni su come interpretare i dati TINFO e AINFO.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Dati TInfo del blocco organizzativo

La seguente tabella illustra la disposizione dei dati TInfo per l'istruzione RALRM:

328

Lo stesso per gli OB: stato, 0 | SI_Format | OB_Class OB_Nr
aggiornamento, profilo, allarme di errore
di diagnostica, estrazione o inserimento
dei moduli, guasto del telaio o della
stazione

4 LADDR
OB TI_Submodule: stato, aggiornamento, 4 Slot
profilo

8 Specificatore 0
OB TI_DiagnosticInterrupt: allarme di 4 I0_State
errore di diagnostica

8 Canale MultiError 0
OB TI_PlugPullModule: Estrazione o 4 Event_Class | Fault_ID
inserimento dei moduli

8 0
OB TI_StationFailure: Guasto del telaio o 4 Event_Class | Fault_ID
della stazione

8 0
Lo stesso per gli OB: stato, 12 0
aggiornamento, profilo, allarme di errore
di diagnostica, estrazione o inserimento
dei moduli, guasto del telaio o della
stazione

16

20 indirizzo slv_prfl intr_type

24 flags1 flags2 id

281 produttore istanza

T | byte 28 - 31 (produttore e istanza) non vengono utilizzati con PROFIBUS.

Nota

Per maggiori informazioni sui dati TINFO consultare il sistema di informazioni online di STEP

7.
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8.3.4

Tabella 8- 75 Array di uscita STATUS

8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Parametro STATUS per RDREC, WRREC e RALRM

Il parametro di uscita STATUS contiene informazioni di errore interpretate come
ARRAY[1...4] OF BYTE con la seguente struttura:

Elemento Array

Nome

Descrizione

STATUS[1] Function_Num |« B#16#00, se senza errori
e |D della funzione da DPV1-PDU: se si verifica un errore , B#16#80 viene

combinato tramite OR (per Leggi set di dati: B#16#DE; per Scrivi set di dati:
B#16#DF). Se non viene utilizzato nessun elemento del protocollo DPV1, viene
emesso B#16#CO .

STATUS[2] Error_Decode Posizione dell'lD dell'errore

STATUS[3] Error_Code_1 ID dell'errore

STATUS[4] Error_Code_2 Ampliamento dell'ID dell'errore specifico del produttore

Tabella 8- 76 Valori di STATUS|2]

Error_decode Origine Descrizione

(B#16#....)

Da00a7F CPU Nessun errore o nessuna avvertenza

80 DPV1 Errore secondo IEC 61158-6

Da 81 a 8F CPU B#16#8x mostra un errore nel parametro di richiamo "x-esimo" dell'istruzione.
FE, FF Profilo DP Errore specifico del profilo

Tabella 8- 77 Valori di STATUS[3]

Error_decode Error_code_1 Spiegazione (DVP1) Descrizione
(B#16#....) (B#16#....)
00 00 Nessun errore, nessuna avvertenza
70 00 Riservato, respinto Richiamo iniziale; nessun trasferimento di record di dati
attivo
01 Riservato, respinto Richiamo iniziale; il trasferimento di record di dati ha
avuto inizio
02 Riservato, respinto Richiamo intermedio; il trasferimento di record di dati &
attivo
80 90 Riservato, superato Indirizzo logico iniziale non ammesso
92 Riservato, superato Tipo di puntatore Variant non ammesso
93 Riservato, superato Il componente DP indirizzato mediante ID o F_ID non &

configurato.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Error_decode Error_code_1 Spiegazione (DVP1) Descrizione
(B#16#....) (B#16#....)

96 L'istruzione 'RALRM (Pagina 325)" non puo fornire le
informazioni di avvio, gestione e intestazione degli OB o
ulteriori informazioni di allarme.

Per i seguenti OB & possibile utilizzare l'istruzione

'DPNRM_DG (Pagina 335)" per leggere in modo

asincrono il frame del messaggio di diagnostica attuale

dello slave DP rilevante (informazioni sull'indirizzo

dall'informazione di avvio dell'OB):

e Interrupt di processo (Pagina 87)

e | Stato|/(Paginal94), aggiornamento|(Pagina/94) o
profilo (Pagina 95)

e Allarme di errore di diagnostica |(Pagina 90)

e Estrazione o inserimento dei moduli/(Pagina 92)

A0 Errore di lettura Conferma negativa durante la lettura dal modulo

A1 Errore di scrittura Conferma negativa durante la scrittura nel modulo

A2 Guasto del modulo Errore del protocollo DP al livello 2 (ad esempio, guasto
dello slave o problemi di bus)

A3 Riservato, superato e PROFIBUS DP: errore del protocollo DP con
mappatore di collegamento dati diretto e utente-
interfaccia/utente

e PROFINET IO: errore CM generale

A4 Riservato, superato Comunicazione disturbata sul bus di comunicazione

A5 Riservato, superato -

A7 Riservato, superato Slave o moduli DP occupati (errore temporaneo).

A8 Conflitto di versioni Slave o modulo DP con versioni non compatibili.

A9 Funzione non Funzione non supportata da slave o modulo DP

supportata

Da AA ad AF Specifico dell'utente Slave o modulo DP con errore specifico del produttore
nell'applicazione. Verificare la documentazione del
produttore dello slave o modulo DP.

BO Indice non valido Set di dati sconosciuto nel modulo; numero di set di dati
> 256 non ammesso

B1 Errore di lunghezza di | La lunghezza specificata nel parametro RECORD &

scrittura errata.

e Con "RALRM": errore di lunghezza in AINFO
Nota: per un accesso diretto alle informazioni sulle
modalita di interpretazione dei buffer restituiti
"AINFQO", consultare il sistema di informazione online
di STEP 7.

e Con '"RDREC (Pagina 322)" e "WRREC
(Pagina 322)": errore di lunghezza in "MLEN"

B2 Slot non valido Lo slot configurato non & occupato.

B3 Conflitto di tipi Il tipo di modulo attuale non corrisponde al tipo di modulo
specificato.

B4 Area non valida Slave o modulo DP con accesso ad un'area non valida.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Error_decode
(B#16#....)

Error_code_1
(B#16#....)

Spiegazione (DVP1)

Descrizione

B5

Conflitto di stati

Slave o0 modulo DP non pronto

B6

Accesso negato

Slave o modulo DP con accesso negato.

B7

Campo non valido

Slave o modulo DP con campo non valido per un
parametro o un valore.

B8

Parametro non valido

Slave o modulo DP con parametro non valido.

B9

Tipo non valido

Slave o0 modulo DP con tipo non valido:
e Con "RDREC (Pagina 322)": buffer troppo piccolo
(impossibile leggere i sottoinsiemi)

e Con "WRREC|(Pagina 322)": buffer troppo piccolo
(impossibile scrivere nei sottoinsiemi)

Da BA a BF

Specifico dell'utente

Slave o modulo DP con errore specifico del produttore
durante I'accesso. Verificare la documentazione del
produttore dello slave o modulo DP.

Cco

Conflitto di vincoli di
lettura

e Con "WRREC|(Pagina/322)": i dati possono essere
scritti solo quando la CPU & in STOP.
Nota: questo significa che i dati non possono essere
scritti dal programma utente. | dati possono essere
scritti solo online con un PG/PC.

e Con "RDREC (Pagina 322)": il modulo avvia il set di
dati, ma non sono presenti dati oppure i dati possono
essere letti solo quando la CPU & in STOP.

Nota: se i dati possono essere letti solo quando la
CPU & in STOP, non ¢ possibile alcuna valutazione
dal programma utente. In questo caso i dati possono
essere letti solo online con un PG/PC.

C1

Conflitto di vincoli di
scrittura

| dati della precedente richiesta di scrittura nel modulo
per lo stesso record di dati non sono ancora stati
elaborati dal modulo.

C2

Risorsa occupata

Il modulo sta attualmente elaborando il numero massimo
di ordini possibili per una CPU.

C3

Risorsa non disponibile

Le risorse richieste per il funzionamento sono
attualmente occupate.

C4

Errore temporaneo interno. L'ordine non ha potuto essere
evaso.

Ripetere I'ordine. Se questo errore si verifica spesso,
verificare se nell'impianto sono presenti fonti di
interferenza elettrica.

C5

Slave o modulo DP non disponibile

C6

Il trasferimento del record di dati € stato annullato in
seguito all'annullamento della classe di priorita.

Cc7

Ordine interrotto a causa del riavvio a caldo o a freddo
del master DP.

Da C8 a CF

Slave o modulo DP con errore specifico del produttore
per le risorse. Verificare la documentazione del
produttore dello slave o modulo DP.
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Error_decode Error_code_1 Spiegazione (DVP1) Descrizione
(B#16#....) (B#16#....)
Dx Specifico dell'utente Specifico dello slave SP. Consultare la descrizione dello
slave DP.
81 Da 00 a FF Errore nel primo parametro di richiamo (con 'RALRM
(Pagina/325)": MODE)
00 Modo di funzionamento non ammesso
82 Da 00 a FF Errore nel secondo parametro di richiamo
88 Da 00 a FF Errore nell'ottavo parametro di richiamo (con 'RALRM
(Pagina 325)": TINFO)
Nota: per un accesso diretto alle informazioni sulle
modalita di interpretazione dei buffer restituiti "TINFO",
consultare il sistema di informazione online di STEP 7.
01 ID della sintassi errato
23 Numero consentito superato o area di destinazione
troppo piccola
24 ID del campo errato
32 Numero di DB/DI fuori campo utente
3A Il numero di DB/DI & zero per I'ID dell'area DB/DI oppure
il DB/DI specificato non esiste.
89 Da 00 a FF Errore nel nono parametro di richiamo (con "RALRM
(Pagina 325)": AINFO)
Nota: per un accesso diretto alle informazioni sulle
modalita di interpretazione dei buffer restituiti "AINFO",
consultare il sistema di informazione online di STEP 7.
01 ID della sintassi errato
23 Numero consentito superato o area di destinazione
troppo piccola
24 ID del campo errato
32 Numero di DB/DI fuori campo utente
3A Il numero di DB/DI & zero per I'ID dell'area DB/DI oppure
il DB/DI specificato non esiste.
8A Da 00 a FF Errore nel decimo parametro di richiamo
8F Da 00 a FF Errore nel quindicesimo parametro di richiamo
FE, FF Da 00 a FF Errore specifico del profilo
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Elemento array STATUS[4]

Con errori DPV1, il master DP passa a STATUS[4] della CPU e dell'istruzione. Senza un
errore DPV1, questo valore € impostato a 0, con le seguenti eccezioni per RDREC:

® STATUSI[4] contiene la lunghezza dell'area di destinazione da RECORD, se MLEN ¢ >
della lunghezza dell'area di destinazione da RECORD.

® STATUS[4]=MLEN, se la lunghezza attuale del set di dati € < MLEN < la lunghezza
dell'area di destinazione da RECORD.

e STATUS[4]=0, se STATUS[4] > 255; dovrebbe essere impostato
In PROFINET 10, STATUS[4] ha il valore 0.
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8.3.5
standard)

8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Istruzioni DPRD_DAT e DPWR_DAT (Leggi/Scrivi dati coerenti di uno slave DP

Le istruzioni DPRD_DAT (leggi dati coerenti di uno slave DP standard) e DPWR_DAT (scrivi
dati coerenti di uno slave DP standard) possono essere utilizzate con PROFINET e

PROFIBUS.

Tabella 8- 78 Istruzioni DPRD_DAT e DPWR_DAT

KOP / FUP SCL

Descrizione

ret val := DPRD DAT (
DPRD_DAT — -

—EN ENO = laddr:= word in ,
LADDR RET_VAL - - -

RECORD

record=> variant out_ );

Utilizzare l'istruzione DPRD_DAT per leggere i dati
coerenti di uno slave DP standard o un dispositivo
PROFINET 10. Se non si verificano errori durante il
trasferimento dei dati, i dati letti sono inseriti nell'area di
destinazione impostata dal parametro RECORD. L'area di
destinazione deve avere la stessa lunghezza di quella
configurata con STEP 7 per il modulo selezionato.
Quando si richiama l'istruzione DPRD_DAT si ha accesso
solo ai dati di un modulo o identificazione IP all'indirizzo di
avvio configurato.

ret_val := DPWR DAT(
laddr:= word in _,

DPWR_DAT
—EN END —
LADDR FET_AL
RECORD
record:= variant in );

Utilizzare l'istruzione DPWR_DAT per trasferire i dati in
RECORD in modo coerente allo slave DP standard o al
dispositivo PROFINET 10 indirizzato. L'area d'origine
deve avere la stessa lunghezza di quella configurata con
STEP 7 per il modulo selezionato.

La CPU supporta fino a 64 byte di dati coerenti. Per le aree di dati coerenti superiori a 64
byte, devono essere utilizzate le istruzioni DPRD_DAT e DPWR_DAT. Se necessario,
queste istruzioni possono essere utilizzate per le aree di dati di 1 byte o piu grandi. Se
l'accesso € respinto, compare il codice di errore W#16#8090.

Nota

Se si utilizzano le istruzioni DPRD_DAT e DPWR_DAT con dati coerenti, occorre rimuovere
questi dati coerenti dall'aggiornamento automatico dell'immagine di processo. Per maggiori
informazioni consultare il paragrafo "Concetti base sui PLC: esecuzione del programma

utente" (Pagina 77).
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Tabella 8- 79 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo

Tipo di dati Descrizione

LADDR IN HW_IO (Word) | e Indirizzo di avvio configurato dall'area "I" del modulo da cui saranno

letti i dati (DPRD_DAT)
e Indirizzo di avvio configurato dall'area di uscita dell'immagine del
processo del modulo in cui saranno scritti i dati (DPWR_DAT)

Gli indirizzi devono essere inseriti in formato esadecimale (ad esempio,
un indirizzo di ingresso o di uscita pari a 100 sta per: LADDR:=W#16#64).

RECORD ouT Variant L'area di destinazione dei dati utente letti (DPRD_DAT) o I'area di origine

dei dati utente da scrivere (DPWR_DAT). La loro larghezza deve essere
esattamente la stessa di quella configurata per il modulo selezionato con
STEP 7.

RET_VAL ouT Int Se si verifica un errore mentre la funzione ¢ attiva, il valore di ritorno

contiene un codice di errore.

Funzionamento dell'istruzione DPRD_DAT

L'area di destinazione deve avere la stessa lunghezza di quella configurata per il modulo
selezionato con STEP 7. Se si verifica un errore durante il trasferimento dei dati, i dati letti
vengono inseriti nell'area di destinazione identificata con RECORD.

Se si legge da uno slave DP standard con un design modulare o con diversi identificatori
DP, € possibile accedere solo ai dati di un modulo/identificatore DP per ogni richiamo di
istruzione DPRD_DAT specificando l'indirizzo di avvio configurato.

Funzionamento dell'istruzione DPWR_DAT

Tabella 8- 80 Codici

| dati in RECORD vengono trasferiti in modo coerente allo slave DP standard / dispositivo
PROFINET IO indirizzato. | dati vengono trasferiti in modo sincrono, ovvero il processo di
scrittura termina quando l'istruzione si conclude.

L'area d'origine deve avere la stessa lunghezza di quella configurata per il modulo
selezionato con STEP 7.

Se lo slave DP standard ha un design modulare, € possibile accedere solo a un modulo
dello slave DP.

di errore DPRD_DAT e DPWR_DAT

Cadice di errore Descrizione

0000 Nessun errore

8090 Si applica uno dei casi seguenti:
¢ |l modulo non é stato configurato per l'indirizzo logico di base specificato.
e La limitazione relativa alla lunghezza di dati coerenti & stata ignorata.
e L'indirizzo di avvio nel parametro LADDR non € stato inserito in formato esadecimale.

8092 Il parametro RECORD supporta i seguenti tipi di dati: Byte, Char, Word, DWord, Int, UInt, USInt,
Sint, Dint, UDInt, and arrays of these types.

8093 All'indirizzo specificato in LADDR non esiste alcun modulo DP / dispositivo PROFINET 10 da cui &
possibile leggere (DPRD_DAT) o in cui € possibile scrivere dati coerenti (DPWR_DAT).
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Codice di errore

Descrizione

80A0 Rilevato errore di accesso durante I'accesso ai dispositivi I/O (DPRD_DAT).

80A1 Rilevato errore di accesso durante |'accesso ai dispositivi I/O (DPWR_DAT).

80B0O Guasto dello slave sul modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT) e (DPWR_DAT)

80B1 La lunghezza dell'area di destinazione (DPRD_DAT) o di origine (DPWR_DAT) specificata non &
identica alla lunghezza dei dati dell'utente configurata con STEP 7 Basic.

80B2 Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT) e (DPWR_DAT)

80B3 Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT) e (DPWR_DAT)

80CO0 | dati non sono ancora stati letti dal modulo (DPRD_DAT).

80C1 | dati del precedente ordine di scrittura sul modulo non sono ancora stati elaborati dal modulo
(DPWR_DAT).

80C2 Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT) e (DPWR_DAT)

80Fx Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT) e (DPWR_DAT)

85xy Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPWR_DAT)

87xy Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT)

808x Errore di sistema con modulo di interfaccia DP esterno (DPRD_DAT)

8xyy Informazioni di errore generale

(Pagina/415).

Per maggiori informazioni sui codici di errore generali "Errori comuni nelle istruzioni 'avanzate

X = numero del parametro

y = numero dell'evento

8.3.6

Nota

Se si accede a slave DPV1, le informazioni di errore di questi slave possono essere inoltrate

dal master DP all'istruzione.

Istruzione DPNRM_DG (Leggi dati di diagnostica di uno slave DP)
L'istruzione DPNRM_DG (leggi dati di diagnostica) pud essere utilizzata con PROFIBUS.

Tabella 8- 81 Istruzione DPNRM_DG

busy=> bool out );

KOP /FUP | SCL Descrizione
FiE ret_val := DPNRM DG ( Utilizzare l'istruzione DPNRM_DG per leggere i dati di diagnostica
-EN  ENOL req:= bool_in_, attuali di uno slave DP nel formato specificato dalla norma EN 50
J i laddr:= word in , 170, volume 2, PROFIBUS. | dati letti vengono inseriti nell'area di
RET_VAL record=> variant out , destinazione indicata con RECORD in seguito al trasferimento dei

dati senza errore.
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8.3 Periferia decentrata (PROFINET, PROFIBUS o AS-i)

Tabella 8- 82 Tipi di dati dell'istruzione DPNRM_DG per i parametri

Parametro e tipo

Tipo di dati

Descrizione

REQ

Bool

REQ-=1: richiesta di lettura

LADDR

HW_DPSLAVE

Indirizzo di diagnostica configurato dello slave DP: deve essere
I'indirizzo della stazione e non per il dispositivo 1/0. Selezionare la
stazione (e non l'immagine del dispositivo) nella "Vista di rete" della
"Configurazione dispositivi" per determinare l'indirizzo di diagnostica.

Inserire gli indirizzi in formato esadecimale Ad esempio, l'indirizzo di
diagnostica 1022 sta per LADDR:=W#16#3FE.

RET_VAL

ouT

Int

Se si verifica un errore mentre la funzione ¢ attiva, il valore di ritorno
contiene un codice di errore. Se non si verifica alcun errore, la
lunghezza dei dati attualmente trasferiti viene inserita in RET_VAL.

RECORD

ouT

Variant

Area di destinazione per i dati di diagnostica letti. La lunghezza minima
del set di dati da leggere (o l'area di destinazione) € 6 byte. La
lunghezza massima del set di dati da inviare &€ 240 byte.

Gli slave standard sono in grado di fornire piu di 240 byte di dati di
diagnostica fino ad un massimo di 244 byte. In questo caso, i primi 240
byte vengono trasferiti nell'area di destinazione e il bit di overflow viene
impostato nei dati.

BUSY

ouT

Bool

BUSY=1: I'ordine di lettura non & ancora concluso

Iniziare 'ordine di lettura assegnando 1 al parametro di ingresso REQ quando si richiama
l'istruzione DPNRM_DG. L'ordine di lettura viene eseguito in modo asincrono, ovvero
richiede diversi richiami dell'istruzione DPNRM_DG. Lo stato dell'ordine viene indicato dai
parametri di uscita RET_VAL e BUSY.

Tabella 8- 83 Struttura dei dati di diagnostica dello slave

Byte

Descrizione

Stato 1 della stazione

Stato 2 della stazione

Stato 3 della stazione

Numero della stazione master

ID del produttore (byte alto)

ID del produttore (byte basso)

O |dh[W|IN|~|O

Ulteriori informazioni sulla diagnostica specifica dello slave

Tabella 8- 84 Codici di errore dell'istruzione DPNRM_DG

Codice di Descrizione Limitazione
errore
0000 Nessun errore -
7000 Primo richiamo con REQ=0: nessun trasferimento dati attivo; BUSY ha il -
valore 0.
7001 Primo richiamo con REQ=1: nessun trasferimento dati attivo; BUSY ha il 1/O distribuiti
valore 1.
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Codice di Descrizione Limitazione
errore
7002 Reichiamo temporaneo (REQ non rilevante): trasferimento dati gia attivo; I/O distribuiti
BUSY ha il valore 1.
8090 Indirizzo logico di base specificato non valido: non c'e alcun indirizzo di -
base.
8092 Il parametro RECORD supporta i seguenti tipi di dati: Byte, Char, Word, -
DWord, Int, Ulnt, USInt, Sint, Dint, UDInt, and arrays of these types.
8093 ¢ Questa istruzione non € ammessa per il modulo specificato da LADDR | -
(sono ammessi i moduli S7-DP per I'S7-1200).
 LADDR specifica il dispositivo I/O invece che specificare la stazione.
Selezionare la stazione (e non l'immagine del dispositivo) nella "Vista di
rete" della "Configurazione dispositivi" per determinare l'indirizzo di
diagnostica per LADDR.
80A2 e Errore del protocollo DP al livello 2 (ad esempio, guasto dello slave o | /O distribuiti
problemi di bus)
e Per ET200S, il record di dati non pud essere letto in DPVO.
80A3 Errore di protocollo DP con interfaccia utente/utente I/O distribuiti
80A4 Problema di comunicazione sul bus di comunicazione Si verifica un errore tra la
CPU e il modulo di interfaccia
DP esterno.
80B0 e Listruzione non & possibile per il tipo di modulo. -
¢ |l modulo non riconosce il record di dati.
¢ |l numero di record di dati 241 non & ammesso.
80B1 La lunghezza specificata nel parametro RECORD non & corretta. Lunghezza specificata >
lunghezza del record
80B2 Lo slot configurato non & occupato. -
80B3 Il tipo di modulo attuale non corrisponde al tipo di modulo richiesto. -
80C0 Non esistono informazioni di diagnostica. -
80C1 | dati del precedente ordine di scrittura nel modulo per lo stesso record di | -
dati non sono ancora stati elaborati dal modulo.
80C2 Il modulo sta attualmente elaborando il numero massimo di ordini possibili | -
per una CPU.
80C3 Le risorse richieste (memoria, ecc.) sono attualmente occupate. -
80C4 Errore temporaneo interno. L'ordine non puo essere elaborato. -
Ripetere I'ordine. Se questo errore si verifica spesso, verificare se nel
sistema sono presenti fonti di interferenza elettrica.
80C5 I/O distribuiti non disponibili I/O distribuiti
80C6 Il trasferimento del record di dati & stato arrestato a causa di I/O distribuiti
un'interruzione di classe di priorita (riavvio o background).
8xyy! Codici di errore generale

Per ulteriori informazioni sui codici di errore generali consultare il paragrafo"Istruzioni
avanzate, Periferia decentrata: informazione di errore per RDREC, WRREC e RALRM"

(Pagina 329).
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8.4 Allarmi

8.4 Allarmi

8.4.1 Istruzioni ATTACH e DETACH (Assegna/separa OB all'evento/dall'evento di
allarme)

Le istruzioni ATTACH e DETACH consentono di attivare e disattivare sottoprogrammi
comandati da eventi.

Tabella 8- 85 Istruzioni ATTACH e DETACH

KOP / FUP SCL Descrizione
ret_val := ATTACH( ATTACH attiva I'esecuzione del
eu S ENOL ob nr:= int _in , |sottoprogramma di un OB di allarme per un
OB_NR RET VAL dato evento di allarme di processo.
EWENT event:= event_att_in_,
- ADD add:= bool_in );
ret_val := DETACH( DETACH disattiva I'esecuzione del
_E5 SISESES ENO ob nr:= int in , |sottoprogramma di un OB di allarme per un
OB_NR RET L dato evento di allarme di processo.
EWENT event:= event_att
in);
Tabella 8- 86 Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
OB_NR IN OB_ATT Identificativo del blocco organizzativo: scegliere tra gli OB di interrupt

di processo disponibili creati con la funzione "Inserisci nuovo blocco".
Fare doppio clic sul campo del parametro, quindi fare clic sull'icona di
aiuto per visualizzare gli OB disponibili.

EVENT IN EVENT_ATT Identificativo dell'evento: scegliere tra gli eventi di interrupt di
processo disponibili che sono stati attivati in Configurazione
dispositivi della CPU per gli ingressi digitali o i contatori veloci. Fare
doppio clic sul campo del parametro, quindi fare clic sull'icona di
aiuto per visualizzare gli eventi disponibili.

ADD IN Bool e ADD = 0 (default): questo evento sostituisce tutte le precedenti
(solo ATTACH assegnazioni di eventi effettuate per questo OB.

e ADD = 1: questo evento viene aggiunto alle precedenti
assegnazioni di eventi effettuate per questo OB.

RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione
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8.4 Allarmi

Eventi di interrupt di processo

La CPU supporta i seguenti eventi di interrupt di processo:

Eventi del fronte di salita: primi 12 ingressi digitali integrati nella CPU (da Dla.0 a DIb.3) e
tutti gli ingressi digitali nella SB

— Quando l'ingresso digitale passa da OFF a ON in risposta ad una variazione del
segnale proveniente dall'apparecchiatura da campo a cui & collegato si verifica un
fronte di salita.

Eventi del fronte di discesa: primi 12 ingressi digitali integrati nella CPU (da Dla.0 a
DIb.3) e tutti gli ingressi digitali nella SB

— Quando l'ingresso digitale passa da ON a OFF si verifica un fronte di discesa.

Eventi "valore attuale del contatore veloce (HSC) = valore di riferimento (CV = RV)" (HSC
da1ab6)

— Quando il valore attuale di conteggio passa da un valore adiacente al valore che
coincide esattamente con quello di riferimento precedentemente definito viene
generato un allarme CV = RV per un HSC.

Eventi "cambiamento di direzione HSC" (HSC da 1 a 6)

— Quando il sistema rileva che il conteggio dellHSC cambia da crescente in
decrescente o viceversa si verifica un evento "cambiamento di direzione".

Eventi "reset esterno HSC" (HSC da 1 a 6)

— Alcuni modi degli HSC consentono di assegnare un ingresso digitale come reset
esterno che ha la funzione di azzerare il conteggio del'HSC. Quando questo ingresso
passa da OFF a ON si verifica un evento di reset esterno per I'HSC.

Attivazione degli eventi di interrupt di processo in Configurazione dispositivi

Durante la configurazione dei dispositivi € necessario attivare gli interrupt di processo. Se si
desidera assegnare questo evento durante la configurazione o il runtime & quindi necessario
selezionare, per un canale di ingresso o un HSC, la casella di attivazione degli eventi in
Configurazione dispositivi.

Opzioni disponibili in Configurazione dispositivi del PLC:

Ingresso digitale
— Attiva rilevazione del fronte di salita
— Attiva rilevazione del fronte di discesa

Contatore veloce (HSC)

Attiva questo contatore veloce

Genera allarme per evento con valore di conteggio uguale al valore di riferimento

Genera allarme per evento di resettaggio esterno

Genera allarme per evento di cambio direzione
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8.4 Allarmi

Inserimento di nuovi OB di interrupt di processo nel programma

Per default gli eventi non sono associati ad alcun OB prima di essere attivati per la prima
volta. Questa condizione & segnalata dall'etichetta "<non collegato>" nell'elenco a discesa
"Interrupt di processo:" della Configurazione dispositivi. Ad un evento di interrupt di processo
possono essere assegnati solamente OB di interrupt di processo. Tutti gli OB di interrupt di
processo compaiono nell'elenco a discesa "Interrupt di processo:" . Se I'elenco non contiene
alcun OB, creare un OB di tipo "Interrupt di processo" procedendo come indicato di seguito.
Nella diramazione "Blocchi di programma" dell'albero del progetto:

1. fare doppo clic su "Inserisci nuovo blocco", selezionare "Blocco organizzativo (OB)" e
quindi "Interrupt di processo".

2. Se si desidera rinominare I'OB, selezionare il linguaggio di programmazione (KOP, FUP o
SCL) e quindi il numero del blocco (passare alla modalita manuale e scegliere un numero
di blocco diverso da quello proposto).

3. Modificare I'OB e indicare la reazione che il programma deve attivare quando si verifica
I'evento. Da questo OB & possibile richiamare FC e FB fino a un massimo di sei livelli di
annidamento.

Parametro OB_NR

Tutti i nomi degli OB di interrupt di processo esistenti sono riportati nell'elenco a discesa
"Interrupt di processo:" della Configurazione dispositivi e nell'elenco a discesa OB_NR del
parametro ATTACH / DETACH.

Parametro EVENT

Ad ogni evento di interrupt di processo attivato &€ assegnato un nome di default univoco. Il
nome puo essere modificato nella casella "Nome evento:", ma deve essere in ogni caso
univoco. Questi nomi vengono utilizzati nella tabella delle variabili "Costanti" e compariranno
nell'elenco a discesa del parametro EVENT per i box delle istruzioni ATTACH e DETACH. i
valore della variabile & un numero interno utilizzato per identificare I'evento.

Funzionamento generale

340

Ogni evento di processo pud essere assegnato a un OB di interrupt di processo. Questo
verra inserito in una coda d'attesa ed eseguito quando si verifica I'evento previsto.
L'assegnazione dell'evento all'OB pud essere effettuata durante la configurazione o il
runtime.

In fase di configurazione l'utente pud scegliere se assegnare o separare un OB da un evento
attivato. Per assegnare un OB ad un evento durante la configurazione, utilizzare I'elenco a
discesa "Interrupt di processo:" (fare clic sulla freccia verso il basso sulla destra) e
selezionare un OB di interrupt di processo tra quelli disponibili. Selezionare il nome dell'OB
dall'elenco oppure scegliere "<non collegato>" per eliminare I'assegnazione.

Gli eventi di interrupt di processo attivati possono essere assegnati o separati anche durante
il runtime, utilizzando le istruzioni di programma ATTACH o DETACH (se necessario anche
piu volte). Se non €& stato assegnato alcun OB (perché & stato selezionato "<non collegato>"
in Configurazione dispositivi oppure & stata eseguita un'istruzione DETACH), I'evento di
allarme di processo attivo viene ignorato.
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Operazione DETACH

L'istruzione DETACH consente di separare un particolare evento o tutti gli eventi da un
determinato OB. Se & stato specificato un particolare evento (EVENT), questo sara I'unico
ad essere separato dal'lOB_NR indicato, mentre gli altri eventi assegnati allo stesso OB_NR
rimarranno invariati. Se invece non si specifica alcun evento particolare verranno separati
tutti gli eventi assegnati a quellOB_NR.

Codici delle condizioni di errore

Tabella 8- 87 Codici delle condizioni di errore

RET_VAL (W#16#....) ENO Descrizione

0000 1 Nessun errore

0001 1 Nessun evento da separare (solo DETACH)
8090 0 OB non presente

8091 0 Tipo dell'OB errato

8093 0 Evento non presente

8.4.2 Schedulazione orologio

8.4.21 Istruzione SET_CINT (Imposta parametri di schedulazione orologio)

Tabella 8- 88 SET_CINT (Imposta parametri di schedulazione orologio)

KOP / FUP SCL Descrizione
ret_val := SET_CINT( Impostare lo specifico OB di allarme per avviare
. SET_EINT - ob nr:= int in_, I'esecuzione della schedulazione che interrompe il
0B_NR RET VAL cycle:= udint in_, ciclo del programma.

CYCLE phase:=_udint _in );

PHASE

Tabella 8- 89 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

OB_NR IN OB_CYCLIC Numero OB (accetta nome simbolico)
CYCLE IN UDiInt Intervallo di tempo in microsecondi
PHASE IN UDiInt Spostamento di fase in microsecondi
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione
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Esempi di parametri di tempo:

e Se il tempo CYCLE = 100 us, I'OB di allarme indicato da OB_NR interrompe il ciclo del
programma ogni 100 us. L'OB di allarme viene eseguito e quindi viene restituito il
comando dell'esecuzione al ciclo del programma nel punto di interruzione.

e Se il tempo di ciclo = 0, I'evento di allarme viene disattivato e I'OB di allarme non viene
eseguito.

® |l tempo di fase (spostamento di fase) € un ritardo specificato che si verifica prima che
inizi l'intervallo del tempo di ciclo. Lo spostamento di fase puo essere utilizzato per
comandare la temporizzazione dell'esecuzione degli OB con priorita inferiore.

Se gli OB con priorita superiore e inferiore vengono richiamati nello stesso intervallo di
tempo, I'OB con priorita inferiore & chiamato solo dopo che I'OB con priorita superiore ha
concluso I'elaborazione. Il tempo di inizio dell'esecuzione per I'OB con priorita inferiore pud
variare in base al tempo di elaborazione degli OB con priorita superiore.

Richiamo di OB senza spostamento di fase

RUN
L

OB — 1
Priorita superiore

OB
bassa priorita g + —| ‘—*—|

Se si desidera iniziare I'esecuzione ad un OB con priorita inferiore ad un ciclo di tempo fisso,
il tempo di spostamento di fase deve essere quindi maggiore del tempo di elaborazione degli
OB con priorita superiore.

A4

¥

Richiamo di OB con spostamento di fase

oB
Priorita superiore ’—| | |_|
|
OB
bassa priorita |_| H

[+—* Spostamento di fase
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Tabella 8- 90 Codici delle condizioni di errore
RET_VAL (W#16#....) Descrizione
0000 Nessun errore
8090 L'OB non esiste o & di tipo errato
8091 Tempo di ciclo non valido
8092 Tempo di spostamento di fase non valido
80B2 L'OB non ha un evento associato
8.4.2.2 Istruzione QRY_CINT (Interroga i parametri di schedulazione orologio)
Tabella 8- 91 QRY_CINT (Interroga schedulazione orologio)
KOP / FUP SCL Descrizione
ret_val := QRY CINT( Consente di rilevare il parametro e lo stato di
. QRY_CINT - ob_nr:=_int in_, esecuzione da un OB di allarme di schedulazione
HERAE EETRn cycle=> udint_out_, orologio. | valori restituiti si riferiscono al momento
- = phase=> udint_out__, in cui viene eseguita la QRY_CINT.
PHASE status=>_word_out )
STATUS

Tabella 8- 92 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

OB_NR IN OB_CYCLIC Numero OB (accetta nome simbolico come OB_MyOBName)
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione

CYCLE ouT UDInt Intervallo di tempo in microsecondi

PHASE ouT UDiInt Spostamento di fase in microsecondi

STATUS ouT Word Codice dello stato di allarme di schedulazione orologio:

e Perbitda 0 a 4, vedere la tabella del parametro STATUS di seguito
e Per altri bit, sempre 0
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Tabella 8- 93 Parametro STATUS

Bit Valore | Descrizione
0 0 Con la CPU in RUN
1 All'avvio
1 0 L'allarme ¢& abilitato.
1 L'allarme & disabilitato con l'istruzione DIS_IRT.
2 0 L'allarme non € attivo o & scaduto.
1 L'allarme ¢é attivo.
4 0 L'OB identificato con OB_NR non esiste.
1 L'OB identificato con OB_NR esiste.
Altri bit Sempre 0

Se si verifica un errore, RET_VAL visualizza il relativo codice di errore e il parametro
STATUS =0.

Tabella 8- 94 Parametro RET_VAL

RET_VAL (W#16#....) Descrizione

0000 Nessun errore

8090 L'OB non esiste o € di tipo errato.
80B2 L'OB non ha un evento associato.

Allarmi dall'orologio

&AWERTENZA

Se un attaccante accede alle reti attraverso la sincronizzazione NTP (Network Time
Protocol) potrebbe riuscire a controllare parzialmente il processo spostando l'ora di sistema
della CPU.

La funzione client NTP della CPU S7-1200 ¢ disattivata per default e, se attiva, consente
solo agli indirizzi IP configurati di fungere da server NTP. La CPU la disattiva per default e
la si deve configurare per consentire la correzione da remoto dell'ora di sistema della CPU.

La CPU S7-1200 supporta gli allarme dall'orologio e le istruzioni di orologio che dipendono
da un'imkpostazione precisa dell'ora di sistema della CPU. Se si configura I'NTP e si
accetta che la sincronizzazione dell'ora venga effettuata da un server ci si deve accertare
che il server sia una sorgente affidabile. Un server inaffidabile potrebbe infatti generare una
falla nel sistema di sicurezza attraverso la quale un utente sconosciuto potrebbe controllare
parzialmente il processo spostando I'ora di sistema della CPU.

Per informazioni e consigli sulla sicurezza consultare il documento "Operational Guidelines
for Industrial Security" (http://www.industry.siemens.com/topics/global/en/industrial-
security/Documents/operational_guidelines_industrial_security_en.pdf) nella pagina Web
Siemens Service & Support:
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8.4.3.1 SET_TINTL (Imposta allarme dall'orologio)
Tabella 8- 95 SET_TINTL (Imposta allarme dall'orologio con tipo di dati DTL)
KOP / FUP SCL Descrizione
ret_val := SET_TINTL( Imposta un allarme dall'orologio. Questo
len SET_TINTL EnoL OB NR:=_int in_, OB di allarme puo essere impostato in
0B_NR RET Wl SDT:= dtl_in_, modo da essere eseggito una volta o piu
s0T LOCAL:= bool in volte per un periodo di tempo assegnato.
— LOCAL PERIOD:= word in_
e ACTIVATE:= bool_in );
= ACTIVATE
Tabella 8- 96 Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
OB_NR IN OB_TOD (INT) | Numero OB (accetta nome simbolico)
SDT IN DTL Data e ora di inizio: i secondi e i millisecondi vengono ignorati e
possono essere impostati a 0.
LOCAL IN Bool 0 = usa ora di sistema

1 = usa ora locale (se la CPU é configurata per I'ora locale, altrimenti
usa quella di sistema)

PERIOD IN Word Periodo a partire dalla data e dall'ora di inizio dell'evento di allarme
ricorrente.

o W#16#0000 = una volta

o  W#16#0201 = ogni minuto

o W#16#0401 = ogni ora

o  W#16#1001 = ogni giorno

o W#16#1201 = ogni settimana

o  W#16#1401 = ogni mese

o W#16#1801 = ogni anno

o  W#16#2001 = alla fine del mese

ACTIVATE IN Bool 0 = per attivare l'evento di allarme si deve eseguire ACT_TINT.
1 = I'evento di allarme & attivo.
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione

Il programma puo utilizzare SET_TINTL per impostare la data e I'ora di un evento di allarme
dall'orologio che eseguira I'OB di allarme assegnato. La data e I'ora di inizio vengono
impostate dal parametro SDT e il periodo degli allarmi ricorrenti (ad esempio ogni giorno o
ogni settimana) dal parametro PERIOD. Se si imposta il periodo di ripetizione su "mensile" si
deve impostare come data di inizio un giorno da 1 a 28. | giorni da 29 a 31 non sono
utilizzabili perché non esistono nel mese di febbraio. Se si vuole impostare un evento di
allarme alla fine di tutti i mesi si deve utilizzare "alla fine del mese" per il parametro PERIOD.
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8.43.2

Nel parametro SDT il valore del giorno della settimana nel tipo di dati DTL viene ignorato. La
data e I'ora attuali della CPU possono essere impostate con la funzione "Imposta data e ora"
della vista "Online e diagnostica" di una CPU online. Si devono impostare il mese, il giorno
del mese e I'anno. STEP 7 calcola il periodo dell'allarme in base alla data e all'ora
dell'orologio della CPU.

Nota

Quando si passa dall'ora solare a quella legale la prima ora del giorno non & disponibile. In
questo caso si deve usare la seconda ora o un ulteriore allarme di ritardo entro la prima ora.

Tabella 8- 97 Codici delle condizioni di errore

RET_VAL (W#16#....)

Descrizione

0000 Nessun errore

8090 Parametro OB_NR non valido

8091 Parametro dell'ora di inizio SDT non valido:
(ad esempio un'ora di inizio compresa entro l'ora esclusa, ciog la
prima dell'ora legale)

8092 Parametro PERIOD non valido

80A1 L'ora di inizio si trova nel passato

#16#0000).

(questo codice di errore compare solo se PERIOD =W

CAN_TINT (Annulla allarme dall'orologio)

Tabella 8- 98 CAN_TINT (Annulla allarme dall'orologio)

KOP / FUP SCL Descrizione
_ ret_val:=CAN _TINT(_int in); Annulla la data e I'ora di inizio
_En e ENG dell'evento di allarme
GE_NR BET VAL dall'orologio per I'OB di allarme

specificato.

Tabella 8- 99 Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
OB_NR IN OB_TOD (INT) | Numero OB (accetta nome simbolico)
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione
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Tabella 8- 100  Codici delle condizioni di errore
RET_VAL (W#16#....) Descrizione
0000 Nessun errore
8090 Parametro OB_NR non valido
80A0 Nessuna data / ora di inizio impostata per I'OB di allarme
8.4.3.3 ACT_TINT (Attiva allarme dall'orologio)
Tabella 8- 101 ACT_TINT (Attiva allarme dall'orologio)
KOP / FUP SCL Descrizione
ret_val:=ACT TINT(_int in ); Attiva la data e I'ora di inizio
ACTTINT : dell'evento di allarme
™ ENO ™ dall'orologio per I'OB di all
OB_NR RET. VAL all'orologio per i allarme
specificato.
Tabella 8- 102  Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
OB_NR IN OB_TOD (INT) | Numero OB (accetta nome simbolico)
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione
Tabella 8- 103  Codici delle condizioni di errore
RET_VAL (W#16#....) Descrizione
0000 Nessun errore
8090 Parametro OB_NR non valido
80A0 Data e ora di inizio non impostate per I'OB di allarme dall'orologio
rilevante
80A1 L'ora attivata si trova nel passato. Questo errore si verifica solo se
I'OB di allarme & impostato in modo da essere eseguito una sola
volta.
8.4.3.4 QRY_TINT (Interroga un allarme dall'orologio)
Tabella 8- 104  QRY_TINT (Interroga un allarme dall'orologio)
KOP / FUP SCL Descrizione
_ ret_val:=QRY TINT ( Interroga lo stato dell'allarme dall'orologio per I'OB di
en i OB NR:= int in , allarme specificato.
OE_NR RET VAL STATUS=> word out_);
STATUS
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Tabella 8- 105  Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
OB_NR IN OB_TOD (INT) | Numero (accetta nome simbolico) dell'OB di allarme da interrogare
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione
STATUS ouT Word Stato dell'OB di allarme specificato
Tabella 8- 106  Parametro STATUS
Bit Valore Descrizione
0 0 In Run
1 All'avviamento
1 0 L'allarme & abilitato.
1 L'allarme ¢ disabilitato.
2 0 L'allarme non € attivo o & scaduto.
1 L'allarme ¢é attivo.
4 0 L'OB_NR assegnato non esiste.
1 Esiste gia un OB con I'OB_NR assegnato.
6 1 L'allarme dall'orologio utilizza I'ora locale.
0 L'allarme dall'orologio utilizza I'ora di sistema.
Altro Sempre 0
Tabella 8- 107  Codici delle condizioni di errore

348

RET_VAL (W#16#....)

Descrizione

0000

Nessun errore

8090

Parametro OB_NR non valido
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844 Allarmi di ritardo

Le istruzioni SRT_DINT e CAN_DINT consentono di avviare e annullare I'elaborazione degli
allarmi di ritardo, mentre l'istruzione QRY_DINT consente di interrogare sullo stato
dell'allarme. Ogni allarme di ritardo & un evento che si verifica una sola volta allo scadere di
un tempo specificato. Se I'evento di ritardo viene annullato prima dello scadere del tempo
previsto, I'allarme non si verifica.

Tabella 8- 108  Istruzioni SRT_DINT, CAN_DINT e QRY_DINT

KOP / FUP SCL Descrizione
ret val := SRT DINT( SRT_DINT avvia un allarme di ritardo che esegue
o SRI_DINT - ob_nr:= int in_, un OB allo scadere del ritardo specificato dal
OB_NR RET L dtime:= time in , parametro DTIME.
OTIME sign:= word_in_);
SIGN
ret val := CAN DINT( CAN_DINT annulla un allarme di ritardo gia
s CAN_DINT END L ob nr:= int_in ); avviato. In questo caso I'OB di allarme di ritardo
OB MR RET VAL non viene eseguito.
ret val := QRY DINT( QRY_DINT interroga sullo stato dell'allarme di
- QRY_DINT - ob_nr:= int in_, ritardo specificato dal parametro OB_NR.
DB_NR RET_wAL
STATUS status=>_word_out )

Tabella 8- 109  Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione

OB_NR IN OB_DELAY Blocco organizzativo (OB) da avviare allo scadere di un ritardo:
scegliere tra gli OB di allarme di ritardo disponibili che sono stati creati
utilizzando la funzione dell'albero del progetto "Inserisci nuovo blocco".
Fare doppio clic sul campo del parametro, quindi fare clic sull'icona di
aiuto per visualizzare gli OB disponibili.

DTIME 1 IN Time Valore del ritardo (da 1 a 60000 ms)

SIGN ! IN Word Non utilizzato dall'S7-1200: E accettato qualsiasi valore. Per prevenire
gli errori deve essere assegnato un valore.

RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione

STATUS ouT Word Istruzione QRY_DINT: stato dell'OB di allarme di ritardo specificato,

vedere tabella di seguito

1 Solo per SRT_DINT
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Funzionamento

L'istruzione SRT_DINT specifica un tempo di ritardo, avvia il timer interno per calcolarlo e
associa il sottoprogramma di un OB di allarme all'evento di timeout del tempo di ritardo. Una
volta trascorso il ritardo specificato, viene generato un allarme che attiva I'esecuzione
dell'OB associato. Eseguendo l'istruzione CAN_DINT & possibile annullare un allarme di
ritardo inserito nel processo prima che scada il tempo di ritardo specificato. Il numero totale
di eventi di allarme di ritardo attivi non deve essere superiore a quattro.

Inserimento nel progetto di sottoprogrammi di OB di allarme di ritardo

E possibile assegnare alle istruzioni SRT_DINT e CAN_DINT solo OB di allarme di ritardo.
Poiché i nuovi progetti non ne contengono ancora l'utente dovra inserirli nel seguente modo:

1. Fare doppio clic su "Inserisci nuovo blocco" nella diramazione "Blocchi di programma”
dell'albero del progetto, selezionare "Blocco organizzativo (OB)" e scegliere "Allarmi di
ritardo temporale”.

2. A questo punto & possibile rinominare I'OB, selezionare il linguaggio di programmazione
o scegliere il numero del blocco. Passare alla numerazione manuale se si desidera
assegnare un numero di blocco diverso da quello assegnato automaticamente.

3. Modificare il sottoprogramma di OB di allarme di ritardo e programmare la reazione da
eseguire quando si verifica I'evento di timeout del tempo di ritardo. Dall'OB di allarme di
ritardo si possono richiamare altri blocchi di codice FC e FB fino a un massimo di sei
livelli di annidamento.

4. | nuovi nomi assegnati agli OB di allarme di ritardo risulteranno disponibili nel momento in
cui si modifica il parametro OB_NR delle istruzioni SRT_DINT e CAN_DINT.

QRY_DINT del parametro STATUS

Tabella 8- 110 In caso di errore (REL_VAL <> 0), STATUS = 0.

Bit Valore Descrizione
0 0 In RUN
1 All'avviamento
1 0 L'allarme & abilitato.
1 L'allarme & disabilitato.
2 0 L'allarme non & attivo o & scaduto.
1 L'allarme ¢ attivo.
4 0 L'OB con il numero OB indicato in OB_NR non esiste.
1 L'OB con il numero OB indicato in OB_NR esiste.
Altri bit Sempre 0
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Codici delle condizioni di errore
Tabella 8- 111 Codici delle condizioni per SRT_DINT, CAN_DINT e QRY_DINT

RET_VAL (W#16#...) Descrizione

0000 Nessun errore

8090 Parametro OB_NR errato

8091 Parametro DTIME errato

80A0 Allarme di ritardo non avviato.
8.4.5 Istruzioni DIS_AIRT e EN_AIRT (Ritarda/abilita elaborazione di eventi di allarme

e di errore asincroni a priorita superiore)

Le istruzioni DIS_AIRT e EN_AIRT consentono di abilitare e disabilitare I'elaborazione degli
allarmi.

Tabella 8- 112  Istruzioni DIS_AIRT e EN_AIRT

KOP / FUP SCL Descrizione
DIS_AIRT() ; DIS_AIRT ritarda I'elaborazione dei nuovi eventi di allarme. In un OB & possibile
- ire DIS_AIRT piu di una volta
m i/ eseguire . p .
RET_WAL
i EN_AIRT() ; EN_AIRT abilita I'elaborazione degli eventi di allarme precedentemente disattivati
JEM  EnOR con l'istruzione DIS_AIRT. Ogni esecuzione di DIS_AIRT deve essere annullata
RET WAL con un'istruzione EN_AIRT.
Per poter riattivare gli allarmi per un dato OB & necessario che le esecuzioni di
EN_AIRT vengano effettuate tutte all'interno di quell'OB o di un FC o FB richiamati
dallo stesso OB.

Tabella 8- 113  Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
RET_VAL ouT Int Numero di ritardi = numero di esecuzioni di DIS_AIRT nella coda
d'attesa.

Le esecuzioni di DIS_AIRT sono conteggiate dal sistema operativo. Ogni esecuzione resta
attiva finché non viene espressamente annullata da un'istruzione EN_AIRT o finché I'OB non
€ stato completamente elaborato. Ad esempio: se gli allarmi sono stati disattivati cinque
volte con cinque esecuzioni di DIS_AIRT, per annullarle si dovra eseguire cinque volte
EN_AIRT prima che gli allarmi diventino nuovamente attivi.

Se riattivati, gli allarmi che si verificano durante I'esecuzione di DIS_AIRT vengono elaborati
oppure vengono elaborati non appena si conclude I'esecuzione dell'OB attuale.

Il parametro RET_VAL indica quante volte € stata disattivata I'elaborazione degli allarmi e il
suo valore corrisponde al numero di esecuzioni di DIS_AIRT messe in coda d'attesa.
L'elaborazione degli allarmi viene riattivata solo se il parametro RET_VAL = 0.
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8.5 Diagnostica (PROFINET o PROFIBUS)

8.5.1 Istruzioni di diagnostica

Le seguenti istruzioni di diagnostica possono essere utilizzate sia con PROFINET, che con
PROFIBUS:

® [struzione GET_DIAG (Pagina 365): Le informazioni di diagnostica possono essere lette
da un determinato dispositivo.

® [struzione DeviceStates|(Pagina|354): Gli stati operativi per un sistema di periferia
decentrata possono essere recuperati all'interno di un sottosistema 1/0O.

® [struzione ModuleStates (Pagina 360): Gli stati operativi per i moduli possono essere
recuperati in un sistema di periferia decentrata.

® [struzione LED|(Pagina|353): Lo stato dei LED pu0 essere letto per un sistema di periferia
decentrata.

8.5.2 Eventi di diagnostica la periferia decentrata

Nota

In un sistema PROFIBUS IO, dopo un download o un ciclo di spegnimento/riaccensione la
CPU passa in RUN, a meno che la compatibilita hardware non sia stata impostata in modo
da consentire|moduli sostitutivi accettabili (Pagina|146) e uno o piu moduli siano mancanti o

non siano accettabili come sostituti del modulo configurato.

Come rappresentato nella seguente tabella, la CPU supporta diagnostiche che possono
essere configurate per i componenti del sistema di periferia decentrata. Ogni questo errore
genera una voce lunga nel buffer di diagnostica.

Tabella 8- 114

Gestione degli eventi di diagnostica per PROFINET e PROFIBUS

Tipo di errore

Informazioni di diagnostica
per la stazione?

Voci nel buffer di
diag_;nostica?

modo operativo della CPU

estrazione/inserzione

Errore di diagnostica Si Si Rimane nel modo RUN
Guasto del rack o della Si Si Rimane nel modo RUN
stazione

Errore di accesso /0 1 No Si Rimane nel modo RUN
Errore di accesso periferico 2 No Si Rimane nel modo RUN
Evento di Si Si Rimane nel modo RUN

1 Esempio di causa di un errore di accesso |/O: & stato estratto un modulo.

2 Esempio di causa di un errore di accesso periferico: comunicazione aciclica con un sottomodulo che non sta

comunicando.
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Utilizzare lIstruzione GET_DIAG |(Pagina 365) per ogni stazione per ottenere le informazioni
di diagnostica. Questo consente di gestire a livello di programma gli errori rilevati nel
dispositivo e se necessario di commutare la CPU nello stato di funzionamento STOP.
Questo metodo richiede di specificare il dispositivo hardware dal quale leggere le
informazioni dello stato.

L'istruzione GET_DIAG utilizza I"'Indirizzo L" (LADDR) della stazione per ottenere lo stato
dell'intera stazione. Questo Indirizzo L pud essere trovato all'interno della vista
"Configurazione di rete" e selezionando l'intero rack della stazione (l'intera area grigia),
I'Indirizzo L viene visualizzato nella scheda "Proprieta" della stazione. E possibile trovare il
LADDR per ogni singolo modulo o nelle proprieta dei moduli (nella configurazione del
dispositivo) o nella tabella delle variabili di default per la CPU.

8.5.3 Istruzione LED (Leggi stato dei LED)
Tabella 8- 115  Istruzione LED
KOP / FUP SCL Descrizione
ret_val := LED( L'istruzione LED consente di leggere lo stato dei LED su una CPU o
I LED - laddr:= word in_, |un'interfaccia. Lo stato del LED specificato viene restituito dall'uscita
LADOR Ret Yal LED:= uint_in_); |RET_VAL.
LED
Tabella 8- 116  Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
LADDR IN HW_IO Numero identificativo della CPU o dell'interfaccia?
LED IN Ulnt Numero identificativo del LED
1 RUN/STOP Colore 1 = verde, colore 2 = giallo
2 Errore Colore 1 = rosso
3 Manutenzione Colore 1 = giallo
4 Ridondanza Non applicabile
5 Collegamento Colore 1 = verde
6 Tx/Rx Colore 1 = giallo
RET_VAL ouT Int Stato del LED

T Per questo esempio selezionare la CPU (ad es. "PLC_1") o l'interfaccia PROFINET nell'elenco a discesa del parametro.
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Tabella 8- 117  Stato di RET_VAL

RET_VAL (W#16#...) Descrizione
Statodei LED da0Oa9

Il LED non esiste
Off
Colore 1 acceso (fisso)

Colore 2 acceso (fisso)

Colore 1 lampeggiante a 2 Hz

Colore 2 lampeggiante a 2 Hz

Colore 1 e 2 lampeggiante alternativamente a 2 Hz

Colore 1 acceso (Tx/Rx)

Colore 2 acceso (Tx/Rx)

Stato del LED non disponibile

8091 Il dispositivo identificato con LADDR non esiste

8092 Il dispositivo identificato con LADDR non supporta i LED
8093 Identificativo del LED non definito

80Bx La CPU identificata con LADDR non supporta l'istruzione LED

O | |IN[ojoO|h|[W|IND|~|O

854 Istruzione DeviceStates

L'istruzione DeviceStates restituisce lo stato di tutti gli slave di periferia decentrata collegati a
un particolare master di periferia decentrata.

Tabella 8- 118  Istruzione DeviceStates

KOP / FUP SCL Descrizione
e — ret val := DeviceStates( DeviceStates rileva gli stati operativi del
—EN EMO — laddr:=hw_io_in_, sistema di periferia di un sottosistema di
LADDR Ret_al mode:= uint in , periferia. Dopo l'esecuzione, il parametro
MODE h state :: varIan; inout ) ; | STATE contiene lo stato dell'errore di ciascun
STATE - - ~ | sistema di periferia in un elenco di bit (per

LADDR e MODE assegnati). Questa
informazione corrisponde alla vista della
diagnostica di STEP 7 dello stato del
dispositivo.

L'ingresso LADDR di DeviceStates utilizza
I'identificazione HW di un'interfaccia di periferia
decentrata. Nel TIA Portal, per sapere quali
sono le identificazioni hardware di un PLC si
devono cercare i tipi di dati "Hw_loSystem"
nella scheda delle costanti del sistema della
tabella delle variabili del PLC.
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Tabella 8- 119  Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
LADDR IN HW_IOSYSTEM Indirizzo logico: (identificativo del sistema 1/0O)
MODE IN Ulint Supporta cinque modi di funzionamento. L'ingresso MODE
determina quali dati vengono restituiti all'indirizzo specificato per
I'informazione STATE. | modi sono i seguenti:
e 1: Configurazione del dispositivo attiva
e 2: Dispositivo difettoso
o 3: Dispositivo disattivato
e 4: Dispositivo esistente
e 5: Problema nel dispositivo
RET_VAL ouT Int Codice della condizione di esecuzione
STATE! InOut Variant Buffer che riceve lo stato di errore di ciascun dispositivo: il tipo di

dati scelto per il parametro STATE puo essere di qualsiasi tipo di
bit (Bool, Byte, Word o DWord) ) oppure un array di un tipo di bit.

e |l bit 0 del primo byte dei dati STATE restituiti & un bit di
riepilogo. Quando & impostato su TRUE indica che sono
disponibili altri dati.

o | dati restituiti dal parametro STATE indicano un rapporto "uno
a uno" tra un indirizzo di bit e un indirizzo di periferia
decentrata. Questo indirizzamento del dispositivo € TRUE per
PROFIBUS e PROFINET. Ad esempio il bit 4 del primo byte &
correlato all'indirizzo PROFIBUS 4 o al dispositivo PROFINET
numero 4.

1 Per PROFIBUS-DP, la lunghezza dell'informazione di stato & 128 bit. Per PROFINET 1/O, la lunghezza & 1024 bit.

Tabella 8- 120

Dopo I'esecuzione, il parametro STATE contiene lo stato dell'errore di ciascun sistema di
periferia sotto forma di un elenco di bit (per LADDR e MODE assegnati).

Codici delle condizioni di errore

RET_VAL (W#16#...)

Descrizione

0 Nessun errore

8091 LADDR non esiste.

8092 LADDR non indirizza un sistema /0.

8093 Tipo di dati non validi assegnato al parametro STATE: i tipi di dati validi sono (Bool, Byte,
Word o Dword) o un array di (Bool, Byte, Word o Dword)

80Bx L'istruzione DeviceStates non & supportata dalla CPU per questo LADDR.

8452 | dati di stato completi sono troppo grandi per il parametro STATE assegnato. Il buffer STATE

contiene un risultato parziale.
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8.5.4.1

Esempi di configurazione di DeviceStates

Esempio PROFIBUS
Ogni esempio PROFIBUS comprende quanto segue:
e 16 dispositivi PROFIBUS chiamati "DPSlave_10" ... "DPSlave_25"

® | 16 dispositivi PROFIBUS utilizzano indirizzi PROFIBUS da 10 a 25.

® (Ogni slave & configurato con pit moduli I/0.

® \/engono indicati i primi quattro byte dell'informazione restituita dal parametro STATE.

MODE

Esempio 1:
funzionamento

normale senza errori

Esempio 2:

DPSlave_12 con

PROFIBUS slave

modulo estratto

Esempio 3:
PROFIBUS slave
un DPSlave_12
scollegato

1: Configurazione del
dispositivo attiva

0x01FC_FF03

0x01FC_FF03

0x01FC_FF03

2: Dispositivo difettoso

0x0000_0000

0x0110_0000

0x0110_0000

3: Dispositivo disattivato

0x0000_0000

0x0000_0000

0x0000_0000

4: Dispositivo esistente

0x01FC_FF03

0x01FC_FF03

0x01EC_FF03

5: Problema nel dispositivo

0x0000_0000

0x0110_0000

0x0110_0000

Le quattro seguenti tabelle illustrano la scomposizione binaria dei quattro byte di dati

analizzati:
Tabella 8- 121  Esempio 1: nessun errore: viene restituito il valore 0x01FC_FF03 per MODE 1
(Configurazione del dispositivo attiva).
Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x01 Bit 7 0000-0001 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFC Bit 15 1111-1100 Bit 8
Byte 3 OxFF Bit 23 1111-1111 Bit 16
Byte 4 0x03 Bit 31 0000-0011 Bit 24

| dispositivi sono configurati negli indirizzi da 10 (bit 10) a 25 (bit 25).
Negli indirizzi da 1 a 9 non & configurato alcun dispositivo.
MODE 4 (Dispositivo esistente) i dati corrispondono MODE 1 (Configurazione del dispositivo
attiva), i dispositivi configurati corrispondono a quelli presenti.
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Tabella 8- 122  Esempio 2: un modulo € stato estratto dallo slave PROFIBUS "DPSlave_12". Viene
restituito il valore 0x0110_0000 per MODE 2 (Dispositivo difettoso).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x01 Bit 7 0000-0001 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x10 Bit 15 0001-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

Il dispositivo 12 (bit 12) & contrassegnato come difettoso.

MODE 5 (Problema nel dispositivo) restituisce le stesse informazioni di MODE 2 (Dispositivo
difettoso).

Tabella 8- 123  Esempio 2 (continua): un modulo & stato estratto dallo slave PROFIBUS
"DPSlave_12". Viene restituito il valore 0x01FC_FF03 per MODE 4 (Dispositivo

esistente).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x01 Bit 7 0000-0001 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFC Bit 15 1111-1100 Bit 8
Byte 3 OxFF Bit 23 1111-1111 Bit 16
Byte 4 0x03 Bit 31 0000-0011 Bit 24

Il dispositivo 12 (bit 12) continua a funzionare nella rete anche se ha un errore come indicato piu

sopra in MODE 2 (Dispositivo difettoso), per cui MODE 4 (Dispositivo esistente) lo segnala come
"dispositivo esistente".

Tabella 8- 124  Esempio 3: lo slave PROFIBUS "DPSlave_12" & scollegato (cavo disinserito o
alimentazione mancante) dalla rete PROFIBUS. "DPSlave_12" continua a essere
rilevato sia come dispositivo difettoso che come errore nel dispositivo. La differenza &
che "DPSlave_12" non viene piu rilevato come dispositivo esistente. Viene restituito il
valore 0x01EC_FF03 per MODE 4 (Dispositivo esistente).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x01 Bit 7 0000-0001 Bit 0 Il bit O € vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxEC Bit 15 1110-1100 Bit 8
Byte 3 OxFF Bit 23 1111-1111 Bit 16
Byte 4 0x03 Bit 31 0000-0011 Bit 24

Il dispositivo 12 (bit 12) & contrassegnato come non esistente. A parte questa eccezione i dispositivi
da 10 a 25 continuano a essere rilevati come esistenti.
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Esempio PROFINET
Ogni esempio PROFINET comprende quanto segue:
® 16 slave PROFINET da "et200s_1" a "et200s_16"
® | 16 dispositivi PROFINET utilizzano i numeri PROFINET da 1 a 16.
e QOgni slave & configurato con piu moduli I/O.

® \/engono indicati i primi quattro byte dell'informazione restituita dal parametro STATE.

MODE Esempio 1:
funzionamento
normale senza errori

Esempio 2:
PROFINET slave
et200s_1 modulo

estratto

Esempio 3:
PROFINET slave
et200s_1 scollegato

1: Configurazione del
dispositivo attiva

OxFFFF_0100

OxFFFF_0100

OxFFFF_0100

2 - Dispositivo difettoso

0x0000_0000

0x0300_0000

0x0300_0000

3 - Dispositivo disattivato

0x0000_0000

0x0000_0000

0x0000_0000

4 - Dispositivo esistente

OxFFFF_0100

OxFFFF_0100

OxFDFF_0100

5 - Problema nel dispositivo

0x0000_0000

0x0300_0000

0x0300_0000

Le quattro seguenti tabelle illustrano la scomposizione binaria dei quattro byte di dati
analizzati:

Tabella 8- 125 Esempio 1: nessun errore: viene restituito il valore xFFFF_0100 per MODE 1
(Configurazione del dispositivo attiva).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 OxFF Bit 7 1111-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFF Bit 151111-1111 Bit 8
Byte 3 0x01 Bit 23 0000-0001 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

| dispositivi sono configurati negli indirizzi da 1 (bit 1) a 16 (bit 16).
Negli indirizzi da 1 a 9 non & configurato alcun dispositivo.
MODE 4 (Dispositivo esistente) i dati corrispondono MODE 1 (Configurazione del dispositivo
attiva), i dispositivi configurati corrispondono a quelli presenti.
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Tabella 8- 126  Esempio 2: un modulo € stato estratto dallo slave PROFINET "et200s_1". Viene
restituito il valore 0x0300_0000 per MODE 2 (Dispositivo difettoso).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x03 Bit 7 0000-0011 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x00 Bit 15 0000-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

Il dispositivo 1 (bit 1) & contrassegnato come difettoso. Poiché il dispositivo esiste ancora, MODE 4
(Dispositivo esistente) indica gli stessi dati di quando funziona normalmente.
MODE 5 (Problema nel dispositivo) restituisce le stesse informazioni di MODE 2 (Dispositivo
difettoso).

Tabella 8- 127  Esempio 2 (continua): un modulo & stato estratto dallo slave PROFIBUS "et200s_1".
Viene restituito il valore OxFFFF_0100 per MODE 4 (Dispositivo esistente).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 OxFF Bit7 1111-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFF Bit 15 1111-1111 Bit 8
Byte 3 0x01 Bit 23 0000-0001 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

Il dispositivo 1 (bit 1) continua a funzionare nella rete anche se ha un errore come indicato piu sopra
in MODE 2 (Dispositivo difettoso), per cui MODE 4 (Dispositivo esistente) lo segnala come
"dispositivo esistente".

Tabella 8- 128 Esempio 3: lo slave PROFINET "et200s_1" & scollegato (cavo disinserito o
alimentazione mancante) dalla rete PROFINET. Viene restituito il valore 0OXFDFF_0100
per MODE 4 (Dispositivo esistente).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 OxFD Bit 7 1111-1101 Bit 0 Il bit O € vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFF Bit 15 1111-1111 Bit 8
Byte 3 0x01 Bit 23 0000-0001 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

Il dispositivo 1 (bit 1) non esiste. | dispositivi da 2 (bit 2) a 16 (bit 16) non esistono.
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8.5.5 Istruzione ModuleStates

L'istruzione ModuleStates puo essere utilizzata per restituire lo stato di tutti i moduli di una
stazione PROFIBUS o PROFINET.

Tabella 8- 129  Istruzione ModuleStates

KOP / FUP SCL Descrizione
TR r— ret_val := ModuleStates( ModuleStates recupera gli stati operativi dei
— EN ENO = laddr:= word in _, moduli /0. Dopo l'esecuzione, il parametro
LADDR Ret Yal mode:= uint in, STATE contiene lo stato dell'errore di ciascun
MODE h state:= variant inout); |Mmodulo /O in un elenco di bit (per LADDR e
STATE - - MODE assegnati). Questa informazione

corrisponde alla vista della diagnostica di
STEP 7 dello stato del modulo.

L'ingresso LADDR di ModuleStates utilizza
l'identificazione hardware di una stazione di
periferia decentrata e non del modulo di testa
in sé. Per trovare l'identificazione hardware si
deve selezionare la stazione intera nella vista
di rete e consultare I'area delle identificazioni
hardware in Proprieta. La si pud anche trovare
anche cercando i tipi di dati "Hw_Device" e
"Hw_DpSlave" nella scheda delle costanti di
sistema della tabella delle variabili del PLC.

Tabella 8- 130  Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
LADDR IN HW_DEVICE Indirizzo logico (identificazione dei moduli 1/0)
MODE IN Ulnt Supporta cinque modi di funzionamento. L'ingresso MODE

determina quali dati vengono restituiti all'indirizzo specificato per
l'informazione STATE. | modi sono i seguenti:

e 1: Configurazione del modulo attiva
e 2: Modulo difettoso

e 3: Modulo disattivato

e 4: Modulo presente

e 5: Problema nel modulo
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Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
RET_VAL ouT Int Stato (codice della condizione)
STATE! InOut Variant Buffer che riceve lo stato di errore di ciascun modulo: il tipo di dati

utilizzato per il parametro STATE pu0 essere di qualsiasi tipo di bit
(Bool, Byte, Word o DWord) ) oppure un array di un tipo di bit.

e |l bit 0 del primo byte dei dati STATE restituiti & un bit di
riepilogo. Quando & impostato su TRUE indica che sono
disponibili altri dati.

e | dati restituiti dal parametro STATE indicano un rapporto "uno
a uno" tra un indirizzo di bit e la posizione di un modulo.
Questo indirizzamento del posto connettore & TRUE per
PROFIBUS e PROFINET. Ad esempio in un'ET 200S con
modulo di testa, modulo di alimentazione e due moduli I/O, il bit
1 del primo byte & correlato al modulo di testa, il bit 2 al modulo
di alimentazione e i bit 3 e 4 ai moduli 1/O.

T Puo essere assegnato un massimo di 128 bit. Il numero di bit richiesti dipende dall'uso del modulo I/O.

Tabella 8- 131

Codici delle condizioni di errore

RET_VAL ( W#164...)

Descrizione

0 Nessun errore

8091 Il modulo identificato con LADDR non esiste

8092 Il modulo identificato con LADDR non indirizza un sistema di periferia.

8093 Tipo di dati non valido per il parametro STATE: i tipi di dati validi sono (Bool, Byte, Word o
Dword) o un array di (Bool, Byte, Word o Dword).

80Bx L'istruzione ModuleStates non & supportata dalla CPU per questo LADDR.

8452 | dati di stato completi sono troppo grandi per il parametro STATE assegnato. Il buffer STATE
contiene un risultato parziale.

8.5.5.1 Esempi di configurazione di ModuleStates

Esempio PROFIBUS

Ogni esempio PROFIBUS comprende quanto segue:

e 16 dispositivi PROFIBUS chiamati "DPSlave_10" ... "DPSlave_25"

® | 16 dispositivi PROFIBUS utilizzano indirizzi PROFIBUS da 10 a 25.
® (Ogni slave & configurato con pit moduli I/0.

® Questo esempio utilizza il parametro LADDR dello slave PROFIBUS "DPSlave_12" che
contiene un modulo di testa, un modulo di alimentazione e due moduli I/O.

® \/engono indicati i primi quattro byte dell'informazione restituita dal parametro STATE.
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MODE

Esempio 1:
funzionamento
normale senza errori

Esempio 2:
PROFIBUS slave
DPSlave_12 modulo
estratto

Esempio 3:

PROFIBUS slave

DPSlave_12
scollegato

1: Configurazione del
modulo attiva

0x1F00_0000

0x1F00_0000

0x1F00_0000

2: Modulo difettoso

0x0000_0000

0x0900_0000

0x1F00_0000

3: Modulo disattivato

0x0000_0000

0x0000_0000

0x0000_0000

4: Modulo presente

0x1F00_0000

0x1700_0000

0x0000_0000

5: Problema nel modulo

0x0000_0000

0x0900_0000

0x1F00_0000

Le quattro seguenti tabelle illustrano la scomposizione binaria dei quattro byte di dati

analizzati:
Tabella 8- 132  Esempio 1: nessun errore: viene restituito il valore 0x1F00_0000 per MODE 1
(Configurazione del modulo attiva).
Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 Ox1F Bit 7 0001-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x00 Bit 15 0000-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

| posti connettore da 1 (bit 1) a 4 (bit 4) contengono dei moduli. | posti connettore da 5 (bit 5) in poi
non contengono moduli.
MODE 4 (Modulo esistente) i dati corrispondono MODE 1 (Configurazione del modulo attiva), i

moduli configurati corrispondono a quelli presenti.

Tabella 8- 133

restituito il valore 0x0900_0000 per MODE 2 (Modulo difettoso).

Esempio 2: un modulo & stato estratto dallo slave PROFIBUS "DPSlave_12". Viene

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x09 Bit 7 0000-1001 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x00 Bit 15 0000-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

Il modulo 3 (bit 3) & contrassegnato come difettoso. Tutti gli altri moduli sono funzionanti.
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Tabella 8- 134  Esempio 2 (continua): un modulo & stato estratto dallo slave PROFIBUS
"DPSlave_12". Viene restituito il valore 0x1700_0000 per MODE 4 (Modulo esistente).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x17 Bit 7 0000-0001 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x00 Bit 15 0000-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

I modulo 3 (bit 3) & segnalato come mancante. | moduli 1, 2 e 4 (bit 1, 2 e 4) sono indicati come
esistenti.

Tabella 8- 135 Esempio 3: lo slave PROFIBUS "DPSlave_12" & scollegato (cavo disinserito o
alimentazione mancante) dalla rete PROFIBUS. Viene restituito il valore 0x1F00_0000
per MODE 2 (Modulo difettoso).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 Ox1F Bit 7 0001-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x00 Bit 15 0000-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

I moduli nei posti connettore da 1 a 4 (bit da 1 a 4) sono tutti contrassegnati come difettosi perché il
dispositivo non & presente.
MODE 5 (Problema nel modulo) restituisce le stesse informazioni di MODE 2 (Modulo difettoso).

Esempio PROFINET
Ogni esempio PROFINET comprende quanto segue:
® 16 slave PROFINET da "et200s_1" a "et200s_16"
® | 16 dispositivi PROFINET utilizzano i numeri PROFINET da 1 a 16.
e QOgni slave & configurato con piu moduli I/O.

® Questo esempio utilizza lo slave PROFINET "et200s_1" che contiene un modulo di testa,
un modulo di alimentazione e 18 moduli I/O.

® \/engono indicati i primi quattro byte dell'informazione restituita dal parametro STATE.

MODE Esempio 1: Esempio 2: Esempio 3:
funzionamento PROFINET slave PROFINET slave
normale senza errori et200s_1 modulo et200s_1 scollegato
estratto

1: Configurazione del O0xFFFF_1FO00 OxFFFF_1F00 OxFFFF_1F00
modulo attiva

2: Modulo difettoso 0x0000_0000 0x0180_0000 OxFFFF_1F00
3: Modulo disattivato 0x0000_0000 0x0000_0000 0x0000_0000
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MODE Esempio 1: Esempio 2: Esempio 3:
funzionamento PROFINET slave PROFINET slave
normale senza errori et200s_1 modulo et200s_1 scollegato
estratto
4: Modulo presente OxFFFF_1FO00 OxFF7F_1F00 0x0000_0000
5: Problema nel modulo 0x0000_0000 0x0180_0000 OxFFFF_1FO00

Le quattro seguenti tabelle illustrano la scomposizione binaria dei quattro byte di dati
analizzati:

Tabella 8- 136 Esempio 1: nessun errore: viene restituito il valore OxFFFF_1F00 per MODE 1
(Configurazione del modulo attiva).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 OxFF Bit7 1111-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFF Bit 151111-1111 Bit 8
Byte 3 Ox1F Bit 23 0001-1111 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

| posti connettore da 1 (bit 1) a 20 (bit 20) contengono dei moduli. Il posto connettore 21 e quelli
successivi non contengono moduli.
MODE 4 (Modulo esistente) i dati corrispondono MODE 1 (Configurazione del modulo attiva), i
moduli configurati corrispondono a quelli presenti.

Tabella 8- 137  Esempio 2: un modulo € stato estratto dallo slave PROFINET "et200s_1". Viene
restituito il valore 0x0180_0000 per MODE 2 (Modulo difettoso).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 0x01 Bit 7 0000-0001 Bit 0 I bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 0x80 Bit 15 1000-0000 Bit 8
Byte 3 0x00 Bit 23 0000-0000 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

I modulo 15 (bit 15) & contrassegnato come difettoso. Tutti gli altri moduli sono funzionanti.

Tabella 8- 138  Esempio 2 (continua): un modulo & stato estratto dallo slave PROFIBUS "et200s_1".
Viene restituito il valore OxFF7F_1F00 per MODE 4 (Modulo esistente).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 OxFF Bit 7 1111-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 Ox7F Bit 150111-1111 Bit 8
Byte 3 Ox1F Bit 23 0001-1111 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

I modulo 15 (bit 15) & segnalato come mancante. | moduli da 1 a 14 (i bit da 1 a 14) e da 16 a 20 (i bit
da 16 a 20) sono indicati come esistenti.

Sistema di automazione S7-1200
364 Manuale di sistema, 03/2014, ASE02486684-AG



Istruzioni avanzate
8.5 Diagnostica (PROFINET o PROFIBUS)

Tabella 8- 139  Esempio 3: lo slave PROFINET "et200s_1" & scollegato (cavo disinserito o
alimentazione mancante) dalla rete PROFINET. Viene restituito il valore OxFFFF_1F00
per MODE 2 (Modulo difettoso).

Byte con valore Pattern di bit con valore Avvertenza
Byte 1 OxFF Bit 7 1111-1111 Bit 0 Il bit 0 & vero; i dati sono disponibili.
Byte 2 OxFF Bit 15 1111-1111 Bit 8
Byte 3 Ox1F Bit 23 0001-1111 Bit 16
Byte 4 0x00 Bit 31 0000-0000 Bit 24

I moduli nei posti connettore da 1 a 20 (bit da 1 a 20) sono tutti contrassegnati come difettosi perché il
dispositivo non & presente.
MODE 5 (Problema nel modulo) restituisce le stesse informazioni di MODE 2 (Modulo difettoso).

8.5.6 Istruzione GET_DIAG (Leggi informazioni di diagnostica)

Descrizione

L'istruzione "GET_DIAG" consente di leggere le informazioni di diagnostica di un dispositivo
hardware. |l dispositivo hardware & selezionato con il parametro LADDR. Con il parametro
MODE si selezionano le informazioni di diagnostica da leggere.

Tabella 8- 140  Istruzione GET_DIAG

KOP / FUP SCL Descrizione
i ret_val := GET_DIAG( Legge le informazioni di diagnostica da un
I - - mode:= uint in_, dispositivo hardware assegnato.
MODE FET WAL laddr:= word in_,
LADDR CHT_DIAG cnt_diag=>_uint_out_,
DIAG diag:= variant_inout_,
DAL detail:= variant_inout )
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Parametri
La seguente tabella descrive i parametri dell'istruzione "GET_DIAG":
Tabella 8- 141  Tipi di dati per i parametri
Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
MODE IN Ulint Utilizzare il parametro MODE per selezionare i dati di diagnostica da
emettere.
LADDR IN HW_ANY (Word) | ID hardware del dispositivo
RET_VAL ouT Int Stato dell'istruzione
CNT_DIAG ouT Ulint Numero di dettagli di diagnostica delle uscite
DIAG InOut Variant Puntatore all'area di dati per la memorizzazione delle informazioni di
diagnostica della modalita selezionata
DETAILS InOut Variant Puntatore all'area di dati per la memorizzazione delle informazioni di
diagnostica in base alla modalita selezionata

Parametro MODE

A seconda del valore del parametro MODE i parametri DIAG, CNT_DIAG e DETAILS
emettono dati di diagnostica diversi:

Tabella 8- 142  Parametro MODE
MODE Descrizione DIAG CNT_DIAG DETAILS
0 Emissione di tutte le Stringa di bit dei modi 0 -
informazioni di diagnostica supportati come DWord,
supportate per un modulo dove Bit X=1 indica che &
come DWord, dove Bit X=1 supportato il modo X.
indica che & supportato il
modo X.
1 Emissione dello stato inerente | Stato di diagnostica: 0 -
dell'oggetto hardware Emissione in base alla
indirizzato. struttura DIS. (Nota: fare
riferimento all'informazione
di "struttura DIS" di seguito
e all'esempio di istruzione
GET_DIAG al termine del
capitolo).
2 Emissione dello stato di tuttii | Emissione dei dati di 0 -

moduli subordinati
dell'oggetto hardware
indirizzato.

diagnostica in base alla
struttura DNN. (Nota: fare
riferimento all'informazione
di "struttura DNN" di seguito
e all'esempio di istruzione
GET_DIAG al termine del
capitolo).
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Struttura DIS

Se il parametro MODE = 1, le informazioni di diagnostica sono emesse in base alla struttura
DIS. La seguente tabella riporta il significato dei singoli valori dei parametri:

Tabella 8- 143  Struttura della Diagnostic Information Source (DIS)

Parametro Tipo di dati Valore Descrizione
MaintenanceState | DWord Enum
0 Manutenzione non necessaria
1 Il modulo o il dispositivo & disattivato.
2 -
3 -
4 -
5 Manutenzione necessaria
6 Manutenzione richiesta
7 Errore
8 Stato sconosciuto / errore nel modulo subordinato
9 -
10 Gli ingressi/le uscite non sono disponibili.
Componentstate DWord Array di bit | Stato dei sottomoduli del modulo:
Detail e Bit0 ... 15: Messaggio di stato del modulo
e Bit16 ... 31: Messaggio di stato della CPU
0..2 Ulteriori informazioni:
(enum) ¢ Bit 0: Nessuna informazione ulteriore
e Bit 1: Trasferimento non consentito
3 Bit 3 = 1: Almeno un canale supporta i qualificatori per la diagnostica.
4 Bit 4 = 1: Manutenzione necessaria per almeno un canale o un
componente
5 Bit 5 = 1: Manutenzione richiesta per almeno un canale o un
componente
6 Bit 6 = 1: Errore in almeno un canale o un componente
7..10 Riservati (sempre = 0)

11..14 Bit 11 = 1: PNIO - sottomodulo corretto
Bit 12 = 1: PNIO - modulo sostitutivo
Bit 13 = 1: PNIO - modulo errato

Bit 14 = 1: PNIO - modulo scollegato
15 Riservati (sempre = 0)
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Parametro Tipo di dati Valore Descrizione

16 ... 31 Informazioni sullo stato dei moduli generate dalla CPU:
Bit 16 = 1: Modulo disattivato

Bit 17 = 1: Operazione CiR attiva

Bit 18 = 1: Ingresso non disponibile

Bit 19 = 1: Uscita non disponibile

Bit 20 = 1: Overflow del buffer di diagnostica

Bit 21 = 1: Diagnostica non disponibile

Bit 22 = 31: Riservati (sempre = 0)

OwnState Uint16 Enum Il valore del parametro OwnState descrive lo stato di manutenzione del
modulo.
0 Nessun errore
1 Il modulo o il dispositivo & disattivato.
2 Manutenzione necessaria
3 Manutenzione richiesta
4 Errore
5 Il modulo o il dispositivo non sono accessibili dalla CPU (valido per i
moduli e i dispositivi sotto una CPU).
6 Gli ingressi/le uscite non sono disponibili.
7 -
IO State Uint16 Array di bit | Stato degli I/0 del modulo
0 Bit 0 = 1: Manutenzione non necessaria
1 Bit 1 = 1: Il modulo o il dispositivo & disattivato.
2 Bit 2 = 1: Manutenzione necessaria
3 Bit 3 = 1: Manutenzione richiesta
4 Bit 4 = 1: Errore
5 Bit 5 = 1: Il modulo o il dispositivo non sono accessibili dalla CPU

(valido per i moduli e i dispositivi sotto una CPU).

6 Gli ingressi/le uscite non sono disponibili.
7 Qualificatore; bit 7 = 1, se il bit 0, 2 0 3 sono impostati
8..15 Riservati (sempre = 0)
OperatingState Uint16 Enum
0 -
1 In STOP / aggiornamento firmware
2 In STOP / reset della memoria
3 In STOP / avvio automatico
4 In STOP
5 Reset della memoria
6 In START
7 In RUN
8 -
9 In HOLD
10 -
11 -
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Parametro Tipo di dati Valore Descrizione
12 Modulo difettoso
13 -
14 Alimentazione mancante
15 CiR
16 In STOP / senza DIS
17 IN
18
19
20

Struttura DNN

Se il parametro MODE = 2, le informazioni di diagnostica sono emesse in base alla struttura
DNN. La seguente tabella riporta il significato dei singoli valori dei parametri:

Tabella 8- 144  Struttura della Diagnostic Navigation Node (DNN)

Parametro Tipo di dati Valore Descrizione

SubordinateState UINT Enum Stato del modulo subordinato (vedere il parametro OwnState
della struttura DIS).

SubordinatelOState WORD Bitarray Stato degli ingressi e delle uscite del modulo subordinato

(vedere il parametro 10 State della struttura DIS).

DNNmode WORD Bitarray e Bit 0 = 0: Diagnostica attiva
e Bit 0 = 1: Diagnostica disattivata
e Bit1...15: Riservati

Parametro RET_VAL

Tabella 8- 145  Codici di errore del parametro RET_VAL

Codice di errore | Descrizione

(W#16#...)

0 Nessun errore

8080 Il valore del parametro MODE non & supportato.

8081 Il tipo del parametro DIAG non & supportato con il modo selezionato (parametro MODE).
8082 Il tipo del parametro DETAILS non & supportato con il modo selezionato (parametro MODE).
8090 LADDR non esiste.

8091 Il canale selezionato nel parametro CHANNEL non esiste.

80C1 Risorse insufficienti per I'esecuzione parallela
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Esempio

370

Il seguente segmento di schema a contatti e DB mostrano come usare i tre modi con le tre

strutture:
e DIS
e DNN
~  Segmento 1:

TbAW1 2
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LW 2
"LADDE"

DB2.777

"GET_DIAG_
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DIS_Struct

TalvIW 2
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CHM_Struct
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Mome
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4 4@ = SubordinatelOstate
5 4 - DHNmade
6 4= w DIS_Struct
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8 @ L ComponentStateDetail
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11 @ s OperatingState
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DIAG

EN
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DIAG

Tipo di dati

CHN
Uint
Word
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Dword
Uint
Word
Uint

GET DIAG Sample Network

GET_DIAG
END
W00
RET_VAL — “Tag_4"
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CNT_DIAG — "Tag_14"
-
GET_DIAG
ENQ —
MW 04
RET VAL "Tag_l&"
WW106
CNT_DIAG — "Tag_17"
s
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END ——
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-
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Nota

Nel DB, occorre digitare manualmente il tipo di dati per accedere ad ognuna delle tre
strutture in quanto non & possibile selezionarli da un elenco a discesa. Digitare i tipi di dati
esattamente come appaiono di seguito:

e DNN
e DIS
8.6 Impulso
8.6.1 Istruzione CTRL_PWM (Modulazione ampiezza impulsi)

Tabella 8- 146  Istruzione CTRL_PWM (modulazione ampiezza impulsi)

KOP / FUP SCL Descrizione
'CTRL PwM "CTRL_PWM DB" ( Fornisce un'uscita con tempo di ciclo fisso e duty
i . PWM:= word in , cycle variabile. Dopo essere stata avviata alla
CTRL_PwM : enable:= bool_in _, frequenza specificata (tempo di ciclo) l'uscita PWM
=jEH E”a’ busy=> bool out , continua a funzionare ininterrottamente. La durata
_'mLE ST:I:ES B status;>_wo;d_o;t_) ; | degliimpulsi puo essere variata in funzione del
" ! controllo desiderato.

1 STEP 7 crea automaticamente il DB all'inserimento dell'istruzione.
2 Nell'esempio SCL "CTRL_PWM_DB" & il nome del DB di istanza.

Tabella 8- 147  Tipi di dati per i parametri

Parametro e tipo Tipo di dati Descrizione
PWM IN HW_PWM Identificativo PWM: i nomi dei generatori di impulsi attivati diventano
(Word) variabili nella tabella delle variabili "Costante" e possono essere

utilizzati come il parametro PWM. (Valore di default: 0)

ENABLE IN Bool 1 = avvia generatore di impulsi
0 = arresta generatore di impulsi

BUSY ouT Bool Funzione occupata (valore di default: 0)

STATUS ouT Word Codice della condizione di esecuzione (valore di default: 0)

L'istruzione CTRL_PWM salva le informazioni dei parametri nel DB | parametri del blocco
dati non vengono modificati separatamente dall'utente, ma sono comandati dall'istruzione
CTRL_PWM.

Specificare quale generatore di impulsi attivato si vuole utilizzare indicandone il nome di
variabile come parametro PWM.
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Se l'ingresso EN & vero, l'istruzione PWM_CTRL avvia o arresta il PWM identificato in
funzione del valore assunto dall'ingresso ENABLE. La durata degli impulsi & specificata dal
valore contenuto nell'indirizzo di uscita di parola Q.

Poiché la CPU elabora la richiesta durante I'esecuzione di CTRL_PWNM, il parametro BUSY
e sempre falso. Se viene rilevato un errore, ENO viene impostato su falso e il codice della
relativa condizione viene scritto nel parametro STATUS.

La durata degli impulsi viene impostata sul valore iniziale configurato in Configurazione
dispositivi la prima volta che la CPU passa in RUN. | valori necessari per cambiare la durata
degli impulsi vanno scritti nell'indirizzo di parola Q specificato in Configurazione dispositivi
("Indirizzi di uscita" / "Indirizzo iniziale:") . Per scrivere la durata degli impulsi nella parola Q
appropriata si pud usare un box di trasferimento, conversione, calcolo matematico o PID,
rispettando il campo valido (percentuale, migliaia, decine di migliaia o formato analogico S7).

Nota
Impossibile forzare gli I/O digitali assegnati a PWM e PTO

Gli I/O digitali utilizzati dai dispositivi di modulazione dell'ampiezza degli impulsi (PWM) e di
uscita di treni di impulsi (PTO) vengono assegnati durante la configurazione dei dispositivi.
Quando sono assegnati a questi dispositivi indirizzi di I/O digitali, i valori di tali indirizzi non
possono essere modificati dalla funzione di forzamento nella tabella di controllo.

Tabella 8- 148  Valore del parametro STATUS

STATUS Descrizione

0 Nessun errore

80A1 L'identificatore del PWM non indirizza un PWM valido.
8.6.2 Funzionamento delle uscite di impulsi

372

La durata degli impulsi pud essere espressa in
centesimi del tempo di ciclo (0 -100), in millesimi (O -

- @ -
J ® |_| ® |_ 1000), in decimillesimi (0 - 10000) oppure in formato

analogico S7.

La durata degli impulsi pud variare da 0 (nessun
(@® Tempo di ciclo impulso, sempre off) al valore di fondo scala (nessun
@ Durata dellimpulso impulso, sempre on).
Poiché pud essere variata da 0 al valore di fondo scala, l'uscita PWM, pur essendo digitale,
€ molto simile a un'uscita analogica. La si pu0 utilizzare, ad esempio, per comandare la
velocita di un motore dalla posizione di arresto alla velocita massima o per comandare la
posizione di una valvola da chiusa a completamente aperta.
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Le uscite di impulsi veloci possono essere comandate con quattro generatori di impulsi:
PWM e Pulse train output (PTO). Il PTO viene utilizzato dalle istruzioni di controllo del
movimento. Ogni generatore di impulsi pud essere assegnato a PWM o PTO ma non a
entrambe contemporaneamente.

Si possono utilizzare le uscite onboard della CPU o quelle della signal board opzionale. La
tabella riporta i numeri delle uscite che in questo caso corrispondono a quelli della
configurazione di default. Se la numerazione delle uscite & stata modificata dall'utente i
numeri saranno quelli da lui assegnati. Si noti che PWM richiede una sola uscita, mentre
PTO ne puo utilizzare in opzione anche due per canale. Se un'uscita non € occupata da una
funzione a impulsi pud essere usata per altri scopi. Per informazioni sull'assegnazione degli
I/O consultare la tabella riportata piu avanti.

La tabella specifica I'assegnazione di default degli I/O; i quattro generatori di impulsi
possono essere tuttavia configurati in qualsiasi uscita digitale integrata nella CPU o qualsiasi
uscita SB. Quando si assegnano gli indirizzi PWM/PTO si deve tener conto del fatto che
uscite diverse supportano tensioni e velocita differenti.

Nota

Le uscite di treni di impulsi non possono essere utilizzate da altre istruzioni nel programma
utente.

Quando si configurano le uscite della CPU o della Signal Board come generatori di impulsi
(per I'utilizzo con le istruzioni PWM o PTO di controllo del movimento), gli indirizzi delle
uscite corrispondenti vengono cancellati dalla memoria Q e non possono essere utilizzati per
altri scopi nel programma utente. Se il programma utente scrive un valore in un'uscita
utilizzata come generatore di impulsi, la CPU non scrive quel valore nell'uscita fisica.

Nota

Le uscite di direzione PTO possono essere liberate e utilizzate in un altro punto del
programma.

Ciascuna PTO richiede I'assegnazione di due uscite: una di impulsi e una di direzione. E
possibile utilizzare solo l'uscita di impulsi e lasciare inutilizzata quella di direzione,
rendendola disponibile per altri scopi all'interno del programma.

Tabella 8- 149  Assegnazione di default delle uscite per i generatori di impulsi®

Descrizione Impulso Direzione
PTO1
I/O integrati Q0.0 Q0.1
SB 1/O Q4.0 Q4.1
PWM1
Uscite integrate Q0.0 -
Uscite SB Q4.0 -
PTO2
I/O integrati Q0.2 Q0.3
SB 1/O Q4.2 Q4.3
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Descrizione Impulso Direzione
PWM2
Uscite integrate Q0.2 -
Uscite SB Q4.2 -
PTO3
I/O integrati Q0.41 QO0.51
SB 1/0 Q4.0 Q4.1
PWM3
Uscite integrate Q0.41 -
Uscite SB Q4.1 -
PTO4
I/O integrati Q0.62 Q0.72
SB 1/0 Q4.2 Q4.3
PWM4
Uscite integrate Q0.62 -
Uscite SB Q4.3 -
1 La CPU 1211C non ha le uscite Q0.4, Q0.5, Q0.6 o Q0.7. Di conseguenza, queste uscite non
possono essere utilizzate nella CPU 1211C.
2 La CPU 1212C non ha le uscite Q0.6 o Q0.7. Di conseguenza, queste uscite non possono essere
utilizzate nella CPU 1212C.
3 Questa tabella si applica alle funzioni PTO/PWM delle CPU 1211C, 1212C, 1214C, 1215C e
1217C.
8.6.3 Configurazione di un canale impulsivo per PWM
Per poter utilizzare I'operazione PWM & innanzitutto necessario configurare un canale
impulsivo nella Configurazione dispositivi selezionando la CPU e il generatore di impulsi
(PTO/PWM) e scegliendo da PWM1 a PWM4. Una volta attivato, il generatore di impulsi
(casella di opzione) viene definito con un nome di default. Questo pud essere modificato
nella casella "Nome:" ma deve essere in ogni caso univoco. | nomi dei generatori di impulsi
diventano variabili della tabella delle "Costanti" e potranno essere utilizzati come parametro
PWM dell'istruzione CTRL_PWM.
Tabella 8- 150  Uscita della CPU: frequenza massima
CPU Canale di uscita della Uscita di impulsie | A/B, quadratura, in
CPU direzione avanti/indietro e
impulso/direzione
1211C Qa.0...Qa.3 100 kHz 100 kHz
1212C Qa.0.. Qa3 100 kHz 100 kHz
Qa.4, Qa.5 20 kHz 20 kHz
1214C e 1215C Qa.0 ... Qa4 100 kHz 100 kHz
Qa.5...Qb1 20 kHz 20 kHz
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CPU Canale di uscita della Uscita di impulsie | A/B, quadratura, in
CPU direzione avanti/indietro e
impulso/direzione
1217C DQa.0 ... DQa.3 1 MHz 1 MHz
(.04, .0- ... .3+, .3-)
DQa.4 ... DQb.1 100 kHz 100 kHz
Tabella 8- 151  Uscita SB della Signal Board: frequenza massima (scheda opzionale)

Signal board SB

Canale di uscita SB

Uscita di impulsi e

A/B, quadratura, in

direzione avanti/indietro e
impulso/direzione
SB 1222, 200 kHz DQe.0 ... DQe.3 200 kHz 200 kHz
SB 1223, 200 kHz DQe.0, DQe.1 200 kHz 200 kHz
SB 1223 DQe.0, DQe.1 20 kHz 20 kHz
Nota

La frequenza massima degli impulsi dei generatori di impulsi & 1 MHz per la CPU 1217C e

100 KHz per le CPU 1211C, 1212C, 1214C e 1215C, 20 KHz (per le SB standard) o 200

KHz (per le SB veloci). Tuttavia STEP 7 non avvisa |'utente in caso di configurazione di un
asse con una velocita o frequenza massima che supera questi limiti hardware. Cid potrebbe

causare pr